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Wichtige Hinweise

Dieses Handbuch ist Teil des Produkts.
Lesen und befolgen Sie dieses Handbuch.
Bewahren Sie dieses Handbuch auf.

Geben Sie dieses Handbuch und alle zum Produkt gehérenden Unter-
lagen an alle Benutzer des Produktes weiter.

Lesen und beachten Sie besonders alle Sicherheitshinweise und das
Kapitel "Bevor Sie beginnen - Sicherheitsinformationen”.

Nicht alle Produkte sind in allen Landern erhélilich.
Die Verfugbarkeit der Produkte entnehmen Sie bitte dem aktuellen
Katalog.

Wir behalten uns das Recht vor ohne Ankiindigung technische Ande-
rungen vorzunehmen.

Alle Angaben sind technische Daten und keine zugesicherten Eigen-
schaften.

Die meisten Produktbezeichnungen sind auch ohne besondere Kenn-
zeichnung als Warenzeichen der jeweiligen Inhaber zu betrachten.
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Uber dieses Handbuch

Ziel dieses Dokuments

Gliltigkeitsbereich

Bezugsquelle Handblicher

Korrekturen und Anregungen

Arbeitsschritte

Sl-Einheiten

Glossar

Stichwortverzeichnis

Dieses Handbuch ist ein Auszug aus der Online-Hilfe von SoMachine.
Lesen Sie aufmerksam und vollstandig alle Handbucher der Online-
Hilfe von SoMachine sowie der verwendeten Produkte.

Dieses Dokument beschreibt die Funktionen der Altivar Library.

Software-Umgebung Gerite Feldbus
SoMachine ATV31/ATV312 CANopen
ATV71/ATV32

Unterstitzt werden Device
Descriptions ab Version
4.0.0.0

Dieses Dokument ist gultig fir SoMachine ab Version 2.0.

Die aktuellen Handbticher stehen im Internet unter folgender Adresse
zum Download bereit:

http://www.schneider-electric.com

Auch wir sind stédndig bemiht uns zu verbessern. Deswegen freuen
wir uns uber Ihre Anregungen und Korrekturen zu diesem Handbuch.

Sie erreichen uns per eMail unter:
techcomm @ schneider-electric.com.

Wenn Arbeitsschritte nacheinander durchgefiihrt werden mussen, fin-
den Sie folgende Darstellung:

®  Besondere Voraussetzungen fur die nachfolgenden Arbeitsschritte
> Arbeitsschritt 1

< Besondere Reaktion auf diesen Arbeitsschritt

> Arbeitsschritt 2

Wenn zu einem Arbeitsschritt eine Reaktion angegeben ist, kbnnen
Sie daran die korrekte Ausfihrung des Arbeitsschritts kontrollieren.

Wenn nicht anders angegeben, sind die einzelnen Handlungsschritte
in der angegebenen Reihenfolge auszufihren.

SlI-Einheiten sind die Originalwerte. Umgerechnete Einheiten stehen
in Klammern hinter dem Originalwert und kénnen gerundet sein.

Beispiel:
Minimaler Leiterquerschnitt: 1,5 mm?2 (AWG 14)

Erklarung von Fachbegriffen und Abkirzungen.

Liste von Suchbegriffen, die zum entsprechenden Inhalt verweisen.

Funktionsbausteine
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Rechtliche Hinweise

Die Informationen in der vorliegenden Dokumentation enthalten allge-
meine Beschreibungen und/oder technische Leistungsmerkmale der
hier erwdhnten Produkte. Diese Dokumentation dient nicht als Ersatz
fur das Ermitteln der Eignung oder Verlésslichkeit dieser Produkte far
bestimmte Verwendungsbereiche des Benutzers und darf nicht zu die-
sem Zweck verwendet werden. Jeder Benutzer oder Integrator ist ver-
pflichtet, angemessene und vollstandige Risikoanalysen, Bewertun-
gen und Tests der Produkte im Hinblick auf deren jeweils spezifischen
Verwendungszweck vorzunehmen. Weder Schneider Electric noch
deren Tochtergesellschaften oder verbundenen Unternehmen sind fir
einen Missbrauch der Informationen in der vorliegenden Dokumenta-
tion verantwortlich oder kénnen diesbezlglich haftbar gemacht wer-
den. Verbesserungs- und Anderungsvorschlage sowie Hinweise auf
angetroffene Fehler werden jederzeit gern entgegengenommen.

Dieses Dokument darf ohne entsprechende vorhergehende, aus-
druckliche und schriftliche Genehmigung durch Schneider Electric
weder in Teilen noch als Ganzes in keiner Form und auf keine Weise,
weder anhand elektronischer noch mechanischer Hilfsmittel, reprodu-
ziert oder fotokopiert werden.

Bei der Montage und Verwendung dieses Produkts sind alle zutreffen-
den staatlichen, landesspezifischen, regionalen und lokalen Sicher-
heitsbestimmungen zu beachten. Aus Sicherheitsgrinden und um die
Ubereinstimmung mit dokumentierten Systemdaten besser zu
gewahrleisten, sollten Reparaturen an Komponenten nur vom Herstel-
ler vorgenommen werden.

Beim Einsatz von Geréten fir Anwendungen mit technischen Sicher-
heitsanforderungen sind die relevanten Anweisungen zu beachten.

Die Verwendung anderer Software als der Schneider Electric-eigenen
bzw. einer von Schneider Electric genehmigten Software in Verbin-

dung mit den Hardwareprodukten von Schneider Electric kann Kérper-
verletzung, Schaden oder einen fehlerhaften Betrieb zur Folge haben.

Die Nichtbeachtung dieser Informationen kann Verletzungen oder
Materialschaden zur Folge haben.

Funktionsbausteine
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1 Bevor Sie beginnen - Sicherheitsinformationen

1

1.1 Qualifikation des Personals

Arbeiten an und mit diesem Produkt diirfen nur von Fachkréften vor-
genommen werden, die den Inhalt dieses Handbuches und alle zum
Produkt gehdrenden Unterlagen kennen und verstehen. Weiterhin
mussen diese Fachkréfte eine Sicherheitsunterweisung erhalten
haben, um die entsprechenden Gefahren zu erkennen und zu vermei-
den. Die Fachkrafte missen aufgrund ihrer fachlichen Ausbildung
sowie ihrer Kenntnisse und Erfahrungen in der Lage sein, mdgliche
Gefahren vorherzusehen und zu erkennen, die durch Einsatz des Pro-
duktes, durch Anderung der Einstellungen sowie durch mechanische,
elektrische und elektronische Ausriistung der Gesamtanlage entste-
hen kénnen.

Den Fachkraften missen alle geltenden Normen, Bestimmungen und
Unfallverhitungsvorschriften, die bei Arbeiten am und mit dem Pro-
dukt beachtet werden missen, bekannt sein.

1.2 BestimmungsgemaBe Verwendung

Dieses Produkt ist eine Bibliothek zur Benutzung mit den daflr vorge-
sehenen Steuerungen und Antriebsverstéarkern im Industriebereich.

Die giltigen Sicherheitsvorschriften, die spezifizierten Bedingungen
und technischen Daten sind jederzeit einzuhalten.

Vor dem Einsatz des Produktes ist eine Risikobeurteilung in Bezug
auf die konkrete Anwendung durchzufiihren. Entsprechend dem
Ergebnis sind die SicherheitsmaBnahmen zu ergreifen.

Da das Produkt als Teil eines Gesamtsystems verwendet wird, mis-
sen Sie die Personensicherheit durch das Konzept dieses Gesamtsys-
tems (zum Beispiel Maschinenkonzept) gewéhrleisten.

Andere Verwendungen sind nicht bestimmungsgeman und kénnen
Gefahren verursachen.

Elektrische Gerate und Einrichtungen dirfen nur von qualifiziertem
Personal installiert, betrieben, gewartet und instand gesetzt werden.

Funktionsbausteine
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1.3

Gefahrenklassen

Sicherheitshinweise sind im Handbuch mit Warnsymbolen gekenn-
zeichnet. Zusétzlich finden Sie Symbole und Hinweise am Produkt,
die Sie vor méglichen Gefahren warnen.

Abhangig von der Schwere einer Gefahrensituation werden Sicher-
heitshinweise in 4 Gefahrenklassen unterteilt.

A GEFAHR

GEFAHR macht auf eine unmittelbar geféhrliche Situation aufmerk-
sam, die bei Nichtbeachtung unweigerlich einen schweren oder
tédlichen Unfall zur Folge hat.

A WARNUNG

WARNUNG macht auf eine mdglicherweise gefahrliche Situation
aufmerksam, die bei Nichtbeachtung unter Umsténden einen
schweren oder tddlichen Unfall oder Beschadigung an Geréaten zur
Folge hat.

A VORSICHT

VORSICHT macht auf eine méglicherweise geféhrliche Situation auf-
merksam, die bei Nichtbeachtung unter Umstanden einen Unfall
oder Beschadigung an Geréaten zur Folge hat.

VORSICHT

VORSICHT ohne das Warnsymbol macht auf eine moglicherweise
gefahrliche Situation aufmerksam, die bei Nichtbeachtung unter
Umstanden eine Beschadigung an Geraten zur Folge hat.

10
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1.4 Grundlegende Informationen

A WARNUNG

VERLUST DER STEUERUNGSKONTROLLE

* Bei der Entwicklung des Steuerungskonzeptes muss der Anla-
genhersteller die potentiellen Ausfallmdglichkeiten der Steuer-
ungspfade beriicksichtigen und fir bestimmte kritische Funktio-
nen Mittel bereitstellen, mit denen wahrend und nach dem Ausfall
eines Steuerungspfades sichere Zustande erreicht werden. Bei-
spiele fir kritische Steuerungsfunktionen sind: NOT-HALT, Endla-
gen-Begrenzung, Spannungsausfall und Wiederanlauf.

* Fr kritische Funktionen miissen separate oder redundante Steu-
erungspfade vorhanden sein.

* Die Anlagensteuerung kann Kommunikationsverbindungen
umfassen. Der Anlagenhersteller muss die Folgen unerwarteter
Zeitverzégerungen oder Ausfélle der Kommunikationsverbindung
berlcksichtigen.

* Beachten Sie alle Unfallverhitungsvorschriften sowie alle gelten-
den Sicherheitsbestimmungen. "

* Jede Anlage, in der das in diesem Handbuch beschriebene Pro-
dukt verwendet wird, muss vor dem Betrieb einzeln und griindlich
auf korrekte Funktion Gberprift werden.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod oder schwer-
wiegenden Verletzungen fiihren.

1) Fur USA: sieche NEMA ICS 1.1 (neueste Ausgabe), “Safety Guidelines for the Appli-
cation, Installation, and Maintenance of Solid State Control” sowie NEMA ICS 7.1
(neueste Ausgabe), “Safety Standards for Construction and Guide for Selection,
Installation and Operation of Adjustable-Speed Drive Systems”.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN DURCH UNGEEIGNETE FEHLER-
BEHANDLUNG

Ungeeignete Fehlerbehandlung kann Bewegungen oder Signale ver-
andern sowie Uberwachungsfunktionen deaktivieren.

* Programmieren Sie die Fehlerbehandlung sorgfaltig.
+ Uberpriifen Sie die Wirksamkeit der Fehlerbehandlung.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schwerwie-
genden Verletzungen oder Materialschéden fiihren.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN DURCH VERANDERUNGEN AN
DER BIBLIOTHEK

* Fuhren Sie keine Verédnderungen oder Manipulationen an der
Bibliothek durch.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schwerwie-
genden Verletzungen oder Materialschéden fiihren.

Funktionsbausteine

11
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1.5

Normen und Begrifflichkeiten

In diesem Handbuch verwendete Fachbegriffe, Terminologie und die
entsprechenden Beschreibungen sollen die Begriffe und Definitionen
der einschlagigen Normen wiedergeben.

Im Bereich der Antriebstechnik handelt es sich dabei unter anderem
um die Begriffe "Sicherheitsfunktion®, "sicherer Zustand", "Fault",
"Fault Reset", "Ausfall", "Fehler", "Fehlermeldung", "Warnung", "Warn-
meldung" usw.

Zu den einschlagigen Normen gehdéren unter anderem:

* |IEC 61800 Reihe: "Elektrische Leistungsantriebssysteme mit ein-
stellbarer Drehzahl"

* IEC 61158 Reihe: "Digitale Datenkommunikation in der Leittechnik
- Feldbus fir industrielle Leitsysteme"

* |EC 61784 Reihe: "Industrielle Kommunikationsnetze - Profile"

* IEC 61508 Reihe: "Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener
elektrischer/elektronischer/programmierbarer elektronischer Sys-
teme"

Siehe hierzu auch das Glossar am Ende dieses Handbuchs.

12
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2 Anleitung Altivar Library

2

Name der Bibliothek

Namenskonventionen

Einfache Anwendung

Kategorisierung der Funktionsbau-
steine

Altivar Library (ATV)

Software-Umgebung Gerite Feldbus
SoMachine ATV31/ATV312 CANopen
ATV71/ATV32

Unterstitzt werden Device
Descriptions ab Version
4.0.0.0

Die hier beschriebenen Funktionsbausteine dienen zur Steuerung der
Antriebsverstarker ATV in CANopen-Feldbussen mit der Software-
Umgebung SoMachine. Die Funktionsbausteine entsprechen

IEC 61131-3.

Die Funktionsbausteine mit dem Préafix MC_ ("Motion Control")
sind konform zur PLCopen-Spezifikation. Sie entsprechen damit
einem weltweit gultigen Standard zur Programmierung von Anwen-
dungen fur Motion Control.

Die Funktionsbausteine ohne Prafix sind herstellerspezifisch
(Schneider Electric), folgen aber den allgemeinen Regeln von
PLCopen.

Die Funktionsbausteine werden auf dieselbe Art und Weise ver-
wendet.

Die Funktionsbausteine entsprechen dem PLCopen-Zustandsdia-
gramm.

Die Funktionsbausteine verfigen Uber eine Visualisierung, die sich
einfach in eine Anwendung integrieren lasst.

Single axis: Diese Funktionsbausteine werden fur Bewegungen
oder Funktionen einer unabhéngigen Achse verwendet.
Administrative: Diese Funktionsbausteine werden fir Konfigurati-
onsaufgaben verwendet (zum Beispiel Lesen und Schreiben von
Parametern, Wiederherstellen einer Geratekonfiguration).

Device Function: Diese Funktionsbausteine unterstiitzen bei der
ersten Inbetriebnahme eines Antriebsverstarkers an einer Steue-
rung. Voraussetzung dafir ist, dass die Kommunikationsparameter
Baudrate und Knotenadresse richtig eingestellt sind.

Funktionsbausteine
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Antriebsverstédrker vorbereiten

Bevor Sie Uber CANopen oder CANmotion auf den Antriebsverstarker
zugreifen kénnen, sind einige Einstellungen im Antriebsverstarker not-
wendig. Hierzu gehéren unter anderem:

Adresse und Baudrate

Profile (CHCF) = Separate

Reference 1 (Fr1) = CAN

Control channel (Cd1) = CAN

Control channel switching (CSS) = Cd1
Reference switching (rFC) = C214

Beachten Sie auch die Hinweise im Produkthandbuch.

Wenn |hnen die vorhandene Konfiguration unbekannt ist, kann es
sinnvoll sein die Werkseinstellungen zuriickzusetzen. Siehe
"2.4.2.4 ResetParameters_ATV".

14

Funktionsbausteine

0198441113879, V2.08, 04.2011



Altivar Library

2 Anleitung Altivar Library

2.1  Liste der Funktionsbausteine
Kategorie Single axis
Kategorie Unterkategorie Funktionsbaustein [ Typ ATV31/ ATVT71 ATV32
ATV312
Single axis
Initialisierung "2.3.1.1 PLCopen X X X
MC_Power_ATV"
Betriebsart Jog "2.3.2.1 PLCopen X X X
MC_Jog_ATV"
Betriebsart Speed |"2.3.3.1 Velocity- Herstellerspezifisch | X X X
Control ControlAnalogin-
put_ATV"
"2.3.3.2 Velocity- Herstellerspezifisch | X X X
ControlSelec-
tAL_ATV"
Betriebsart Profile |"2.3.4.1 MC_Move- |PLCopen X X X
Velocity Velocity_ATV"
Stoppen "2.3.5.1 PLCopen X X X
MC_Stop_ATV"
Kategorie Administrative
Unterkategorie Funktionsbaustein Typ ATV31/ ATV71 ATV32
ATV312
Parameter lesen "2.4.1.1 MC_ReadActualVelo- PLCopen X X X
city_ATV"
"2.4.1.2 MC_ReadActualTor- PLCopen X X X
que_ATV"
"2.4.1.3 MC_ReadStatus_ATV" PLCopen X X X
"2.4.1.4 MC_ReadParameter_ATV" |PLCopen X X X
"2.4.1.5 GetSupplierVersion" Herstellerspezifisch | X X X
Parameter schreiben |"2.4.2.1 MC_WriteParameter_ATV" |PLCopen X X X
"2.4.2.2 SetDriveRamp_ATV" Herstellerspezifisch |X X X
"2.4.2.3 SetFrequencyRange_ATV" |Herstellerspezifisch |X X X
"2.4.2.4 ResetParameters_ATV" Herstellerspezifisch | X X X
"2.4.2.5 StoreParameters_ATV" Herstellerspezifisch | X X X
Geratekonfiguration |"2.4.3.1 UploadDriveParame- Herstellerspezifisch |X X X
speichern und wie- |ter_ATV"
derherstelien "2.4.3.2 DownloadDriveParame- Herstellerspezifisch | X X X
ter_ATV"
Eingdnge und Aus- |"2.4.4.1 ReadAnaloglnput_ATV" Herstellerspezifisch
gange "2.4.4.2 MC_ReadDigitalln- PLCopen X X X
put_ATV"
"2.4.4.3 MC_ReadDigitalOut- PLCopen X X X
put_ATV"
"2.4.4.4 MC_WriteDigitalOut- PLCopen X X X
put_ATV"
Fehlerbehandlung "2.4.5.1 MC_ReadAxisError_ATV" |PLCopen X X X
"2.4.5.2 MC_Reset_ATV" PLCopen X X X

0198441113879, V2.08, 04.2011
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Kategorie Device Function

Unterkategorie Funktionsbaustein Typ ATV31/ ATVT71 ATV32
ATV312
Startup "2.5.1.1 Altivar_Startup” Herstellerspezifisch | X X X
Control "2.5.2.1 Altivar31_Control" Herstellerspezifisch | X - -
"2.5.2.2 Altivar71_Control" Herstellerspezifisch |- X -
"2.5.2.3 Altivar32_Control" Herstellerspezifisch |- - X
16 Funktionsbausteine
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2.2 Grundlegende Eingange und Ausgange

Eingang/Ausgang

Datentyp

Beschreibung

Axis

Axis Ref ATV

Name der Achse (Instanz), fiir die der Funktionsbaustein aus-
gefuhrt werden soll. Der Name muss in der SPS-Konfiguration
deklariert sein. Den Namen der Achse finden Sie links in der
Baumstruktur Ihrer Software.

Input

Input Ref ATV

Input ist ein spezieller Datentyp fir digitale und analoge Ein-
gange. Der Datentyp entspricht dem Namen der Achse
(Instanz), zu der die Eingénge gehdren (&hnlich Axis).

Bei Funktionsbausteinen, die speziell dem Auslesen analoger
und digitaler Eingadnge dienen, ersetzt Input den Eingang
Axis.

Output

Output Ref ATV

Output ist ein spezieller Datentyp fur digitale Ausgange. Der
Datentyp entspricht dem Namen der Achse (Instanz), zu der
die Ausgange gehéren (&hnlich Axis).

Bei Funktionsbausteinen, die speziell dem Schreiben und Aus-
lesen digitaler Eingénge dienen, ersetzt Output den Eingang
Axis.

Eingang

Datentyp

Beschreibung

Enable

BOOL

Wertebereich: TRUE, FALSE
Initialwert: FALSE

Der Eingang Enable flhrt einen Funktionsbaustein aus oder
beendet diesen. (Ausnahme "2.3.1.1 MC_Power_ATV")
FALSE: Der Funktionsbaustein wird beendet. Die Ausgénge
Valid, Busy, CommandAborted und Error werden auf
FALSE gesetzt.

TRUE: Der Funktionsbaustein wird wiederholend ausgefihrt.

Execute

BOOL

Wertebereich: TRUE, FALSE
Initialwert: FALSE

Der Eingang Execute flihrt einen Funktionsbaustein bei einer
steigenden Flanke (FALSE->TRUE) aus.

Wird ein Funktionsbaustein wahrend seiner Ausfihrung ein
weiteres mal durch eine steigende Flanke ausgefuhrt, so wird
die aktuelle Ausfihrung abgebrochen und ein neue Ausfih-
rung gestartet.

Die Ausflhrung wird beendet, sobald der Ausgang Busy =
FALSE wird.

