DOKUMENTATION ISG-kernel

Funktionsbeschreibung

kernel

Parametrierung des DRIVE-Befehls

Kurzbezeichnung:
FCT-A10

© Copyright

ISG Industrielle Steuerungstechnik GmbH
STEP, Gropiusplatz 10

D-70563 Stuttgart

Alle Rechte vorbehalten
www.isg-stuttgart.de
support@isg-stuttgart.de

Dokumentation Version: 1.03
07.11.2024



kernel| Industrielle Steuerungstechnik GmbH Vorwort

Vorwort

Rechtliche Hinweise

Diese Dokumentation wurde sorgfaltig erstellt. Die beschriebenen Produkte und der Funktions-
umfang werden jedoch standig weiterentwickelt. Wir behalten uns das Recht vor, die Dokumenta-
tion jederzeit und ohne Anklindigung zu Uberarbeiten und zu andern.

Aus den Angaben, Abbildungen und Beschreibungen in dieser Dokumentation kdnnen keine An-
spruche auf Anderung bereits gelieferter Produkte geltend gemacht werden.

Qualifikation des Personals

Diese Beschreibung wendet sich ausschlieRlich an ausgebildetes Fachpersonal der Steuerungs-,
Automatisierungs- und Antriebstechnik, das mit den geltenden Normen, der zugehdrigen Doku-
mentation und der Aufgabenstellung vertraut ist.

Zur Installation und Inbetriebnahme ist die Beachtung der Dokumentation, der nachfolgenden
Hinweise und Erklarungen unbedingt notwendig. Das Fachpersonal ist verpflichtet, fir jede In-
stallation und Inbetriebnahme die zum betreffenden Zeitpunkt veréffentlichte Dokumentation zu
verwenden.

Das Fachpersonal hat sicherzustellen, dass die Anwendung bzw. der Einsatz der beschriebenen
Produkte alle Sicherheitsanforderungen, einschliefllich samtlicher anwendbarer Gesetze, Vor-
schriften, Bestimmungen und Normen erflllt.

Weiterfiihrende Informationen
Unter den Links (DE)
https://www.isg-stuttgart.de/produkte/softwareprodukte/isg-kernel/dokumente-und-downloads
bzw. (EN)
https://www.isg-stuttgart.de/en/products/softwareproducts/isg-kernel/documents-and-downloads

finden Sie neben der aktuellen Dokumentation weiterfihrende Informationen zu Meldungen aus
dem NC-Kern, Onlinehilfen, SPS-Bibliotheken, Tools usw.

Haftungsausschluss

Anderungen der Software-Konfiguration, die tiber die dokumentierten Méglichkeiten hinausge-
hen, sind unzulassig.

Marken und Patente

Der Name ISG®, ISG kernel®, ISG virtuos®, ISG dirigent® und entsprechende Logos sind eingetra-
gene und lizenzierte Marken der ISG Industrielle Steuerungstechnik GmbH.

Die Verwendung anderer in dieser Dokumentation enthaltene Marken oder Kennzeichen durch
Dritte kann zu einer Verletzung von Rechten der Inhaber der entsprechenden Bezeichnungen
fhren.

Copyright

© ISG Industrielle Steuerungstechnik GmbH, Stuttgart, Deutschland.

Weitergabe sowie Vervielfaltigung dieses Dokuments, Verwertung und Mitteilung seines Inhalts
sind verboten, soweit nicht ausdricklich gestattet. Zuwiderhandlungen verpflichten zu Schaden-
ersatz. Alle Rechte fiir den Fall der Patent-, Gebrauchsmuster oder Geschmacksmustereintra-
gung vorbehalten.
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Allgemeine- und Sicherheitshinweise

Verwendete Symbole und ihre Bedeutung

In der vorliegenden Dokumentation werden die folgenden Symbole mit nebenstehendem Sicher-
heitshinweis und Text verwendet. Die (Sicherheits-) Hinweise sind aufmerksam zu lesen und un-
bedingt zu befolgen!

Symbole im Erklartext

» Gibt eine Aktion an.
= Gibt eine Handlungsanweisung an.

Akute Verletzungsgefahr!

Wenn der Sicherheitshinweis neben diesem Symbol nicht beachtet wird, besteht unmittelbare Ge-
fahr fir Leben und Gesundheit von Personen!

Schéadigung von Personen und Maschinen!

Wenn der Sicherheitshinweis neben diesem Symbol nicht beachtet wird, kdnnen Personen und
Maschinen geschadigt werden!

Achtung

Einschrankung oder Fehler
Dieses Symbol beschreibt Einschrankungen oder warnt vor Fehlern.

Tipps und weitere Hinweise

Dieses Symbol kennzeichnet Informationen, die zum grundsatzlichen Verstandnis beitragen oder
zusatzliche Hinweise geben.

Beispiel
Allgemeines Beispiel
Beispiel zu einem erklarten Sachverhalt.

Programmierbeispiel

NC-Programmierbeispiel

Programmierbeispiel (komplettes NC-Programm oder Programmsequenz) der beschriebenen
Funktionalitat bzw. des entsprechenden NC-Befehls.

