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Multi Position Cylinder

1 Systemubersicht

MPC Controller: Fur den Betrieb
des Multi Position Cylinders wird
ein Controller des Typs E1100-MP
(max. 8 Positionen programmierbar)
oder E1100-MT (bis 256
Positionen) bendtigt.

N

Linkfar E71100-M2
ii!ll'li

\

T

N

Der MPC Aktor (typischerweise
Linearmodul) wird vom MPC
Controller mit Leistung versorgt.
Die Position des Aktors wird vom
Controller vorgegeben und mit
Hilfe des Positionssensorsignals
aus dem Aktor aktiv geregelt.

Fir die Inbetriebnahme des Systems wird das
PC Programm MPC Configurator

verwendet. Der PC kommuniziert dabei Uber
eine RS232-Verbindung mit dem Controller.

Im Betrieb steuert die Uberlagerte
Maschinensteuerung (SPS oder
IPC) den MPC Controller tiber
digitale EA-Signale.

= Lisol MPC Corndigurabor =100 =]
freeckkry At [bolricboshen o
| 8|[[=|-0
Steumung Status | | Mﬂr!
i Evaichagen | Gosrawans | §
Il e
I~ Home I Zielg-oiitice: Ja Aoy .
r fup ZilPosiors 000mm | Cortiotey: R
1= Esborne Stessnng ﬁ,dm ::: Veriapagripanmry v
F Enste Lastmasse 9
Extera Frait N =T
) Befehls Tabelle
Belehhnane | Poskion /Inks,  Zukachrg Geschwindghed Presshrsh
1 [isatoown ﬂl | - | my\l Ed w [ g [ %
2 feane o] || e =) Tewh| [T e [ 5 [0 %
3 [ooductdoen  Sta] '[ voe | Tewh| 150 mm a |2 x
4 [areem s || e 2] T [0 e | g U %
5 [eeds [rs E
& [c=® s |
T [t |
= e |
Werbindung L0\ [Contacher dhth
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Multi Position Cylinder LinMot®

2 Inbetriebnahme-Beispiel in 10 Schritten

Im Folgenden wird anhand eines Beispiels gezeigt, wie schnell und
einfach sich die Konfiguration eines Multi Position Cylinder Systems
gestaltet. Das Beispiel zeigt den typischen Ablauf einer
Inbetriebnahme einer MPC Achse und einen groben Uberblick ber
die dazu notwendigen Einstellungen.

Beispielaufgabe: Mit einem vertikal montierten Linearmodul LMO1-
37x120/280 soll ein 50g schweres Produkt umplatziert werden. Am
Linearmodul sei zu diesem Zweck ein 500g schwerer Greifer
montiert.

2.1 1. Schritt: MPC Configurator Software auf dem PC installieren

Der MPC Configurator lauft auf Computern, auf welchen eines der
folgenden Microsoft Windows Betriebssysteme installiert ist:

- Windows NT 4.0
- Windows 2000
- Windows XP

Der Computer muss Uber einen freien COM-Port fur die
Kommunikation mit dem Controller verfiigen. Sollte der Rechner
keinen COM-Port haben, dann kann die Kommunikation alternativ
auch tUber USB und einen entsprechenden Umsetzer von USB auf
RS232 erfolgen.

Die neueste Version der MPC Configurator Software kann von der
LinMot®-Homepage www.LinMot.com heruntergeladen werden. Die
Installation auf dem PC erfolgt durch das Starten des Programms
MPC3R1setup.exe.

il LinMot® MPC Configurator 3.0 - Installshield Wizard x|

Installshield Wizard Completed

The InstaliShield Wizard has successfully installed LinHobE MPC
Configurator 3.0, Click Finish ta exit the wizard.

Nach der Installation kann der MPC Configurator vom Start-Menii aus
gestartet werden:
Start -> Programs -> LinMot -> MPC Configurator 3.1

NTI AG Bedienungsanleitung Multi Position Cylinder/ 20.02.2007 Seite 5/48



Multi Position Cylinder

2.2 2. Schritt: MPC Firmware auf dem Controller installieren

Vor der Erstinbetriebnahme eines Controllers muss die Firmware
(Software welche auf dem Controller l&uft) auf den aktuellen Stand
gebracht werden. Die aktuelle Firmwareversion ist Bestandteil der
MPC Configurator-Installation und kann mit dem MPC Configurator
auf den Controller geladen werden (siehe 1. Schritt).

Dazu muss der Controller mit Spannung versorgt werden (grine LED
leuchtet) und das RS232 Kabel (1:1 Kabel, kein 0-Modem!) am PC-
COM-Port und an der Konfigurations-Schnittstelle X5 des Controllers
eingesteckt sein.

Nach dem Starten des MPC Configurators kann der Download Uber
den Menipunkt Inbetriebnahme -> Firmware Download und der
anschliessenden Auswahl des Script-Files MPC3R1.sct gestartet
werden.

Sobald der verwendete PC-COM Port gewahlt wurde, beginnt der
MPC Configurator mit dem Firmware-Download.

Nachdem alle Firmware-Bestandteile installiert sind, kann das
Package Installer-Fenster geschlossen werden.

,F.Package Installer -0l x|
Action:
Frogress: [IHERNNEERENRRENNER

Inztalling MPC Releaze 3.0

Checking servo controller...
Device Type: ET100MP
Device Type supported: True
Device Saoftware ID: 2

Device Verzion supported: True

werden Sie Uber den
Fortgang des Ladevorgangs
informiert.
Stopping Program...

Im Fenster Package Installer

Inztalling files for Serva Controller E1100MP:

Erazing 05 parameter sectar...
Downloading 05 parameter tree. .
Daownloading 05 default parameters...
Erasing 05 firmware sector...
Dawnloading O5...

Starting 05...

Waiting for 05 reply...

.05 started...

.05 iz ready

Erasing MC software sectors...
Downloading MC software.
Downloading MC parameter tree...
Downloading MC default parameters. .
Erasing MPC zoftware sectors...
Downloading MPC software.
Dawnloading MPC default table...
Downloading MPC parameter tree. .
Dawnloading MPC default parameters...
Erasing Application Layer ...

Writing Releaze Info...

Reset Device. Please wait...

/

Al firrmware files sucesshully loaded!

Seite 6/48
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Multi Position Cylinder LinMot®

2.3 3. Schritt: Anmeldung beim Controller

Um den Controller zu konfigurieren, muss man sich zuerst anmelden:

,E LinMot MPC Configurator ?
ansicht  Inbetriebnahme  Hilfe
anmelden ChrL i
Abmelden
Schliessen

Nachdem der fir die Kommunikation vorgesehenen COM-Port
selektiert wurde, beginnt der MPC Configurator damit, die momentan
auf dem Controller gespeicherte Konfiguration hochzuladen. Dieser
Vorgang kann einige Zeit dauern (bis zu 30s).

Wenn die Anmeldung erfolgreich war, erscheint sogleich die MPC
Configurator Bedienoberflache:

- LinMot MPC Configurator _ 0] x
P

Anmeldung  Ansicht  Inbetriebnahme  Hilfe

| &8|=|=|-0|

Steuerung Status Applikationsdaten
EBetrisbszustand: Dizabled Einztellungen | Erenzwertel Sequenzer |
= PC Steusrung/Konfig. Modus o X
Motar referenziert: Nein ok IM_wﬂxis
I~ Enable Aktualler Befehl: Kein Befehl chEnams
[ Home In Zielpositior: Nein Aktortyp: ILMD'I -Z3wB0/160
I ZielPosition: -0.01 mm Controlletyp: [ETT00-HF/REV A
Soll-Fozition: -0.01 mm
(+ Ezxterme Steusming | st-Position: 0.01 mm Versorgungsspannung: |T2 W

[~ Enable Lastmasse: ID q
H
E Jsotr;e & Warnung Nr. 7 Ausrichtung: IU deg :I
P Motor nicht referenziert IU— N

Externe Kraft: ;

Befehls-Tabelle

Befehlsname Typ Postion ¢ Inkr.  Zuladung Geschwindigkeit Presskraft
T [Cmdi JMa Operation |7
2 tmd2 JWo Operation 7]
3 [omd3 JNa Operation =]
4 Cmds Jtuo Operation 7]
5 [Cmds JNa Dperation |7
& [Cmds JMo Operation 7|
7 [tmd? JMo Dperation 7]
8 [Cmds JMa Operation |7
Werbindung i.0. Contraller kv [ |

NTI AG
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LinMot® Multi Position Cylinder

2.4 4. Schritt: Auswahl des Aktors

Zu Beginn der eigentlichen Konfiguration missen die technischen
Daten des verwendeten MPC Aktors geladen werden. Diese Daten
sind in sogenannten Actuator Definition Files (*.adf) gespeichert.

Uber den Meniipunkt Inbetriebnahme -> Aktor-Wechsel gelangt man
zur Auswahl einer ADF-Datei. Fir unser Beispiel mussen wir das File
LMO01-37x120-280.adf selektieren.

Nach dem Laden der ADF-
Datei wird der Name des
ausgewdhlten Aktors im
Applikationsdaten-Fenster

,F.LinMot MPC Configurator angezelgt =10 =]
anmeldung  Ansicht  Inbetriebnal
| &(a|=]-0] N
Steuerung Status Applikationsdaten
Betiiebszustand: Disabled EinstelungerM\Grenzwerte | Sequerzer |
hotar referenziert: Nein
1]
Aktuslle Befekl:  Kein Befehl Achsname My
In Zielpositior: Mein Aktortyp: ILM 01-37«120/280
I” /Step Ziel-Pasttior: 0.01 mm Contralketyp: [E1100 HF/REVA
Soll-Position: 0.01 mm
& Esterne Steusrung \st-Pasition: 0.01 mm ‘Versorgungsspannung: |T2 W
[~ Enablz Lastmasse: IU g
H
II; .v‘SDtI:s A Warnung Nr. 7 Ausrichtung: IU deg
Motor nicht referenziert Esterne Kraft IU— N i -
==

_._Retebls-Tahelle |

Hinweis: Das MPC Software -Konzept wurde insbesondere fur die
Ansteuerung von kompletten Linearmodulen entwickelt (von
Herstellern definierte Kombination aus Motor und Fihrungseinheit).
Das Actuator Definition File (*.adf) eines Linearmoduls enthalt neben
den technischen Daten des eingesetzten Motors auch Informationen
uber den Aufbau der Fuhrungseinheit (Masse, Verfahrweg,
Anschlagspositionen). Wir gehen in diesem Beispiel davon aus, dass
ein solch vordefiniertes Linearmodul verwendet wird. Ansonsten
missten an dieser Stelle weitere Aktor-Einstellungen getatigt werden
(siehe  Kapitel ,MPC  Configurator-Einstellungen:  Aktor-
Einstellungen®).