FALSE mit gleichzeitig Busy = FALSE:
Entweder Done, Error oder CommandAborted wird flir einen
Aufruf = TRUE gesetzt.

TRUE mit gleichzeitig Busy = FALSE:

Entweder Done, Error oder CommandAborted wird TRUE
gesetzt und bleiben TRUE, bis Execute = FALSE gesetzt
wird.

Funktionsbausteine
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Altivar Library

Ausgang Datentyp Beschreibung

Done BOOL Wertebereich: TRUE, FALSE
Initialwert: FALSE
FALSE: Die Ausfuhrung wurde (bis jetzt) nicht ohne Fehler
beendet.
TRUE: Die Ausfiihrung wurde ohne Fehler abgeschlossen.

Valid BOOL Wertebereich: TRUE, FALSE
Initialwert: FALSE
FALSE: Die Ausfuihrung wurde (bis jetzt) nicht ohne Fehler
beendet. Die Werte an den Ausgéangen sind (bis jetzt) nicht
gultig.
TRUE: Die Ausfuihrung wurde ohne Fehler abgeschlossen. Die
Werte an den Ausgéngen sind gultig und kénnen weiterverar-
beitet werden.

Busy BOOL Wertebereich: TRUE, FALSE
Initialwert: FALSE
FALSE: Die Ausfiuihrung des Funktionsbausteins wurde been-
det.
TRUE: Der Funktionsbaustein wird ausgefuhrt.
HINWEIS: In der Betriebsart Profile Velocity bleibt der Aus-
gang TRUE, auch wenn die Zielgeschwindigkeit erreicht oder
Execute = FALSE wird. Der Ausgang Busy wird FALSE,
sobald ein anderer Funktionsbaustein, wie zum Beispiel
MC_Stop, ausgeflihrt wird.

CommandAborted BOOL Wertebereich: TRUE, FALSE
Initialwert: FALSE
FALSE: Die Ausfiihrung wurde (bis jetzt) nicht abgebrochen.
TRUE: Die Ausfiihrung wurde durch einen anderen Funktions-
baustein abgebrochen.

Error BOOL Wertebereich: TRUE, FALSE

Initialwert: FALSE

FALSE: Der Funktionsbaustein wurde (bis jetzt) ohne Fehler
ausgefuhrt.

TRUE: Bei der Ausfiihrung des Funktionsbausteins trat ein

Fehler auf.
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Altivar Library 2 Anleitung Altivar Library

2.2.1 Signalverhalten bei Funktionsbausteinen mit dem Eingang Enable

Beispiel 1 Einmalige Ausflihrung ohne Fehler (Ausfihrung erfordert mehr als
einen Aufruf).

Enable

Error

Valid

Busy

Beispiel 2  Einmalige Ausfihrung mit Fehler (Ausfihrung erfordert mehr als einen
Aufruf).

Enable

Error

Valid

Busy

Beispiel 3  Einmalige Ausfihrung ohne Fehler (Ausfihrung erfordert nur einen
Aufruf).

Enable

Error

Valid

Busy

Beispiel 4  Einmalige Ausfihrung mit Fehler (Ausfihrung erfordert nur einen Auf-
ruf).

Enable

Error

Valid

Busy

Funktionsbausteine 19



2 Anleitung Altivar Library Altivar Library

Beispiel 5 Wiederholte Ausfihrung ohne Fehler (Ausfihrung erfordert mehr als
einen Aufruf).

Enable

Error

Valid

Busy

Beispiel 6  Wiederholte Ausfihrung mit Fehler (Ausfihrung erfordert mehr als
einen Aufruf).

Enable

Error

Valid

Busy

Beispiel 7 Wiederholte Ausfihrung ohne Fehler (Ausfihrung erfordert nur einen
Aufruf).

Enable

Error

Valid

Busy

Beispiel 8  Wiederholte Ausfihrung mit Fehler (Ausfihrung erfordert nur einen
Aufruf).

Enable

Error

Valid

Busy

20 Funktionsbausteine
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Altivar Library 2 Anleitung Altivar Library

2.2.2 Signalverhalten bei Funktionsbausteinen mit dem Eingang Execute

Beispiel 1 Ausfuhrung ohne Fehler beendet.

Execute

Error

Done

CommandAborted

Busy

Beispiel 2 Ausfihrung mit Fehler beendet.

Execute

Error

Done

CommandAborted

Busy

Beispiel 3  Abbruch der Ausfiihrung durch Ubernahme der Steuerung durch
einen anderen Funktionsbaustein.

Execute

Error

Done

CommandAborted

Busy

Funktionsbausteine 21
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Altivar Library

Beispiel 4

Ausfiihrung ohne Fehler beendet, nachdem Execute wéhrend der

Ausflihrung bereits auf FALSE gesetzt wurde.

Execute

Error

Done

CommandAborted

Busy

22
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Altivar Library

2 Anleitung Altivar Library

2.3 Single axis

Funktionsbausteine
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2 Anleitung Altivar Library

Altivar Library

2.3.1 Initialisierung
Mit dem Funktionsbaustein zur Initialisierung wird die Endstufe des
Antriebverstarkers aktiviert oder deaktiviert. Nur bei aktivierter End-
stufe kdnnen weitere Funktionsbausteine benutzt werden.
2.3.1.1 MC_Power ATV
Funktionsbeschreibung  Der Funktionsbaustein aktiviert oder deaktiviert die Endstufe. Mit
TRUE am Eingang Enable wird die Endstufe aktiviert. Sobald die
Endstufe aktiviert ist, wird der Ausgang Status gesetzt. Mit FALSE
am Eingang Enable wird die Endstufe deaktiviert. Sobald die End-
stufe deaktiviert ist, wird der Ausgang Status zuriickgesetzt. Wenn
bei der Ausfiihrung Fehler erkannt werden, wird der Ausgang Error
gesetzt .
Grafische Darstellung
MC_Power_ATV
22| Axis Axis_Ref ATV BOOL Status —
— Enable BOOL BOOL Error —
Kompatible Gerdte  ATV31/ATV312 und ATV71/ATV32
Eingdnge/Ausgdnge  Folgende Tabelle zeigt die Ausgange.
Ausgang Datentyp Beschreibung
Status BOOL Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE
FALSE: Endstufe ist deaktiviert.
TRUE: Endstufe ist aktiviert.
"2.2 Grundlegende Eingénge und Ausgange"
Hinweise Bei einem Node-Guarding-Fehler muss zuerst die Fehlermeldung im

Fehlerspeicher durch den Funktionsbaustein
"2.4.5.2 MC_Reset_ATV" zurlickgesetzt werden, bevor die Endstufe
wieder aktiviert werden kann.

* Ein Asynchronmotor hat bei Stillstand kein Drehmoment. Ein Akti-
vieren der Endstufe fuhrt nicht zwangsweise zum Aufbau eines
Drehmoments.

* Wenn der Eingang Enable = TRUE ist, wird bei Verlust der Span-
nungsversorgung einer der folgenden Fehler gemeldet:

- 3120 (Unterspannung)

- ATV71/ATV32: FF34, (PowerOnTimeout_ATV)

- Bei Verlust der 24V-Spannungsversorgung: 8100, (Nodeguar-
dError_ATV)

- Der Ausgang status wird FALSE und der Ausgang Error
wird TRUE. Nach dem Wiederherstellen der Spannungsversor-
gung wird der Ausgang Status wieder TRUE.

24

Funktionsbausteine

0198441113879, V2.08, 04.2011



0198441113879, V2.08, 04.2011

Altivar Library

2 Anleitung Altivar Library

2.3.2 Betriebsart Jog

2.3.2.1 MC_Jog_ ATV

Funktionsbeschreibung

Grafische Darstellung

Kompatible Geréte

In der Betriebsart Jog (Manuellfahrt) wird eine Bewegung von der Ist-
position in eine gewiinschte Richtung ausgefihrt. Die Geschwindigkeit
kann eingestellt werden. Solange das Signal fur die Richtung anliegt,
wird eine Bewegung in die gewlinschte Richtung ausgefiihrt.

Wenn eine Bewegung in positive und negative Richtung gleichzeitig
angefordert wird, erfolgt keine Bewegung.

Der Funktionsbaustein startet die Betriebsart Jog (Manuellfahrt). Mit
TRUE am Eingang Forward oder Backward wird die Manuellfahrt
gestartet. Sind die Eingédnge Forward und Backward = FALSE, wird
die Betriebsart beendet und der Ausgang Done gesetzt. Sind die Ein-
gange Forward und Backward = TRUE, bleibt die Betriebsart aktiv,
die Manuellfahrt wird gestoppt und der Ausgang Busy bleibt gesetzt.

MC_Jog_ATV
22| Axis Axis_Ref ATV BOOL Done —
— Forward BOOL BOOL Busy —
— Backward BOOL BOOL CommandAborted —
— Velocity INT BOOL Error —

ATV31/ATV312 und ATV71/ATV32

Funktionsbausteine
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2 Anleitung Altivar Library Altivar Library

Eingdnge/Ausgdnge  Folgende Tabelle zeigt die Eingange.

Eingang Datentyp Beschreibung

Forward BOOL Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

Forward = FALSE und Backward = FALSE:
Bewegung wird beendet.

Forward = TRUE und Backward = FALSE:

Bewegung in positive Richtung wird gestartet, wenn velo-
city >0.

Bewegung in negative Richtung wird gestartet, wenn velo-
city <O0.

Forward = FALSE und Backward = TRUE:

Bewegung in negative Richtung wird gestartet, wenn velo-
city >0.

Bewegung wird gestoppt, wenn Velocity <O.

Forward = TRUE und Backward = TRUE:

Bewegung in aktuelle Richtung wird weiter ausgefiihrt. Wenn
der Eingang Forward oder Backward FALSE wird, wird die
Bewegung mit der dann gltigen Richtung und Geschwindig-
keit fortgesetzt.

Backward BOOL Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

Forward = FALSE und Backward = FALSE:
Bewegung wird beendet.

Forward = TRUE und Backward = FALSE:

Bewegung in positive Richtung wird gestartet, wenn velo-
city >0.

Bewegung in negative Richtung wird gestartet, wenn velo-
city <O.

Forward = FALSE und Backward = TRUE:

Bewegung in negative Richtung wird gestartet, wenn velo-
city >0.

Bewegung wird gestoppt, wenn velocity <O.

Forward = TRUE und Backward = TRUE:

Bewegung in aktuelle Richtung wird weiter ausgefiihrt. Wenn
der Eingang Forward oder Backward FALSE wird, wird die
Bewegung mit der dann gultigen Richtung und Geschwindig-
keit fortgesetzt.

Velocity INT Wertebereich: -5000 ... +5000
Initialwert: 0

Gewilinschte Zielgeschwindigkeit fir Betriebsart. Einstellbar in
0,1 Hz Schritten.

HINWEIS:

Im Funktionsbaustein SetFrequencyRange_ATV wird der Wert
fir LowFrequency und HighFrequency eingestellt.

Wenn der Wert flr die Zielgeschwindigkeit velocity kleiner
ist als der Wert fir LowFrequency, wird die Bewegung mit
dem Geschwindigkeitswert fir LowFrequency ausgefiihrt. Es
wird kein Fehler angezeigt.

Wenn der Wert flr die Zielgeschwindigkeit velocity géBer
ist als der Wert fir HighFrequency, wird die Bewegung mit
dem Geschwindigkeitswert fir HighFrequency ausgefihrt.
Es wird kein Fehler angezeigt.

"2.2 Grundlegende Eingénge und Ausgénge"

26 Funktionsbausteine
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Altivar Library

2 Anleitung Altivar Library

2.3.3 Betriebsart Speed Control

In der Betriebsart Speed Control kdbnnen Sie eine gewiinschte Sollge-
schwindigkeit tber einen Analogeingang vorgeben.

2.3.3.1 VelocityControlAnaloginput_ATV

Funktionsbeschreibung  Der Funktionsbaustein ibernimmt die Sollwerte des Analogeinganges,

Grafische Darstellung

Kompatible Geréte

Eingdnge/Ausgénge

der mithilfe des Funktionsbausteins
"2.3.3.2 VelocityControlSelectAl_ATV" ausgewahit wurde.

VelocityControlAnaloglnput_ATV
22| Axis Axis_Ref ATV BOOL InVelocity —
— Execute BOOL BOOL Busy —
— NegativeDir BOOL BOOL CommandAborted —
BOOL Error —

ATV31/ATV312 und ATV71/ATV32
Folgende Tabelle zeigt die Eingange.

Eingang

Datentyp

Beschreibung

NegativeDir

BOOL

Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

FALSE: Drehrichtung im Uhrzeigersinn.

TRUE: Drehrichtung gegen den Uhrzeigersinn.

Folgende Tabelle zeigt die Ausgange.

Ausgang

Datentyp

Beschreibung

InVelocity

BOOL

Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

FALSE: Die Geschwindigkeit entspricht nicht dem Sollwert.
TRUE: Die Geschwindigkeit entspricht dem Sollwert.

Hinweise

"2.2 Grundlegende Eingange und Ausgange"

Siehe auch "2.4.2.3 SetFrequencyRange_ATV" und
"2.3.3.2 VelocityControlSelectAl_ATV".

Wenn Spannungspegel von -10V ... 10V verwendet werden, schaltet
mit der Verdnderung des Vorzeichens die Bewegungsrichtung (Dreh-
richtung) um. Liegt OV an, kann es zu Spriingen in der Bewegungs-
richtung, dem Stillstand und der minimalen Frequenz kommen.

Hinweis zu ATV31: Wenn der analoge Stromeingang augewahlt
wurde (OmA ... 20mA), werden folgende Frequenzstufen verwendet:

* Unter 4 mA wird die niedrigste Frequenz verwendet.
* Bei 12 mA wird die mitttlere Frequenz verwendet.
* Bei 20 mA wird die maximale Frequenz verwendet.

Funktionsbausteine
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2 Anleitung Altivar Library Altivar Library

2.3.3.2 VelocityControlSelectAl_ATV

Funktionsbeschreibung  Der Funktionsbaustein wéhlt den Analogeingang aus, uber den ein
Sollwert vorgegeben werden soll. Siehe auch
"2.3.3.1 VelocityControlAnaloglnput_ATV".

Grafische Darstellung

VelocityControlSelectAl_ATV

22| Axis Axis_Ref ATV BOOL Done —
— Execute BOOL BOOL Busy —
— InputNumber INT BOOL Error —

Kompatible Gerdte  ATV31/ATV312 und ATV71/ATV32
Eingdnge/Ausgdnge  Folgende Tabelle zeigt die Eingange.

Eingang Datentyp Beschreibung
InputNumber INT Wertebereich: 1 ... 16
Initialwert: 1
1: Al
2: Al2

3: AI3 (bei ATV71 nur mit Erweiterungskarte)
4: Al4 (nur bei ATV71 mit Erweiterungskarte)
16: AIP (internes Potentiometer, nur bei ATV31/312)

"2.2 Grundlegende Eingéange und Ausgange"

Hinweise  Der Funktionsbaustein kann nur im Betriebszustand 3 Switch On
Disabled (des Antriebsverstarkers) ausgefiihrt werden. Deaktivieren
Sie hierzu die Endstufe mit dem Funktionsbaustein
"2.3.1.1 MC_Power_ATV".
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2 Anleitung Altivar Library

2.3.4 Betriebsart Profile Velocity

2.3.4.1 MC_MoveVelocity ATV

Funktionsbeschreibung

Grafische Darstellung

Kompatible Geréte

Eingdnge/Ausgénge

In der Betriebsart Profile Velocity kénnen Sie eine gewlinschte Zielge-
schwindigkeit einstellen. Die Bewegung wird in der Betriebsart Profile
Velocity mit dieser Zielgeschwindigkeit ausgefuhrt. Die Bewegung
erfolgt solange, bis eine andere Zielgeschwindigkeit Ubergeben wird
oder bis die Betriebsart abgebrochen wird.

Der Ubergange zwischen zwei Zielgeschwindigkeiten erfolgt durch ein
Bewegungsprofil. Das Bewegungsprofil wird vom Profilgenerator im
Antriebsverstéarker anhand der Istgeschwindigkeit, der Zielgeschwin-
digkeit und von Beschleunigungs- und Verzégerungsrampen berech-
net.

Der Funktionsbaustein startet die Betriebsart Profile Velocity
(Geschwindigkeitsprofil) mit der Geschwindigkeit velocity. Wenn
die Zielgeschwindigkeit erreicht ist, wird Invelocity gesetzt.

MC_MoveVelocity ATV
221 Axis Axis_Ref ATV BOOL InVelocity —
— Execute BOOL BOOL Busy —
— Velocity INT BOOL CommandAborted —
BOOL Error —

ATV31/ATV312 und ATV71/ATV32
Folgende Tabelle zeigt die Eingénge.

Eingang

Datentyp

Beschreibung

Velocity

INT

Wertebereich: -5000 ... +5000
Initialwert: 0

Zielgeschwindigkeit in [0,1HZ]

HINWEIS:

Im Funktionsbaustein SetFrequencyRange_ATV wird der Wert
fir LowFrequency und HighFrequency eingestellt.

Wenn der Wert flr die Zielgeschwindigkeit velocity kleiner
ist als der Wert fir LowFrequency, wird die Geschwindigkeit
mit dem Wert fir LowFrequency ausgefuhrt. Es wird kein
Fehler angezeigt.

Wenn der Wert fir die Zielgeschwindigkeit velocity géBer
ist als der Wert fir HighFrequency, wird die Geschwindigkeit
mit dem Wert fUr HighFrequency ausgefihrt. Es wird kein
Fehler angezeigt.

Folgende Tabelle zeigt die Ausgéange.

Ausgang

Datentyp

Beschreibung

InVelocity

BOOL

Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

FALSE: Zielgeschwindigkeit wurde noch nicht erreicht.
TRUE: Zielgeschwindigkeit wurde erreicht.

0198441113879, V2.08, 04.2011
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Altivar Library

Hinweise

In der Betriebsart Profile Velocity (Geschwindigkeitsprofil) 16st ein
Positionslberlauf keinen Fehler aus. Durch einen Positionsiberlauf
geht der Nullpunkt verloren.
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Altivar Library

2 Anleitung Altivar Library

2.3.5 Stoppen

2.3.5.1 MC_Stop_ATV

Funktionsbeschreibung

Grafische Darstellung

Kompatible Geréte

Eingdnge/Ausgénge

Hinweise

Jede Betriebsart kann durch Stoppen abgebrochen werden. Das
Stoppen der Betriebsart wird nicht als Fehler gewertet.

Der Funktionsbaustein dient zum Stoppen der aktuellen Bewegung.
Die Betriebsart wird durch den Funktionsbaustein angehalten.

MC_Stop_ATV
22| Axis Axis_Ref ATV BOOL Done —
— Execute BOOL BOOL Busy —
BOOL Error —

ATV31/ATV312 und ATV71/ATV32
"2.2 Grundlegende Eingénge und Ausgénge"

Die Art der Verzdgerung (Verzdgerungsrampe, ungebremstes Auslau-
fen...) kann Uber den Parameter stt eingestellt werden. Beachten Sie
die Hinweise im Produkthandbuch.

* Die Verzdgerungsrampe wird Uber den Funktionsbaustein
"2.4.2.2 SetDriveRamp_ATV" eingestellt.

* Der Funktionsbaustein kann nur durch Deaktivieren der Endstufe
Uber den Funktionsbaustein "2.3.1.1 MC_Power_ATV" unterbro-
chen werden.

* Solange der Eingang Execute = TRUE ist, kann kein anderer
Funktionsbaustein gestartet werden, mit Ausnahme
"2.3.1.1 MC_Power_ATV".

Funktionsbausteine
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Altivar Library

2.4 Administrative

2.4.1 Parameter lesen

Mit den folgenden Funktionsbausteinen kénnen Parameter des
Antriebsverstérkers gelesen werden, zum Beispiel die Istposition oder
die Istgeschwindigkeit.

Ein weiterer Funktionsbaustein ermdglicht einen Lesezugriff auf einen
einzelnen Parameter des Antriebsverstérkers. Die Beschreibung der
Parameter des Antriebsverstarkers finden Sie im Produkthandbuch.

2.4.1.1 MC_ReadActualVelocity ATV

Funktionsbeschreibung

Grafische Darstellung

Kompatible Geréte

Eingdnge/Ausgénge

Der Funktionsbaustein dient zum Auslesen der Istgeschwindigkeit des
Motors.

MC_ReadActualVelocity ATV
22| Axis Axis_Ref ATV BOOL Valid —
— Enable BOOL BOOL Busy —
BOOL Error —
INT Velocity —

ATV31/ATV312 und ATV71/ATV32
Folgende Tabelle zeigt die Ausgénge.

Ausgang Datentyp

Beschreibung

Velocity INT

Wertebereich: -5000 ... +5000
Initialwert:

Istgeschwindigkeit in min-1.