Versionshinweis

Spezifischer Versionshinweis

Optionale, ggf. auch eingeschrankte Funktionalitat. Die Verfligbarkeit dieser Funktionalitat ist von
der Konfiguration und dem Versionsumfang abhangig.
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Aufgabe

Ubersicht

Eigenschaften

Die in dieser Dokumentation beschriebene Funktionalitat ermdglicht das antriebsunabhangige
Setzen von Antriebsparametern durch den #DRIVE-Befehl im NC-Programm. Die Anpassung an
das jeweils verwendete Antriebsprofil basiert auf der entsprechenden Konfiguration des CNC-
Kerns.

Die Ausfiihrung des NC-Befehls erfolgt parallel zur weiteren Abarbeitung des NC-Programms
zum Zeitpunkt der Interpolation. Die Programmabarbeitung wird in der Grundeinstellung nicht an-
gehalten. Wenn der Antriebsparameter tGbertragen werden soll, muss er im Antrieb vorhanden
und beschreibbar sein. Bei einem Programmabbruch (CNC-Reset) bleiben die gednderten An-
triebsparameter erhalten.

Parametrierung

Da jeder Antrieb an eine bestimmte Achse gekoppelt ist, werden die entsprechenden Antriebspa-
rameter [ 13] fiir jede Achse individuell konfiguriert.

Programmierung

Die Antriebsfunktionen werden durch den NC-Befehl #DRIVE WR SYN [...] [ 9] angesteuert.

Diese Funktionalitat wird aktuell nur fir die Antriebsprofile SERCOS, CANopen und PROFIdrive
unterstutzt.

Obligatorischer Hinweis zu Verweisen auf andere Dokumente

Zwecks Ubersichtlichkeit wird eine verkirzte Darstellung der Verweise (Links) auf andere Doku-
mente bzw. Parameter gewahlt, z.B. [PROG] fir Programmieranleitung oder P-AXIS-00001 fir
einen Achsparameter.

Technisch bedingt funktionieren diese Verweise nur in der Online-Hilfe (HTMLS, CHM), allerdings
nicht in PDF-Dateien, da PDF keine dokumentenlbergreifenden Verlinkungen unterstutzt.
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2 Beschreibung

Abhangig vom verwendeten Antriebsprofil kdnnen Funktionalitdten des Antriebes auf unter-
schiedliche Weise angesprochen werden, z.B.:

» Umschaltung des Parametersatzes eines Antriebs bei SERCOS-Antrieben iber die Parameter
S-0-216 sowie S-0-217.

* Umschaltung des Parametersatzes bei PROFIdrive-Antrieben durch Steuerbits im STW1 im zy-
klisch Ubertragenen Sollwerttelegramm.

» Setzen des Drehmomentgrenzwerts bei SERCOS-Antrieben durch:
— Schreiben des Parameters S-0-0092 Uiber den Servicekanal
— Parametrierung von S-0-0092 im zyklischen Telegramm
» Setzen des Drehmomentgrenzwerts bei PROFIdrive-Antrieben durch:
— herstellerspezifisches Telegrammelement MomRed (Signalnr. 50101 bei SIEMENS 611u).

Durch den #DRIVE-Befehl konnen diese verschiedenen Funktionalitdten von Antrieben in einer
einheitlichen Syntax im NC-Programm unabhangig vom Antriebsprofil gesetzt werden:

#DRIVE WR SYN [AX=X KEY=MOMRED, VAL=437]

Name der Antriebsfunktion

Der Name, mit dem die Antriebsfunktion im NC-Programm angesprochen werden soll, ist im Pa-
rameter P-AXIS-00396 einzutragen.

21 Zu ubertragendes Antriebsdatum

Durch den Parameter P-AXIS-00398 wird der Name des an den Antrieb zu Uibertragenden Da-
tums festgelegt. An dieser Stelle erfolgt die Abbildung des antriebsprofilunabhangigen Namens
der Antriebsfunktion, wie sie in P-AXIS-00396 parametriert ist, in die antriebsspezifische Nomen-
klatur.

Falls fiir den Antriebsparameter die zyklische Ubertragung parametriert ist, muss der Antriebspa-
rameter in den zyklischen Prozessdaten vorhanden sein.

Wenn der Antriebsparameter Uber den Parameterkanal Ubertragen werden soll, muss der Para-
meter im Antrieb vorhanden und beschreibbar sein.

Der Datentyp des zu Ubertragenden Antriebsparameters ist im Parameter P-AXIS-00399 einzu-
tragen.

Mogliche Werte sind:

"SGNO08" Vorzeichenbehafteter 8 Bit Wert

"SGN16" Vorzeichenbehafteter 16 Bit Wert

"SGN32" Vorzeichenbehafteter 32 Bit Wert

"BITARRAY_16" Bitleiste mit 16 Bits (siehe Kapitel "Bitweises Schreiben")
"BITARRAY_32" Bitleiste mit 32 Bits (siehe Kapitel "Bitweises Schreiben")
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2.2

Ubertragungsart

Bei den meisten Antriebsprofilen kdnnen die Werte Uibertragen werden
* zyklisch als Prozessdatum oder
* Uber einen nicht-zyklischen Parametrierungskanal.