Seite 8/48
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Multi Position Cylinder

2.5 5. Schritt: Applikations-Einstellungen vornehmen

Um ein optimales Betriebsverhalten zu erreichen, muss die Last,
welche der Aktor zu erwarten hat, moglichst genau spezifiziert

werden.

Aufgrund  der
Bewegungsprofile

applikationsspezifischen  Daten, werden die

(Beschleunigungsrampen, Maximalgeschwindig-

keit) und das Regelverhalten (Last-Vorsteuerung) optimiert.

Damit die Applikationsdaten
verandert werden kdnnen, muss
PC Steuerung/Konfig. Modus
selektiert werden.

Versorgungsspannung, Lastmasse,
Modulausrichtung (horizontal,
vertikal) und allfallige externe
Krafte missen im
Einstellungsfenster fiir die

Applikationsdaten definiert werden.

= L nMot MPC Configurator i i) |
Anrflldung  Ansicht  Inbetriebnabme  Hife

Status Applikationsdaten

Betrishszustand: Locked B Einstelungen Grenzwerte' Sequenzer

Iotor referenziert: Nein

m———
[ Eratle Aktuller Befekl:  Kein Befehl Achsname: [Beispclachse
[~ Home In Zielposition: Mein Bktartyp: |me -37w1 200280
I~ /Stop ZielPosition: 0.01 mm Cortrallertyp: IE”UU'MF""HEV-A
Soll-Fosition: 0.01 mm
(™ Ezxterne Steueming |st-Position: 0.01 mm Yersorgungsspannung: 72 W

Lastmasse: g

500
A Warnung Nr. 114 Awsrichtung: 80 deg
1]

Anlaut: : Stop ist akti = -
nlautspeme: Stop ist akbiy Esteme Kraft N =

i e e i i i S B i e

Fur unser Beispiel setzen wir die Lastmasse auf 5009
(=Greifermasse). Die bewegte Masse des Motors und der H-Flhrung
muss nicht angegeben werden. Sie ist Teil der ADF-Datei und wird
automatisch dazugerechnet. Die Masse des zu bewegenden Produktes
(50g) gehort nicht zu den globalen Applikationsdaten. Sie wirkt nur
bei einzelnen Teilbewegungen auf den Aktor und wird deshalb spéter
befehlsspezifisch berticksichtigt (siehe néchster Schritt).

Bei vertikalen Anwendungen ist insbesondere auf das VVorzeichen des
Montagewinkels (Ausrichtung) zu achten. In unserem Beispiel soll
das Modul so montiert sein, dass der Laufer des Linearmotors nach
unten ausfahrt. Dies entspricht einem Winkel von —90°.

NTI AG
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Multi Position Cylinder

2.6 6. Schritt: Positionierbefehle definieren

In der Befehlstabelle kénnen bis zu 8 Positionierbefehle definiert
werden (bei E1100-MT Controllern bis zu 256).

Fur unser Beispiel brauchen wir nur vier Befehle:

Befehl Nr. 1: Schnell zur Position fahren, wo das Produkt
aufgenommen wird.

Befehl Nr. 2: Nachdem das Produkt gegriffen wurde, langsam
hochfahren.

Befehl Nr. 3: Produkt langsam absetzen.

Befehl Nr. 4: Schnell zur Ausgangsposition zuriickfahren.

wird der Befehlstyp Absolute
Move verwendet.

Fur einfache Positionieraufgaben

Beschreibender Text
zum Befehl

Zielposition des Befehls

1. Zuladung Geschwindigkeit Presskraft

1 Schnell rurter Startl IAbsquleMova 'l Teachl |2UU mm IU g Im 4
2 it Prod. hoch Startl IAbsquleMova 'l Teachl ID mm |5U g IZU %

3 Prod. absetzen Startl

4 Schnell zurlick Startl

IAbsquleMove | Teachl 150 mm |50 g [m %
IAbsUIuIeMUVB 'I Teachl IU

0 g o %

SIW HNoO on ¥

Verbindung i.0. |Contro||e T |

Wenn fiir einzelne Positionierbefehle
eine zusatzliche Lastmasse zu
erwarten ist (z.B. Masse des zu
bewegenden Produktes), muss diese
bei den entsprechenden Befehlen als
Zuladung definiert werden.

Die Verfahrgeschwindigkeit wird
als %-Wert vorgegeben. 100%
entsprechen der, aufgrund der
Lastangaben berechneten,
Maximalgeschwindigkeit
(=Leistungsgrenze des Systems).

Bedienungsanleitung Multi Position Cylinder/ 20.02.2007
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Multi Position Cylinder LinMot®

2.7 7. Schritt: Motor freigeben und referenzieren

Mit den drei Steuersignalen Enable (Freigabe), Home (Referenzfahrt)
und /Stop (invertiertes Not-Aus-Signal) wird der Betriebszustand des
Controllers gesteuert. Nur wenn sich der Controller im
Betriebszustand Enabled befindet und der Motor bereits referenziert
ist, kdnnen Befehle ausgefihrt werden.

Der aktuelle Betriebszustand des
Controllers wird im Statusfenster

Bei aktivierter PC Steuerung angezeigt.
werden die Steuersignale im

Steuerungsfenster generiert.

Im Statusfenster ist zu

sehen, ob der Motor
bereits referenziert

u.LinMot MPC Configurator
‘ wur
meldung  Apsicht  Inbetriebnabme  Hilfe u de
I ===
Steuerung Status Applikationsdaten

Betriebszustand: Locked Einztellungen | GNBI’TZWETUBI Sequenzerl
* PC Steuerung/Konfig. Modus . .
Motor referenziert: Mein Ach : lMyAxls—
[~ Enable Aktueller Befeh:  KeinBafehl Ssname:
™ Home In Ziglposition: Mein Aktortyp: L0 375120/ 280
2o ZiekPosition: 0.01 mm Cortrolertyp: ETT00MP/REV.A
Soll-Position: 0.01 mm
" Esterne Steusrung |st-Pastion: 0.01 mm Wersorgungsspannung: 72 W
Lastmasse: 500 a
A g My & Ausrichtung: -30 deg LI
Motor nicht referenziert =
Esterne Kraft: 1} M ;:}
Refehls-Tahelle

Erst im Betriebszustand Enabled ist der Motor bestromt und seine
Position wird aktiv geregelt. Da der Motor (ber ein inkrementelles
Positions-Messsystem verfligt, muss nach jedem Neustart (Power Off)
des Controllers eine Referenzfahrt durchgefuhrt werden. Wéhrend der
Referenzfahrt sucht der Motor einen mechanischen Anschlag und
richtet dann sein Koordinatensystem beztiglich diesem Anschlag aus.

Um den Controller in den Betriebszustand Enabled zu bringen, sind
folgende Schritte nétig:

1. PC Steuerung/Konfig Modus aktivieren (falls nicht bereits
geschehen)

2. Enable-Signal 16schen

3. [Stop-Signal setzen (da es sich um ein invertiertes Not-Aus-Signal
handelt, muss es im Normalbetrieb gesetzt sein)

4. Enable-Signal setzen

Der Controller befindet sich nun im Betriebszustand Enabled und der
Motor ist bestromt.

Um die Referenzfahrt frei zu geben, kann jetzt das Home-Signal
gesetzt werden. Der Motor beginnt sich zu bewegen und der
Betriebszustand wechselt auf Homing.

NTI AG
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LinMot® Multi Position Cylinder

Nachdem der Motor den Anschlag gefunden hat, bewegt sich der
Motor noch 5mm vom Anschlag weg. An dieser Stelle liegt der O-
Punkt des MPC Bezugssystems.

Wenn der Motor seine Referenzfahrt erfolgreich abgeschlossen hat,
wird dies im Statusfenster angezeigt (Motor referenziert: Ja). Durch
das Loschen des Home-Signals kann jetzt in den Betriebszustand
Enabled zurickgekehrt werden. Das System ist jetzt Dbereit,
Positionierbefehle auszufiihren.
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Multi Position Cylinder

LinMot®

2.8 8. Schritt: Einzelbefehle und Befehlssequenzen testen

Wenn sich der Controller im Betriebszustand Enabled befindet und
der Motor referenziert ist, dann konnen (bei aktivierter PC Steuerung)
Einzelbefehle durch einen Klick auf den Befehlsstart-Knopf ausgelost

werden.
Im Statusfenster wird die Zielposition
des aufgerufenen Befehls, die i
" L =i
aktuelle Sollposition (Interpolation
zwischen Start- und Zielpostion) und
die gegenwartige Istposition Status Applikationsdaten
angezelgt zustan.d: Enabled Einstelungen |Gren2werte| Sequenzer
ferenziert: Ja —
. o 1 Achzname: IBelspleIachse
" Home InZieIpoNin Aktartyp: JLMOT-37:1 207280
Jv fStop ZleI-Pns!t!nn' 000 mm Contralleryp: IE“DU'MP"‘F\EVA
(~ Externe Steuerung ISS?_I::-,:;EI;:T: ggi :: ‘Yersorgungsepannung: ITZ W
Lastmasse: IEDD a
Ausrichtung: I-SD deg LI
Externe Kraft: IU M ‘;_—‘_—_rr
Befehls-Tabelle
Befehlsname Typ Position / Inkr.  Zuladung Geschwindigkeit Presskraft
1 ISchnellrunler IAbsquleMove j Teachl |2UU mm IU g I?U 4
2 IMll Prod. hoch Start IAhsnIuleane j Teachl |El T |5E| il IZEI 4
3 IF‘rod. absetzen ﬂl IAbsUIule tove j Teachl I'ISU mm ISU g IZD 4
4 ISChnEII zuriick. Start IAbsqule b e j Teachl ID mrm ID Ion b
5 [twds [Ne Operaten 1= Der farbige Balken zeigt an,
6 [ooas o o welcher Befehl _aktlv ist
e = (grau) bzw. fertig ausgefihrt
Mol i X .
fem [ Dsersen wurde (griin).
8 ICmdS IND Operation j

[Liniiof|

Verbindung i.C. Contraller akkiv |

Mit dem Sequenzer kdnnen ganze Befehlssequenzen getestet werden.
Er ist ein sehr nitzliches Inbetriebnahme-Hilfsmittel. Er ermdglicht
das Testen ganzer Ablaufe (auch Dauertests etc.), ohne dass dafir eine
Uberlagerte Steuerung eingesetzt werden muss.

=101

& LinMot MPC Configurator
Anmeldung  Apsicht  Inbetriebnahme  Hilfe

| sla|=|0|
Steuerung Status Applikationsdaten
Aty [8] Einztellungen | Grenzweite  Segushzer

X Befriebzzustand:
{* PC Steuenung/Fonfig. Modus Miefeon .