Hinweise

"2.2 Grundlegende Eingénge und Ausgange"

Der Funktionsbaustein verwendet Service Data Objects (SDO) um
den Parameter aus dem Gerat zu lesen. Aus diesem Grund wird drin-
gend empfohlen den Eingang Enable nicht dauerhaft auf TRUE zu
setzen. Dies kann zu einer Uberlastung des Feldbusses fiihren. Es
wird empfohlen den Funktionsbaustein zu deaktivieren sobald der
Ausgang Busy = FALSE wird.

Der Wert wird in min"' angegeben. Beispiel: Bei einer Frequenz von
3 Hz und 2 Polpaaren ergibt sich eine Geschwindigkeit von 90 min-'.
(3 Hz * 60 s/ 2 Polpaare = 90 min™'). Beachten Sie, dass der Sollwert
fur die Geschwindigkeit ("2.3.4.1 MC_MoveVelocity_ATV") in 0,1 Hz
Schritten angegeben wird (3 Hz -> Velocity = 30).
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2 Anleitung Altivar Library

2.4.1.2 MC_ReadActualTorque_ATV

Funktionsbeschreibung

Grafische Darstellung

Kompatible Geréte

Eingdnge/Ausgénge

Der Funktionsbaustein dient zum Auslesen des Istmoments des
Motors.

MC_ReadActualTorque_ATV

22| Axis Axis_Ref ATV BOOL Valid —
— Enable BOOL BOOL Busy —
BOOL Error —
INT Torque —

ATV31/ATV312 und ATV71/ATV32
Folgende Tabelle zeigt die Ausgange.

Ausgang Datentyp

Beschreibung

Torque INT

Wertebereich: -3276,7 ... 3276,7
Initialwert:

Istmoment des Motors in 0,1% Schritten.

Hinweise

"2.2 Grundlegende Eingange und Ausgéange"

Der Funktionsbaustein verwendet Service Data Objects (SDO) um
den Parameter aus dem Gerét zu lesen. Aus diesem Grund wird drin-
gend empfohlen den Eingang Enable nicht dauerhaft auf TRUE zu
setzen. Dies kann zu einer Uberlastung des Feldbusses fiihren. Es
wird empfohlen den Funktionsbaustein zu deaktivieren sobald der
Ausgang Busy = FALSE wird.

Funktionsbausteine
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Altivar Library

2.4.1.3 MC_ReadStatus_ATV

Funktionsbeschreibung

Grafische Darstellung

Kompatible Geréte

Der Funktionsbaustein dient zur Ausgabe des aktuellen Status des

Gerates.
MC_ReadStatus_ATV
22| Axis Axis_Ref ATV BOOL Valid —
— Enable BOOL BOOL Busy —
BOOL Error —

BOOL Errorstop —

BOOL Disabled —

BOOL Stopping —

BOOL StandStill —

BOOL DiscreteMotion —
BOOL ContinuousMotion —
BOOL ConstantVelocity —
BOOL Accelerating —
BOOL Decelerating —

ATV31/ATV312 und ATV71/ATV32
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Eingédnge/Ausgénge

Folgende Tabelle zeigt die Ausgénge.

Ausgang

Datentyp

Beschreibung

ErrorStop

BOOL

Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

TRUE: Die Bewegung wurde durch einen Fehler unterbrochen.

Disabled

BOOL

Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

FALSE: Die Endstufe ist aktiviert
TRUE: Die Endstufe ist deaktiviert

Stopping

BOOL

Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

TRUE: Der Funktionsbaustein "2.3.5.1 MC_Stop_ATV" wird
ausgefluhrt oder die Bewegung wird gerade angehalten.

StandStill

BOOL

Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

TRUE: Die Bewegung wurde angehalten.

DiscreteMotion

BOOL

Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

TRUE: Die Betriebsart Profile Position wurde gestartet.

ContinuousMotion

BOOL

Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

TRUE: Die Betriebsart Profile Velocity wurde gestartet.

ConstantVelocity

BOOL

Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

TRUE: Eine Bewegung wird mit konstanter Geschwindigkeit
ausgefuhrt.

Accelerating

BOOL

Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

TRUE: Der Motor wird beschleunigt.

Decelerating

BOOL

Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

TRUE: Der Motor wird verzdgert.

Hinweise

"2.2 Grundlegende Eingange und Ausgéange"

Der Antriebsverstarker ist zu jedem Zeitpunkt in einem der folgenden

Zusténde: StandStill, DiscreteMotion, ContinuousMotion, Stopping,

Disabled oder ErrorStop. Der entsprechende Ausgang ist dann TRUE.

Funktionsbausteine
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2 Anleitung Altivar Library Altivar Library

2.4.1.4 MC_ReadParameter ATV
Funktionsbeschreibung  Lesen eines Objekts aus der Gerateparameterliste.

Grafische Darstellung

MC_ReadParameter_ATV
22| Axis Axis_Ref ATV BOOL Valid —
— Enable BOOL BOOL Busy —
— ParameterNumber INT BOOL Error —
— Index UINT DINT Value —
— Subindex UINT UINT Length —

Kompatible Gerdte  ATV31/ATV312 und ATV71/ATV32
Eingdnge/Ausgdnge  Folgende Tabelle zeigt die Eingange.

Eingang Datentyp Beschreibung

ParameterNumber INT Wertebereich: 0 ... 65535
Initialwert: 1000

Nummer des Parameters:

10: Istgeschwindigkeit.

11: Zielgeschwindigkeit.

1000: Auswabhl Uber Index und Subindex.

Index UINT Wertebereich: 0 ... 65535
Initialwert:

Index des zu lesenden Parameters. Nur gultig, wenn Parame-
terNumber = 1000.
Eine Ubersicht der Parameter finden Sie im Produkthandbuch.

Subindex UINT Wertebereich: 0 ... 255
Initialwert:

Subindex des zu lesenden Parameters. Nur gultig, wenn
ParameterNumber = 1000.
Eine Ubersicht der Parameter finden Sie im Produkthandbuch.

Folgende Tabelle zeigt die Ausgange.

Ausgang Datentyp Beschreibung
Value DINT Wertebereich: -2147483648 ... +2147483647
Initialwert: O

Wert des Parameters.

Length UINT Wertebereich: 1 ... 4
Initialwert: 4

L&nge des Parameters in Byte.

"2.2 Grundlegende Eingange und Ausgéange"

Hinweise  Der Funktionsbaustein verwendet Service Data Objects (SDO) um
den Parameter aus dem Geréat zu lesen. Aus diesem Grund wird drin-
gend empfohlen den Eingang Enable nicht dauerhaft auf TRUE zu
setzen. Dies kann zu einer Uberlastung des Feldbusses fiihren. Es
wird empfohlen den Funktionsbaustein zu deaktivieren sobald der Ein-
gang Busy = FALSE wird.

36 Funktionsbausteine
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2 Anleitung Altivar Library

2.4.1.5 GetSupplierVersion

Funktionsbeschreibung

Grafische Darstellung

Kompatible Geréte

Der Funktionsbaustein liefert die Version der verwendeten Bibliothek
des Gerates.

GetSupplierVersion
WORD GetSupplierVersion —

ATV31/ATV312 und ATV71/ATV32

Eingdnge/Ausgdnge  Folgende Tabelle zeigt die Ausgénge.
Ausgang Datentyp Beschreibung
thSupplierVer— WORD Der Ausgang liefert die Versionsnummer der Bibliothek. Rech-
sion nen Sie den dezimalen Wert in Hex um.

Beispiel: GetSupplierVersion = 12368 = 3050, = Version
3.0.5.0

Funktionsbausteine
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2.4.2 Parameter schreiben

Mit den folgenden Funktionsbausteinen kénnen Parameter des
Antriebsverstarkers geschrieben werden, zum Beispiel Werte flur die
Beschleunigungsrampe und Verzégerungsrampe.

Ein weiterer Funktionsbaustein ermdglicht einen Schreibzugriff auf
einen einzelnen Parameter des Antriebsverstérkers. Die Beschreibung
der Parameter des Antriebsverstarkers finden Sie im Produkthand-
buch.

2.4.2.1 MC_WriteParameter_ ATV

Funktionsbeschreibung  Uber den Funktionsbaustein wird ein Wert in einen bestimmten Para-
meter geschrieben.

Grafische Darstellung

MC_WriteParameter_ATV

22! Axis Axis_Ref ATV BOOL Done —
— Execute BOOL BOOL Busy —
—— ParameterNumber INT BOOL Error —
— Value DINT
— Index UINT
— Subindex UINT
— Length UINT

Kompatible Gerdte  ATV31/ATV312 und ATV71/ATV32
Eingdnge/Ausgdnge  Folgende Tabelle zeigt die Eingange.

Eingang Datentyp Beschreibung

ParameterNumber INT Wertebereich: 1000
Initialwert: 1000
Reserviert.

Value DINT Wertebereich: -2147483648 ... +2147483647
Initialwert: 0

Neuer Wert der auf den Parameter geschrieben werden soll.

Index UINT Wertebereich: 0 ... 65535
Initialwert: 0

Index des Parameters der beschrieben werden soll.

Eine Liste der Parameter mit der entsprechenden CANopen-
Adresse finden Sie im Produkthandbuch.

Subindex UINT Wertebereich: 0 ... 255
Initialwert: 0

Subindex des Parameters der beschrieben werden soll.

Eine Liste der Parameter mit der entsprechenden CANopen-
Adresse finden Sie im Produkthandbuch.

Length UINT Wertebereich: 0 ... 4
Initialwert: O

Lange des Parameters der geschrieben werden soll in Bytes.

"2.2 Grundlegende Eingénge und Ausgéange"

38 Funktionsbausteine
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Hinweise

Werden die Eingédnge ParameterNumber, Index oder Subindex
wahrend Busy = TRUE verandert, verwendet der Funktionsbaustein
die vorherigen Werte. Mit der ndchsten Ausfiihrung des Funktions-
bausteines werden die neuen Werte verwendet.

Funktionsbausteine
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2 Anleitung Altivar Library

Altivar Library

2.4.2.2 SetDriveRamp_ATV

Funktionsbeschreibung

Grafische Darstellung

Kompatible Geréte

Der Funktionsbaustein konfiguriert die Beschleunigungsrampe und die
Verzdgerungsrampe des Gerétes.

SetDriveRamp_ATV

22| Axis Axis_Ref ATV BOOL Done —
— Execute BOOL BOOL Busy —
— Acceleration DINT BOOL Error —

— Deceleration DINT

ATV31/ATV312 und ATV71/ATV32

Eingdnge/Ausgdnge  Folgende Tabelle zeigt die Eingange.

Eingang Datentyp Beschreibung

Acceleration DINT Wertebereich: 1 ... 9999
Initialwert: 30
Zeit fur die Beschleunigungsrampe in 0,1 s.
Beispiel: Bei einem Wert von 30 werden 3 Sekunden benétigt
um von 0 auf Nennfrequenz des Motors zu beschleunigen. Der
Wert muss mit dem verfugbaren Nennmoment des Motors
erreicht werden kénnen.

Deceleration DINT Wertebereich: 1 ... 9999
Initialwert: 30
Zeit fir die Verzdgerungsrampe in 0,1 s.
Beispiel: Bei einem Wert von 30 werden 3 Sekunden benétigt
um von Nennfrequenz des Motors auf 0 zu verzégern. Der
Wert muss mit dem verfligbaren Nennmoment des Motors
erreicht werden kénnen.

"2.2 Grundlegende Eingénge und Ausgéange"
Hinweise  Bei groBen externen Tragheitsmomenten oder bei hochdynamischen

Anwendungen muss folgendes beachtet werden: Motoren speisen bei
Verzdgerung Energie zuriick. Der DC-Bus kann eine begrenzte Ener-
gie in den internen Kondensatoren speichern. Durch den Anschluss
zuséatzlicher Kondensatoren am DC-Bus kann mehr Energie aufge-
nommen werden. Wird die Kapazitat der Kondensatoren tberschrit-
ten, muss die Uberschiissige Energie Uber interne oder externe
Bremswiderstande abgeleitet werden. Wird die Energie nicht abgelei-
tet, schaltet eine Uberspannungsiiberwachung die Endstufe ab. Durch
das Zuschalten eines Bremswiderstands mit entsprechender Ansteue-
rung kann eine Spannungsiiberhéhung begrenzt werden. Dabei wird
beim Verzdgern die Rlckspeisung in Warmeenergie umgewandelt.
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2.4.2.3 SetFrequencyRange_ ATV

Funktionsbeschreibung  Der Funktionsbaustein konfiguriert die Frequenzbereiche des Gerates
fur die Funktionsbausteine MC_MoveVelocity und MC_Jog. Wird die
Frequenz (Drehzahl) von LowFrequency unterschritten, verwendet
das Gerat die Frequenz, die in LowFrequency festgelegt wurde,
ohne eine Fehlermeldung auszugeben. Wird die Frequenz von
HighFrequency Uberschritten, verwendet das Gerat die Frequenz,
die in HighFrequency festgelegt wurde, ohne eine Fehlermeldung

auszugeben.
Grafische Darstellung
SetFrequencyRange_ATV
2! Axis Axis_Ref ATV BOOL Done —
— Execute BOOL BOOL Busy —
— LowFrequency DINT BOOL Error —
— HighFrequency DINT
— MaxFrequency DINT

Kompatible Gerdte  ATV31/ATV312 und ATV71/ATV32
Eingdnge/Ausgdnge  Folgende Tabelle zeigt die Eingange.

Eingang Datentyp Beschreibung
LowFrequency DINT Wertebereich: 0 ... HighFrequency
Initialwert: O

Motorfrequenz bei minimalem Sollwert.

HighFrequency DINT Wertebereich: LowFrequency ... MaxFrequency
Initialwert: 500
Motorfrequenz bei maximalem Sollwert.

MaxFrequency DINT Wertebereich: 100 ... 5000/10000 (siehe Produkthandbuch)
Initialwert: 600

Maximal zulassige Motorfrequenz.

Passen Sie den Wert dem Motor und den mechanischen
Gegebenheiten an. Die maximale Frequenz ist abhangig von
bestimmten Parametern. Beachten Sie die Hinweise im Pro-
dukthandbuch.

"2.2 Grundlegende Eingénge und Ausgéange"
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Altivar Library

2.4.2.4 ResetParameters_ATV

Funktionsbeschreibung

Grafische Darstellung

Kompatible Geréte
Eingédnge/Ausgénge

Hinweise

Der Funktionsbaustein setzt alle Parameter auf die Werkseinstellun-

gen zurlck.
ResetParameters_ATV
22| Axis Axis_Ref ATV BOOL Done —
— Execute BOOL BOOL Busy —
BOOL Error —

ATV31/ATV312 und ATV71/ATV32

"2.2 Grundlegende Eingénge und Ausgénge"

Beachten Sie die Hinweise unter "Antriebsverstarker vorbereiten".

* Die neuen Einstellungen werden nicht in das EEPROM gespei-
chert. Verwenden Sie "2.4.2.5 StoreParameters_ATV" um die
neuen Einstellungen im EEPROM zu speichern.
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2.4.2.5 StoreParameters_ATV
Funktionsbeschreibung

Grafische Darstellung

Kompatible Geréte

Eingédnge/Ausgénge

Der Funktionsbaustein speichert die Parameterwerte im EEPROM ab.

StoreParameters_ATV

22| Axis Axis_Ref ATV BOOL Done —
— Execute BOOL BOOL Busy —
BOOL Error —

ATV31/ATV312 und ATV71/ATV32
"2.2 Grundlegende Eingénge und Ausgéange"

Funktionsbausteine

43



2 Anleitung Altivar Library

Altivar Library

2.4.3

2.4.3.1

Geratekonfiguration speichern und wiederherstellen

Die Geratekonfiguration kann mit einem Funktionsbaustein vom
Antriebsverstarker auf die Steuerung (upload) gespeichert werden. Mit
einem weiteren Funktionsbaustein kann eine auf der Steuerung
gespeicherte Geratekonfiguration in einen Antriebsverstarker gespei-
chert werden (download).

UploadDriveParameter_ATV

Funktionsbeschreibung  Der Funktionsbaustein liest die veradnderbaren Parameterwerte aus
dem Gerét aus. Siehe auch "2.4.3.2 DownloadDriveParameter_ATV".

Grafische Darstellung

UploadDriveParameter_ATV

=22/ Axis Axis_Ref ATV BOOL Done —
22! ParameterSetVar TypeParameterSetVar_ATV BOOL Busy —
—{ Execute BOOL BOOL Error —

UINT Size —

Kompatible Geréte

Eingdnge/Ausgénge

ATV31/ATV312 und ATV71/ATV32
Folgende Tabelle zeigt die Eingédnge/Ausgéange.

Eingang/Ausgang

Datentyp

Beschreibung

ParameterSetVar

TypeParameterSetVar ATV

Wertebereich:
Initialwert:

Liste der Gerateparameter. Vordefinierte Datenstruktur (Array
of DINT).

Folgende Tabelle zeigt die Ausgange.

Ausgang

Datentyp

Beschreibung

Size

UINT

Wertebereich:
Initialwert: 0

Anzahl der gelesenen Parameter. Bei einem fehlerhaften
Upload bleibt der Wert 0.

"2.2 Grundlegende Eingénge und Ausgénge"

Hinweise

Mit den beiden Funktionsbausteinen

"2.4.3.2 DownloadDriveParameter_ATV" und

"2.4.3.1 UploadDriveParameter_ATV" kénnen die im Antriebsver-
stérker gespeicherte Parameter ohne Verwendung der Inbetrieb-
nahmesoftware in einen baugleichen Antriebsverstarker gespei-
chert werden.
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2.4.3.2 DownloadDriveParameter_ ATV

Funktionsbeschreibung

Grafische Darstellung

Kompatible Geréte

Eingdnge/Ausgénge

Der Funktionsbaustein schreibt die verdnderbaren Parameter auf das
Gerat. Vor Aufruf dieses Funktionsbausteins muss

"2.4.3.1 UploadDriveParameter_ATV" ausgefiihrt werden. Ansonsten
erscheint eine Fehlermeldung.

DownloadDriveParameter_ATV

22| Axis Axis_Ref ATV BOOL Done —
22! parameterSetVar TypeParameterSetVar_ATV BOOL Busy —
— Execute BOOL BOOL Error —

UINT Index —

UINT Subindex —

ATV31/ATV312 und ATV71/ATV32
Folgende Tabelle zeigt die Eingédnge/Ausgéange.

Eingang/Ausgang Datentyp

Beschreibung

ParameterSetVar TypeParameterSetVar ATV |Wertebereich:

Initialwert:

Liste der Gerateparameter

Folgende Tabelle zeigt die Ausgénge.

Ausgang Datentyp

Beschreibung

Index UINT

Wertebereich: 0 ... 65535
Initialwert:

Index des Parameters. Eine Ubersicht der Parameter finden
Sie im Produkthandbuch.

Subindex UINT

Wertebereich: 0 ... 255
Initialwert:

Subindex des Parameters. Eine Ubersicht der Parameter fin-
den Sie im Produkthandbuch.

Hinweise

"2.2 Grundlegende Eingénge und Ausgénge"

Der Funktionsbaustein kann nur im Betriebszustand 3 Switch On
Disabled (des Antriebsverstarkers) ausgefihrt werden. Deaktivie-
ren Sie hierzu die Endstufe mit dem Funktionsbaustein

"2.3.1.1 MC_Power_ATV".

* Um die Ubertragenen Parameter dauerhaft zu speichern, missen
Sie Uber den Funktionsbaustein "2.4.2.5 StoreParameters_ATV" in
das EEPROM gespeichert werden.

* Mit den beiden Funktionsbausteinen
"2.4.3.2 DownloadDriveParameter_ATV" und
"2.4.3.1 UploadDriveParameter_ATV" kénnen die im Antriebsver-
starker gespeicherte Parameter ohne Verwendung der Inbetrieb-
nahmesoftware in einen baugleichen Antriebsverstarker gespei-
chert werden.

Funktionsbausteine
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2.4.4 Eingénge und Ausgange

Mit den folgenden Funktionsbausteinen kénnen auf die digitalen und
analogen Eingadnge und Ausgange jedes CAN-Knotens im System
zugegriffen werden.

2.4.41 ReadAnaloginput_ATV

Funktionsbeschreibung  Der Funktionsbaustein liefert den aktuellen Wert eines analogen Ein-

gangs.
Grafische Darstellung
ReadAnaloginput_ATV
22! Input Input_Ref ATV BOOL Valid —
— Enable BOOL BOOL Busy —
— InputNumber INT BOOL Error —
INT Value —

Kompatible Gerdte  ATV31/ATV312 und ATV71/ATV32
Eingdnge/Ausgdnge  Folgende Tabelle zeigt die Eingange.

Eingang Datentyp Beschreibung

InputNumber INT Wertebereich: 1 ... 4
Initialwert: 1

1: A
2: Al2
3: AI3 (bei ATV71 nur mit Erweiterungskarte)
4: Al4 (nur bei ATV71 mit Erweiterungskarte)

Folgende Tabelle zeigt die Ausgénge.