Durch den Parameter P-AXIS-00397 wird festgelegt, wie das zu Ubertragende Datum zum An-
trieb Ubertragen wird.

Mogliche Werte sind:

"CYCLIC"

Ubertragung erfolgt zyklisch in den Prozessdaten

"ACYCLIC"

Ubertragung erfolgt (iber den azyklischen Parameterkanal

"IGNORE"

Es werden keine Daten zum Antrieb Ubertragen.

2.3

24

Begrenzung des Ausgabewertes

Fir den an den Antrieb zu ibertragenden Wert kbnnen Maximal- (P-AXIS-00409) und Minimal-
werte (P-AXIS-00408) konfiguriert werden.

Falls der im #DRIVE-Befehl angegebene Wert auRerhalb der konfigurierten Grenzwerte liegt, er-
folgt eine automatische Begrenzung des Wertes auf die konfigurierten Grenzwerte; es wird keine
Fehlermeldung ausgegeben.

Die Skalierung der Grenzwerte erfolgt Giber den Parameter P-AXIS-00401.

Achtung

Bei der Konfiguration der Grenzwerte ist darauf zu achten, dass diese innerhalb des durch den
Datentyp P-AXIS-00399 vorgegebenen Wertebereiches liegen mussen.

Falls der zulassige Wertebereich Uberschritten wird, erfolgt die Ausgabe einer Fehlermeldung (P-
ERR-70384 P-ERR-70383) und der Grenzwert wird automatisch korrigiert.

Falls keine Grenzwerte konfiguriert sind, wird keine Begrenzung durchgeflhrt.

Der konfigurierte Maximalwert muss grof3er als der Minimalwert sein, andernfalls wird eine War-
nung (P-ERR-70385) ausgegeben und die Grenzwerte getauscht.

Wert nach Steuerungshochlauf

Wenn der Antriebsparameter durch zyklische Ubertragung zum Antrieb transportiert wird, kann
durch den Parameter P-AXIS-00400 der Wert, der unmittelbar nach dem Steuerungshochlauf
Ubertragen wird, eingestellt werden.

Bei Verwendung der Drehmomentskalierung (P-AXIS-00401) wird der Hochlaufwert vor dem
Schreiben ebenfalls skaliert.
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2.5 Bitweises Schreiben
Beim bitweisen Schreiben von Antriebswerten kénnen durch den #DRIVE-Befehl ein oder mehre-
re Bits eines zum Antrieb Ubertragenen Wertes gesetzt bzw. geléscht werden.
Hierzu ist in Parameter P-AXIS-00399 der Datentyp zu setzen auf:
* ,BITARRAY_8*
» ,BITARRAY_16“ bzw.
» ,BITARRAY_32“
Ist der im #DRIVE-Befehl programmierte Wert fir den Funktionsparameter ,VAL" grof3er als 0,
werden die im Parameter P-AXIS-00429 definierten Bits gesetzt.
Entsprechend werden bei einem Wert von O fir den Funktionsparameter ,VAL* die in P-
AXIS-00429 definierten Bits geldscht.
Das bitweise Schreiben von Antriebswerten ist nur fur Bits maglich, die nicht bereits von der CNC
verwendet werden.
Es wird aktuell nur fir die Kommunikationsart ,CYCLIC* (siehe P-AXIS-00397) unterstitzt, fur alle
anderen Kommunikationsarten wird die Fehlermeldung P-ERR-70402 ausgegeben, wenn in P-
AXIS-00399 als Datentyp ,BITARRAY_8%, ,BITARRAY_16“ bzw. ,BITARRAY_32" eingestellt wird.
Achtung
! Falls in P-AXIS-00429 Bits enthalten sind, die von der CNC verwendet werden, wird die Fehler-
meldung P-ERR-70404 ausgegeben.
Falls das komplette Telegrammelement von der CNC verwendet wird, z.B. im Falle eines Lage-
sollwertes, wird die Fehlermeldung P-ERR-70405 ausgegeben.
Besonderheiten bei SERCOS-Antrieben
Bei SERCOS-Antrieben ist das Steuerwort automatisch immer konfiguriert und erscheint nicht ex-
plizit in der Liste der konfigurierten Prozessdaten. Falls zum bitweisen Schreiben von Antriebsda-
ten eines der Echtzeitsteuerbits verwendet werden soll, ist im (P-AXIS-00398) der Wert
»3-0-0134“ einzutragen. Siehe Beispiel 2 im Kapitel Programmierung.
2.6 Anwendung der Drehmomentskalierung
Standardmaflig werden die zu schreibenden Werte, abgesehen von einer parametrierten Begren-
zung, unverandert zum Antrieb Ubertragen.
Falls fir die Achse eine Drehmomentskalierung parametriert ist, kann diese durch Setzen des
Parameters P-AXIS-00401 auf den Wert "TORQUE_DRIVE_SIDE" auch mit dem #DRIVE Befehl
verwendet werden.
2.7 Verhalten bei Programmabbruch

Bei einem Programmabbruch (CNC-Reset) bleiben die durch Antriebsfunktionen geanderten
Werte erhalten.
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3

Programmierung

Die Antriebsfunktionen werden im NC-Programm durch den NC-Befehl #DRIVE WR SYN ange-
steuert. Die Auswahl der Antriebsfunktion wird durch den Aufrufparameter KEY durchgeflhrt.