Sequenz. |1, pl00, 2, p1000, 3, 4, p2000

Dle BEfehlsnummern emer Ein z.B.: 1, 2. P500, 3, 4 [P500 = Pause 500ms]

Testsequenz Werden.durch Kon_1mata 50.00 mm sl [ 2 Unbogena
getrennt. Pausen zwischen zwei g

Befehlen kdnnen durch ein ,,P* gefolgt / Zyklusasit £190 ms

von der Stillstandszeit in

Millisekunden definiert werden (z.B. Lost ] Swe \

Zeit die bendtigt wird, um den Greifer N

| Bofehls-Tahelle -

zu schliessen).

Die Zykluszeit der ganzen
Sequenz wird auf dem
Controller gemessen und
im Sequenzer-Fenster
dargestellt.

NTI AG
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Multi Position Cylinder

2.9 9. Schritt: Konfiguration sichern

Am Ende der Konfigurationsphase, sollte die erstellte Konfiguration
(Einstellungen und Befehlstabelle) gesichert werden.

_F-LinMot MPC Configurator

anmeldung  Ansicht  Inbetriebnahme  Hilfe

| &|-|=]

Steuetung

| Petrighs:-.

Zwingend ist die Speicherung der Konfiguration im
nichtfliichtigen Speicher des Controllers. Wenn die Konfiguration
nicht in den Flash-Speicher kopiert wird, dann gehen die
Einstellungen mit dem né&chsten Ausschalten des Controllers verloren.

Eine Kopie der Konfiguration kann auch in eine Datei gespeichert
werden. Sollte spater der Controller einmal ersetzt werden, bzw.
weitere Achsen mit den selben oder &hnlichen Einstellungen in
Betrieb genommen werden, dann kann die Konfiguration einfach
wieder importiert werden.

Empfehlenswert ist auch das Ausdrucken der Konfiguration auf
Papier. Dieser Ausdruck gehort zu den Dokumentationsunterlagen der
Anlage bzw. in den Schaltschrank, wo der Controller installiert ist.

Seite 14/48
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Multi Position Cylinder

2.10 10. Schritt: Ansteuerung durch tberlagerte SPS oder IPC

Durch  Aktivierung des Punkies EXIEINe puperrerrmrmr
Steuerung wird die Systemansteuerung auf die  smeng ansicn: rbetriebname b5

digitalen Eingange tbertragen. | el||=]o|
Steuerung
. . . " PC Steusrung/Konfig. Modus BC\
Die drei Steuersignale Enable, Home und /Stop mn;b‘e o E
werden nun direkt von den entsprechenden  Home -
digitalen Eingangen (bernommen. Um den S,

Motor in den Betriebszustand Enabled zu
bringen und zu referenzieren, muss die 5 o
ubergeordnete Steuerung dieselbe
Signalabfolge generieren, wie sie bei Schritt 7

manuell erzeugt wurde.

Auch der Befehlsaufruf wird jetzt Gber digitale Eingénge realisiert
(Goto Position 1 .. Goto Position 8). Wenn nicht mehr als acht
Positionier-Befehle definiert wurden, dann steht fir jeden Befehl ein
separater Eingang zur Verflugung. Eine positive Signalflanke auf
einem dieser Befehlsausloser—Eingangen startet den entsprechenden
Befehl. Wenn der Befehl abgearbeitet wurde (Motor hat Zielposition
erreicht), wird der zugehorige digitale Ausgang (In Position 1 .. In
Position 8) gesetzt.

Mit einer positiven Signalflanke auf dem
entsprechenden Eingang wird der Befehl
aktiviert.

Wenn der Befehl ausgefiihrt ist (Motor hat
Zielposition erreicht), wird dies mit dem
Setzen des entsprechenden Ausgangs

signalisiert.

Eingangssignal Goto Position 1 \

Ausgangssignal In Position 1

4

—

Wenn mehr als acht Positionierbefehle definiert wurden (nur mit MT
— Controllern moglich), dann stehen verschiedene Adressierungsarten
zur Auswahl (siehe Kapitel ,,MPC Configurator Einstellungen: EA-
Schnittstelle*).

Bedienungsanleitung Multi Position Cylinder/ 20.02.2007 Seite 15/48



Multi Position Cylinder

Damit ist unser kurzes Inbetriebnahme-Beispiel abgeschlossen. Durch
ein Fein-Tuning kann das Verhalten des Systems weiter optimiert
werden. Sei dies durch nachtragliche Veranderung von Positions-
und/oder Geschwindigkeitswerten, oder durch Optimierung der
Positionsregler-Einstellungen (siehe Kapitel ,,MPC Configurator
Einstellungen: Positionsregelung®). Sowohl die Befehlsparameter
Position und Geschwindigkeit, als auch Reglereinstellungen kénnen
am laufenden System noch angepasst werden!

Seite 16/48
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Multi Position Cylinder

3 MPC Configurator - Einstellungen

3.1 Aktor-Einstellungen

Die technischen Daten der MPC Aktoren sind in Actuator Definition
Files (*.adf) abgelegt. Neben den ADF-Dateien fir komplette
Linearmodule, gibt es ADF-Dateien, welche nur die Daten der
Linearmotoren  enthalten. = ADF-Dateien  von kompletten
Linearmodulen enthalten zusatzlich auch die technischen Daten der
Fuhrungseinheit (Massen, Verfahrwege, Anschlagspositionen).

Demzufolge miissen/kdnnen bei der Verwendung eines definierten
Linearmoduls vom Anwender weniger Daten zum Aktor eingestellt
werden. Je nach verwendetem Aktortyp erscheint deshalb Uber den
Mendieintrag Inbetriecbonahme -> Aktor-Einstellungen ein anderes
Einstellungsfenster.

Aktor-Einstel x|

Referenzietungstahtt

— .
-:| + Bewegung zum inneren Anschlag
—

" Bewegung zum dusseren Anschlag

Stomlimit 100 %

Geschwindigheit 0.0 ms
[~ Posttions-Uberwachung

Zielpositionsfenster: +/- |05 mm

MotorKilhlung
& StandardFlange
 LiifterKiihlung
" WasserKithlung

[Estermer Positionssensor
Sensortym (& Kein Sensoy,
| Inkiemental 46
) Ein/Cos.
AuflGsung: 0.001 i
Zahlichtung I Irwertient
0K Abbrechen

Aktor-Einstellungsfenster fur Linearmodule

a
~Motor Befestigung ~Referenziemngstahit
*—— (& Bewegung nach innen
\l—-—_'4__’ & Bewegter Laufer N
»  Bewegungnach aussen
—
3—!1#'3 £ Bewegter Stator Stromlimit 100 %
Geschwindigkeit 001 mds
Anschlag Hubr
SH
hl:‘i,_ I_:'—T:%%—
G i WS Mo P
tax Pos
Laufer-Position im Anschlag SH: |72 mm Arbeitshub we:[187.8 i
Abstand Anschlag - O G |5 mm
i Positiors-Ubenwachung [ Reibungskrate
Zielpositionsfenster. +- |05 mm Gleitreibung: 2 N
Wiskose Reibung: 1 M/(mis)
Extener Positionssenzar Matar-Kiklung:
Sensartyp: & Kein Sensarn " Standard-Flangs
" Inkremerntal 2B " Liifter-Kiihlung
) Sin/Cos " WasserKiihlung
AutlGeung: 0.001 mm
Zahlichiung I~ | Invztiert LI Abbrechen

Erweitertes Aktor-Einstellungsfenster bei Verwendung einer
Motor-ADF-Datei

NTI AG
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Multi Position Cylinder

Aktor-Einstellungen fir Module und Motoren

Referenzierungsfahrt: Bevor Positionierbefehle ausgefuhrt werden
konnen, muss der Motor referenziert werden (Nullpunkts-
Bestimmung). Dabei sucht der Motor einen definierten mechanischen
Anschlag. Dieser wird ber den Stromanstieg detektiert. Sie kénnen
bestimmen in welche Richtung gesucht wird, wie schnell die Fahrt
erfolgt und wie hoch der Strom maximal steigen darf.

Zielpositionsfenster: Ein Befehl gilt als abgeschlossen, wenn
die Sollwert-Generierung abgeschlossen ist (Soll-Position = Ziel-
Position) und sich die Ist-Position im Zielpositionsfenster um die Ziel-
Position befindet. Erst dann wird der In Position—Ausgang gesetzt.
Wenn der Motor durch dussere Krafteinwirkung aus dem
Zielpositionsfenster gedruckt wird, dann wird das Signal wieder
geldscht.

Motor-Kihlung: Die Motortemperatur wird vom Controller
aufgrund der Stromaufnahme des Motors geschatzt. Wird der Motor
forciert gekihlt, muss das Berechnungsmodell entsprechend gewahlt
werden.

Externer Positionssensor: Diese Option steht bei Controllern des
Typs E1100-MT/E1100-MT-HC zur Verfugung. Unter Verwendung
eines externen Positionssensors kann die Positioniergenauigkeit fast
beliebig erhoht werden. Sie ist dann im wesentlichen von der
Genauigkeit des Messsystems abhéngig. Verwendet werden kénnen
sowohl inkrementelle AB Sensoren (RS422 Pegel), als auch analoge
Sinus/Cosinus Sensoren (1Vpp) beliebiger Auflésung. Wenn ein
externer Positionssensor konfiguriert wurde, dann sollte vor der
Freigabe des Motors unbedingt die Richtigkeit der Einstellungen
getestet werden. Dazu wird der Motor manuell bewegt und dabei die
Ist-Position im Statusfenster beobachtet. Insbesondere ist auf die
richtige Z&hlrichtung zu achten!

Erweiterte Aktor-Einstellungen nur fir Motoren

Motor-Befestigung: LinMot® - Linearmotoren lassen sich
grundsatzlich auf zwei verschiedene Arten montieren. Entweder
bewegt sich der Ldufer (passive Magnetstange) oder der Stator
(aktiver Teil des Motors). Die Massen von Stator und Léufer
unterscheiden sich. Um ein gutes Regelverhalten zu erhalten, muss
deshalb der Parameter Motor-Befestigung korrekt gesetzt werden.

Lauferposition im Anschlag (SH): Mit diesem Parameter wird die
Position des Referenzanschlags definiert. Um den Parameter richtig zu
setzen, wird der Motor manuell zum Referenzanschlag geschoben und
dann die Distanz zwischen vorderem Statorende und vorderem
Lauferende gemessen. Falls das Lauferende sich an dieser Position im
Stator befindet, dann muss der Wert mit einem negativen Vorzeichen
versehen werden.