Ausgang Datentyp Beschreibung
Value INT Wertebereich: -
Initialwert: O

Entspricht der Eingangsspannung in mV oder dem Eingangs-
strom in 0,001 mA Schritten am gewahlten Analogeingang.

"2.2 Grundlegende Eingange und Ausgéange"

Hinweise ., big analogen Eingénge zwischen ATV31/ATV312 und ATV71/
ATV32 unterscheiden sich. Weitere Informationen finden Sie im

Produkthandbuch.
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2.4.4.2 MC_ReadDigitallnput_ATV

Funktionsbeschreibung

Grafische Darstellung

Kompatible Geréte

Lesen des aktuellen Zustands der digitalen Eing&nge des Antriebs-
verstarkers.

MC_ReadDigitallnput_ATV

22! Input Input_Ref ATV BOOL Valid —
— Enable BOOL BOOL Busy —
— InputNumber INT BOOL Error —
BOOL Value —

WORD Inputs —

ATV31/ATV312 und ATV71/ATV32

Funktionsbausteine
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Eingdnge/Ausgdnge  Folgende Tabelle zeigt die Eingange.

Eingang Datentyp Beschreibung

InputNumber INT Wertebereich: 1 ... 14 (Produktabhéngig)
Initialwert: 1

Nummer des Eingangs, der gelesen werden soll.
Zuordnung der Eingénge des Antriebsverstarkers.

s 1L
112
IL3
IL4
IL5
1 1L6

Eingénge der I/O Erweiterungskarte (ATV71):
7:1L7

8:IL8

9:1L9

10: IL10

Eingénge der I/O Erweiterungskarte (ATV71):
11: 1L11
12:1L12
13:1L13
14:1L14

15: Reserviert. Wert = 0.

oahwh=

Folgende Tabelle zeigt die Ausgéange.

Ausgang Datentyp Beschreibung

Value BOOL Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

FALSE: ausgewahlter Eingang hat 0 V Pegel.
TRUE: ausgewahlter Eingang hat 24 V Pegel.

Inputs WORD Wertebereich: 0000k ... 3FFFn
Initialwert: 0000n

Abbild der Eingénge als Bitmuster.

Bit 0: IL1
Bit 1: IL2
Bit 2: IL3
Bit 3: IL4
Bit 4: IL5
Bit 5: IL6

Eingénge der I/O Erweiterungskarte (ATV71):
Bit 6: IL7

Bit 7: IL8

Bit 8: IL9

Bit 9: IL10

Eingénge der I/O Erweiterung:
Bit 10: IL11:
Bit 11: IL12
Bit 12: IL13
Bit 13: IL14

Bit 14 und Bit 15: Reserviert. Wert = 0.

"2.2 Grundlegende Eingénge und Ausgange"

Hinweise  Eine Beschreibung der digitalen Eingénge finden Sie im Produkthand-
buch.
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2.4.4.3 MC_ReadDigitalOutput_ATV

Funktionsbeschreibung  Der Funktionsbaustein dient zur Ausgabe des aktuellen Zustands der
digitalen Ausgénge.

Grafische Darstellung

MC_ReadDigitalOutput_ATV
Output Output_Ref ATV
Enable BOOL
OutputNumber INT

BOOL Valid
BOOL Busy
BOOL Error
BOOL Value
WORD Outputs

Kompatible Gerdte  ATV31/ATV312 und ATV71/ATV32

Funktionsbausteine
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Eingdnge/Ausgdnge  Folgende Tabelle zeigt die Eingange.

Eingang Datentyp Beschreibung

OutputNumber INT Wertebereich: 1 ...8 (Produktabhangig)
Initialwert: 1

Nummer des Ausgangs, der gelesen werden soll.

ATV31/312/32:
1: Relay1

2: Relay2
3:LO

ATV71:
: Relay1
: Relay2
: Relay3
: Relay4
LO1
LO2
LO3
: LO4

Folgende Tabelle zeigt die Ausgéange.

Ausgang Datentyp Beschreibung

Value BOOL Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

FALSE: ausgewahlter Ausgang hat 0 V Pegel.

TRUE: ausgewahlter Ausgang hat 24 V Pegel.

Outputs WORD Wertebereich: 00 ...0Fh
Initialwert: 00

Abbild der Ausgénge als Bitmuster.

ATV31/312/32:
Bit 0: Relay1
Bit 1: Relay2
Bit 2: LO

ATV71:

Bit 0: Relay1
Bit 1: Relay2
Bit 2: Relay3
Bit 3: Relay4
Bit 4: LO1
Bit 5: LO2
Bit 6: LO3
Bit 7: LO4

Alle anderen Bits haben den Wert 0.

"2.2 Grundlegende Eingénge und Ausgénge"

Hinweise  Eine Beschreibung der digitalen Ausgénge finden Sie im Produk-
thandbuch.
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2.4.4.4 MC_WriteDigitalOutput_ ATV

Funktionsbeschreibung  Der Funktionsbaustein schreibt Werte auf die digitalen Ausgéange.

Grafische Darstellung

Kompatible Geréte

hed

MC_WriteDigitalOutput_ATV
Output Output_Ref ATV BOOL Done —
Execute BOOL BOOL Busy —
OutputNumber INT BOOL Error —
Value BOOL
AllOutputs BOOL
Outputs WORD

ATV31/ATV312 und ATV71/ATV32

Eingdnge/Ausgdnge  Folgende Tabelle zeigt die Eingange.

Eingang Datentyp Beschreibung

OutputNumber INT Signalausgang, der beschrieben werden soll.
ATV31/312/32:
1: Relay1
2: Relay2
3:LO
ATV71:
1: Relay1
2: Relay2
3: Relay3
4: Relay4
5: LOA
6: LO2
7:LO3
8: LO4.

Value BOOL Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE
FALSE: Der gewahlte Signalausgang wird mit OV beschrieben.
TRUE: Der gewahlte Signalausgang wird mit 24V beschrieben.

AllOutputs BOOL Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert:
FALSE: Der zu beschreibende Signalausgang wird tber den
Eingang OutputNumber eingestellt.
TRUE: Die zu beschreibenden Signalausgange werden ber
den Eingang Output eingestellt.

Outputs WORD Wertebereich: 0000s ... 0003h
Initialwert: 0
Der Eingang definiert, welche Signalausgénge auf den unter
dem Eingang Value angegeben Wert geschrieben werden
sollen.
0000 0000 0000 00002 (0000r) = Signalausgang/Relais 1
0000 0000 0000 00102 (0002h) = Signalausgang/Relais 2
0000 0000 0000 00112 (0003h) = Signalausgang/Relais 1 und
Signalausgang/Relais 2

0198441113879, V2.08, 04.2011
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Altivar Library

2.4.5 Fehlerbehandlung

Zur Fehlerbehandlung hat jeder Funktionsbaustein einen Ausgang
Error, der beim Auftreten eines synchronen oder asynchronen Feh-
ler gesetzt wird.

Zur Analyse der Fehlerursache wird der Funktionsbaustein MC_Rea-
dAxisError_xxx aufgerufen. Der Funktionsbaustein zeigt die gespei-
cherte Fehlerinformation.

Mit dem Funktionsbaustein MC_Reset_xxx wird die eingetragene Feh-
lerinformation wieder geldscht. Zukinftige Fehlerinformationen kén-
nen wieder eingetragen werden.

Wenn ein weiterer Fehler auftritt, werden die Fehlerinformationen nur
eingetragen, wenn noch keine Fehlerinformation eingetragen ist. Sind
noch Fehlerinformationen eines vorangegangenen Fehler eingetra-
gen, wird die neue Fehlermeldung ignoriert.

2.4.5.1 MC_ReadAxisError_ATV

Funktionsbeschreibung

Grafische Darstellung

Kompatible Geréte

Der Funktionsbaustein dient zur Fehlerabfrage des Gerétes.

MC_ReadAxisError_ATV

22 Axis Axis_Ref ATV BOOL Valid —
— Enable BOOL BOOL Busy —
BOOL Error —

WORD ErrorlD —

ATV31/ATV312 und ATV71/ATV32

Eingdnge/Ausgdnge  Folgende Tabelle zeigt die Ausgange.
Ausgang Datentyp Beschreibung
ErrorID WORD Wertebereich: 0000 ... FFFFn

Initialwert: 0000n

0: kein Fehler gespeichert.
>0: gespeicherte Fehlernummer.

Eine Ubersicht der Fehlernummern finden Sie im Produkthand-
buch.

Tabelle der Fehlernummern

"2.2 Grundlegende Eingénge und Ausgénge"

Folgende Tabelle zeigt die Fehlernummern der Bibliothek. Die Fehler-
nummern des Antriebsverstarkers finden sie im Produkthandbuch.
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ErrorlD Hexadezi- |ErrorlD Dezimal HMI Beschreibung
mal
1000n 4096 CrfF Kondensator Fehler
obF Uberlast Motor
CoF Zu hohe Drehzahl
2310n 8976 ol F Uberstrom Motor
2320n 8992 SCF Kurzschluss Motor
2330n 9008 SCF Kurzschluss Motorphasen (Erdschluss)
2340n 9024 SCF Kurzschluss Motorphasen (Phase-Phase)
3110n 12560 oSF Uberspannung Netzversorgung
3120n 12576 wSF Unterspannung Netzversorgung
3130n 12592 PHF Netzphasenfehler
3310 13072 ohbF Uberspannung DC-Bus
oPF Fehler Motorphase
4210 16912 ohF Ubertemperatur
5520n 21792 EEF EEPROM Fehler
6100n 24832 » nfF Internes Ereignis
6300n 25344 er Parameter auBerhalb zuldssigem Wertebereich
7300n 29440 LFF Fehler an AI3
7510n 29968 LF Modbus Kommunikationsfehler
8100n 33024 Cof CANopen Kommunikationsfehler, Heartbeat oder Life
Guard Fehler
9000n 36864 EPF Externer Fehler
A309h 41737 Antrieb nicht im Betriebszustand 6 Operation Enabled
FEOOh 65024 EnF Fehler beim Autotuning
FEO1h 65025 bLF Fehler Bremsenansteuerung
FFOOn 65280 - Toggle-Bit unveréndert
FFO1n 65281 - SDO Zeitliberschreitung
FFO2n 65282 - server / client - command specifier ungultig oder nicht
bekannt
FFO3h 65283 - Ungiltige BlockgréBe (nur im Block Mode)
FF04y, 65284 - Ungiltige Sequenz-Nummer (nur im Block Mode)
FFO5h 65285 - CRC-Fehler (nur im Block Mode)
FFO06h 65286 - Kein Speicher frei
FFO7h 65287 - Kein Zugriff auf Objekt mdglich
FFO8h 65288 - Kein Lesezugriff, da nur Schreib-Objekt (wo)
FFO9n 65289 - Kein Schreibzugriff, da Lese-Objekt (ro)
FFOAn 65290 - Objekt nicht im Objektverzeichnis vorhanden
FFOBn 65291 - Objekt unterstitzt kein PDO-Mapping
FFOCh 65292 - Anzahl oder L&nge der Objekte Uberschreiten die Byte-
Lange des PDOs
FFODn 65293 - Parameter sind nicht kompatibel
FFOEn 65294 - Gerat erkennt interne Inkompatibilitat
FFOFh 65295 - Hardware-Fehler, Zugriff verweigert
FF10n 65296 - Datentyp und Parameterldange stimmen nicht Gberein
FF11n 65297 - Datentyp stimmt nicht Gberein, Parameter zu lang
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ErrorlD Hexadezi-
mal

ErrorlD Dezimal

HMI

Beschreibung

FF12; 65298 - Datentyp stimmt nicht (berein, Parameter zu kurz

FF13n 65299 - Subindex nicht unterstutzt

FF14y 65300 - Wertebereich des Parameters zu grof3 (nur fiir Schreib-
zugriff relevant)

FF15n 65301 - Parameterwerte zu grof3

FF16n 65302 - Parameterwerte zu klein

FF17n 65303 - Oberer Wert ist kleiner als unterer Wert

FF18h 65304 - Allgemeiner Fehler

FF19n 65305 - Daten kénnen weder zur Anwendung Ubertragen noch
gespeichert werden

FF1An 65306 - Lokaler Zugriffskanal wird verwendet, Daten kénnen
nicht Ubertragen oder gespeichert werden

FF1Bn 65307 - Geratestatus sperrt das Ubertragen und Speichern der
Daten

FF1Ch 65308 - Objektverzeichnis entweder nicht vorhanden oder nicht
generierbar (zum Beispiel wenn Datenfehler bei Gene-
rierung aus Datei auftritt)

FF1Dn 65309 - Reserviert

FF1En 65310 - Reserviert

FF1Fy 65311 - Reserviert

FF20n 65312 - Unbekannter Status

FF21y 65313 - Eingangsvariable wurde verandert bevor die Antwort
empfangen wurde ("2.4.1.4 MC_ReadParameter_ATV",
"2.4.2.1 MC_WriteParameter_ATV")

FF22; 65314 - Versuch einen nicht unterbrechbaren Funktionsbau-
stein zu unterbrechen ("2.3.1.1 MC_Power_ATV",
"2.3.5.1 MC_Stop_ATV")

FF34y, 65332 - Endstufe wechselt nicht in den Betriebszustand 6 Ope-
ration Enabled

FF37h 65335 - Endstufe ist nicht im Betriebszustand 6 Opera-
tion Enabled

FF38n 65336 - Parameterliste wurde noch nicht uber
"2.4.3.1 UploadDriveParameter_ATV" vom Geréat gele-
sen

FF39n 65337 - Parameterliste passt nicht zum Gerét

FF3An 65338 - Antriebsverstérker ist im Zustand PreOperational

FF3Bh 65339 - Antriebsverstérker ist nicht im Betriebszustand
3 Switch On Disabled

FF3Ch 65340 - STO "Safe Torque Off" (Power Removal) aktiv

FF3Dn 65341 - Antriebsverstarker nicht kompatibel

FF3En 65342 - Fehler im Mapping

FF50n 65360 - Initialisierungsfehler des Funktionsbausteins
"2.5.1.1 Altivar_Startup".

FF51n 65361 - Der Funktionsbaustein "2.5.1.1 Altivar_Startup” kann
nicht Uber die Anwendung gesteuert werden da
i iControlMode = 1.

FF52n 65362 - Der Funktionsbaustein "2.5.1.1 Altivar_Startup" kann

nicht Uber die Visiualisierung gesteuert werden da
i iControlMode =0.
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2 Anleitung Altivar Library

ErrorlD Hexadezi-
mal

ErrorlD Dezimal

HMI

Beschreibung

FF53n 65363 - Der Wert am Eingang i _iControlMode ist auBerhalb
des gultigen Wertebereichs.
FF54n 65364 - Der Wert am Eingang ig_iCmd ist auBerhalb des guilti-

gen Wertebereichs.

Funktionsbausteine
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2.4.5.2 MC_Reset ATV

Funktionsbeschreibung

Grafische Darstellung

Kompatible Geréte

Eingédnge/Ausgénge

Der Funktionsbaustein dient zur Fehlerquittierung. Der Fehlerspeicher
wird geldscht und damit frei fur zukinftige Fehlermeldungen. Wurde
die Endstufe durch die automatische Fehlerreaktion deaktiviert, kann
sie wieder aktiviert werden, wenn die Fehlerursache zum Zeitpunkt
der Fehlerquittierung beseitigt ist.

MC_Reset_ATV

—— Axis Axis_Ref ATV BOOL Done —
— Execute BOOL BOOL Busy —
BOOL Error —

ATV31/ATV312 und ATV71/ATV32
"2.2 Grundlegende Eingénge und Ausgénge"
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2.5 Device Function

2.5.1 Startup

2.5.1.1 Altivar_Startup

Funktionsbeschreibung

Grafische Darstellung

Kompatible Geréte

Die Funktionsbausteine "Startup" unterstiitzen bei der Inbetriebnahme
eines Antriebsystems an einer Steuerung. Um die Funktionsbausteine
benutzen zu kénnen, missen die Kommunikationsparameter Baud-
rate und Knotenadresse im Antriebsverstarker und bei der Steuerung
bereits eingestellt sein. Eine gleichzeitige Verwendung von Funktions-
baustein und Visualisierung ist nicht mdglich.

Die Funktionsbausteine "Startup" haben mit den Visualisierungsele-
menten folgende Funktionen:

* Einschalten des Antriebsystems.

* Statusanzeige des Antriebsystems.

* Schneller Zugriff auf gangige Parmeter.

* Zugriff auf einzelne Parameter durch Adressierung Uber Index und
Subindex.

+ Ubertragen einer Gerateparameterliste vom Antriebsverstérker in
die Steuerung und von der Steuerung auf einen Antriebsverstérker
(Upload und Download).

* Ausfuhren der Betriebsart Jog.

* Ausfihren der Betriebsart Profile Velocity (Bewegung mit konstan-
ter Geschwindigkeit).

* Anzeigen und quittieren von Fehlermeldungen.

Dieser Funktionsbaustein unterstltzt Sie bei der ersten Inbetrieb-
nahme eines Frequenzumrichters. Zu dem Funktionsbaustein gehdren
zwei Visualisierungen, um die Bedienung des Funktionsbausteins zu
vereinfachen. Eine gleichzeitige Verwendung von Funktionsbaustein
und Visualisierung ist nicht méglich.

Altivar_Startup

iq_stAxis Axis_Ref ATV
ig_iCMD INT
—i_sUserDeviceName string
—i_xActivate BOOL
—i_iControlMode INT
—i_iVelocity INT

— i_udiAcceleration UDINT
— i_udiDeceleration UDINT
—i_xConfUld BOOL
—i_xConfDId BOOL

BOOL g_xReady —

BOOL g_xBusy —

State q_eStatus —

OpState_ATV g_eDrvStatus —
DINT q_diActVelUsr —

INT g_iActldg —

DriveParams q_stDriveParams —
BOOL qg_xError —

WORD q_wErrorID —

hvd
hvd

ATV31/ATV312 und ATV71/ATV32

Funktionsbausteine
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Eingdnge/Ausgédnge  Folgende Tabelle zeigt die Eingdnge/Ausgéange.
Eingang/Ausgang Datentyp Beschreibung
ig stAxis Axis Ref ATV Wertebereich:
Initialwert:
Enstpricht dem Eingang/Ausgang Axis. Siehe
"2.2 Grundlegende Eingénge und Ausgénge".
ig_iCMD INT Wertebereich:
Initialwert:
Befehle:
-1: command is active
0: no ongoing command
1: ENABLE (Endstufe aktivieren)
2: DISABLE (Endstufe deaktivieren)
3: Reset
4: Stop
9: MoveVel
Die auszuflihrende Funktion wird als Befehl von der Anwen-
dung geschrieben und beim Bearbeiten vom Funktionsbau-
stein Uberschrieben.
Bedingung: Der Eingang ist nur wirksam, wenn der Wert von
ControlMode =1 ist.
Um die gewahlte Funktion zu starten, muss der Wert im Para-
meter CMD einmal geschrieben werden. Sobald der Befehl
ausgeflhrt wird, wird der Wert mit -1 Gberschrieben. Wenn der
Befehl beendet ist, wird der Wert mit 0 Giberschrieben.
58 Funktionsbausteine

0198441113879, V2.08, 04.2011



0198441113879, V2.08, 04.2011

Altivar Library

2 Anleitung Altivar Library

Folgende Tabelle zeigt die Eingénge.

Eingang Datentyp Beschreibung

i sUserDeviceName|string Wertebereich:
Initialwert:
Name der Achse. Der Name wird vom Anwender definiert.
Wenn kein Name eingetragen wird, wird die Knoten-ID ange-
zeigt.

i xActivate BOOL Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert:
Der gewéhlte ControlMode wird mit einer steigenden Flanke
aktiviert.
Wenn alle Bedingungen flr den gewahlten ControlMode erfullt
sind, wird der gewéhlte ControlMode ausgefihrt.
Wenn nicht alle Bedingungen erfullt sind, wird die Auswahl| mit
einer Fehlermeldung abgebrochen.

i iControlMode INT Wertebereich:
Initialwert:
ControlMode = 0: Die Funktionen werden Uber Visualisierung
gesteuert.
ControlMode = 1: Die Funktionen werden Uber die Anwendung
gesteuert. Die Visualisierung ist deaktiviert.

i ivelocity INT Wertebereich:
Initialwert:
Zielgeschwindigkeit in usr

i udiAcceleration|UDINT Wertebereich:
Initialwert: 30
Beschleunigungsrampe in [usr]

i udiDeceleration|UDINT Wertebereich:
Initialwert: 30
Verzdgerungsrampe in [usr]

i xConfUld BOOL Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert:
Mit steigender Flanke wird ein Upload (Parameter vom Gerat
auf Controller speichern) gestartet.

i xConfDld BOOL Wertebereich: FALSE, TRUE

Initialwert:

Mit steigender Flanke wird ein Download (gespeicherte Para-
meter vom Controller auf Gerat) gestartet.

Funktionsbausteine
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Folgende Tabelle zeigt die Ausgénge.