In der obenstehenden NC-Zeile wird flr die X-Achse die Antriebsfunktion “MOMRED” mit dem
Wert 437 aufgerufen.]

#DRIVE WR SYN [AX=X KEY=MOMRED, VAL=437]

Beim Ubergebenen Wert kann parametriert werden, ob
 der Wert unverandert an den Antrieb Ubertragen werden soll,
* eine parametrierte Umrechnung auf den Wert angewendet werden soll,

 durch den programmierten Wert ein Bit in einer an den Antrieb Ubertragenen Bitleiste gesetzt
oder zurlckgesetzt werden soll.

Durch die Parametrierung des CNC-Kernes ist abhangig vom jeweils verwendeten Antriebsprofil
dafur zu sorgen, dass diese NC-Zeile auf eine entsprechende Parametrierung des Antriebsreg-
lers abgebildet wird.

Eine Umrechnung des im Aufrufparameter VAL Ubertragenen Wertes ins Antriebsformat kann nur
fur Drehmoment/Stromwerte durchgefuhrt werden.

3.1

Beispiel 1: Reduzierung des maximalen Drehmoments

Es soll die Reduzierung des maximalen Drehmoments eines Antriebs im NC-Programm antrieb-
sprofilunabhangig durchgefihrt werden. Der im Parameter VAL programmierte Wert soll in [Nm]
bezogen auf die Motorwelle angegeben werden.

Der maximal zulassige Wert fiir das Drehmoment ist 6,5 Nm, der minimal zulassige Wert 1,0 Nm.
Drehmomentgrenze des Motors wird auf auf 4,5 Nm gesetzt:
#DRIVE WR SYN [AX=X KEY=TORQLIMIT VAL=4.5]

Name der Antriebsfunktion

Damit die Antriebsfunktion im NC-Programm unter dem Schliussel "TORQLIMIT" angesprochen
werden kann, ist dem Parameter P-AXIS-00396 der Wert "TORQLIMIT" zuzuweisen:

antr.function[0].1id TORQLIMIT (P-AXIS-00396)
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Drehmomentskalierung

Zur Parametrierung der Drehmomentskalierung sind folgende Motordaten nétig:
* Nennmoment des Motors: 7 Nm
* Maximalmoment des Motors: 15 Nm

* Drehmomentskalierung des Motors: In 0,1 % bezogen auf das Maximalmoment des Motors.
(Dies ist eine im Antrieb durchgefiihrte Parametrierung).

In P-AXIS-00392 ist das Nennmoment des Motors einzutragen:

antr.acc reference value 7.0 (P-AXIS-00392)

In die Parameter P-AXIS-00325 und P-AXIS-00326 ist der Wert einzutragen, der an den Antrieb
ausgegeben werden muss, damit der Motor sein Nennmoment abgibt.

Mit den vorgegebenen Werten:

P — AXIS — 00325 7Nm
P — AXIS — 00326 15Nm

* 1000 = 466,667

Damit ergeben sich die Werte fur die folgenden Achsparameter:

antr.torque scale num 4667 (P-AXIS-00325)
antr.torque scale denom 10 (P-AXIS-00326)

Abschlief3end noch in P-AXIS-00401 die Drehmomentskalierung eintragen:

antr.function[0].scaling type TORQUE DRIVE SIDE
(P-AXIS-00401)

Begrenzungen

Die Grenzwerte sind in den Parametern P-AXIS-00408 und P-AXIS-00409 einzustellen.

Da die Skalierung auf Drehmomentskalierung eingestellt ist, sind die Grenzwerte ebenfalls in
[Nm] anzugeben.

(P-AXIS-00408)
(P-AXIS-00409)

antr.function[0] .min limit
antr.function[0] .max limit

oy
U1 O
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Parametrierung der Ubertragung

1. Variante:

SERCOS-Antrieb: Die Drehmomentgrenze wird durch Schreiben des SERCOS-Parameters
S-0-92 Uber den Servicekanal gesetzt.

In der Achsparameterliste sind die folgenden Achsparameter einzustellen:

antr.function[0] .commu ACYCLIC (P-AXIS-00397)
antr.function[0] .wr ident[0] S-0-92 (P-AXIS-00398)
antr.function[0].data type SGN16 (P-AXIS-00399)
2. Variante:

SERCOS-Antrieb: Die Drehmomentgrenze wird im zyklisch Gbertragenen Sollwertdiagramm
Ubertragen.

In der Achsparameterliste sind die folgenden Achsparameter einzustellen:

antr.function[0] .commu CYCLIC (P-AXIS-00397)
antr.function[0] .wr ident[0] S-0-92 (P-AXIS-00398)
antr.function[0] .data type SGN16 (P-AXIS-00399)

Im zyklischen Telegramm muss ein Telegrammelement mit dem Namen "S-0-92" und dem Da-
tentyp SGN16 konfiguriert sein.