Seite 18/48

Bedienungsanleitung Multi Position Cylinder/ 20.02.2007 NTI AG



Multi Position Cylinder LinMot®

Arbeitshub (WS): Dieser Wert definiert die Grosse des MPC-
Arbeitshubbereichs, welcher bei Omm beginnt und bis Max. Pos = WS
reicht. Nur Positionen innerhalb des Arbeitshubbereichs WS kdnnen
uber Positionierbefehle angefahren werden.

Abstand Anschlag — 0 bzw. Abstand Max. Pos — Anschlag (G): Der
Wert von G definiert den Anfang des Arbeitshubbereichs relativ zum
Referenzanschlag. Bei der Referenzfahrt féhrt der Motor zum
Anschlag und danach um die Distanz G vom Anschlag weg.

IS gt e L O

o o I I I I
S 8 N S R M i
= £
I PR AN AN DU [
I 1 1 1 1
S0 .40 30 20 40 0 10 20 30 40 S0 o Max.Pos

i = L

—- ==
) i s
IF \I -
Motor System MPC System

Die Werte von SH, WS und G missen unter Beriicksichtigung des
Weg-/Kraftdiagramms des Motors (Werte ZP, SS und S aus dem
Motor-Datenblatt) definiert werden. Im weiteren missen auch die
mechanischen ~ Gegebenheiten  der  jeweiligen  Anwendung
berticksichtigt werden.

Mit dem Setzen der Werte SH, WS und G wird die Beziehung
zwischen dem Motor-Koordinatensystem (Omm bei Statorende+ZP,
siehe Weg-/Kraftdiagram) und dem MPC-Bezugssystem (Omm =
Beginn des Arbeitshubbereichs) hergestellt.

Dabei sind folgende Regeln zu beachten:

- Da sich der Referenzanschlag innerhalb des Hubbereichs S
befinden soll, muss auch folgende Bedingung erfillt sein:

ZP-S/2 > SH > ZP+S/2

Bei einigen Motortypen ist S/2 grosser als ZP. Der Wert SH darf in
diesen Fallen also negativ sein. Ein negativer Wert fir SH
bedeutet, dass der L&ufer fir die Referenzfahrt in den Stator
hineinfahrt.

- Der Motor kann im Bereich von G (wahrend Referenzfahrt) und
WS (Arbeitsbereich) bewegt werden (Software-Beschrankung).
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LinMot® Multi Position Cylinder

Da diese Bereiche aber innerhalb von S liegen missen
(elekromagnetische Begrenzung), gilt folgendes:

Referenzierung nach innen: SH + G + WS < ZP +S/2
Referenzierung nach aussen: SH - G - WS > ZP - S/2

- Im Bereich von SS kann der Motor die grosste Kraft aufbringen.
Im Allgemeinen wird deshalb empfohlen, dass man den
Hubbereich WS mit SS kongruent setzt. Dies sollte schon wahrend
der Konstruktion einer Achse bertcksichtigt werden. Durch die
geeignete Wahl des Wertes G kann der Beginn des Hubbereichs
WS entsprechend geschoben werden.

Beispiel: Ein Linearmotor P01-23x80/30x90 wird referenziert, indem
der Ldufer in Richtung Stator fahrt. Als Anschlag dient der Segering
(welcher sich in der Nut beim vorderen Lauferende befindet) wenn er
beim Statorende auftrifft. Der MPC Arbeitshub WS soll den SS-
Bereich abdecken.

Einstellungen:

- Der Referenzierungsmodus muss auf Bewegung nach innen gesetzt
werden.

- SH = 7.2 mm: Geméss L&ufer-Konstruktionszeichnung ist das der
Abstand von der Segering-Innenseite bis zum vorderen
Lauferende.

- WS =30 mm: Grosse des SS-Bereichs geméss Motor-Datenblatt

- G =17.8 mm : Mit Blick auf die Weg-/Kraftdiagramme muss G
gemass folgender Formel bestimmt werden, damit der Beginn des
Arbeitshubs mit dem Beginn des SS-Bereichs tbereinstimmt:

G = ZP- SH - SS5/2 = 40mm - 7.2mm — 30mm/2=17.8 mm

Force

L= - —— - -

Force

1 1 1 1 1 1 1
S S VR TRy EVRIVN FHY (PR I R
I | I I ] | I
1 1 1 1 1 1 1

L

Motor System MPC System
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Multi Position Cylinder

3.2 EA-Schnittstelle

Die beiden MPC Controller-Varianten MP und MT unterscheiden
sich beziglich ihres Betriebszustand-Steuerwerks nicht. Fir die
Beeinflussung des Betriebszustands stehen auf beiden Controllern die
drei digitalen Eingénge Enable, Home und /Stop zur Verfugung.

Bezuglich Befehlsaufruf und Befehlsriickmeldung gibt es aber
Unterschiede zwischen den beiden Controller-Typen. Fur die acht
Positionierbefehle eines MP-Controllers steht je ein digitaler Eingang
fir den Befehlsaufruf (Goto Position 1 .. Goto Position 8) und ein
digitaler Ausgang fir die Rickmeldung ,,Befehl ausgefiihrt“ (In
Position 1 .. In Position 8) zur Verfugung. Mit einem MT-Controller
kénnen bis zu 256 verschiedene Positionierbefehle definiert werden.
Fur deren Aufruf Gber die EA-Schnittstelle sind jedoch nicht 256
digitale Eingédnge vorhanden. Der MPC Configurator stellt fur MT
Controller verschiedene Modi fiir den Befehlsaufruf und die Befehl-
Ausgefihrt-Rickmeldung zur Auswahl. Das Konfigurationsfenster fur
die EA-Schnittstelle unterscheidet sich deshalb je nach verwendetem
Controller-Typ.

EA-Schnittstelle-Einstellungen |

Betriebszustands-Steuerung

Venwendete Steuerungseingdnge:

I~ H !
¥ /Stap [¥6.2]

—Befehlzausglozer-Eingange

Befehlzauslgzer-Entprellzait: |1 1} ms

ok | Abbrechen |

EA-Schittstelle-Einstellungen bei Verwendung
eines Controllers vom Typ MP

EA-Schnittstelle-Einstellungen x|

Betriebszustands-Steverung

Yemwendete Steuerungseingange:

W H 14) -
M /Stop[X6.2) Hife |

~Befehls-Auff

% 5Bit Grupperwahl, 8 Befehlsausliser-Eingange

= 8 BitKodierung fiir Befehlsnummer mit zus. Befehlsausloser-Eingang

= 8 BitKodierng fiir Befehlsnummer ohne Befehlsausloser-Eingang Hilfe:
Befehlzausliser-E ntprellzeit |1— mz
BefehlsausliserYerzogerungszeit IU— mz
Jitter-Filterzait fir 8 Bit-Kiode: |5— ms Hilfe: |

BefehlAusgefilt-Rlickmeldung

% 8 Ausginge (erster Befehl in Gruppe -» InPos 1, 2er Betehl -+ [nPos2, ..

= Fix programmierter Ausgang: InPaz 1 [46.9) -

= Bindr kodierte Befehlsnummer InPos 1 = Bit 0 ... InPosd = Bit 7)

ok | Abbrechen |

Erweitertes Einstellungsfenster fur MT-Controller

NTI AG
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Betriebszustands-Steuerung

Befehlsaufruf-Modus

Fur die Ansteuerung des Betriebszustand-Steuerwerks sind drei
digitale Steuerungs-Eingénge auf dem Stecker X6 vorgesehen:

Pin Bezeichnung Funktion

X6.1 Enable Freigabe des Motors
X6.14 Home Freigabe fur Referenzfahrt
X6.2 /Stop Invertiertes Not-Aus-Signal

Die Verwendung dieser Eingange ist empfohlen, aber nicht zwingend.
Sie konnen softwaremassig abgeschaltet werden. Fir die nicht
verwendeten Eingénge setzt die Controller-Software die notwendigen
Zustands-Transitions-Anforderungen  automatisch  (automatisches
Enable beim Einschalten, automatisches Ausldsen der Referenzfahrt
nach der Freigabe, kein Not-Aus).

Achtung: Aus Sicherheitsgrinden wird dringend empfohlen, alle drei
Steuerungseingdnge zu verwenden. Nur so lassen sich alle
Bewegungen des Motors jederzeit kontrollieren.

Der Befehlsaufruf-Modus lasst sich nur bei der Verwendung eines
MT-Controllers &ndern. Wenn ein MP-Controller verwendet wird,
dann ist der Modus fix gesetzt. Er entspricht dem MT-Modus 5Bit
Gruppenwahl, 8 Befehlsausloser-Eingange (siehe unten) mit der
Einschrankung, dass keine Gruppe ausgewéhlt werden kann. Die
Gruppennummer ist in diesem Fall immer Null, d.h,. es kdnnen
maximal 8 verschiedene Befehle genutzt werden.

Wenn auf einem MT-Controller nur die ersten 8 Befehle genutzt
werden, dann verhélt er sich mit den Standard-Einstellungen
exakt wie ein MP-Controller.

Fur MT-Controller stehen folgende Befehls-Aufruf-Modi zur
Auswabhl:

- 5 Bit Gruppenwahl, 8 Befehlsausloser-Eingange (Standard)

- 8 Bit-Kodierung fir Befehlsnummer mit zus. Befehlsausloser-
Eingang

- 8 Bit-Kodierung fir Befehlsnummer ohne Befehlsausloser-
Eingang

Seite 22/48
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Multi Position Cylinder

A) 5 Bit Gruppenwahl, 8 Befehlsausloser-Eingange:

Die 256 Befehle sind in 32 Gruppen (Gruppe O bis Gruppe 31) mit

jeweils 8 Befehlen eingeteilt.

Fur die Auswahl der Gruppennummer stehen auf dem Stecker X6 funf
digitale Eingange zur Verfligung (Grp0 . .Grp4). Vor dem Befehlsstart
legt die Ubergeordnete Steuerung die Gruppennummer bindr kodiert
an diese funf Eingéange:

Pin Bezeichnung Funktion

X6.15 Grp0/Trig Bit 0 der Gruppennummer
X6.3 Grpl Bit 1 der Gruppennummer
X6.16 Grp2 Bit 2 der Gruppennummer
X6.4 Grp3 Bit 3 der Gruppennummer
X6.17 Grp4d Bit 4 der Gruppennummer

Durch eine positive Signalflanke auf einem der acht Befehlsausloser-
Eingénge wird der entsprechende Befehl ausgelost:

Pin Bezeichnung Funktion

X6.5 Goto Position 1 | Start 1. Befehl der selektierten Gruppe
X6.18 Goto Position 2 | Start 2. Befehl der selektierten Gruppe
X6.6 Goto Position 3 | Start 3. Befehl der selektierten Gruppe
X6.19 Goto Position 4 | Start 4. Befehl der selektierten Gruppe
X6.7 Goto Position 5 | Start 5. Befehl der selektierten Gruppe
X6.20 Goto Position 6 | Start 6. Befehl der selektierten Gruppe
X6.8 Goto Position 7 | Start 7. Befehl der selektierten Gruppe
X6.21 Goto Position 8 | Start 8. Befehl der selektierten Gruppe

B) 8 Bit-Kodierung fiir Befehlsnummer mit zus. Befehlsausldser-

Eingang:

Der auszufiihrende Befehl wird durch seine Befehlsnummer selektiert
(binar kodiert) und Gber einen zusétzlichen Befehlsausldser-Eingang

gestartet.