Ausgang

Datentyp

Beschreibung

q_xReady

BOOL

Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert:

Funktionsbaustein ist aktiviert und funktionsbereit.

q_ xBusy

BOOL

Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert:

Eine Funktion wird Gber den Funktionsbaustein ausgefuhrt.
Wenn eine neue Funktion gestartet wird, wird die aktuell aus-
geflhrte Funktion abgebrochen.

q _eStatus

State

Wertebereich:
Initialwert:

Zustand entsprechend PLCopen-Zustandsdiagramm:

: Undefined

: Errorstop

: Disabled

: Stopping

: StandStill

: DiscreteMotion

: ContinuousMotion

: SynchronizedMotion
: Homing

ONO P WN—=O

q _eDrvStatus

OpState ATV

Wertebereich:

Initialwert:

Betriebszustand des Antriebsverstérkers:
s init

: nrdy

dis

rdy

son

run

stop
flt

NGO RN

q_diActVelUsr

DINT

Wertebereich:
Initialwert:

Istgeschwindigkeit in [ust]

q_1ActIdg

INT

Wertebereich:
Initialwert:

Iststrom in [Arms]

q_stDriveParams

DriveParams

Wertebereich:
Initialwert:

Datenstruktur, besteht aus
STRING: Geréteidentifikation
REAL: Firmware-Version des Geréts

q xError

BOOL

Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert:

FALSE: es wurde kein Fehler erkannt.
TRUE: Fehler wurde erkannt.

q wErrorID

WORD

Wertebereich:
Initialwert:

Fehlernummer. Siehe "Tabelle der Fehlernummern"
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Hinweise

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN DURCH INKONSISTENTE BEFEHLE

Wenn Sie diesen Funktionsbaustein aktiviert haben, fihrt die gleich-
zeitige Verwendung anderer Funktionsbausteine der Bibliothek zu
unbeabsichtigtem Verhalten.

* Aktivieren Sie diesen Funktionsbaustein nur, wenn alle anderen
Funktionsbausteine der Bibliothek inaktiv sind.

* Deaktivieren Sie diesen Funktionsbaustein, bevor Sie andere
Funktionsbausteine der Bibliothek aktivieren.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schwerwie-
genden Verletzungen oder Materialschéden fiihren.

,-—| Status

Identification [

ATYTA
Version IE

Autotune |_tab

sy ]
e ] I
i
r—
Conf Upload Cunf[]uwnluadl _
Read Write
Swe | AutoTune [
Stop Reset

Mit der Visualisierung Altivar Startup_ TuneVis kann auf viele
Parameter des Antriebsverstérkers direkt zugegriffen werden. Die
Adressierung der Parameter erfolgt Uber Index und Subindex. Para-
meterwerte kdnnen gelesen und geschrieben werden. Ein Abbild von
fest definierten Parameterwerten kann vom Antriebsverstarker auf den
Controller gespeichert werden. Die gespeicherten Parameterwerte
kénnen als Einheit vom Controller auf den Antriebsverstarker ubertra-
gen werden. "Conf Download" entspricht dem Funktionsbaustein

Funktionsbausteine
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"2.4.3.2 DownloadDriveParameter_ATV". "Conf Upload" entspricht
dem Funktionsbaustein "2.4.3.1 UploadDriveParameter_ATV".

STATUS
—

g

OpState [ _RLUN_

Status

Stand Still

ErrorlD | 0=0

/— COMMAND

Move Vel.
Jog + _
Jog -
[
Stop Reset | Disable

Tabelle der Fehlernummern

Mit der Visualisierung Altivar Startup ManVis wird der Status
des Antriebsverstérkers angezeigt. Es kann die Betriebsart Profile
Velocity (Bewegung mit vorgegebener Geschwindigkeit) oder die
Betriebsart Jog gestartet werden.

Folgende Tabelle zeigt die Fehlernummern der Bibliothek. Die Fehler-
nummern des Antriebsverstarkers finden sie im Produkthandbuch.
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ErrorlD Hexadezi- |ErrorlD Dezimal HMI Beschreibung
mal
1000n 4096 CrfF Kondensator Fehler
obF Uberlast Motor
CoF Zu hohe Drehzahl
2310n 8976 ol F Uberstrom Motor
2320n 8992 SCF Kurzschluss Motor
2330n 9008 SCF Kurzschluss Motorphasen (Erdschluss)
2340n 9024 SCF Kurzschluss Motorphasen (Phase-Phase)
3110n 12560 oSF Uberspannung Netzversorgung
3120n 12576 wSF Unterspannung Netzversorgung
3130n 12592 PHF Netzphasenfehler
3310 13072 ohbF Uberspannung DC-Bus
oPF Fehler Motorphase
4210 16912 ohF Ubertemperatur
5520n 21792 EEF EEPROM Fehler
6100n 24832 » nfF Internes Ereignis
6300n 25344 er Parameter auBerhalb zuldssigem Wertebereich
7300n 29440 LFF Fehler an AI3
7510n 29968 LF Modbus Kommunikationsfehler
8100n 33024 Cof CANopen Kommunikationsfehler, Heartbeat oder Life
Guard Fehler
9000n 36864 EPF Externer Fehler
A309h 41737 Antrieb nicht im Betriebszustand 6 Operation Enabled
FEOOh 65024 EnF Fehler beim Autotuning
FEO1h 65025 bLF Fehler Bremsenansteuerung
FFOOn 65280 - Toggle-Bit unveréndert
FFO1n 65281 - SDO Zeitliberschreitung
FFO2n 65282 - server / client - command specifier ungultig oder nicht
bekannt
FFO3h 65283 - Ungiltige BlockgréBe (nur im Block Mode)
FF04y, 65284 - Ungiltige Sequenz-Nummer (nur im Block Mode)
FFO5h 65285 - CRC-Fehler (nur im Block Mode)
FFO06h 65286 - Kein Speicher frei
FFO7h 65287 - Kein Zugriff auf Objekt mdglich
FFO8h 65288 - Kein Lesezugriff, da nur Schreib-Objekt (wo)
FFO9n 65289 - Kein Schreibzugriff, da Lese-Objekt (ro)
FFOAn 65290 - Objekt nicht im Objektverzeichnis vorhanden
FFOBn 65291 - Objekt unterstitzt kein PDO-Mapping
FFOCh 65292 - Anzahl oder L&nge der Objekte Uberschreiten die Byte-
Lange des PDOs
FFODn 65293 - Parameter sind nicht kompatibel
FFOEn 65294 - Gerat erkennt interne Inkompatibilitat
FFOFh 65295 - Hardware-Fehler, Zugriff verweigert
FF10n 65296 - Datentyp und Parameterldange stimmen nicht Gberein
FF11n 65297 - Datentyp stimmt nicht Gberein, Parameter zu lang
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ErrorlD Hexadezi-
mal

ErrorlD Dezimal

HMI

Beschreibung

FF12; 65298 - Datentyp stimmt nicht (berein, Parameter zu kurz

FF13n 65299 - Subindex nicht unterstutzt

FF14y 65300 - Wertebereich des Parameters zu grof3 (nur fiir Schreib-
zugriff relevant)

FF15n 65301 - Parameterwerte zu grof3

FF16n 65302 - Parameterwerte zu klein

FF17n 65303 - Oberer Wert ist kleiner als unterer Wert

FF18h 65304 - Allgemeiner Fehler

FF19n 65305 - Daten kénnen weder zur Anwendung Ubertragen noch
gespeichert werden

FF1An 65306 - Lokaler Zugriffskanal wird verwendet, Daten kénnen
nicht Ubertragen oder gespeichert werden

FF1Bn 65307 - Geratestatus sperrt das Ubertragen und Speichern der
Daten

FF1Ch 65308 - Objektverzeichnis entweder nicht vorhanden oder nicht
generierbar (zum Beispiel wenn Datenfehler bei Gene-
rierung aus Datei auftritt)

FF1Dn 65309 - Reserviert

FF1En 65310 - Reserviert

FF1Fy 65311 - Reserviert

FF20n 65312 - Unbekannter Status

FF21y 65313 - Eingangsvariable wurde verandert bevor die Antwort
empfangen wurde ("2.4.1.4 MC_ReadParameter_ATV",
"2.4.2.1 MC_WriteParameter_ATV")

FF22; 65314 - Versuch einen nicht unterbrechbaren Funktionsbau-
stein zu unterbrechen ("2.3.1.1 MC_Power_ATV",
"2.3.5.1 MC_Stop_ATV")

FF34y, 65332 - Endstufe wechselt nicht in den Betriebszustand 6 Ope-
ration Enabled

FF37h 65335 - Endstufe ist nicht im Betriebszustand 6 Opera-
tion Enabled

FF38n 65336 - Parameterliste wurde noch nicht uber
"2.4.3.1 UploadDriveParameter_ATV" vom Geréat gele-
sen

FF39n 65337 - Parameterliste passt nicht zum Gerét

FF3An 65338 - Antriebsverstérker ist im Zustand PreOperational

FF3Bh 65339 - Antriebsverstérker ist nicht im Betriebszustand
3 Switch On Disabled

FF3Ch 65340 - STO "Safe Torque Off" (Power Removal) aktiv

FF3Dn 65341 - Antriebsverstarker nicht kompatibel

FF3En 65342 - Fehler im Mapping

FF50n 65360 - Initialisierungsfehler des Funktionsbausteins
"2.5.1.1 Altivar_Startup".

FF51n 65361 - Der Funktionsbaustein "2.5.1.1 Altivar_Startup” kann
nicht Uber die Anwendung gesteuert werden da
i iControlMode = 1.

FF52n 65362 - Der Funktionsbaustein "2.5.1.1 Altivar_Startup" kann

nicht Uber die Visiualisierung gesteuert werden da
i iControlMode =0.
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ErrorlD Hexadezi-
mal

ErrorlD Dezimal

HMI

Beschreibung

FF53n 65363 - Der Wert am Eingang i _iControlMode ist auBerhalb
des gultigen Wertebereichs.
FF54n 65364 - Der Wert am Eingang ig_iCmd ist auBerhalb des guilti-

gen Wertebereichs.
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2.5.2 Control

2.5.2.1 Altivar31_Control

Funktionsbeschreibung

Interner Aufbau des Funktionsbau-

Der Funktionsbaustein steuert das Steuerwort (g wbrvComCtrl) des
Antriebsverstérkers lber das Statuswort (i _wDrvStat) und die ande-

ren Eingénge.

Folgendes Bild zeigt eine Ubersicht liber den internen Aufbau des

Enable Out

Drive interfaces
Status

Drive interfaces

stein  Funktionsbausteins.
Enable In e I 2 R T q_xEnp—
—fi_xFwd -eeeeeeieeneieniieiieeay
—li_¥REV- ey
Commands —i_xQckStop --eeeemaee- oo
—j_FreeWhl----e-eeeeey 33 E
—i_xFltRst ---eeveeea 33 E
- —i_wDrvSkat - Drive Profile —--q_wDrvComCkrd —
Drive interfaces —ji_iActSpd---4  StateMMachine - q_xdlrm —
—i_wdckCur - -
—fi_wopdRef-====--ccccccncaaaa. q_wopdTarg—
Commands — IR e e EEE L e q_WAcC —
e - T gq_wDec p—

Grafische Darstellung

Kompatible Geréte

Eingédnge/Ausgénge

Beschleunigung, Verzdégerung und Sollgeschwindigkeit werden direkt
vom Eingang auf den Ausgang kopiert. Die Sollgeschwindigkeit kann
Uber die Visualisierung des Funktionsbausteins vorgegeben werden.

Altivar31_Control

—i_xEn BOOL BOOL g xEn—
—1i_xFwd BOOL WORD q_wDrvComCtrl —
—i_xRev BOOL WORD q_wSpdTarg —
—i_xQckStop BOOL BOOL g_xAlrm —
—i_xFreeWhl BOOL WORD q_wAcc —
—i_xFItRst BOOL WORD q_wDec —
—i_wDrvStat WORD
—i_wSpdRef WORD
—1i_wAcc WORD
—i_wDec WORD
—1i_iActSpd INT
—1i_wActCur WORD

ATV31/ATV312

Folgende Tabelle zeigt die Eingénge.

66

Funktionsbausteine

0198441113879, V2.08, 04.2011



Altivar Library

2 Anleitung Altivar Library

Eingang

Datentyp

Beschreibung

i xEn

BOOL

Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

Befehl zum Aktivieren oder Deaktivieren des Funktionsbaust-
eins.

FALSE:

* Ausgang g wDrvComCtrl wird auf 16#0000 gesetzt
* Ausgang g wSpdTarg wird auf 16#0000 gesetzt
* Ausgang g xAlrm wird auf FALSE gesetzt

TRUE: Funktionsbaustein aktiv

i xFwd

BOOL

Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

FALSE: Stoppt eine Bewegung in positive Richtung.

TRUE: Wenn sich der Antriebsverstéarker im Betriebszustand
"Switched On" befindet und kein lokales Forcing aktiv ist, wird
eine Bewegung in positive Richtung mit dem Geschwindig-
keitssollwert i wSpdRef gestartet.

Der Befehl "Forward" wird mit einer steigenden Flanke ausge-
I6st. Beim Pegel FALSE wird die Bewegung beendet.

i xRev

BOOL

Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

FALSE: Stoppt eine Bewegung in negative Richtung.

TRUE: Wenn sich der Antriebsverstéarker im Betriebszustand
"Switched On" befindet und kein lokales Forcing aktiv ist, wird
eine Bewegung in negative Richtung mit dem Geschwindig-
keitssollwert i wSpdRef gestartet.

Der Befehl "Reverse" wird mit einer steigenden Flanke ausge-
I6st. Beim Pegel FALSE wird die Bewegung beendet.

i xQckStop

BOOL

Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

FALSE: Wenn der Motor lauft, 16st der Antriebsverstérker
einen Quick Stop aus. Der Ausgang g wDrvComCtrl wird auf
16#0002 gesetzt.

TRUE: Normales Verhalten des Funktionsbausteins.

Wenn nach einem Quick Stop die Istgeschwindigkeit und der
Iststrom den Wert Null erreicht haben und wenn sowohl For-
ward als auch Backward FALSE sind, geht der Antriebsver-
starker automatisch in den Betriebszustand "Switched On ".

Um den Motor neu zu starten, muss der Quick Stop deaktiviert
werden (i_xQckStop auf TRUE setzen).

i xFreeWhl

BOOL

Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

FALSE: Wenn der Motor lauft, 16st der Antriebsverstérker
einen "Free Wheel Stop" aus. Der Ausgang g wDrvComCtrl
wird auf 16#0000 gesetzt.

TRUE: Normales Verhalten des Funktionsbaustein.
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i xFltRst

BOOL

Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

FALSE: Normales Verhalten des Funktionsbausteins.

TRUE: Der Ausgang g_wDrvComCtr1l wird auf 16#0080
gesetzt.
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Eingang Datentyp Beschreibung

i_wDrvStat WORD Wertebereich:
Initialwert: 0
Muss direkt auf das Statuswort des Antriebsverstérkers
gemappt werden (CANopen-Objekt 6041). Dieser Wert darf
zwischen dem CANopen-Interface und dem Funktionsbaustein
nicht geéndert werden.

i_wSpdRef WORD Wertebereich:
Initialwert: 0
Sollgeschwindigkeit fir den Antriebsverstarker. Wird direkt in
die Zielgeschwindigkeit g wSpdTarg kopiert, wenn der Funk-
tionsbaustein aktiviert wird und wenn tber die Visualisierung
kein bestimmter Wert vorgegeben ist.

i_wAcc WORD Wertebereich: -
Initialwert: -
Beschleunigung: Wird direkt auf den Ausgang g wacc kopiert,
wenn der Funktionsbaustein aktiviert wird.

i_wbDec WORD Wertebereich: --
Initialwert: -
Verzdgerung: Wird direkt auf den Ausgang g_wbDec kopiert,
wenn der Funktionsbaustein aktiviert wird.

i _iActSpd INT Wertebereich:
Initialwert: O
Istgeschwindigkeit des Antriebs. Dieser Eingang muss direkt
auf das PDO gemappt werden (CANopen-Objekt 2002 / Subin-
dex 03, um die Geschwindigkeit in 0,1 Hz zu erhalten).

i_wActCur WORD Wertebereich:

Initialwert: 16#FFFF

Iststrom des Antriebsverstarkers. Dieser Eingang muss direkt
auf das PDO gemappt werden (CANopen-Objekt 2002 / Subin-
dex 05, Einheit 0,1 A). Dieser Eingang wird verwendet, um zu
erkennen, ob der Motorstromwert gleich Null oder ungleich

Null ist.
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Folgende Tabelle zeigt die Ausgénge.

Ausgang Datentyp Beschreibung

g _xEn BOOL Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

Funktionsbaustein aktiviert/deaktiviert. Direkte Kopie von
i_xEn.

g wDrvComCtrl WORD Wertebereich:
Initialwert:

Muss direkt auf das Steuerwort des Antriebsverstarkers
gemappt werden (CANopen-Objekt 6040). Dieser Wert darf
zwischen dem CANopen-Interface und dem Funktionsbaustein
nicht geéndert werden.

g wSpdTarg WORD Wertebereich:
Initialwert:

Zielgeschwindigkeit fur den Antriebsverstarker. Wird direkt von
der Sollgeschwindigkeit i wSpdRef kopiert, wenn der Funk-
tionsbaustein aktiviert wird und wenn die Visualisierung keinen
bestimmten Wert vorgibt.

Die Zielgeschwindigkeit wird auf O gesetzt, wenn der Funk-
tionsbaustein nicht aktiviert ist.

Dieser Ausgang muss direkt auf das PDO gemappt werden
(CANopen-Objekt 6042 zur Ubertragung in Umdrehungen pro
Minute).

g_xAlrm BOOL Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

Wird auf FALSE gesetzt, wenn der Funktionsbaustein deakti-
viert wird und wenn der Antriebsverstarker in den Betriebszu-
stand "Switch On Disabled" geht (siehe Zustandsdiagramm
des Antriebsprofils).

Wird auf TRUE gesetzt, wenn ein Fehler vom Antriebsverstar-
ker erkannt wird (Bit 3 des Statusworts).

q_wAcc WORD Wertebereich: -
Initialwert: -

Beschleunigung: Wird direkt vom Eingang i wAcc kopiert,
wenn der Funktionsbaustein aktiviert wird. Dieser Ausgang
muss direkt auf das PDO gemappt werden (CANopen-Objekt
203C:2).

0198441113879, V2.08, 04.2011

g_wDec WORD Wertebereich: -
Initialwert: -

Verzdgerung: Wird direkt vom Eingang 1 wDec kopiert, wenn
der Funktionsbaustein aktiviert wird. Dieser Ausgang muss
direkt auf das PDO gemappt werden (CANopen-Objekt 203C:
3).
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Hinweise

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN DURCH INKONSISTENTE BEFEHLE

Wenn Sie diesen Funktionsbaustein aktiviert haben, fihrt die gleich-
zeitige Verwendung anderer Funktionsbausteine der Bibliothek zu
unbeabsichtigtem Verhalten.

» Aktivieren Sie diesen Funktionsbaustein nur, wenn alle anderen
Funktionsbausteine der Bibliothek inaktiv sind.

* Deaktivieren Sie diesen Funktionsbaustein, bevor Sie andere
Funktionsbausteine der Bibliothek aktivieren.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schwerwie-
genden Verletzungen oder Materialschdden fiihren.

Beachten Sie folgende Punkte:

* Der Antriebsverstéarker verlasst nach einem "Quick Stop" automa-
tisch den Betriebszustand "Quick Stop Active" (siehe Zustandsdia-
gramm weiter unten), sobald die Istgeschwindigkeit und der Ist-
strom den Wert Null erreicht haben und wenn sowohl Forward als
auch Backward FALSE sind. Um den Motor neu zu starten, muss
der Quick Stop deaktiviert werden (i_xQckStop auf TRUE setzen).

* Ein "Quick Stop" hat eine héhere Prioritat als ein regularer Stopp
("Forward" und "Reverse" auf FALSE).

* Ein "Free Wheel Stop" hat eine héhere Prioritat als ein "Quick
Stop".

*  Wenn auf der 7-Segment-Anzeige des Antriebsverstarkers nach
dem Download einer Anwendung auf den Antriebsverstarker die
blinkende Meldung Laf erscheint, ist eine steigende und dann eine
fallende Flanke am Eingang Fault Reset (i xF1tRst) erforderlich,
um die korrekte Kommunikation mit dem Antriebsverstarker neu zu
starten.
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Verwendung des Funktionsbaust-

eins

Vorgehen zum Starten des Funktionsbausteins mit den Voreinstellun-

gen:

Schritt

Aktion

1

Statuswort und Steuerwort auf PDOs mappen:

* 1 wbrvStat auf PDO vom Antriebsverstérker zur
Steuerung mappen

* g wDhrvComCtrl auf PDO von Steuerung zum
Antriebsverstérker mappen

Istgeschwindigkeit und Iststrom auf PDO vom Antriebsver-
starker zur Steuerung mappen:

* i_wActCur
* i_iActSpd

"Free Wheel" deaktivieren: 1_xFreewWhl auf TRUE setzen.