Wenn die zyklische Kommunikation verwendet wird, besteht die Mdglichkeit, beim Steuerungs-
hochlauf einen Startwert zu Ubertragen; dieser ist in Achsparameter P-AXIS-00400 einzutragen.
Falls eine Skalierung des Ubertragenen Wertes durchgefiihrt wird, ist hier der unskalierte Wert
einzutragen.

antr.function[0].startup value 6.5 (P-AXIS-00400)

3. Variante:

PROFIdrive-Antrieb: Die Drehmomentgrenze wird im zyklischen Sollwerttelegramm im Telegram-
melement "MOMRED" als vorzeichenbehafteter 16-bit Wert Ubertragen.

In der Achsparameterliste sind die folgenden Achsparameter einzustellen:

antr.function[0] .commu CYCLIC (P-AXIS-00397)
antr.function[0] .wr ident[0] MOMRED (P-AXIS-00398)
antr.function[0] .data type SGN16 (P-AXIS-00399)
antr.function[0].startup value 100 (P-AXIS-00400)

Im zyklischen Telegramm muss ein Telegrammelement mit dem Namen "MOMRED" und dem
Datentyp SGN16 konfiguriert sein.

4. Variante:

CANopen-Antrieb: Die Drehmomentgrenze wird im zyklischen Sollwerttelegramm im Telegramm-
element "6072_00" als vorzeichenloser 16-bit Wert Gbertragen.

In der Achsparameterliste sind die folgenden Achsparameter einzustellen:

antr.function[0] .commu CYCLIC (P-AXIS-00397)
antr.function[0] .wr ident[0] 6072 00 (P-AXIS-00398)
antr.function[0] .data type UNS16 (P-AXIS-00399)

[ ( )

antr.function[0].startup value 100 P-AXIS-00400

Im zyklischen Telegramm muss ein Telegrammelement mit dem Namen "6072_00" und dem Da-
tentyp UNS16 konfiguriert sein.
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3.2

Beispiel 2: Deaktivierung der Drehzahliberwachung

Im Antrieb soll durch Ansteuern eines Bits im Steuerwort die Drehzahliberwachung deaktiviert
werden.

Mit diesem Befehl wird die Drehzahliiberwachung deaktiviert:
#DRIVE WR SYN [AX=X KEY=SPEED_MON VAL=0]

Mit diesem Befehl wird die Drehzahlliiberwachung wieder aktiviert:
#DRIVE WR SYN [AX=X KEY=SPEED_MON VAL=1]

Parametrierung der Ubertragung

1. Variante:

PROFIDRIVE-Antrieb: Die Drehzahliiberwachung wird durch Setzen von Bit 8 im Steuerwort 2
(STW2) gesteuert.

Programmierung

In der Achsparameterliste sind die folgenden Achsparameter einzustellen:

antr.function[0].id SPEED MON (P-AXIS-00396)
antr.function[0] .commu CYCLIC (P-AXIS-00397)
antr.function[0] .wr_ ident[0] STW2 (P-AXIS-00398)
antr.function[0].startup value 1 (P-AXIS-00400)
antr.function[0] .data type BITARRAY 16 (P-AXIS-00399)
antr.function[0] .mask BIT 8 (P-AXIS-00429)
2. Variante:

SERCOS-Antrieb, die Drehzahliberwachung wird durch das Echtzeitsteuerbit 1 gesetzt.

Bei der Antriebsinbetriebnahme ist dem Echtzeitsteuerbit 1 die Funtkion 'Drehzahliberwachung'
zuzuweisen. Diese Einstellung ist mit dem Inbetriebnahmewerkzeug des Antriebsherstellers
durchzufthren.

In der Achsparameterliste sind die folgenden Achsparameter einzustellen:

antr.function[0].id SPEED MON (P-AXIS-00396)
antr.function[0] .commu CYCLIC (P-AXIS-00397)
antr.function[0] .wr_ ident[0] S-0-0134 (P-AXIS-00398)
antr.function[0].startup value 1 (P-AXIS-00400)
antr.function[0].data type BITARRAY 16 (P-AXIS-00399)
antr.function[0] .mask BIT 6 (P-AXIS-00429)

Parametrierung des DRIVE-Befehls
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Parameter

4 Parameter
4.1 Ubersicht
ID Parameter Beschreibung
P-AXIS-00325 torque_scale_num Zahler Skalierungsfaktor Drehmomentskalierung.
P-AXIS-00326 torque_scale_denom Nenner Skalierungsfaktor Drehmomentskalierung.
P-AXIS-00392 acc_reference_value Bezugswert fur die Umrechnung von Drehmomentwerten in das Mo-
torformat.
P-AXIS-00396 id Name der Antriebsfunktion im NC-Programm.
P-AXIS-00397 commu Art der Kommunikation mit dem Antriebsverstarker.
P-AXIS-00398 wr_ident[0]/wr_ident[1] | Name des Parameters bzw. Telegrammelementes.
P-AXIS-00399 data_type Datentyp des zu Ubertragenden Datums.
P-AXIS-00400 startup_value Wert eines zyklisch Ubertragenen Datenelementes nach Steue-
rungshochlauf.
P-AXIS-00401 scaling_type Legt die auf den Wert VAL anzuwendende Umrechnung zur Um-
rechnung ins Antriebsformat fest.
P-AXIS-00408 min_limit Minimal zulassiger Ausgabewert.
P-AXIS-00409 max_limit Maximal zulassiger Ausgabewert.
P-AXIS-00429 mask Bitmaske beim bitweisen Schreiben von Antriebswerten.