Die Befehlsnummer wird an die folgenden acht Eingénge gelegt:

Pin Bezeichnung Funktion

X6.5 Goto Position 1 | Bit O der Befehlsnummer
X6.18 Goto Position 2 | Bit 1 der Befehlsnummer
X6.6 Goto Position 3 | Bit 2 der Befehlsnummer
X6.19 Goto Position 4 | Bit 3 der Befehlsnummer
X6.7 Goto Position 5 | Bit 4 der Befehlsnummer
X6.20 Goto Position 6 | Bit 5 der Befehlsnummer
X6.8 Goto Position 7 | Bit 6 der Befehlsnummer
X6.21 Goto Position 8 | Bit 7 der Befehlsnummer

Der eigentliche Befehlsstart erfolgt durch eine positive Signal-Flanke
auf dem Befehlsausldser-Eingang:

NTI AG
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LinMot® Multi Position Cylinder

Pin Bezeichnung Funktion

X6.15 Grp0/Trig Start des selektierten Befehls

C) 8 Bit-Kodierung fir Befehlsnummer ohne Befehlsausloser-
Eingang:

Der auszufiihrende Befehl wird durch seine Befehlsnummer selektiert
(Binérkode):

Pin Bezeichnung Funktion

X6.5 Goto Position 1 | Bit 0 der Befehlsnummer
X6.18 Goto Position 2 | Bit 1 der Befehlsnummer
X6.6 Goto Position 3 | Bit 2 der Befehlsnummer
X6.19 Goto Position 4 | Bit 3 der Befehlsnummer
X6.7 Goto Position 5 | Bit 4 der Befehlsnummer
X6.20 Goto Position 6 | Bit 5 der Befehlsnummer
X6.8 Goto Position 7 | Bit 6 der Befehlsnummer
X6.21 Goto Position 8 | Bit 7 der Befehlsnummer

Der Befehlsstart erfolgt automatisch: Wenn ein Eingangsmuster
(=Befehlsnummer) fiir die Zeitdauer der Jitter-Filter-Zeitkonstante
stabil anliegt, wird der entsprechende Befehl gestartet (ohne
zusétzliches Trigger-Signal).
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Multi Position Cylinder LinMot®

Digitale Eingangs-Filter

Je nach gewéhltem Befehlsaufruf-Modus sind andere digitale
Eingangs-Filter (Software-Filter) wirksam:

A) 5 Bit Gruppenwahl, 8 Befehlsausloser-Eingange:

Die 8 Befehlsausloser-Eingange sind je mit einem digitalen Entprell-
Filter ausgestattet. Sobald eine Flanke an einem dieser Eingdnge
detektiert wird, bleibt der entsprechende Eingang fur die Zeitdauer der
Entprell-Filterzeit gesperrt. Damit kann vermieden werden, dass trotz
prellenden Eingangssignalen, Befehle mehrfach ausgelost werden
(wichtig bei Relative Move-Befehlen).

Wenn die Gruppenwahl und die Befehlsauslosung im selben SPS
Zyklus erfolgen sollen, so koénnen die Befehlsausloser-Signale
zusétzlich intern verzogert werden. Damit ist sichergestellt, dass die
Gruppenwahl abgeschlossen ist, wenn der Befehl aufgerufen wird,
ohne dass dazu ein ganzer SPS-Zyklus abgewartet werden muss.

B) 8 Bit-Kodierung fir Befehlsnummer mit zus. Befehlsausloser-
Eingang:
Der Befehlsausloser-Eingang (Trigger, X6.15) ist mit einem digitalen
Entprell-Filter ausgestattet. Sobald eine Flanke an diesem Eingang
detektiert wird, bleibt der Eingang fiir die Zeitdauer der Entprell-
Filterzeit gesperrt. Damit kann vermieden werden, dass trotz
prellendem Eingangssignal, Befehle mehrfach ausgeldst werden.
Wenn Befehlsauswahl (8 Bit Kode fiir Befehlsnummer) und
Befehlsauslosung im selben SPS Zyklus erfolgen sollen, so kann das
Befehlsausloser-Signal zusatzlich intern verzdgert werden. Damit ist
sichergestellt, dass die Befehlswahl abgeschlossen ist, wenn der
Befehl aufgerufen wird.

C) 8 Bit-Kodierung fur Befehlsnummer ohne Befehlsausloser-
Eingang:
In diesem Modus wird ein Befehl gewahlt und automatisch ausgelost,
wenn die entsprechende Befehlsnummer bindr kodiert an den 8
Befehlswahl-Eingéngen anliegt. Ein Jitter-Filter verhindert, dass durch
allfallige Laufzeitstreuungen zwischen den einzelnen Signalen
unerwinschte Zwischenbefehle ausgeldst werden. Erst wenn eine
Eingangskombination fiir die Dauer der Jitter-Filterzeit stabil anliegt,
wird der Befehl ausgelost.

Hinweis: Die Entprell-Filter auf den Befehlsausldser-Eingdngen
bewirken keine Verzdgerung beim Befehlsaufruf. Der Befehl wird
unmittelbar nach der ersten positiven Flanke auf dem Eingang
ausgeldst. Danach wird der Eingang jedoch fir die definierte Entprell-
Filterzeit von der Software nicht mehr abgetastet. Im Gegensatz dazu
bewirkt ein Jitter-Filter immer eine Verzogerung beim Befehlsaufruf.
Wenn mit einem Jitter-Filter gearbeitet wird (keine direkten
Befehlsausloser-Eingange), dann wird der Befehl erst nach Ablauf der
Jitter-Filter-Zeitkonstante ausgelost.
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Befehl-Ausgefluhrt-Rickmeldung

A)

B)

C)

Auf dem Stecker X6 stehen acht Ausgange zur Verfugung, welche
anzeigen, ob und welcher Befehl erfolgreich ausgefiihrt wurde (In
Position 1 .. In Position 8).

Bei der Verwendung eines MP-Controllers ist die Zuordnung fest
gegeben. Fr jeden Befehl steht ein separater Ausgang zur Verfligung.
Der Ausgang wird aktiviert, wenn der Befehl ausgefuhrt wurde.
Sobald ein neuer Befehl gestartet wird, werden alle Ausgange auf dem
Stecker X6 geldscht.

Im Einstellungsfenster fur die EA-Schnittstelle eines MT Controllers
kann zwischen verschiedenen Ruckmeldungs-Modi ausgewahlt
werden:

8 Ausgange (Standard):

In diesem Modus werden alle Ausgange von X6 genutzt. Die
Ausgénge zeigen an, welcher Befehl innerhalb einer Gruppe
ausgefuhrt wurde (analog zum MP-Controller wo es nur die Gruppe 0
gibt).

Pin Bezeichnung Funktion

X6.9 In Position 1 1. Befehl der sel. Gruppe ausgefihrt
X6.22 In Position 2 2. Befehl der sel. Gruppe ausgefihrt
X6.10 In Position 3 3. Befehl der sel. Gruppe ausgefuhrt
X6.23 In Position 4 4. Befehl der sel. Gruppe ausgefihrt
X6.11 In Position 5 5. Befehl der sel. Gruppe ausgefihrt
X6.24 In Position 6 6. Befehl der sel. Gruppe ausgefihrt
X6.12 In Position 7 7. Befehl der sel. Gruppe ausgefihrt
X6.25 In Position 8 8. Befehl der sel. Gruppe ausgefuhrt

Wenn z.B. Befehl Nummer 39 ausgefiihrt wurde, dann wird Ausgang
In Position 7 aktiviert (Befehl Nr. 39 ist der 7. Befehl in der Gruppe
4).

Fix programmierter Ausgang:

In diesem Modus wird fir alle Befehle derselbe Ausgang fur die
Rickmeldung verwendet. Welcher Ausgang genutzt werden soll, lasst
sich im Einstellungsfenster definieren.

Binar kodierte Befehlsnummer:

Die Nummer des ausgefuhrten Befehls wird binér kodiert auf die acht
Ausgange gelegt:
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Pin Bezeichnung Funktion

X6.9 In Position 1 Bit 0 des ausgefuhrten Befehls

X6.22 In Position 2 Bit 1 des ausgefihrten Befehls

X6.10 In Position 3 Bit 2 des ausgefuhrten Befehls

X6.23 In Position 4 Bit 3 des ausgefiihrten Befehls

X6.11 In Position 5 Bit 4 des ausgefihrten Befehls

X6.24 In Position 6 Bit 5 des ausgefihrten Befehls

X6.12 In Position 7 Bit 6 des ausgefihrten Befehls

X6.25 In Position 8 Bit 7 des ausgefihrten Befehls

Hinweis: Neben den Ausgédngen In Position 1 .. In Position 8 auf dem
Stecker X6, gibt es auch auf dem frontseitigen Stecker X4 einen In
Position —Ausgang (X4.4). Dieser wird ebenfalls aktiviert, wenn ein
Befehl ausgefiihrt wurde, und gel6dscht, wenn ein neuer Befehl
gestartet wird (siehe Kapitel ,Betriebszustand abhangige
Ausgangssignale®).  Unterschiede gibt es lediglich bei der
Rickmeldung auf Press-Befehle (siehe Kapitel ,,MPC Befehle®).
Meistens wird nur das Ausgangssignal vom Stecker X4 mit der
Ubergeordneten Steuerung verbunden und vom
Ablaufsteuerungsprogramm genutzt. Die Ausgangssignale auf dem
Stecker X6 werden vor allem fir Visualisierungsaufgaben verwendet.
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3.3 Bremswiderstand

Wenn grosse Lastmassen vom Linearmotor abgebremst werden, dann
wird dabei Kinetische Energie in elektrische Energie rickgewandelt
(Generatorwirkung). Diese zurilickgespeiste Energie kann dazu fuhren,
dass die Zwischenkreisspannung tber 90V ansteigt und damit ein
Fehler ausgeldst wird (,,Motor-Versorgungsspannung zu hoch®).