"Quick Stop" deaktivieren: i xQckStop auf TRUE setzen.

Funktionsbaustein aktivieren: 1 xEn auf TRUE setzen.

ol oA~ ®

Sollgeschwindigkeit einstellen: 1 wSpdRef auf einen Wert
ungleich Null setzen.

Bewegung in positive ("Forward") oder negative
("Reverse") Richtung starten: i _xFwd oder i _xRev auf
TRUE setzen.

Funktionsbausteine
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Direktes Mapping PDOs - CANo-

pen

Das Interface fiir das direkte Mapping von PDOs auf CANopen sieht

[ DriveRead Statusword

[ DriveRead_~ActualSpeed

il

T+

Dirivetw/rite_Controfaford

8

Drivetwfrite_T argetSpeed

folgendermaBen aus:
by Albivar3 T
Altivar31_Conbol —
 — —i_xEn q xEnk
—i_xFwd a_wDreComCl
—i_xFey q wSpdTarg
—{i_#BckStop q_RAlm -
— i_=Freewhl q WAook
—i_sFItFst q wlheck
i_wDrvStat
—i_wSpdRef
i —i_wbec
MUL '— —i_wDec
L ibctSpd

[ DriveRead ActualCurent

I i_wbuctCur

Devices

_‘T ¥S Sortby = £ sort order ~ ,ﬁbFind

-

x

=gl Sample CRC
= o MyPLC (TMZ3SLFDC24DT)
= Bl PLC Logic
=} Application
@
Library Manager
] PLc_PrG (PRG)
25 _.gé Task Configuration
‘3 Embedded Functions
B Serial Line 1
B Serial Line 2
B can

RN

= [ CANopen_Optimized (CANopen Optimized)
'i‘; My _Device_altivar_31 (Altivar 31)

il

[T S T N TS T A

50 Hz)

Die Frequenz muss:

Die Istgeschwindigkeit wird in 0,1 Hz gelesen (von 0 bis 500, wenn HSP =

* durch 10 dividiert werden (um die Geschwindigkeit in Hz zu erhalten)
* durch 2 dividiert werden (2 Polpaare)

* mit 60 multipliziert werden (60 um die Geschwindigkeit in Umdrehungen
pro Minute zu erhalten)

Bei Motoren mit 2 Polpaaren kann der Rechenweg verkilrzt werden:

Die Istgeschwindigkeit multipliziert mit 3 konvertiert 0,1 Hz zu rpm (min-1).

L\hrar:_y Manager [MyPLC: PLC Logic: Apphcatlnn]
PROGRIM PLC_FRG
ViR

My _Altiwaril: Alcivar3l Control:

DriveRead Actualipeed: IHT:

DriveRead ActualCurrent: WORD:

DriveRead StatusWord: WORD:

Drivellrite ControlWord: WORD :

Drivelirite TargetSpeed: WORD:
EHD VIR

[&] PLC_PRG [MyPLC: PLC Logic: Application]

DiiveRead Statusiword

DriveRead ActualSpesd
2

(o] ;
MUL "— —

My _dltivar31 7]

Altivar31_Control L
i xEn q #En
i_sFwd q_wDreComChl
i_sRev q wSpdTarg
i_#ckStop q_ralm
i_sFregwhl q_wiec
i_xFItRst q whec
L wDivStat
i wSpdRef
i_wAcc
i wDec
i_iactSpd

Dirivew/rite_Controfw/ord
Drivelwiite_TargetSpesd

i wdctCur
DinveRead_ActualCunent
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i [

'j MyDevice_Altivar_31 Lﬂﬂ

PDO Konfiguration:

PLC_PRi [MyPLC: PLC Logic: Application]

CANopen Remate Device  PDO Mapping |Receive PO Mapping | Send PDO Mapping ] Service Data Ohject | CaNopen 1o Mapping ] Status ] Information

Select receive PO Select send PO
Marne Indesx Sublndes Bitlength Marme Index Sublndesx Bitlength
1st Receive PDO 1641400 1st Transmit PDOD 1641800
Drivecom command reg, 1646040 16400 16 Drivecom skatus register 16#6041 16400 16
| 6th Receive PDO 1641405 v 6th Transmit PDD 16#1805
Dirivecom command reg. 1646040 16400 16 Drivecom skatus register 1646041 16400 16
Target welocity 16#6042 1600 16 Output frequency 16#2002 16#03 1A
Mator Current 1642002 16405 16

L
L=}
g =]
o
EX
o
2

*0g0n]

Das Bild zeigt eine Beispielkonfiguration. Andere Konfigurationen der

PDOs sind méglich.

Mapping der Daten auf das PDO:

i [ o5
X (] MyDevice_Altivar_31 | [  PLC_PRG [MyPLC: PLC Logic: Application] q
— | CANopen Remate Device ] PDO Mapping | Receive PDO Mapping | Send PDO Mapping ] Service Data Object  CAMopen /O Mapping | Status | Information ;§
Channels %
Variable Mapping | Channel Address Type Current Yalue | Default Walue | Unit | Descripl -
" Application.PLC_PRG.DriveWwrite_Controlword " Dirivecom command reg, Tt LINT &
" application.PLC_PRG.Driverite_TargetSpeed " Target velocity ooz INT I
4 ppplication, PLC_PRG.DriveRead_Statusiword @ Drivecom skatus register Hett UINT 1] cg_u
4% ppplication.PLC_PRG,DriveRead_ActualSpesd ] Cutput Frequency Sl INT o
% Application.PLC_PRG.DriveRead_ActualCurrent k] IMaotar Current GBS UINT
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Visualisierung

Mit der oben gezeigten Minimalkonfiguration kann die Visualisierung
des Funktionsbausteins zur Steuerung des Antriebsverstarkers ver-
wendet werden. Nach dem PDO-Mapping der 5 oben angegebenen
Werte kann der Antrieb mit den folgenden Schritten gestartet werden:

Altivar31_Control .13
%S

[ Status Word © Dx% 043 ] 1514121211109 = @7 6 5 4
[ Control word * 0x304x | 31
I e '"| o '-"| | | I | | I %
0 1400 3000 4500 G000
|" o I "| I | '-'| | | [ 1 | [ % d
0 14500 3000 4500 OO0

Actual Current (0,1 A) : %d

2, =top ee Yihee Fault Reset

D e

D %d

Schritt Aktion

1 Klick auf Schaltflache "Enable", um den Funktionsbaustein
zu aktivieren

2 Klick auf Schaltflache "Quick Stop", um "Quick Stop" zu
deaktivieren

3 Klick auf Schaltflache "Free Wheel", um "Free Wheel" zu
deaktivieren

4 Geschwindigkeitswert ungleich Null (in Umdrehungen pro
Minute) eingeben (im Feld neben der Schaltfliche Force
Speed).
Klick auf Schaltflache "Force Speed"
Klick auf Schaltflache "Forward" oder "Reverse": Der Motor
lauft
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Beispiel einer Anwendung des Funktionsbausteins:

Inztl _ATY 7
Altivar31_Contol L=
Lt went 5
i_«Fuwd q_wDrvComChl ﬂ
i_#Riew _wSpdT ag
TRUE i_x0ckStap 0wl
AC 1l TRUE i_sFreetwhl q whce
Anticrab — xRt L_«FItRst q whec
TRUE iLEn q xEn L wirang5tatuzs TV [— i wDrvStat
I_xTranzCalbEnable i_wCalb q wDrSpdT argl i wSpdRef
ResetCalb iR =tCalb q whrdcc] | wbce
LT rans5tatustby. 1 i ¥DrvRdypStat] q whrDec] i whec
LT rans5tatustby?. 1 i «DrvRdyStat2 q wDrSpdT arg2 LibctSpd
LiT rang5pddct] LiDrSpdactl q whmacc? L wTransCurl I— i wiactCur
LiT ransSpddct? LiDrSpdact2 q whrDec2
i #DrvFwd q #DrvFwd
i «DrvRey q xDreRew
L wDrSpdRef q_whiftact
i wSenl q wSkewdetl Inst2_ATY 7]
i wSen? q iCalbSentwgel Altivar31_Control —
L wTians5kewhax I L wSkewhax q iCalbSentwgel? i xEn q #Ent B
L wTransDrifthd 2= L whifttax q #Calb i_xFwd q wDrvCamChl
_wTransDnftbdin i_wDifthdin q_whlm L#Rev q wSpdTarg
i_w1ransFiltertime L wFliTime q_wilmld TRUE i_xlckStop q_wblm -
i_wTransS enManual I i_wSendvgel TRUE i_sFresiwhl q_whcc .
i_wTransSentanualZ i_wSentvged i_#Hst i_sFItRst q whec
wHsp i whrSpdHsp L wTransStatusATY2 [— i wDrvStat
i wDrSpdlsp i wSpdRef
L wlansdce i whrebes i wbco
L wlransDec L whnrDec iwhec
i stPac LisctSpd
i_#Fst CwTransCui2  b——— i wictCur
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Altivar 31 Antriebsprofil

DRIVECOM state diagram

DRIVECOM drive state
Drive status applied to ATV

|
|
|
|
:
: ETA = 16#xxxx
|
|
|
|
|
|

"ATV terminal display"
Transition |
condition X
| CMD = 16#xxxx v

CiA402 Zustandsdiagramm:

Enter the state -
diagram
|
0
4

Not ready to switch on
ATV powered down

ETA = 16#xx00

Malfunction

All states

I
detected 13
A 4

Malfunction

reaction active

ETA = 16#xxxx

T
14

|
____________________ |
1 Fault reset \4
+ CMD =16#0080 Malfunction
Switch on disabled < 15
g ATV locked ETA = 16#xxx8
Disable voltage ETA = 16#xx40 -
CMD = 16#0000 "nSt" - Disable voltage
or Disable CMD = 16#0000
modification of voltage or
a configuration Shutdown CMD = 16#0000 modification of
parameter CMD = 16#0006 2 7 or a configuration
(motor stopped) Quick stop 2 parameter
or = motor stopped
STOP key on CMD = 16#0002 fjr Ppec)
glrsplay terminal v Disable ?TO|P ktey on |
L Ready to switch on voltage Isplay termina
STOP via input ATV waiting 10cmp = 1640000 | OF
> or STOP via input
jm—————— ETA = 16#xx21 i
| — modification of
8 | nSt a configuration -
Shutdown : switchon |} shutdown parameter
CMD =16#0006 |  CMD = 16#00073 ? CMD = 16#0006 | (motor stopped)
I
: Switched on
3A ATV ready
Enablo ! ETA = 16#xx23 Quick stop active
Epoimeiy e
— ETA = 16#xx07
CMD = 16#xxxF | Enable | ¥ Disable - =
I operation 4 5 operation rdY, dCb
| CMD = 16#xxxF y | CMD = 1640007 1
1
I

Operation enabled Quick stop
—————— > ATV running CMD = 16#000B
ETA = 16#xx27 i
"rUn, rdY, .."

Examples:
ETA = 16#0627 : Normal stop or

Forward operation, speed reached
ETA = 16#8627 : Reverse operation, speed reached
ETA = 16#0227 : Forward operation, ACC or DEC
ETA = 16#8227 : Reverse operation, ACC or DEC

Examples (default configuration):
CMD = 16#000F :
CMD = 16#080F :
CMD = 16#100F :
CMD = 16#200F :

CMD = 16#400F

Forward operation
Reverse operation

Stop (configured by "Stt")
DC injection stop

: Fast stop

Verlassen des Zustands "Operation Enabled" Giber "Disable Voltage"

(9) oder "Shutdown" (8) 16st einen "Freewheel Stop" aus.
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2.5.2.2 Altivar71_Control

Funktionsbeschreibung  Der Funktionsbaustein steuert das Steuerwort (9 wDrvComCtrl) des
Antriebsverstarkers Uber das Statuswort (i_wDrvStat) und die ande-
ren Eingénge.

Interner Aufbau des Funktionsbau-  Folgendes Bild zeigt eine Ubersicht iber den internen Aufbau des
stein  Funktionsbausteins.

Enable In — i MEQ = mmmm e e e e o - q_xEnp— Enable Out
—i_xPFwd ----oeeeeeeeieen ey
—fi_XREy -y

Commands —i_xQckStop --eeseeeeeee- A
—ji_xFreeWhl--eeeeeey 80 E
—i_XFIERSt «reeereees 282

o —i_whirvskat -— Dnve Profile — - q_wDrwComChrl F— Loz iz e

Drive interfaces —li_iactSpd----  StateMachine -----—------g_xalkm }— Status

—i_waAckCur--—
—fi_wapdRef------------------ -~ q_wspdTarg—

Commands WAL - = s q_wACc — Drive interfaces
—ji wWheL---=-===----c-cm e me e === q_wDec F—

Beschleunigung, Verzdégerung und Sollgeschwindigkeit werden direkt
vom Eingang auf den Ausgang kopiert. Die Sollgeschwindigkeit kann
Uber die Visualisierung des Funktionsbausteins vorgegeben werden.

Grafische Darstellung

Altivar71_Control
—i_xEn BOOL BOOL q_xEnF—
— i _xFwd BOOL WORD q_wDrvComCtrl —
—i_xRev BOOL WORD q_wSpdTarg —
—i_xQckStop BOOL BOOL g_xAlrm —
—i_xFreeWhl BOOL WORD q_wAcc —
—i_xFItRst BOOL WORD q_wDec —
— i_wDrvStat WORD
—i_wSpdRef WORD
—1i_wAcc WORD
—i_wDec WORD
—1i_iActSpd INT
—i_wActCur WORD

Kompatible Gerdte ATV71
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Eingédnge/Ausgénge

Folgende Tabelle zeigt die Eingénge.

Eingang

Datentyp

Beschreibung

i xEn

BOOL

Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

Befehl zum Aktivieren oder Deaktivieren des Funktionsbaust-
eins.

FALSE:

* Ausgang g wDrvComCtrl wird auf 16#0000 gesetzt
* Ausgang g_wSpdTarg wird auf 16#0000 gesetzt
* Ausgang g_xAlrm wird auf FALSE gesetzt

TRUE: Funktionsbaustein aktiv

i xFwd

BOOL

Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

FALSE: Stoppt eine Bewegung in positive Richtung.

TRUE: Wenn sich der Antriebsverstérker im Betriebszustand
"Switched On" befindet und kein lokales Forcing aktiv ist, wird
eine Bewegung in positive Richtung mit dem Geschwindig-
keitssollwert i wSpdRef gestartet.

Der Befehl "Forward" wird mit einer steigenden Flanke ausge-
I6st. Beim Pegel FALSE wird die Bewegung beendet.

i xRev

BOOL

Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

FALSE: Stoppt eine Bewegung in negative Richtung.

TRUE: Wenn sich der Antriebsverstéarker im Betriebszustand
"Switched On" befindet und kein lokales Forcing aktiv ist, wird
eine Bewegung in negative Richtung mit dem Geschwindig-
keitssollwert i wSpdRef gestartet.

Der Befehl "Reverse" wird mit einer steigenden Flanke ausge-
I6st. Beim Pegel FALSE wird die Bewegung beendet.

i xQckStop

BOOL

Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

FALSE: Wenn der Motor lauft, 16st der Antriebsverstérker
einen Quick Stop aus. Der Ausgang g_wDrvComCtrl wird auf
16#0002 gesetzt.

TRUE: Normales Verhalten des Funktionsbausteins.

Wenn nach einem Quick Stop die Istgeschwindigkeit und der
Iststrom den Wert Null erreicht haben und wenn sowohl For-
ward als auch Backward FALSE sind, geht der Antriebsver-
starker automatisch in den Betriebszustand "Switched On ".

Um den Motor neu zu starten, muss der Quick Stop deaktiviert
werden (i_xQckStop auf TRUE setzen).

i xFreeWhl

BOOL

Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

FALSE: Wenn der Motor lauft, 16st der Antriebsverstérker
einen "Free Wheel Stop" aus. Der Ausgang g wDrvComCtrl
wird auf 16#0000 gesetzt.

TRUE: Normales Verhalten des Funktionsbaustein.

i xFltRst

BOOL

Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

FALSE: Normales Verhalten des Funktionsbausteins.
TRUE: Der Ausgang g_wDrvComCtrl wird auf 16#0080

gesetzt.
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Eingang Datentyp Beschreibung

i_wDrvStat WORD Wertebereich:
Initialwert: 0
Muss direkt auf das Statuswort des Antriebsverstérkers
gemappt werden (CANopen-Objekt 6041). Dieser Wert darf
zwischen dem CANopen-Interface und dem Funktionsbaustein
nicht geédndert werden.

i wSpdRef WORD Wertebereich:
Initialwert: 0
Sollgeschwindigkeit flr den Antriebsverstarker. Wird direkt in
die Zielgeschwindigkeit g wSpdTarg kopiert, wenn der Funk-
tionsbaustein aktiviert wird und wenn tber die Visualisierung
kein bestimmter Wert vorgegeben ist.

i wAcc WORD Wertebereich: -
Initialwert: -
Beschleunigung: Wird direkt auf den Ausgang g wAcc kopiert,
wenn der Funktionsbaustein aktiviert wird.

i wbec WORD Wertebereich: -
Initialwert: -
Verzdgerung: Wird direkt auf den Ausgang g wDec kopiert,
wenn der Funktionsbaustein aktiviert wird.

i iActSpd INT Wertebereich:
Initialwert: O
Istgeschwindigkeit des Antriebs. Dieser Eingang muss direkt
auf das PDO gemappt werden (CANopen-Objekt 2002 / Subin-
dex 03, um die Geschwindigkeit in 0,1 Hz zu erhalten).

i_wActCur WORD Wertebereich:

Initialwert: 16#FFFF

Iststrom des Antriebsverstarkers. Dieser Eingang muss direkt
auf das PDO gemappt werden (CANopen-Objekt 2002 / Subin-
dex 05, Einheit 0,1 A). Dieser Eingang wird verwendet, um zu
erkennen, ob der Motorstromwert gleich Null oder ungleich
Null ist.

Funktionsbausteine
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Folgende Tabelle zeigt die Ausgénge.

Ausgang Datentyp Beschreibung

q_xEn BOOL Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

Funktionsbaustein aktiviert/deaktiviert. Direkte Kopie von
i_xEn.

g wDrvComCtrl WORD Wertebereich:
Initialwert:

Muss direkt auf das Steuerwort des Antriebsverstarkers
gemappt werden (CANopen-Objekt 6040). Dieser Wert darf
zwischen dem CANopen-Interface und dem Funktionsbaustein
nicht geéndert werden.

q wSpdTarg WORD Wertebereich:
Initialwert:

Zielgeschwindigkeit fur den Antriebsverstarker. Wird direkt von
der Sollgeschwindigkeit i wSpdRef kopiert, wenn der Funk-
tionsbaustein aktiviert wird und wenn die Visualisierung keinen
bestimmten Wert vorgibt.

Die Zielgeschwindigkeit wird auf O gesetzt, wenn der Funk-
tionsbaustein nicht aktiviert ist.

Dieser Ausgang muss direkt auf das PDO gemappt werden
(CANopen-Objekt 6042 zur Ubertragung in Umdrehungen pro
Minute).

g _xAlrm BOOL Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

Wird auf FALSE gesetzt, wenn der Funktionsbaustein deakti-
viert wird und wenn der Antriebsverstarker in den Betriebszu-
stand "Switch On Disabled" geht (siehe Zustandsdiagramm
des Antriebsprofils).

Wird auf TRUE gesetzt, wenn ein Fehler vom Antriebsverstar-
ker erkannt wird (Bit 3 des Statusworts).

q wAcc WORD Wertebereich: -
Initialwert: -

Beschleunigung: Wird direkt vom Eingang i waAcc kopiert,
wenn der Funktionsbaustein aktiviert wird. Dieser Ausgang
muss direkt auf das PDO gemappt werden (CANopen-Objekt
203C:2).

q_wbDec WORD Wertebereich: -
Initialwert: -

Verzdgerung: Wird direkt vom Eingang i wDec kopiert, wenn
der Funktionsbaustein aktiviert wird. Dieser Ausgang muss
direkt auf das PDO gemappt werden (CANopen-Objekt 203C:
3).
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Hinweise

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN DURCH INKONSISTENTE BEFEHLE

Wenn Sie diesen Funktionsbaustein aktiviert haben, fuhrt die gleich-
zeitige Verwendung anderer Funktionsbausteine der Bibliothek zu
unbeabsichtigtem Verhalten.

» Aktivieren Sie diesen Funktionsbaustein nur, wenn alle anderen
Funktionsbausteine der Bibliothek inaktiv sind.

* Deaktivieren Sie diesen Funktionsbaustein, bevor Sie andere
Funktionsbausteine der Bibliothek aktivieren.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schwerwie-
genden Verletzungen oder Materialschéden fiihren.