Parametrierung des DRIVE-Befehls
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Parameter

4.2

Beschreibung

P-AXIS-00325

Zahler Skalierungsfaktor fiir Drehmoment

Beschreibung

Zahler des Skalierungsfaktors fur die Drehmomentvorgabe an den Antrieb. Der Faktor wird
als Quotient angegeben. Dieser Quotient ist der Wert, der an den Antrieb ausgegeben wer-
den muss, damit der Motor sein Nennmoment abgibt.

Parameter

antr.torque_scale_num

Datentyp

UNS32

Datenbereich

0 < torque_scale_num < MAX(UNS32)

Achstypen T,R,S

Dimension T: ——-- R,S: ----
Standardwert 1

Antriebstypen SERCOS, Lightbus,CANopen

Anmerkungen

P-AXIS-00326 Nenner Skalierungsfaktor fiir Drehmoment

Beschreibung

Nenner des Skalierungsfaktors fur die Drehmomentvorgabe an den Antrieb. Der Faktor wird
als Quotient angegeben. Dieser Quotient ist der Wert, der an den Antrieb ausgegeben wer-
den muss, damit der Motor sein Nennmoment abgibt.

Parameter

antr.torque_scale_denom

Datentyp

UNS32

Datenbereich

1 < torque_scale_denom < MAX(UNS32)

Achstypen T,R,S

Dimension T: -—-- R,S: ----

Standardwert 1

Antriebstypen SERCOS, Lightbus,CANopen

Anmerkungen Falls fir P-AXIS-00326 ein Wert von 0 eingeben wird, wird eine Fehlermeldung mit der

Nummer P-ERR-110465 ausgegeben und der interne Skalierungsfaktor auf O gesetzt. In
diesem Falle erfolgt keine Ausgabe eines additiven Drehmomentsollwertes an den Antrieb.
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Parameter

P-AXIS-00392

Bezugswert fiir die Umrechnung von Drehmomentwerten in das Motorformat

Beschreibung

Dieser Parameter wird bei Verwendung der Beschleunigungsvorsteuerung tber einen addi-
tiven Drehmomentsollwert zur Umrechnung in das antriebsseitig verwendete Drehmoment-
format bendtigt. Es ist das Stillstandsmoment des Motors einzutragen.

Parameter

antr.acc_reference_value

Datentyp

REALG64

Datenbereich

0 < acc_reference_value < MAX(REALG64)

Achstypen T,R,S

Dimension T:N R,S: Nm
Standardwert 1

Antriebstypen SERCOS, CANopen

Anmerkungen

P-AXIS-00396 Name der Antriebsfunktion im NC-Programm

Beschreibung

Dieser Parameter bestimmt den Namen, unter dem die parametrierte Antriebsfunktion im
NC-Programm mit dem Schlisselwort KEY im #DRIVE-Befehl ((PROG]) angesprochen wird.

Parameter

antr.function(i].id

Datentyp

STRING

Datenbereich

Maximal 29 Zeichen

Achstypen T,R,S

Dimension T: - R,S: ----
Standardwert *

Antriebstypen SERCOS, Profidrive, CANopen

Anmerkungen Beispiel:

Fir eine Antriebsfunktion wird die ID "TORQLIMIT' definiert.

antr.function[0].1id TORQLIMIT

Diese Antriebsfunktion kann im NC-Programm dann mit dem Befehl...
#DRIVE WR SYN [AX=... KEY=TORQLIMIT VAL=... ]

...angesprochen werden.

* Hinweis: Der Standardwert der Variablen ist ein Leerstring.

Parametrierung des DRIVE-Befehls
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Parameter

P-AXIS-00397

Art der Kommunikation mit dem Antriebsverstarker

Beschreibung

Der Parameter legt fest, Uber welche Kommunikationsart die Funktionalitédt im Antrieb ange-
sprochen wird

Parameter

antr.function[il.commu

Datentyp

STRING

Datenbereich

CYCLIC: Die Antriebsfunktion wird durch ein im zyklischen Antriebstelegramm konfiguriertes
Telegrammelement geschaltet. Der Name des Telegrammelementes ist hierbei im Parame-
ter P-AXIS-00398 zu parametrieren.

ACYCLIC: Die Antriebsfunktion wird durch Schreiben eines Antriebsparameters Uber den
Parameterkanal angesprochen. Der Name des Telegrammelementes ist hierbei im Parame-
ter P-AXIS-00398 zu parametrieren.

IGNORE: Es wird kein Wert zum Antrieb Gbertragen

Achstypen T,R,S

Dimension T: -—-- R,S: ----
Standardwert CYCLIC

Antriebstypen SERCOS, Profidrive, CANopen

Anmerkungen

P-AXIS-00398 Name des Parameters bzw. Telegrammelementes

Beschreibung

Dieser Parameter legt fest, welcher Antriebsparameter bzw. welches Telegrammelement
des zyklischen Telegrammes zum Schalten der Antriebsfunktion verwendet werden soll.