In einigen Applikationen, ist es deshalb notig, dass die
zuriickgespeiste Energie in einem Bremswiderstand verheizt wird. Der
Bremswiderstand wird an die Klemmen X1.3 (RR+) und X1.4 (RR-)
angeschlossen.

Wenn ein Bremswiderstand verwendet wird, dann muss dieser Uber
den Menipunkt Inbetriebnahme->Bremswiderstand konfiguriert
werden.

Bremswiderstand-Einstellunge |

‘widerstandstyp:

RO1-104150

Schaltzchwelle: IBB W

QK | Abbrechen |

Im  Einstellungsfenster muss der Widerstandstyp und die
Schaltschwelle eingestellt werden. Wenn die Zwischenkreisspannung
uber das Niveau der Schaltschwelle steigt, beginnt der Controller
Einergie in den Bremswiderstand abzuleiten.
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3.4 Positionsregelung

Die Position des Motors wird Uber einen digitalen PID-Regler
kontrolliert. Um auch unter schwierigen Verhaltnissen ein optimales
Regelverhalten zu erzielen, kann der gelbte Anwender die
Reglerparameter applikationsspezifisch optimieren. Es wird dringend
davon abgeraten die Reglerparameter willkirlich zu verstellen. Mit
einer ungunstigen Reglereinstellung, kann das System in Schwingung
geraten und dadurch zu Schaden an der Anlage fiihren!

Uber den Aufbau und die Funktionsweise von PID-Reglern gibt es
ausreichend Fachliteratur auf die an dieser Stelle verwiesen werden
Mmuss.

Uber den Meniieintrag Inbetriebnahme -> Positions-Regelung erhalt
man Zugriff auf die Verstarkungsfaktoren des PID-Reglers.

Positions-Regelung x|

Fieglerp

P4ferstatkung |3 Admm
D Werstarkung IS Admis]
| erstarkung: IU A mm*z)

Setzen | Schiiessen

Einige Faustregeln fir die Einstellung der Verstarkungsfaktoren:

P-Verstarkung: Je grosser die P-Verstarkung gewahlt wird, desto
kleiner wird der Regelfehler. Bei zu grossen Werten tendiert das
System jedoch zu Schwingungen.

D-Verstarkung: Der Zahlenwert sollte auf das 1.5 bis 4-fache des P-
Verstakungsfaktors gesetzt werden. Grundséatzlich gilt: Je grdsser der
Wert, desto eher werden Schwingung gedampft, aber desto eher wird
vorhandenes Sensor-Rauschen verstarkt.

I-Verstarkung: Mit dem I-Anteil, kann der stationare Regelfehler auf
Null gebracht werden. Fir hochdynamische Anwendungen wirkt sich
der I-Anteil im allgemeinen aber negativ auf das Regelverhalten aus.
In dynamischen Anwendungen sollte die I-Verstarkung deshalb auf
Null gesetzt werden. Wird jedoch ein I-Anteil bendétigt, so sollte die I-
Verstarkung mindestens 30 A/(mm*s) betragen.

Die Verstarkungsfaktoren konnen nicht unabh&ngig voneinander
optimiert werden. Sie miissen immer gemeinsam betrachtet werden.

Es gibt keine allgemeinglltige, optimale Regler-Einstellungen. Das
anwendungsspezifische Optimum hangt im wesentlichen von der
Gewichtung einzelner Faktoren ab, welche Uber die PID-
Reglereinstellung beeinflusst werden, z.B. Steifigkeit,

NTI AG Bedienungsanleitung Multi Position Cylinder/ 20.02.2007 Seite 29/48



Multi Position Cylinder

Uberschwingen, Ausregelzeit, Schleppabstand, stationdrer Regel-
fehler, Gerdusch-Emission etc. .

Die Daten in den beiden folgenden Tabellen sollen deshalb als
Richtgrdssen verstanden werden:

Typische Einstellungen fir dynamische Applikationen:

Regler weich mittel hart
P-Verstarkung 1 2 4
D-Verstarkung 2 4 10
I-Verstarkung 0 0 0

Regler weich mittel hart
P-Verstarkung 1 2 4
D-Verstarkung 2 4 10
I-Verstarkung 50 50 100

Fur langsame Applikationen, dafiir mit besserem Ausregelverhalten:

Hinweis: Der Sollwert des Motorstroms setzt sich zusammen aus dem
Positionsregler-Ausgangswert und Anteilen, welche der Controller
aufgrund der Motor- und Applikationsdaten selbst errechnet
(Fuhrungsgrossenaufschaltung, \Vorsteuerwerte, siehe Fachliteratur).
Das Regelverhalten kann deshalb durch mdglichst realitatsgetreue
Applikationseinstellungen (Aktortyp, Versorgungsspannung,
Ausrichtung und Lastmasse) wesentlich verbessert werden!

Seite 30/48

Bedienungsanleitung Multi Position Cylinder/ 20.02.2007 NTI AG



Multi Position Cylinder LinMot®

3.5 Applikationseinstellungen

Aufgrund der Applikationsdaten-Einstellungen errechnet die MPC
Software die maximal erreichbaren Werte fur Hub, Geschwindigkeit,
Beschleunigung und Presskraft. Sie haben damit direkten Einfluss auf
die Bewegungsprofile und das Regelverhalten des Motors. Je genauer
die Applikationseinstellungen der Wirklichkeit entsprechen, desto
besser ist das resultierende Regelverhalten.

Applikationzdaten
Einstellungen I Grenzwertel Sequenzerl

Achshame: IMyAHis

Aktartyp: ILM 01-37=120/280
Cantrollertyp: JEFTTOO0MTHEAREV. A
Werzorgungsspannung: I?2— W

Lastmasse: fi}

deq Ll

IEUU
I-SD
Enterne Kraft: ID N ;;‘___r

Augrichtung:

Applikationsdaten

Einctellungen  Grenzwerte ISequenzelI

M aximal ereichbare ‘Werte ohne
befehlzspezifizche Zuladung:

Hubx 280 mm
Geschwindighkeit: 21 mfs
Beschleunigung: 3615 mds"2
Presskraft: TEON

Aktortyp: Name des verwendeten Aktors. Er kann nicht editiert
werden. Soll ein anderer Aktor fir die Achse verwendet werden, muss
dieser uUber den Menipunkt Inbetriebnahme>Aktor-Wechsel gesetzt
werden. Der fir die Applikation geeignete Aktor kann mit Hilfe des
Simulationstools LinMot-Designer bestimmt werden.

Controllertyp: Diese Angabe wird aus dem Controller gelesen und
kann nicht veréndert werden. Mit den HC-Varianten (High Current)
von MP und MT-Controllern kénnen hohere Krafte und dadurch
kiirzere Positionierzeiten erreicht werden.

Versorgungsspannung: Spannung fir die Motorspeisung. Controller
und Motoren sind auf 72V ausgelegt. Mit tieferen Spannungswerten
reduzieren sich erreichbare Geschwindigkeit, Beschleunigung und
Presskraft.
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Lastmasse: Beschreibt die bewegte Masse, die an den Aktor
angebaut wird. Wenn als Aktor ein vordefiniertes Linearmodul (z.B.
LMO1-...) dient, dann muss die Masse der Flhrungseinheit nicht
eingerechnet werden (sie ist Teil der Aktor-Definition). Wenn es sich
beim Aktor um einen Motor handelt (P01-...), dann muss hier die
gesamte bewegte Masse (also auch Flanschmasse, etc. ), aber
exklusive Motormasse (L&ufer oder Stator), eingegeben werden.

Ausrichtung: Der Anbauwinkel ist folgendermassen definiert:

+30"

+30"
_\_‘-_-h‘"\\_\“\\ __"_"Hx__\x\
15 45
/ |
E { H \ |:|I }
\/
__,—'—"'_Ff
o0 e
Bewegter Laufer Bewegter Stator

Externe Kraft: Konstant wirkende Kréfte werden h&ufig durch
externe passive Elemente kompensiert (z.B. Gravitationskréafte mit
MagSprings, siehe www.MagSpring.com). Die mit solchen Elementen
erzeugte Kraft muss vorzeichenrichtig (bezogen auf das Motor-
Koordinatensystem) definiert werden:

Bewegter Laufer Bewegter Stator
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4 MPC Befehle

Die Positionierbefehle werden in der Befehlstabelle des MPC
Configurators definiert. Dabei stehen drei Befehlstypen zur Auswahl.

Befehlstyp Aktion

Absolute Move Bewegung zu absolut definierter Zielposition
Relative Move Bewegung um inkrementelle Distanz

Press Bewegung mit limitierter Kraft

Um neue Befehle definieren zu kénnen, muss die Steuerung auf PC
Control/Konfig. Modus gestellt und das Enable- Signal geldscht
werden.

Die Befehlsparameter Position/Inkrement, Geschwindigkeit und
Presskraft konnen hingegen im Betrieb noch verstellt werden (die
Werte werden allerdings erst beim nachsten Aufruf des Befehls aktiv).

4.1 Absolute / Relative Move

Positionieraufgaben werden mit den Befehlen Absolute Move und
Relative Move gel6st. Der Unterschied zwischen Absolute- und
Relative Move liegt darin, dass die Zielposition bei Absolute Move —
Befehlen direkt vorgegeben wird, wohingegen bei Relative Move —
Befehlen ein Positionsinkrement definiert wird. Beim Start eines
Relative Move Befehls wird die Ziel-Position durch Addition des
Positionsinkrements zur aktuellen Ziel-Position gebildet.

Typische Anwendung von
Relative Move Bewegungen:
Abstapeln

NTI AG

Bedienungsanleitung Multi Position Cylinder/ 20.02.2007 Seite 33/48



LinMot® Multi Position Cylinder

Beim Start eines Positionierbefehls springt die Soll-Position nicht
einfach auf die neue Ziel-Position. Der Controller errechnet sich
aufgrund der Lastdaten und der Geschwindigkeitsvorgabe ein Soll-
Positions-Profil zwischen der alten und der neuen Zielposition (Punkt-
zu-Punkt-Interpolation mit Beschleunigungs-, Geschwindigkeits- und
Verzogerungslimitierung).

Stroke [mm]

100

1

(k]

0.6

0.4

0.2

o

Acceleration [mis2]

20 foonee T - B SRR

Die Bewegungsgeschwindigkeit wird in Prozent definiert. Dabei
entsprechen 100% der schnellstmdglichen Positionierung (wird
aufgrund von Motor- und Applikationsdaten automatisch errechnet!).
Wird ein bestimmter Hub mit Geschwindigkeit 20% abgefahren, so
bedeutet dies, dass daflir 5x soviel Zeit beansprucht wird, als wenn
mit Maximalgeschwindigkeit gefahren wird.