Beachten Sie folgende Punkte:

* Der Antriebsverstéarker verlasst nach einem "Quick Stop" automa-
tisch den Betriebszustand "Quick Stop Active" (siehe Zustandsdia-
gramm weiter unten), sobald die Istgeschwindigkeit und der Ist-
strom den Wert Null erreicht haben und wenn sowohl Forward als
auch Backward FALSE sind. Um den Motor neu zu starten, muss
der Quick Stop deaktiviert werden (i_xQckStop auf TRUE setzen).

* Ein "Quick Stop" hat eine héhere Prioritat als ein regularer Stopp
("Forward" und "Reverse" auf FALSE).

* Ein "Free Wheel Stop" hat eine héhere Prioritat als ein "Quick
Stop".

*  Wenn auf der 7-Segment-Anzeige des Antriebsverstarkers nach
dem Download einer Anwendung auf den Antriebsverstarker die
blinkende Meldung Laf erscheint, ist eine steigende und dann eine
fallende Flanke am Eingang Fault Reset (1 xF1tRst) erforderlich,
um die korrekte Kommunikation mit dem Antriebsverstarker neu zu
starten.
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Verwendung des Funktionsbaust-

eins

Vorgehen zum Starten des Funktionsbausteins mit den Voreinstellun-

gen:

Schritt

Aktion

1

Statuswort und Steuerwort auf PDOs mappen:

* i wDrvStat auf PDO vom Antriebsverstarker zur
Steuerung mappen

* g wDhrvComCtrl auf PDO von Steuerung zum
Antriebsverstérker mappen

Istgeschwindigkeit und Iststrom auf PDO vom Antriebsver-
starker zur Steuerung mappen:

* i_wActCur
* i_iActSpd

"Free Wheel" deaktivieren: 1 _xFreewWhl auf TRUE setzen.

"Quick Stop" deaktivieren: i xQckStop auf TRUE setzen.

Funktionsbaustein aktivieren: 1 xEn auf TRUE setzen.

oo~ ®

Sollgeschwindigkeit einstellen: 1 wSpdRef auf einen Wert
ungleich Null setzen.

Bewegung in positive ("Forward") oder negative
("Reverse") Richtung starten: i _xFwd oder i _xRev auf
TRUE setzen.
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Direktes Mapping PDOs - CANo-  Das Interface fur das direkte Mapping von PDOs auf CANopen sieht
pen folgendermaBen aus:

e Albivardl 7]
Altivar71_Control ]
[ DriveRead StatuswWaord — |b—— —i_#En qxEnk 7
—i_sFwd q_wDrvComChl F— Dirivetwirite_Controfwford
—i_#Rev q wSpdTarg—— Diriwetwinte T argetSpeed
—i_#lckStop q =Alm -
— 1_sFreeiwhl q wihco—
—i_sFItRst q wheckH
i_wDrwStat
—i_wS5pdRef
| E —i_whoo
DiveRead Actualspeed MUL —i_wlec
l_l— i_tActSpd

3 — i_wactCur
[ DnveRead_ActualCurrent I

Die Istgeschwindigkeit wird in 0,1 Hz gelesen (von 0 bis 500, wenn HSP =
50 Hz)

Die Frequenz muss:

* durch 10 dividiert werden (um die Geschwindigkeit in Hz zu erhalten)
* durch 2 dividiert werden (2 Polpaare)

* mit 60 multipliziert werden (60 um die Geschwindigkeit in Umdrehungen
pro Minute zu erhalten)

Bei Motoren mit 2 Polpaaren kann der Rechenweg verklrzt werden:
Die Istgeschwindigkeit multipliziert mit 3 konvertiert 0,1 Hz zu rpm (min-1).

Ingtl _ATY Ie=
Altivar71_Contol 1
Lien went B
i_xFwd q wDrvComChl B
i_#Rev q wSpdTarg
TRUE i_xHckStop q_wbhm - i)
AC I TRUE i_sFrestwhl q_whco m
Anticrab = i_#Rst i_=FltRst q_whec
TRUE .I i%En qxEnk i_wTrans5tatuzaTy [— i_wDrvStat
i_xTransCalbEnable ; i_wCalb q wDrSpdT argl i wSpdRef
ResetCalh i wRstCalb q_whDrvAcc] i whco
i wTransSlatuséiy 1 f i_=DrvFdyStatl q whrvDecl i_wDec
1L wTransStatushiv2 1 ; i_=DrvFdyStat2 q whrSpdT arg2 — L idctSpd
i_iTrans5pdAct] f LiDrvSpdactil q wDrebcc2 L wTransCurl |7 i_wéctCur
i_iTransSpdAct2 ; LiDrvSpdacti2 q whrvDec2
i_#DirvFud q_#DivFid
L xDrvRew q_xDrvRew
i wDrwSpdRef o wOrftact -
iwSenl q_wikewbct - Ingtz_ATY (5]
i wSenz q rCalbSendygel - Altivar?1_Conbrol ==
L wTransSkewdax 1 i wSkewitdax q rCalbSendvge? - iL#En q#Ent
i_wTransDnfthdax i_whifthax q #Calb - i_#Fved q_wDrvComChl [ o wlransConbral2 1
_wTranzDnfthin i_wDifttin q_xblm - i_xRev q_wSpdTarg
i_wT ransFiltertime L wFIkTime q_wlimld - TRUE i_xlckStop q_xhhm - =)
_wiransSentanual i i wSentugel TRUE i_sFreswhl q whce B
_wiransSentanual? L wSentvge? i_#Rst i_=FltRst g whec
Tsp'—l i whrSpdHsp i_wlrans5tatuzaTy 2 l— i_wDrvStat
wlsp i wDrvSpdLzp i wSpdRef
i wiranshco i wDrvboo L wice
i_wlransDec LwDrvDec i_wDec
i stPac L ictSpd
i_=Fst i wTransCur2 i wéctCur
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PDO Konfiguration:

—— "
Y| [ PLC_PRG[MyPLC: PLC Lagic: Application] MyDevice_Altivar_71
X
—| CAMopen Remote Device PDO Mapping | Receive PDO Mapping | Send PO Mapping | Service Data Object | CAMNopen I Mapping | Status | Infarmation g
o
Select receive PDO Select send PDO Lﬁ:‘
Mame Index SubIndex Eitlength Mame Index Sublndex Eitlength
v 1st Receive PDO 16#1400 1st Transmit PDO 16#1500
Contralword 1646040 16400 16 Skatusword 1646041 16400 16
Target Yelocity 16#6042 16400 16 Control Effart 1646044 16400 16
Znd Receive PDO 16#1401 | Znd Transmit PDO 16#1801
3rd Receive PDO 1641402 Skatusword 1646041 16400 16
Received PDO3-1 1642064 16402 16 Qutpuk Frequency 162002 16403 16
Received PDO3-2 lo#zoe4 10#03 16 Mator current legz00z 16#05 1e
Received PDO3-3 1e#2064 1e#04 16 3rd Transmit PDO 16#1802
Received PDO3-4 1o#z064 16#05 16 Transmit PDO3-1 1642064 16#0C 16
Transmit PLO3-2 16#2064 16400 16
Transmit PDO3-3 1642064 16#0E 16
Transmit PLO3-4 1e#z064 16%0F 16

Das Bild zeigt eine Beispielkonfiguration. Andere Konfigurationen der
PDOs sind méglich.

Mapping der Daten auf das PDO:

EE o
4 [ PLC_PRG[MyPLC: PLC Logic; Application] ' 7] MyDevice_altivar_71 [
o
—| CaNopen Remake Device | PO Mapping ] Receive PDO Mapping ] Send PO Mapping | Service Data Object  CAMopen If0 Mapping |Status | Infarmation .r-.-'f‘;
Chiannels =
Yariable Mapping | Channel Address Tvpe Current Yalus | Default Yalue | Unik | Description 2
"% application.PLC_PRG.Drive'write_Controlword ] Controhword Shodt  UINT u]
"% application.PLC_PRG.Drive'write_TargetSpeed ] Targek velocity Stz INT 1]
4% application. PLC_PRG.DriveRead_StatusWord " Skatusword B UINT u]
4% application. PLC_PRG.DriveRead_ActualSpead " Oukput Frequency Sabae INT
% Application.PLC_PRG. DriveRead_actualCurrent " Motor current Sl LINT
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Visualisierung

Mit der oben gezeigten Minimalkonfiguration kann die Visualisierung
des Funktionsbausteins zur Steuerung des Antriebsverstarkers ver-
wendet werden. Nach dem PDO-Mapping der 5 oben angegebenen
Werte kann der Antrieb mit den folgenden Schritten gestartet werden:

Altivar71_Control 13

%s
[ Status Word - D04 ] 1514131201100 s W7 6 5 4
[ Control word * 0x304x | 3 1
I e '"| 5 L '-"| I | I 1 | I %
0 1400 3000 4500 BO00
|" o I "| I [ '-'| 1 1 [ 1 | [ % d
0 1500 3000 4500 BO00

Actual Current (0,1 A) : %d

Gwick Stop e gl== Fault Reset

R e

IO %d

Schritt Aktion

1 Klick auf Schaltflache "Enable", um den Funktionsbaustein
zu aktivieren

2 Klick auf Schaltflache "Quick Stop", um "Quick Stop" zu
deaktivieren

3 Klick auf Schaltflache "Free Wheel", um "Free Wheel" zu
deaktivieren

4 Geschwindigkeitswert ungleich Null (in Umdrehungen pro
Minute) eingeben (im Feld neben der Schaltfliche Force
Speed).
Klick auf Schaltflache "Force Speed"
Klick auf Schaltflache "Forward" oder "Reverse": Der Motor
lauft

Funktionsbausteine
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Beispiel einer Anwendung des Funktionsbausteins (wie bei Alti-
var31_Control):

DriveRead_Statuswiord  b—— —

7]
DriveRead_ActualSpeed |—|_ MUL i -

!\*I_I,I_.-’-‘«Itlvarﬂ 7]

Altivar71_Control i
i_%En q «En
i_wFwd q_whryComiChl
i_wRew q wSpdTarg
i_sllckStop q =Alm
1_sFresiwhl q wice
i_wFItRst o whec
i_wDrwStat
i_wSpdRef
iwico
i whec
i_ictSpd
i_wictCur

-

-

Dirivetwirite_Controfwford i
Dinvetwinite_ T argetSpeed

[
DriveRead ActualCurrent I
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Altivar 71 Antriebsprofil

Not ready to switch on

Switch on disabled

ETA=16#xx40

6#xx50
NST"

Ready to switch on

ETA=16#xx21

"NLP"

[l ETA=16#xx31

"RDY"

Switched on

ETA=16#xx33

"RDY, FST"

Operation enabled

ETA=16#xx37

"RUN, ACC, FST,..."

CiA402 Zustandsdiagramm:

Entry into
state diagram

From all states
Fault reaction active

Quick stop active

ETA=16#xx17

"FST,

DCB"

Key:

State

Value of
status word

7]

ETA=16#xx33

Switched on

"RDY, FST"

op!

Enable |
eration 4

CMD=16#xxxF ;

Transition condition
with example of command

State display on

ETA=16#xx21 &7

ETA=16#xxx8 <1

AC power
— absent

| AC power
present

L AC power absent
or present

graphic display terminal
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2.5.2.3 Altivar32_Control

Funktionsbeschreibung  Der Funktionsbaustein steuert das Steuerwort (4 wDrvComCtrl) des
Antriebsverstarkers Uber das Statuswort (i _wDrvStat) und die ande-
ren Eingénge.

Interner Aufbau des Funktionsbau-  Folgendes Bild zeigt eine Ubersicht iber den internen Aufbau des
stein  Funktionsbausteins.

Enable In e I 2 R q_xEnp— Enable Out
—i_xFwd -
iRy

Commands —i_xQckStop --eeeeemeeee- o
—ji_xFreeWhl-eeeeeey 10
—i_xFItRSt «oeeeeeees 242

o —i_whrvstat -— Drive Profile — - q_wDrvComChrl — Lot itz

Drive interfaces —li_iactSpd----  StateMachine - q_sxclrm b — Status

—i_wAckCur--
—fi_wapdRef- - - - - - - - - e e o - - q_wopdTargp—

Commands WAL - - - - - s q_wAcc f— Drive interfaces
—ji wheL----=-=----c-cce e e e m = q_wDec F—

Beschleunigung, Verzdégerung und Sollgeschwindigkeit werden direkt
vom Eingang auf den Ausgang kopiert. Die Sollgeschwindigkeit kann
Uber die Visualisierung des Funktionsbausteins vorgegeben werden.

Grafische Darstellung

Altivar32_Control
—i_xEn BOOL BOOL q_xEn—
—i_xFwd BOOL WORD q_wDrvComCtrl —
—i_xRev BOOL WORD q_wSpdTarg —
—i_xQckStop BOOL BOOL g_xAlrm —
—i_xFreeWhl BOOL WORD q_wAcc —
—i_xFItRst BOOL WORD q_wDec —
— i_wDrvStat WORD
—i_wSpdRef WORD
—1i_wAcc WORD
—i_wDec WORD
—i_iActSpd INT
—i_wActCur WORD

Kompatible Gerdte  ATV32
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Eingédnge/Ausgénge

Folgende Tabelle zeigt die Eingénge.

Eingang Datentyp

Beschreibung

i xEn BOOL

Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

Befehl zum Aktivieren oder Deaktivieren des Funktionsbaust-
eins.

FALSE:

* Ausgang g wDrvComCtrl wird auf 16#0000 gesetzt
* Ausgang g wSpdTarg wird auf 16#0000 gesetzt
* Ausgang g xAlrm wird auf FALSE gesetzt

TRUE: Funktionsbaustein aktiv

i xFwd BOOL

Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

FALSE: Stoppt eine Bewegung in positive Richtung.

TRUE: Wenn sich der Antriebsverstéarker im Betriebszustand
"Switched On" befindet und kein lokales Forcing aktiv ist, wird
eine Bewegung in positive Richtung mit dem Geschwindig-
keitssollwert i wSpdRef gestartet.

Der Befehl "Forward" wird mit einer steigenden Flanke ausge-
I6st. Beim Pegel FALSE wird die Bewegung beendet.

i xRev BOOL

Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

FALSE: Stoppt eine Bewegung in negative Richtung.

TRUE: Wenn sich der Antriebsverstéarker im Betriebszustand
"Switched On" befindet und kein lokales Forcing aktiv ist, wird
eine Bewegung in negative Richtung mit dem Geschwindig-
keitssollwert i wSpdRef gestartet.

Der Befehl "Reverse" wird mit einer steigenden Flanke ausge-
I6st. Beim Pegel FALSE wird die Bewegung beendet.

i xQckStop BOOL

Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

FALSE: Wenn der Motor lauft, I6st der Antriebsverstarker
einen Quick Stop aus. Der Ausgang g wDrvComCtrl wird auf
16#0002 gesetzt.

TRUE: Normales Verhalten des Funktionsbausteins.

Wenn nach einem Quick Stop die Istgeschwindigkeit und der
Iststrom den Wert Null erreicht haben und wenn sowohl For-
ward als auch Backward FALSE sind, geht der Antriebsver-
starker automatisch in den Betriebszustand "Switched On ".

Um den Motor neu zu starten, muss der Quick Stop deaktiviert
werden (i_xQckStop auf TRUE setzen).

i xFreeWhl BOOL

Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

FALSE: Wenn der Motor lauft, 16st der Antriebsverstérker
einen "Free Wheel Stop" aus. Der Ausgang g wDrvComCtrl
wird auf 16#0000 gesetzt.

TRUE: Normales Verhalten des Funktionsbaustein.

0198441113879, V2.08, 04.2011

i xFltRst BOOL

Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

FALSE: Normales Verhalten des Funktionsbausteins.

TRUE: Der Ausgang g_wDrvComCtrl wird auf 16#0080
gesetzt.
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Eingang Datentyp Beschreibung

i_wDrvStat WORD Wertebereich:
Initialwert: 0
Muss direkt auf das Statuswort des Antriebsverstérkers
gemappt werden (CANopen-Objekt 6041). Dieser Wert darf
zwischen dem CANopen-Interface und dem Funktionsbaustein
nicht geéndert werden.

i_wSpdRef WORD Wertebereich:
Initialwert: 0
Sollgeschwindigkeit fir den Antriebsverstarker. Wird direkt in
die Zielgeschwindigkeit g wSpdTarg kopiert, wenn der Funk-
tionsbaustein aktiviert wird und wenn tber die Visualisierung
kein bestimmter Wert vorgegeben ist.

i_wAcc WORD Wertebereich: -
Initialwert: -
Beschleunigung: Wird direkt auf den Ausgang g wacc kopiert,
wenn der Funktionsbaustein aktiviert wird.

i_wbDec WORD Wertebereich: -
Initialwert: -
Verzdgerung: Wird direkt auf den Ausgang g_wbDec kopiert,
wenn der Funktionsbaustein aktiviert wird.

i _iActSpd INT Wertebereich:
Initialwert: O
Istgeschwindigkeit des Antriebs. Dieser Eingang muss direkt
auf das PDO gemappt werden (CANopen-Objekt 2002 / Subin-
dex 03, um die Geschwindigkeit in 0,1 Hz zu erhalten).

i_wActCur WORD Wertebereich:

Initialwert: 16#FFFF

Iststrom des Antriebsverstarkers. Dieser Eingang muss direkt
auf das PDO gemappt werden (CANopen-Objekt 2002 / Subin-
dex 05, Einheit 0,1 A). Dieser Eingang wird verwendet, um zu
erkennen, ob der Motorstromwert gleich Null oder ungleich

Null ist.
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Folgende Tabelle zeigt die Ausgénge.

Ausgang Datentyp Beschreibung

g _xEn BOOL Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

Funktionsbaustein aktiviert/deaktiviert. Direkte Kopie von
i_xEn.

g wDrvComCtrl WORD Wertebereich:
Initialwert:

Muss direkt auf das Steuerwort des Antriebsverstarkers
gemappt werden (CANopen-Objekt 6040). Dieser Wert darf
zwischen dem CANopen-Interface und dem Funktionsbaustein
nicht geéndert werden.

g wSpdTarg WORD Wertebereich:
Initialwert:

Zielgeschwindigkeit fur den Antriebsverstarker. Wird direkt von
der Sollgeschwindigkeit i wSpdRef kopiert, wenn der Funk-
tionsbaustein aktiviert wird und wenn die Visualisierung keinen
bestimmten Wert vorgibt.

Die Zielgeschwindigkeit wird auf O gesetzt, wenn der Funk-
tionsbaustein nicht aktiviert ist.

Dieser Ausgang muss direkt auf das PDO gemappt werden
(CANopen-Objekt 6042 zur Ubertragung in Umdrehungen pro
Minute).

g_xAlrm BOOL Wertebereich: FALSE, TRUE
Initialwert: FALSE

Wird auf FALSE gesetzt, wenn der Funktionsbaustein deakti-
viert wird und wenn der Antriebsverstarker in den Betriebszu-
stand "Switch On Disabled" geht (siehe Zustandsdiagramm
des Antriebsprofils).

Wird auf TRUE gesetzt, wenn ein Fehler vom Antriebsverstar-
ker erkannt wird (Bit 3 des Statusworts).

q_wAcc WORD Wertebereich: -
Initialwert: -

Beschleunigung: Wird direkt vom Eingang i wAcc kopiert,
wenn der Funktionsbaustein aktiviert wird. Dieser Ausgang
muss direkt auf das PDO gemappt werden (CANopen-Objekt
203C:2).
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g_wDec WORD Wertebereich: -
Initialwert: -

Verzdgerung: Wird direkt vom Eingang 1 wDec kopiert, wenn
der Funktionsbaustein aktiviert wird. Dieser Ausgang muss
direkt auf das PDO gemappt werden (CANopen-Objekt 203C:
3).
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Hinweise

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN DURCH INKONSISTENTE BEFEHLE

Wenn Sie diesen Funktionsbaustein aktiviert haben, fihrt die gleich-
zeitige Verwendung anderer Funktionsbausteine der Bibliothek zu
unbeabsichtigtem Verhalten.

» Aktivieren Sie diesen Funktionsbaustein nur, wenn alle anderen
Funktionsbausteine der Bibliothek inaktiv sind.

* Deaktivieren Sie diesen Funktionsbaustein, bevor Sie andere
Funktionsbausteine der Bibliothek aktivieren.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schwerwie-
genden Verletzungen oder Materialschdden fiihren.

Beachten Sie folgende Punkte:

* Der Antriebsverstéarker verlasst nach einem "Quick Stop" automa-
tisch den Betriebszustand "Quick Stop Active" (siehe Zustandsdia-
gramm weiter unten), sobald die Istgeschwindigkeit und der Ist-
strom den Wert Null erreicht haben und wenn sowohl Forward als
auch Backward FALSE sind. Um den Motor neu zu starten, muss
der Quick Stop deaktiviert werden (i_xQckStop auf TRUE setzen).

* Ein "Quick Stop" hat eine héhere Prioritat als ein regularer Stopp
("Forward" und "Reverse" auf FALSE).