Parameter

antr.function[i].wr_ident[j]

Datentyp

STRING

Datenbereich

Maximal 29 Zeichen

Achstypen T,R,S

Dimension T: - R,S: ----

Standardwert *

Antriebstypen SERCOS, Profidrive, CANopen

Anmerkungen Abhangig von der zu schaltenden Antriebsfunktion kbnnen maximal 2 Idents (j=0/1) gesetzt

werden.

Parametrierbeispiel: Fur einen SERCOS-Antrieb wird die Drehmomentgrenze durch Schrei-
ben des Parameters S-0-92 gesetzt:

antr.function[0].wr ident[0] S$-0-92

* Hinweis: Der Standardwert der Variablen ist ein Leerstring.
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P-AXIS-00399

Datentyp des zu libertragenden Datums

Beschreibung

Mit diesem Parameter wird der Datentyp des Antriebsparameters bzw. des Telegrammele-
mentes des zyklischen Telegrammes, das zum Schalten der Antriebsfunktion verwendet
werden soll, festgelegt.

Parameter

antr.function[i].data_type

Datentyp

STRING

Datenbereich

SGN16: Vorzeichenbehaftete 16 Bit Ganzzahl.
SGN32: Vorzeichenbehaftete 32 Bit Ganzzahl.
BITARRAY_16: Bitleiste 16 Bit.
BITARRAY_32: Bitleiste 32 Bit.

Achstypen T,R,S

Dimension T: - R,S: ----
Standardwert SGN16

Antriebstypen SERCOS, Profidrive, CANopen

Anmerkungen

P-AXIS-00400 Wert des Datenelementes nach Steuerungshochlauf

Beschreibung

Mit diesem Parameter wird der Wert des Telegrammelementes des zyklischen Telegramms
nach Steuerungshochlauf festgelegt.

Parameter

antr.function[i].startup_value

Datentyp

REALG6G4

Datenbereich

Wenn P-AXIS-00399 = 'SGN16":
MIN(SGN16) < startup_value < MAX(SGN16)

Wenn P-AXIS-00399 = 'SGN32":
MIN(SGN32) < startup_value < MAX(SGN32)

Achstypen T,R,S

Dimension T: - R,S: ----

Standardwert 0

Antriebstypen SERCOS, Profidrive, CANopen

Anmerkungen Der Parameter wird nur verwendet, wenn P-AXIS-00397 den Wert 'CYCLIC' hat.

Parametrierung des DRIVE-Befehls
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Parameter

P-AXIS-00401

Umrechnung des zu iibertragenden Datums

Beschreibung

Mit diesem Parameter wird festgelegt, wie der Wert vor der Ubertragung an den Antrieb um-
gerechnet wird.

Parameter antr.function[i].scaling_type
Datentyp STRING
Datenbereich UNSCALED: Der Wert aus dem NC-Programm wird unskaliert ausgegeben;

Umrechnungsfaktor = 1 (Standard).

TORQUE_DRIVE_SIDE: | Der programmierte Wert ist ein Drehmomentwert, bezogen auf
die Motorwelle und wird mittels der Parameter P-AXIS-00325, P-
AXIS-00326 und P-AXIS-00392 in das Drehmomentformat des
Antriebes umgerechnet.

Der Umrechnungsfaktor andert sich beim Getriebeschalten nicht.
Der Umrechnungsfaktor f ist:

1 P—AXIS— 00325
= &
f P—AXIS—00392 P—AXIS— 00326

Achstypen T,R,S

Dimension T: -—-- R,S: ----
Standardwert UNSCALED

Antriebstypen SERCOS, Profidrive, CANopen

Anmerkungen

P-AXIS-00408 Minimal zuldssiger Ausgabewert

Beschreibung

Mit diesem Parameter kann der minimal zulassige Ausgabewert festgelegt werden. Unter-
schreitet der im #DRIVE-Befehl programmierte Wert den Minimalwert, wird der an den An-
trieb ausgegebene Wert automatisch auf den Minimalwert korrigiert. Dabei wird keine Feh-
lermeldung ausgegeben.

Ist der Parameter kleiner als der durch P-AXIS-00399 darstellbare Minimalwert des einge-
stellten Datentyps, so erfolgt die Ausgabe der Fehlermeldung P-ERR-70384 und der Wert
des Parameters wird korrigiert.

Falls P-AXIS-00409 konfiguriert ist, muss P-AXIS-00409 grof3er sein als der Wert von P-
AXIS-00408. Ist dies nicht der Fall, so wird die Warnung P-ERR-70385 ausgegeben und die
Werte werden getauscht.

Wenn dieser Parameter nicht konfiguriert ist, wird keine Begrenzung durchgefihrt.

Parameter

antr.function[i].min_limit

Datentyp

REALG64

Datenbereich

Abhéangig von P-AXIS-00399 und P-AXIS-00401

Achstypen T,R,S

Dimension T: —-- R,S: ----
Standardwert 1.000000e+199

Antriebstypen SERCOS, Profidrive, CANopen

Anmerkungen

Parametrierung des DRIVE-Befehls
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Parameter

P-AX1S-00409

Maximal zuldssiger Ausgabewert

Beschreibung

Mit diesem Parameter kann der maximal zuléssige Ausgabewert festgelegt werden. Uber-
schreitet der im #DRIVE-Befehl programmierte Wert den Maximalwert, wird der an den An-
trieb ausgegebene Wert automatisch auf den Maximalwert korrigiert. Dabei wird keine Feh-

lermeldung ausgegeben.