Fur die Definition der Bewegungsgeschwindigkeit sollte man sich
vom folgenden Grundsatz leiten lassen: Bewegungen sollen so
schnell wie noétig, aber so langsam wie mdglich definiert werden.
Bei schnellen Bewegungen wird tberproportional viel Verlustleistung
in Form von Wérme produziert. Diese anfallende Wérmeenergie muss
an die Umgebung abgegeben werden. Auch ist das Regelverhalten bei
langsamen Bewegungen tendenziell besser (keine Uberschwinger).

Die Ausfuhrung von Relative Move — Befehlen, welche aus dem MPC
Arbeitshubbereich  hinausfuhren  wiirden, wird schon beim
Befehlsaufruf verweigert. Dies wird durch Generierung einer
Warnung angezeigt.
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4.2 Press

Beim Press-Befehl wird, wie beim Absolute Move — Befehl, die
Zielposition vorgegeben. Zusatzlich wird ein Kraftlimit definiert.
Beim Aufruf des Befehls bewegt sich der Motor in Richtung
Zielposition, wobei er nicht mehr als die definierte Presskraft
aufbringt (Motorstromlimitierung).

Wenn der Motor die Zielposition erreicht hat, dann wird der In
Position Ausgang auf dem frontseitigen Stecker X4 gesetzt (Pin
X4.4). Wenn die Motorkraft die Kraftbegrenzung erreicht, dann wird
der befehlsspezifische In Position — Ausgang auf dem Stecker X6
gesetzt. Dieser Ausgang bleibt solange aktiv, wie die Presskraft
aufgebracht wird (er wird also wieder geléscht, wenn die Kraft nicht
mehr aufgebracht wird).

Typischerweise wird der Press-Befehl fur Fligeprozesse verwendet
(siehe folgendes Applikationsbeispiel).

%—~L—?—'|-;_
p——
—:”I'/,(_

Produkt verklemmt, es
wird aber nicht beschadigt.

Press-Applikationsbeispiel: Ein Produkt soll in die passende
Verpackungseinheit eingesetzt werden. Fir die Einschub-Bewegung
wird der Press-Befehl verwendet. Wenn das Produkt vollstandig in die
Verpackung eingeschoben werden kann, dann wird dies am Ende der
Bewegung mit dem Setzen des Ausgangs X4.4 angezeigt. Da die
Motorkraft limitiert ist, kann das Fehlschlagen des Flgeprozesses
detektiert werden. Wenn der Motor an die Kraftlimite stosst (Produkt
hat sich z.B. verkeilt), dann wird der entsprechende In Position auf
dem Stecker X6 gesetzt. Die Uberlagerte Prozesssteuerung kann auf
dieses Signal reagieren (z.B. Produkt und VVerpackung auswerfen).
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4.3 Teach-Funktion

Die Ziel-Positionen flr die Befehle Absolute Move und Press kdnnen
einerseits als Zahlenwert Uber die MPC Oberflache vorgegeben
werden, andererseits konnen sie aber auch direkt gelernt werden
(Neudeutsch: teachen).

Die Teach-Funktion steht zur Verfligung, wenn die Steuerung auf PC
Steuerung/Konfig. Modus gesetzt und der Motor referenziert ist.

Teach-Position: 14.50 mm

44 I £ I b I = I
[¥ Enable

| Befehls-Tabelle
Cancel | ]
Typ Pazition £ Inkr.
: Iﬂbsolute Move 'l Teachl IEI mm

l Iﬂbsolute Move ﬂ Teach

{1450 mm

Wenn das Enable-Signal gesetzt ist, kann der Motor tber die Pfeil-
Tasten im Teach-Fenster bewegt werden. Im Disabled-Zustand lasst
sich der Motor manuell auf die gewiinschte Zielposition bringen. Mit
der OK-Taste wird die Teach-Position als Ziel-Position in die
Befehlstabelle tbertragen.
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5 Ansteuerung des MPC Controllers

5.1 Ablaufplan des Betriebszustand-Steuerwerkes

Vom Einschalten des Gerdates bis zum Ausfuhren von
Positionierbefehlen durchlduft der Controller verschiedene
Betriebszustande. Die Zustandsiibergange werden durch Steuersignale
oder Storungen (z.B. ,,Versorgungsspannung zu tief*) herbeigefiihrt.

Einschalten/Gerate-Reset

\ 4
> Locked A

Enable=0
A

Stérung beseitigt

Enable=1 ===

=== Fnable=0

Stopping < | Enabled

Home=1 % + Home=0

I Homing I
/Stop=0 Enable=0
== Fnable=0
>

'''''''''''''''''''''''''''''''''''''''''''' Leistungsstufe Ein

Symbole: |:| Betriebszustand

——»  Zustandsiibergan

—I— Bedingung fur Zustandsibergang

&
Y Enable

Error

Lockled B < l
/Stop=1 T
/Stop=0
¢ I Disabled
A

Storung

Aus jedem

Betriebszustand
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Der aktuelle Betriebszustand wird im Statusfenster des MPC
Configurators angezeigt:

Status

Betiebzzustand: Enabled Bk
Maotor referenziert; Ja i
Aktueller Befehl: 2 X
In Ziglpositian: Ja Ap
Ziel-Position: 0.00 mm L
Soll-Position: 0.00 mm \

Ist-Pogition: 0.00 mm i

5.2 Steuersignale des Betriebszustand-Steuerwerks

Die drei Steuersignale Enable, Home und /Stop konnen von
verschiedenen  Instanzen  erzeugt werden.  Wahrend  der
Inbetriebnahme (Steuerung auf PC Steuerung gesetzt) werden die
Steuersignale vom  Anwender Uber die Bedienoberflache
softwareméssig erzeugt. Im Normalbetrieb (Steuerung auf Externe
Steuerung gesetzt) werden die Steuersignale Uber digitale Eingénge
auf dem Stecker X6 zum Controller gefiihrt. Wenn die entsprechenden
Eingange wéhrend der Konfigurationsphase abgeschaltet wurden
(siehe Kapitel ,,MPC Configurator-Einstellungen: EA Schnittstelle*),
werden die Steuersignal von der Controller-Software automatisch
gesetzt.

Die Steuersignale haben folgende Funktion:

Enable (Eingang X6.1): Mit diesem Signal wird der Controller vom
Zustand Disabled in den Zustand Enabled gefiihrt (gegebenenfalls
auch wieder zurlck), d.h. der Motor wird freigegeben. Aus
Sicherheitsgriinden muss das Signal nach dem Geréatestart mindestens
einmal auf logisch O gesetzt werden, damit der Motor freigegeben
werden kann (Anlaufsperre Locked A). Das Enable-Signal wird auch
zur Quittierung des Error-Zustandes verwendet (siehe Kapitel
,»Quittierung des Error-Zustandes*).

Home (X6.14): Dieses Signal gibt die Referenzfahrt-Prozedur frei.
Das Signal muss solange gesetzt bleiben, bis die Referenzfahrt
erfolgreich abgeschlossen wurde (InPos-Ausgang wird gesetzt, siehe
unten). Danach kann das Home-Signal zuriickgesetzt werden. Wieder
im Zustand Enabled ist der Controller nun bereit, Positionierbefehle
auszufuhren.

/Stop (X6.2): Mittels des /Stop — Signals kann ein Not-Aus ausgeldst
werden (siehe Kapitel ,,Not-Aus-Verhalten®). Da es sich um ein
invertiertes Signal handelt (,,/* bedeutet ,nicht”), muss es im
Normalbetrieb auf logisch 1 gesetzt werden. Nach dem Geréatestart
verbleibt der Controller in der Anlaufsperre Locked B, bis das
Steuersignal /Stop gesetzt wird.
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5.3 Betriebszustandsabhéngige Ausgangssignale

Auf dem frontseitigen Stecker X4 stellt der Controller vier
Ausgangsignale  zur  Verfugung, welche abhéngig vom
Betriebszustand gesetzt werden:

/Brake (Ausgang X4.3): Dieser Ausgang ist fir den direkten
Anschluss einer Haltebremse vorgesehen. Der Ausgang ist auf logisch
1 gesetzt (Bremse gelost), wenn der Motor aktiv bestromt wird. Dies
ist der Fall, wenn sich der Controller im Betriebszustand Enabled,
Homing oder Stopping befindet.

In Position (X4.4): Der In Position-Ausgang wird nur in den
Betriebszustanden Enabled und Homing angesteuert. Er wird gesetzt,
wenn die Referenzfahrt oder ein Positionierbefehl erfolgreich
abgeschlossen wurde (Ist-Position im Zielbereichsfenster). Der
Ausgang wird zuriickgesetzt, wenn ein neuer Postionierbefehl
gestartet oder der Motor durch dussere Krafteinwirkung aus seinem
Zielbereichsfenster gedriickt wird.

[Error (X4.5): Mit diesem Ausgang wird angezeigt, dass sich der
Controller im Betriebszustand Error befindet. Da es sich um einen
invertierten Ausgang handelt, ist der Ausgang immer dann auf logisch
1 gesetzt, wenn sich der Controller nicht im Fehler-Zustand befindet.

/Warning (X4.6): Der Controller ({berwacht standig einige
betriebsrelevante Parameter (z.B Motor- und Controllertemperatur,
Zwischenkreisspannung, Schleppabstand etc.). Wenn mindestens einer
dieser Parameter eine kritische Grdsse erreicht, wird dies (ber den
Ausgang /Warning der uberlagerten Steuerung mitgeteilt. Da es sich
wiederum um einen invertierten Ausgang handelt, ist er immer dann
gesetzt, wenn keine Warnung anliegt. Sobald alle Parameter im
unkritischen Bereich sind, wird das Signal wieder gesetzt. Warnungen
miussen also nicht quittiert werden.