* Ein "Free Wheel Stop" hat eine héhere Prioritat als ein "Quick
Stop".

*  Wenn auf der 7-Segment-Anzeige des Antriebsverstarkers nach
dem Download einer Anwendung auf den Antriebsverstarker die
blinkende Meldung Laf erscheint, ist eine steigende und dann eine
fallende Flanke am Eingang Fault Reset (i xF1tRst) erforderlich,
um die korrekte Kommunikation mit dem Antriebsverstarker neu zu
starten.
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Verwendung des Funktionsbaust-

eins

Vorgehen zum Starten des Funktionsbausteins mit den Voreinstellun-

gen:

Schritt

Aktion

1

Statuswort und Steuerwort auf PDOs mappen:

* 1 wbrvStat auf PDO vom Antriebsverstérker zur
Steuerung mappen

* g wDhrvComCtrl auf PDO von Steuerung zum
Antriebsverstérker mappen

Istgeschwindigkeit und Iststrom auf PDO vom Antriebsver-
starker zur Steuerung mappen:

* i_wActCur
* i_iActSpd

"Free Wheel" deaktivieren: 1_xFreewWhl auf TRUE setzen.

"Quick Stop" deaktivieren: i xQckStop auf TRUE setzen.

Funktionsbaustein aktivieren: 1 xEn auf TRUE setzen.

ol oA~ ®

Sollgeschwindigkeit einstellen: 1 wSpdRef auf einen Wert
ungleich Null setzen.

Bewegung in positive ("Forward") oder negative
("Reverse") Richtung starten: i _xFwd oder i _xRev auf
TRUE setzen.
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Direktes Mapping PDOs - CANo-

Das Interface fur das direkte Mapping von PDOs auf CANopen sieht

[ DiiveRead_Status'word

[ DriveRead ActualSpeed |—|_
[

pen folgendermafen aus:
My_.-’-‘«ltlvar32 )
Altivar32_Conbiol =
— —i%En qEnE 3
- !_r:Fwd q_wDreComCtl b——— Dr_weWr_lte_Eontrol'\A-"ord a
—i_#Rev q wopdTargb—— Dirreeidrite_T argetSpeed
—i_wlckStop q xAlm -
— i_#Freewhl O wACCH
—{i_xFlR=t o whect
i_wDrvStat
—i_wSpdRef
(7] i
MUL '— —i_wDec
i_ibctSpd

[ DriveRead_ActualCurent

I i wctCur

Devices - 1

_‘T ¥S sort by ~ ElSnrt order ~ ﬂ“F\nd

x| i

=5 Sample CFC
=@ MyPLC (TMZ3BLFDC240T)
=81 rLc Lagic
= C, Application
@ an
m Library Manager
PLC_PRG (PRG)
& @ Task Configuration
+- "% Embedded Functions
+-"% Serial Line 1
+ "% Serial Line 2
=3 can
= ﬂi CAMopen_Optimized (CANopen Cptimized)
I! My _Device_Altivar_31 (Alkivar 31)

[ I N S R

Die Istgeschwindigkeit wird in 0,1 Hz gelesen (von 0 bis 500, wenn HSP =
50 Hz)

Die Frequenz muss:

* durch 10 dividiert werden (um die Geschwindigkeit in Hz zu erhalten)

* durch 2 dividiert werden (2 Polpaare)

* mit 60 multipliziert werden (60 um die Geschwindigkeit in Umdrehungen
pro Minute zu erhalten)

Bei Motoren mit 2 Polpaaren kann der Rechenweg verkirzt werden:

Die Istgeschwindigkeit multipliziert mit 3 konvertiert 0,1 Hz zu rpm (min-1).

Library Manager [MyPLC: PLC Logic: Application] PLC_PRG [MyPLC: PLC Logic: Application]
PROGRAM FLC_PRG
ViR
My_Alrivar3l: Alrivar3l_Control:
DriveRead Actual3peed: THT:
DriveRead_ActualCurrent: WORD;
DriveRead JtatusWord: WORD:
DriveWrite_ControlWord: WORD:
Drivellrice_Targetipeed: WORD:
END_VAR

[idy_AItlvar31 M
Altivar31_Control ]
e wEnf
—i#Fid _wDrvComCh
—iL#Rev q_wipdTag
—i_#0ckStop q_RAlm -
— i_sFregwhl q whcch
— _=FItFist q wheck
i_wDrvStat
— _wSpdRef

{1}
DrriveR ead_sctualSpeed I—| MUL '— —i_whec
i_ibctSpd

3 _wactCur
DriveRead_ActualCurrent
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K

If_!’j I‘.‘Iy[jevi.ce_nll.:.i.var_!i.é

CANopen Remote Device  PDO Mapping | Receive PDO Mapping | Send PDO Mapping | Service Data Object | CANopen I/O Mapping | Status | Information |

PDO Konfiguration:

Seleck receive PDO (RPDO)

Select send PDO (TPDO)

(] MyDevice_altivar_32

CANopen Remote Device | PDO Mapping | Receive PDO Mapping | Send PDO Mapping ] Service Data Object  CANopen If0 Mapping |Status | IrFormation

Mame Index Sublndex | Bitlength ame Index Sublndex | Bitlength

v/ Receive PDO1 para 16#1400 v Transmit PDO1 par 16£1300
Controlword 1e#e040 1e#00 16 Skabusword lo#e041 16300 16 g
Target Yelocity 1e#6042 16400 16 LCR (3204) le#2002  16#05 16 =
Receive PDOZ para 16#1401 RFR (3202) 1o#z002  16#03 16 %
Receive PDO3 para 16#1402 Transmit PDOZ par 16#1801 it
MC1 (127610 le#2061 16#3E 16 Transmit PDO3 par 16#1802
NCZ (12762) 16#2061 16#3F 16 MNML (12741) 1o#z0601  lo#z24 16
NC3 (12763) 1e#2061 16440 16 MNMZ (12742) 1642061  16#2E 16
NC4 (127640 1642061 16441 16 M3 (12743) 1642061  16#2C 16

MM4 (12744) 1o#z061  16#z0 16

Das Bild zeigt eine Beispielkonfiguration. Andere Konfigurationen der
PDOs sind mdglich.

Mapping der Daten auf das PDO:

Py
=
x
x0gj00L ¢

Channels

VYariable Mapping | Channel Address Type Current Yalue | Default Yalue | Unit | Description
"4 application. Main, DriveMrite_Contralward " Contrabword SoihMES  UINT 0
" application. Main,Drive'write_TargetSpeed " Target Yelociky Sooied  INT i} 513
*% Application, Main, CriveRead _Statuswaord ) Statusword Solwtt  LINT i] En
4% application, Main,DriveRead _ActualCurrent T LCR {3204} SLPAEE LINT E
*% Application, Main,DriveRead_ActualSpeed " RFR {3202) SRS INT
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Visualisierung

Mit der oben gezeigten Minimalkonfiguration kann die Visualisierung
des Funktionsbausteins zur Steuerung des Antriebsverstarkers ver-
wendet werden. Nach dem PDO-Mapping der 5 oben angegebenen
Werte kann der Antrieb mit den folgenden Schritten gestartet werden:

Altivar32_Control .13

%s
[ Status Word - D04 ] 1514131201100 s W7 6 5 4
[ Control word * 0x%04x | 31
I e '"| o '-"| | | I | | I %
0 1400 3000 4500 BO00
|"' o I "| I | -'| | | [ 1 | [ % d
0 1500 3000 4500 BO00

Actual Current (0,1 A) © %d

2, =top ee ihee Fault Reset

D e

D %d

Schritt Aktion

1 Klick auf Schaltflache "Enable", um den Funktionsbaustein
zu aktivieren

2 Klick auf Schaltflache "Quick Stop", um "Quick Stop" zu
deaktivieren

3 Klick auf Schaltflache "Free Wheel", um "Free Wheel" zu
deaktivieren

4 Geschwindigkeitswert ungleich Null (in Umdrehungen pro
Minute) eingeben (im Feld neben der Schaltfliche Force
Speed).
Klick auf Schaltflache "Force Speed"
Klick auf Schaltflache "Forward" oder "Reverse": Der Motor
lauft
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Beispiel einer Anwendung des Funktionsbausteins:

Instl_ATY 7
Altivar3Z_Contol ]
e went B
i sFwd q wDrvComChl ﬂ
i_sRev q_w3pdTarg
TRUE i_xckStop q_wdlm (i)
AC I TRUE i_sFreewh q_whco m
Anticrab e xRt i_#FItRst q wDec
TRUE II i#En q Enf i_wTransStatusaTV] I— i_wDrvStat
I_=TransCalbEnable i_#Calb q wDrSpdTargl i wSpdRef
ResetCalb II i_#AstCalb q whrvdect i whco
LT rang5tatusdbe ] f i «DrvRdyStat] q whrDec] | wDec
LT rang5tatusdb2.] | L «DrvRdyStat2 q wDrSpdT arg2 —0 LitctSpd
i_iTrans5pdact] f L iDrSpdact q whmvbce? i_wTransCurl I— i wiactCur
i_iTrans5pdact? I L iDrSpdact2 q whmDec?
i_wDrvFwd q #DrvFwd
i_wDrvFey q xDreRey
i whrvSpdRef q whifthct -
i wSen] q wikewbcl - Inst2_ATY 72
i wSen2 q rCalbSentwvgel - Altivar32_Control e
i wTransSkewhax .—ll L wSkewMax q rCalbSentvge? - ixEn q #Ent
i_wTransDriftMax 1_whifthdax q #Calb - i_sFwd q_wDrvComChl
i_wTransDriftMin i_wDifthin q_xélm - i_#Rev q_wSpdTarg
i_wTransFiltertime L wFlkTime q_wilrmnld TRUE i_xlckStop q_xhlm -
i_wTransSent anual i i_wSentgel TRUE i_wFresiwhl q_whoo m
i_wlransSentanualZ i wSentvge? xRt i_«FItRst q whec
Tsp'—l L wDhnSpdHzp L wTrangstatuga T2 [— L wDrvStat
i whreSpdlsp i_wSpdRef
i wTransdoo i whrebioo i wAco
i wTransDec iwhrDec iwhec
i_stPac i_ibctSpd
i wRst i wTransCur? I— i wctCur
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Altivar 32 Antriebsprofil  CiA402 Zustandsdiagramm:

Entry into
state diagram From all states
Not ready to switch on Fault reaction active
1

Switch on disabled

ETA=16#xx40

[l ETA=16#xx50
"NST"

Ready to switch on

ETA=16#xx21

"NLP"

[l ETA=16#xx31

"RDY"

Switched on

ETA=16#xx33

"RDY, FST"

Operation enabled

ETA=16#xx37

"RUN, ACC, FST,.."

Quick stop active

ETA=16#xx17

"FST, DCB"

4 N
Key: State Value of
\& status word
AC power
i — absent
Switched on ETA=16%021 27
ETA=16#xx33
Tl "RDY, FST" Sk een = — AC power
present
Enable |
operation 4 ETA=16#xxx8 <1~} AC power absent
CMD=16#xxxF # or present
Transition condition State display on
\ with example of command graphic display terminal )
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3

3.1 Einheiten und Umrechnungstabellen
Der Wert in der gegebenen Einheit (linke Spalte) wird mit der Formel
(im Feld) fur die gesuchte Einheit (obere Zeile) berechnet.
Beispiel: Umrechnung von 5 Meter [m] nach Yard [yd]
5m/0,9144 = 5,468 yd
3.1.1 Lange
in ft yd m cm mm
in - /12 /36 *0,0254 * 2,54 * 25,4
ft *12 - /3 *0,30479 * 30,479 * 304,79
yd * 36 *3 - *0,9144 * 91,44 *914,4
m / 0,0254 /0,30479 /0,9144 - *100 *1000
cm /2,54 /30,479 /91,44 /100 - *10
mm /25,4 /304,79 /9144 /1000 /10 -
3.1.2 Masse
Ib oz slug kg g
b - *16 *0,03108095 *0,4535924 * 453,5924
oz /16 - *1,942559*103 *0,02834952 * 28,34952
slug /0,03108095 /1,942559*10-3 - * 14,5939 *14593,9
kg / 0,453592370 /0,02834952 /14,5939 - *1000
g / 453,592370 /28,34952 /14593,9 /1000 -
3.1.3 Kraft
Ib oz o] dyne N
b - *16 * 453,55358 * 4448222 * 4,448222
oz /16 - * 28,349524 * 27801 *0,27801
p / 453,55358 /28,349524 - *980,7 *9,807*103
dyne / 4448222 /27801 /980,7 - /100*103
N / 4,448222 /0,27801 /9,807*108 *100*108 -
3.1.4 Leistung
HP w
HP - * 746
w / 746 -
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3.1.5 Rotation

min-' (RPM) rad/s deg./s
min-' (RPM) |- *1/ 30 *6
rad/s *30/ T - * 57,295
deg./s /6 /57,295 -
3.1.6 Drehmoment

Ib-in Ib-ft oz-in Nm kp-m kp-cm dyne-cm
Ib-in - /12 *16 *0,112985 *0,011521 *1,1521 *1,129*10°
Ib-ft *12 - *192 *1,355822 *0,138255 * 13,8255 *13,558*106
oz-in /16 /192 - *7,0616*103 |* 720,07*10% |* 72,007*103 |* 70615,5
Nm /0,112985 /1,355822 /7,0616*103 |- *0,101972 *10,1972 *10*106
kp-m /0,011521 /0,138255 /720,07*106 |/0,101972 - *100 * 98,066*106
kp-cm /1,1521 /13,8255 /72,007*10° |/ 10,1972 /100 - *0,9806*106
dyne-cm /1,129*108 /13,558*106 |/70615,5 /10*108 /98,066106 |/0,9806*106 |-
3.1.7 Tragheitsmoment

Ib-in? Ib-ft2 kg-m? kg-cm? kp-cm-s? 0z-in?
Ib-in2 - /144 /3417,16 /0,341716 / 335,109 *16
Ib-ft2 * 144 - *0,04214 *421,4 *0,429711 * 2304
kg-m? *3417,16 /0,04214 - *10*103 *10,1972 * 54674
kg-cm? *0,341716 /421,44 /10*108 - /980,665 * 5,46
kp-cm-s? * 335,109 /0,429711 /10,1972 * 980,665 - *5361,74
0z-in? /16 / 2304 / 54674 /5,46 /5361,74 -
3.1.8 Temperatur

°F °C K
°F - (°F - 32) * 5/9 (°F - 32) * 5/9 + 273,15
°C °C*9/5+ 32 - °C + 273,15
K (K-273,15) * 9/5 + 32 K-273,15 -
3.1.9 Leiterquerschnitt
AWG 1 2 3 4 5 6 7 10 11 12 13
mm?2 424 33,6 (26,7 |21,2 16,8 13,3 |10,5 |84 6,6 5,3 4,2 3,3 2,6
AWG 14 15 16 17 18 19 20 21 22 23 24 25 26
mm?2 2,1 1,7 1,3 1,0 0,82 (0,65 |0,52 |0,41 0,33 (0,26 |0,20 (0,16 |0,13
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3.2

Asynchroner Fehler

Drehrichtung

Endschalter
Endstufe

Fataler Fehler

Fault

Fault reset

Fehler

Fehlerklasse

Gerétedaten

LED
Node Guarding

Parameter
RS485
Synchroner Fehler

Warnung

Werkseinstellung

Begriffe und Abklirzungen

Hinweise auf einschldgige Normen, die vielen Begriffen zugrunde lie-
gen, finden Sie in Kapitel "1.5 Normen und Begrifflichkeiten". Einige
Begriffe und Abkirzungen haben je nach Norm spezifische Bedeutun-
gen.

Asynchrone Fehler werden ohne Anfrage gemeldet. Beispiel fur einen
asynchronen Fehler: Ubertemperatur der Endstufe.

Drehung der Motorwelle in positive oder negative Drehrichtung. Posi-
tive Drehrichtung gilt bei Drehung der Motorwelle im Uhrzeigersinn,
wenn man auf die Stirnflache der herausgefiihrten Motorwelle blickt.

Schalter, die das Verlassen des zuldssigen Verfahrbereichs melden.

HierGber wird der Motor angesteuert. Die Endstufe erzeugt entspre-
chend den Positioniersignalen der Steuerung Stréme zur Ansteuerung
des Motors.

Bei einem fatalen Fehler ist das Produkt nicht mehr in der Lage, den
Motor anzusteuern, so dass ein sofortiges Deaktivieren der Endstufe
erforderlich wird.

Fault beschreibt einen Zustand, der durch einen Fehler hervorgerufen
werden kann. Weitere Informationen finden Sie in entsprechende Nor-
men und Standards, zum Beispiel IEC 61800-7, ODVA Common
Industrial Protocol (CIP).

Eine Funktion, mit der ein Antrieb nach einem erkannten Fehler wie-
der in den regulé@ren Betriebszustand versetzt wird, nachdem die Feh-
lerursache beseitigt worden ist und der Fehler nicht mehr ansteht.

Diskrepanz zwischen einem erkannten (berechneten, gemessenen
oder per Signal Gbermittelten) Wert oder Zustand und dem vorgesehe-
nen oder theoretisch korrekten Wert beziehungsweise Zustand.

Klassifizierung von Fehlern in Gruppen. Die Einteilung in unterschied-
liche Fehlerklassen erméglicht gezielte Reaktionen auf die Fehler
einer Klasse, zum Beispiel nach Schwere eines Fehlers.

Geratedaten sind Parameterwerte eines Gerates. Die Daten sind per-
sistent im EEPROM-Speicher des Gerates abgelegt.

Light Emitting Diode (engl.), Leuchtdiode

(engl.: Knoteniiberwachung), Verbindungsiberwachung mit dem
Slave an einer Schnittstelle auf zyklischen Datenverkehr.

Vom Anwender lesbare und teilweise einstellbare Geratedaten und
Geratewerte.

Feldbusschnittstelle nach EIA-485, die eine serieller Datentibertra-
gung mit mehreren Teilnehmern ermdglicht.

Fehler, der von der Steuerung gemeldet wird, wenn sie einen Befehl
des Masters nicht ausfuhren kann.

Bei einer Warnung auBBerhalb des Kontextes von Sicherheitshinwei-
sen handelt es sich um einen Hinweis auf ein potentielles Problem,
das durch eine Uberwachungsfunktion erkannt wurde. Eine Warnung
bewirkt keinen Wechsel des Betriebszustands.

Einstellungen bei Auslieferung des Produkts.
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4 Stichwortverzeichnis

4

Handbucher

Bezugsquelle ..o 7
MC_JOg_ATV .o 25
MC_MoveVelocity ATV ......ccoovvveeeeeenn. 29
MC_Power_ATV ..o, 24
MC_ReadActualTorque_ATV .................... 33
MC_ReadActualVelocity ATV ................... 32
MC_ReadAxisError_ ATV .......cccoeeean. 52
MC_ReadDigitallnput_ATV ..........c..c.c........ 47
MC_ReadDigitalOutput_ATV ..................... 49
MC_ReadParameter_ ATV ............c............ 36
MC_ReadStatus_ATV ........cccoovveiieiennn. 34
MC_Reset_ATV ..., 56
MC_Stop_ATV ..o 31
MC_WriteDigitalOutput_ ATV .................... 51
MC_WriteParameter ATV _..................... 38
Qualifikation des Personals .......................... 9
ReadAnaloglnput_ ATV ..., 46
Rechtliche Hinweise ...................cccooooen. 8
ResetParameters_ ATV ..........ccccooeiveinene. 42
SetDriveRamp_ATV ..o, 40

4 Stichwortverzeichnis
A
ADBKUIZUNGEN ..., 101
Altivar_Startup ... 57
Altivar31_Control ..............ccoocoevieiiie. 66
Altivar32_Control ............cccoceeveeeeeeeeeeen. 88
Altivar71_Control ..........c.cocooevveeieeiee. 77
B
Begriffe ... 101
BestimmungsgemaRe Verwendung ............ 9
Bevor Sie beginnen
Sicherheitsinformationen .................. 9
Bezugsquelle
Handblcher ... 7
D
DownloadDriveParameter_ ATV .............. 45
E
Einheiten und Umrechnungstabellen ........ 99
F
Fehlercode ..............ccocoovviiiiiii, 52, 62
G
Gefahrenklassen .................cccocooveiie. 10
Gerdtedaten ..........c.ccooovvivieicieee 101
GetSupplierVersion ...........cccccoceeveveeveeeean. 37
GlOSSAN ..o 99
Gultigkeitsbereich .............ccccooeeiiiiiiiinnn, 7
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SetFrequencyRange_ATV ...................... 41 VelocityControlSelectAl_ATV ................. 28
StoreParameters_ATV ......ccoovoveeeeeeen. 43
)
Ziel dieses Dokuments .............cccoceeveeenn. 7
UploadDriveParameter_ATV .................... 44
\'}
VelocityControlAnaloglnput_ATV .............. 27
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