Ist der Parameter grof3er als der durch P-AXIS-00399 darstellbare Maximalwert des einge-
stellten Datentyps, so erfolgt die Ausgabe einer Fehlermeldung P-ERR-70383 und der Wert

des Parameters wird korrigiert.

Falls P-AXIS-00408 konfiguriert ist, muss P-AXIS-00408 kleiner sein als dieser Parameter.
Ist dies nicht der Fall, so wird die Warnung P-ERR-70385 ausgegeben und die Minimal- und

Maximalwerte werden getauscht.

Wenn dieser Parameter nicht konfiguriert ist, wird keine Begrenzung durchgefihrt.

Parameter

antr.function[il.max_limit

Datentyp

REALG64

Datenbereich

Abhéangig von P-AXIS-00399 und P-AXIS-00401

Achstypen T,R,S

Dimension T: -—-- R,S: ----
Standardwert 1.000000e+199

Antriebstypen SERCOS, Profidrive, CANopen

Anmerkungen

Parametrierung des DRIVE-Befehls
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P-AXIS-00429

Schreiben von Antriebswerten liber Bitmaske

Beschreibung

Mit diesem Parameter wird beim bitweisen Schreiben von Antriebswerten die zu setzende

Bitmaske definiert.

Ist der im #DRIVE-Befehl programmierte Wert gréRer Null, wird die Bitmaske gesetzt, bei ei-
nem programmierten Wert von Null werden die Bits der Bitmaske aus dem zum Antrieb

Ubertragenen Wert geloscht.

Dieser Wert wird nur verwendet, wenn der in P-AXIS-00399 konfigurierte Datentyp den Wert
'BITARRAY_16' oder 'BITARRAY_32' hat.

Der Wert des Parameters muss kleiner oder gleich den durch die Parametrierung von P-
AXIS-00399 festgelegten Maximalwerten sein, andernfalls wird eine Fehlermeldung P-

ERR-70403 ausgegeben.

Parameter

antr.function[i].mask

Datentyp

STRING

Datenbereich

Abhéangig von P-AXIS-00399:

BITARRAY_16: Bitmaske 16 Bit- 0 ... MAX(UNS16)
BITARRAY_32: Bitmaske 32 Bit - 0 ... MAX(UNS32)

Achstypen T,R,S

Dimension T: —-- R,S: ----
Standardwert NOT_USED

Antriebstypen SERCOS, Profidrive, CANopen

Anmerkungen

Parametrierung des DRIVE-Befehls
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5 Anhang

5.1 Anregungen, Korrekturen und neueste Dokumentation

Sie finden Fehler, haben Anregungen oder konstruktive Kritik? Gerne kénnen Sie uns unter do-
cumentation@isg-stuttgart.de kontaktieren. Die aktuellste Dokumentation finden Sie in unserer
Onlinehilfe (DE/EN):

[=]

QR-Code Link: https://www.isg-stuttgart.de/documentation-kernel/
Der o.g. Link ist eine Weiterleitung zu:

https://lwww.isg-stuttgart.de/fileadmin/kernel/kernel-html/index.html

Méogliche Anderung von Favoritenlinks im Browser:

Technische Anderungen der Webseitenstruktur betreffend der Ordnerpfade oder ein Wechsel des
HTML-Frameworks und damit der Linkstruktur kbnnen nie ausgeschlossen werden.

Wir empfehlen, den o.g. ,QR-Code Link" als primaren Favoritenlink zu speichern.

PDFs zum Download:

DE:
https://www.isg-stuttgart.de/produkte/softwareprodukte/isg-kernel/dokumente-und-downloads

EN:
https://www.isg-stuttgart.de/en/products/softwareproducts/isg-kernel/documents-and-downloads

E-Mail: documentation@isg-stuttgart.de

Parametrierung des DRIVE-Befehls Seite 21 /23


https://www.isg-stuttgart.de/documentation-kernel/
https://www.isg-stuttgart.de/fileadmin/kernel/kernel-html/index.html
https://www.isg-stuttgart.de/produkte/softwareprodukte/isg-kernel/dokumente-und-downloads
https://www.isg-stuttgart.de/en/products/softwareproducts/isg-kernel/documents-and-downloads
mailto:documentation@isg-stuttgart.de

kernel| Industrielle Steuerungstechnik GmbH

Stichwortverzeichnis

Stichwortverzeichnis

P

P-AXIS-00325 ...
P-AXIS-00326 ..o
P-AXIS-00392 ...
P-AXIS-00396 ......cccvviiiiiiieiiieiee e
P-AXIS-00397 ....ooiiiiiiiiiiieie e
P-AXIS-00398 ......cccoiiiiiiiiiee e
P-AXIS-00399 ......oooiiiiiiic e
P-AXIS-00400 ......cocoviiiiiiiiie e
P-AXIS-00401 ....ooiiiiiiiee e
P-AXIS-00408 ...
P-AXIS-00409 ..o
P-AXIS-00429 ...
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