Hinweis: Da auch der Umstand ,Motor nicht referenziert” als
Warnung gehandhabt ist, wird der /Warning-Ausgang friihestens nach
erfolgreichem Abschluss der Referenfahrt auf logisch 1 gesetzt.
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Die folgende Abbildung zeigt eine Beispielsequenz fur das Freigeben

und Referenzieren des Motors:

5.4 Steuersignal-Sequenz zum Freigeben und Referenzieren des Motors

LinMot®

Power Supply:
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Enable (X6.1)
Home (X6.14)
/Stop (X6.2)
/Brake (X4.3)
InPos (X4.4)
/Error (X4.5)
/Warning (X4.6)

Inputs:
Outputs:

NTI AG

Steuerungseingédnge werden
Logik-Versorgungsspannung

der

Zusténdsiubergénge im Betriebzustand-Steuerwerk ausgelost:
der

mit

Setzen

gezielte
gleichzeitig

zugeschaltet werden.
f) Mit dem Setzen des Enable-Signals wird in den Zustand Enabled

Locked A Uberwunden. Das Enable-Signal kann bereits beim

Gerétestart geldscht sein.

d) Mit dem Setzen des Signals /Stop (invertiertes Not-Aus-Signal)
die Motor-Versorgungsspannung angelegt werden. Die Motor-
Versorgungsspannung (meistens 72VDC) kann jedoch schon vor

Zustand gewechselt. Das /Stop-Signal kann schon beim Geréatestart

gesetzt sein.
e) Spétestens bevor in den Zustand Enabled gewechselt wird, muss

wird die Anlaufsperre Locked B tiberwunden und in des Disabled-

vorliegt, wird der Ausgang /Error gesetzt.
c) Mit dem Loschen des Signals Enable wird die Anlaufsperre

gewechselt. Der Motor ist nun bestromt.
Bedienungsanleitung Multi Position Cylinder/ 20.02.2007

wird der Controller gestartet.
b) Wenn die Controller-Firmware gestartet ist, und keine Storung

a) Mit dem Anlegen der 24VDC auf dem Logic Supply -Eingang
bzw.

Durch das
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9)

h)
i)
)

k)

Sobald sich der Controller im Zustand Enabled befindet, wird der
/Brake-Ausgang auf logisch 1 gesetzt und damit die Haltebremse
gelost (falls vorhanden).

Wenn im Zustand Enabled der Home-Eingang gesetzt wird (oder
schon gesetzt war), dann wird in den Zustand Homing gewechselt.
Der Motor flhrt die Referenzfahrt durch.

Am Ende der Referenzfahrt wird der Ausgang In Position gesetzt.
Sofern keine anderen Warnungen mehr aktiv sind, dann wird am
Ende der Referenzfahrt auch der Ausgang /Warning auf logisch 1
gesetzt. Die Warnung ,,Motor nicht referenziert ist jetzt nicht
mehr aktiv.

Nach dem erfolgreichen Abschluss der Referenzfahrt kann das
Home-Signal geldscht werden. Der Controller befindet sich wieder
im Zustand Enabled und ist bereit, Befehle auszufiihren.

5.5 Befehlsaufruf und —Rickmeldung mit E1100-MP Controller

Den acht mdglichen Befehlen in der Befehlstabelle sind beim E1100-
MP Controller acht Eingange (Goto Position 1 .. Goto Position 8) und
acht Ausgange zugeordnet (In Position 1 .. In Position 8). Die Befehle
werden durch positive Signal-Flanken auf den entsprechenden
Eingange gestartet. Wenn ein Befehl vollstandig abgearbeitet wurde,
dann wird der jeweilige Ausgang gesetzt (der Press-Befehl bildet hier
eine Ausnahme, siehe Befehlsbeschreibung). Damit Befehle abgesetzt
werden konnen, muss der Motor freigegeben und referenziert sein.

Input:

Goto Pos. 1 (X6.5)

Outputs:

In Position 1 (X6.9)

In Position (X4.4)

1 1 1 C 1 1 a) 1 b " 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
:!IED EEREEAINTNEURUATIRTRARANEARRUAURARAN RN RN RN
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Die positive Signalflanke auf dem Goto Position 1 —Eingang
startet Befehl Nr. 1.

Nach der Detektion der Flanke wird der Befehlsausloser-Eingang
fiir die Zeitdauer der Entprell-Filterzeit nicht mehr abgetastet.
Nach einer detektierten negativen Flanke bleibt der Eingang fr
die Zeitdauer der Entprell-Filterzeit gesperrt. Die nachste positive
Flanke kann frihestens nach Ablauf dieser Sperrzeit detektiert
werden.

Sobald ein neuer Befehl gestartet wurde, werden alle In Position —
Ausgénge geldscht.

Wenn die Zielposition erreicht ist, wird der In Position-Ausgang
X4.4 gesetzt. Falls es sich beim Befehl um einen Absolute- oder
Relative  Move handelt, wird gleichzeitig auch der
befehlsspezifische In Position—-Ausgang auf dem Stecker X6

NTI AG
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gesetzt. Bei einem Press—Befehl wird der befehlsspezifische In
Position—-Ausgang gesetzt, wenn der Motor die definierte
Presskraft aufbringt.

Die Befehle werden mit positiven Flanken gestartet. Ein Signalpuls
reicht also aus, um einen Befehl auszulésen. Damit der Puls sicher
detektiert werden kann, muss die Pulslange mindestens 0.5ms
betragen.

Ein neuer Befehl kann ausgeltst werden, bevor der letzte Befehl fertig
abgearbeitet wurde. In diesem Fall wird der neue Befehl
augenblicklich gestartet (kein Queuing).

Bei Relative Move Befehlen muss derselbe Befehl h&ufig mehrfach
hintereinander aufgerufen werden (Beispiel Abstapel-Prozess).
Aufgrund des Entprell-Filters muss dabei zwischen zwei Aufrufen
mindestens die doppelte Entprell-Filterzeit verstreichen, damit
garantiert werden kann, dass alle Befehle (verzdgerungsfrei)
ausgefuhrt werden. Da bei Relative Move-Befehlen die aktuelle Ziel-
Position inkrementiert wird (nicht die Ist-Position), kdnnen
unbeschrankt viele Relative Move-Befehl hintereinander abgesetzt
werden, ohne dass irgendwelche Drift-Phanomene auftreten.

5.6 Befehlsaufruf und —Rickmeldung mit E1100-MT Controller

Bei der Verwendung eines MT-Controllers hangt die Art und Weise
wie Befehle aufgerufen und bestatigt werden vom konfigurierten
Modus ab. Die notwendigen Erklarungen sind im Kapitel ,,MPC
Configurator Einstellungen: EA Schnittstelle“ zu finden. Mit den
Standard-Einstellungen verhalt sich der MT-Controller wie ein MP
Gerat.
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5.7 Quittierung des Error-Zustandes

Wenn sich der Controller im Error-Zustand befindet, wird dies der
Uberlagerten Steuerung durch den geléschten /Error — Ausgang
signalisiert. Das Fehlerereignis, welches den Ubertritt in den Error-
Zustand ausgelost hat, wird im Statusfenster des MPC Configurators
als Klartext-Meldung angezeigt.

 Status

Betriebszustand: Error
T Motor referenzier: Ja

Aktueller Befehl: K.ein Befehl
|n iglposition; Mein
Ziel-Pazitian: -0.92 mm
Soll-Pasition: -0.92 mm
| zt-Pazitian: -0.92 mm

A Fenlernr 3

Motor-Yerzorgungsspannung zu tief

Befehls-Tabell::

Mit einer fallenden Flanke auf dem Enable-Signal kann versucht
werden, den Fehler zu quittieren. Wenn keine Fehler-Ursachen mehr
vorhanden sind, dann wird der Error- Zustand verlassen. Wenn die
auslosende Fehlerursache noch nicht behoben, oder neue Stérungen
aktiv sind, dann kann der Error-Zustand nicht verlassen werden. Erst
wenn alle Stérungen beseitigt sind und erneut ein fallende Flanke auf
dem Enable-Signal detektiert wird, kann der Fehlerzustand verlassen
werden. Der MPC Controller signalisiert die erfolgreiche Quittierung
des Error-Zustandes mit dem Setzen des /Error-Ausgangs.

5.8 Not-Aus-Verhalten

Durch das Léschen des Signals /Stop wird das Not-Aus-Verhalten
initiiert. Falls zum Not-Aus-Zeitpunkt der Motor freigegeben war
(Betriebszustdnde Enabled oder Homing), wird der Motor abgebremst
bis die Ist-Geschwindigkeit Null ist (Betriebszustand Stopping).
Danach wird die Leistungsstufe abgeschaltet und in den Zustand
Locked A gewechselt. Vom Zustand Locked A geht es erst wieder
weiter, wenn das Enable-Signal geldscht und damit das Not-Aus
quittiert wird. Auch im Not-Aus-Fall hat das Enable-Signal die
Kontrolle tber die Leistungsstufe. Wenn das Enable-Signal geléscht
wird, wird die Leistungsstufe des Controllers augenblicklich
abgeschaltet. D.h., wenn der Motor im Not-Aus-Fall aktiv abgebremst
werden soll, muss das Enable-Signal gesetzt bleiben (siehe
Ablaufplan des Betriebszustand-Steuerwerks).

NTI AG
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A. MPC Controller-Typen

Fur den Aufbau eines MPC Systems wird ein MPC Controller bendtigt. Die

Motorstrom) als auch beziglich Funktionalitat:

einzelnen Controller-Typen unterscheiden sich bezuglich Leistung (maximaler

Controller E1100-MP E1100-MP-HC | E1100-MT E1100-MT-HC
Anzahl Befehle 8 8 256 256
Max. Motorstrom 4 A 15A 4 A 15A
oror 72V 72V 72V 72v
ersorgungsspannung

Ext. Positionssensor nein nein ja ja
Befehlstyp i ia ia i
Absolute Move J J J J
Befehlstyp ia i i i
Relative Move ! J ! !
Befehlst . . . .
Press P 1a ja 1a 1a
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B. Klemmen und Stecker des MPC Controllers

jine

LinMot E1100-MP

H;, X1: Motor Supply 24..72VDC
i
XT)

X3: Motor Connector

,—

i X4: Control
= &l Logic Supply
o B | —
S

| X4

B

o5

o

\

Pawer Supply
S01-72/300

From AC Mains

X6: Digital 10's
I
Digital Control Signals
from [ to overlaid
Controller (PLC / IPC)
Logic Supply 24VDC
Detailierte Informationen zu den einzelnen Anschliissen sind

1x115V AC
1x230V AC

RS232
Interface

to PC for
Configuration

im

Installationshandbuch zu finden, welches dem MPC Controller

beiliegt und von www.LinMot.com heruntergeladen werden kann.
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Notizen:
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Smart solutions are...

www.LinMot.com

NTI AG

LinMot

Haerdlistrasse 15
CH-8957 Spreitenbach
Switzerland

LinMot Inc.

N2444 Broad Street
Delavan

WI 53115

USA

Tel.: +41 (0)56 419 91 91
Fax: +41 (0)56 419 91 92
office@LinMot.com
www.LinMot.com

Phone: +1-877-546-3270
+1-262-728-22699
Fax: +1-800-463-8708
officeUS@LinMot.com
www.LinMot.com

LinMot® products are available from more than 80 Distributors worldwide.
For the distribution nearest you, visit http://www.LinMot.com
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