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Vorwort

Rechtliche Hinweise

Diese Dokumentation wurde sorgfaltig erstellt. Die beschriebenen Produkte und der Funktions-
umfang werden jedoch standig weiter entwickelt. Wir behalten uns das Recht vor, die Dokumen-
tation jederzeit und ohne Ankiindigung zu Uberarbeiten und zu andern.

Aus den Angaben, Abbildungen und Beschreibungen in dieser Dokumentation kdnnen keine An-
spriiche 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, einschliellich samtlicher anwendbaren Gesetze, Vor-
schriften, Bestimmungen und Normen erflllt.

Weiterfiihrende Informationen

Unter dem Link
https://www.isg-stuttgart.de/de/isg-kernel/kernel-downloads.html

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 tber die dokumentierten Méglichkeiten hinausge-
hen, sind unzulassig.

Marken und Patente

Copyright

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
fihren.

© ISG Industrielle Steuerungstechnik GmbH, Stuttgart, Deutschland.

Weitergabe sowie Vervielfaltigung dieses Dokuments, Verwertung und Mitteilung seines Inhalts
sind verboten, soweit nicht ausdriicklich 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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1 Ubersicht
Aufgabe

Diese Funktionalitat ermdglicht die taktzyklische Ubertragung von Antriebsdaten zwischen An-
triebsregler und dem HLI.

Versionshinweis

Funktionalitat verfugbar ab V3.1.3135.0

Eigenschaften

Die Funktionalitat ist verfigbar fur die Antriebstypen SERCOS, CANopen, PROFIdrive und Ter-
minal.

In jeder Achse kdnnen bis zu 4 Daten taktzyklisch in jede Richtung Ubertragen werden.

Parametrierung

Die Parametrierung erfolgt Gber Achsparameter [ 12] in der jeweiligen Achsparameterliste.

Obligatorischer Hinweis zu Verweisen auf andere Dokumente

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

Technisch bedingt funktionieren diese Verweise nur in der Online-Hilfe (HTML5, CHM), allerdings
nicht in PDF-Dateien, da PDF keine dokumentenutbergreifenden Verlinkungen unterstitzt.
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2

Beschreibung

Mit der Funktionalitat kbnnen Antriebsdaten direkt vom Antriebsregler des Feldbusses auf das
HLI getrieben werden.

Es gibt 2 Mdglichkeiten:

1. Lesender und schreibender Zugriff Gber Ir_mc_control.uns32_1 [ 10] bis Ir_mc_con-
trol.uns32_4 [ 10], hier werden die Parameter aus antr.plc_to_drive[i] zur Parametrierung
verwendet.

2. Reine Anzeige der Daten Uber Ir_state.uns32_1 [ 11] bis Ir_state.uns32_4 [ 11], hier wer-
den die Parameter aus antr.drive_to_plc[i] zur Parametrierung verwendet.

Es kdnnen jeweils 4 Daten gleichzeitig in jede Richtung Ubertragen werden, also in Summe 8.

Zu ubertragende Antriebsdaten

Es kénnen verschiedene Datentypen Ubertragen werden. Der Datentyp muss dabei durch P-
AXIS-00855 [+ 13] bzw. P-AXIS-00863 [ 19] angegeben werden.

Ausgehend von dieser Parametrierung wird der Wert vom Antrieb in die CNC eingelesen. Die
Ausgabe erfolgt auf dem HLI in einer UNS32 Variable (UDINT). Handelt es sich bei dem parame-
trierten Datum um einen SGN Datentyp, wird das Vorzeichen auf dem HLI in Bit 32 (0-basierend
gezahlt) Gbermittelt. Des Weiteren besteht die Moglichkeit nur einzelne Bits zu lesen oder zu
schreiben. Daflr werden die Datentypen ,BITARRAY_xx“ verwendet.

Die Funktionalitat muss nicht aktiviert werden, die Parametrierung in der Achspa-
rameterliste geniigt.
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Beschreibung

2.1

Lesender und schreibender Zugriff

Das Datum wird auf der Control Unit Ir_mc_control.uns32_1 [ 10] bis Ir_mc_control.uns32_4

[ 10] ausgegeben. Dabei ist ein lesender Zugriff immer moglich. Um einen schreibenden Zu-
griff zu gewahrleisten, darf das Datum von der CNC nicht verwendet werden. Dies beinhaltet so-
wohl eine interne Verwendung als auch eine Verwendung durch andere Antriebsfunktionen, z.B.
#DRIVE Befehl oder ,Fahren auf Festanschlag®.

Es sind die Varianten:
* nur lesen mdglich [JDatum ist nur im Eingangstelegramm parametriert
* nur schreiben maglich (1 Datum ist nur im Ausgangstelegramm parametriert

* lesen und schreiben mdglich [ Datum ist in Ein- und Ausgangstelegramm parametriert

Begrenzung der Ausgabewertes

Fir den an den Antrieb zu Ubertragendem Wert kdnnen Maximal- (P-AXIS-00859 [ 16]) und
Minimalwerte (P-AXIS-00860 [ 17]) konfiguriert werden. Beim Schreiben von der Control Unit
wird gepruft ob der Wert innerhalb des parametrierten zulassigen Wertebereichs liegt. Die Grenz-

werte werden automatisch mit dem Skalierungsfaktor (P-AXIS-00858 [ 16]) skaliert.

Initialwert nach Steuerungshochlauf

Da es sich um einen zyklisch Ubertragenen Wert handelt, ist es notwendig einen Startwert festzu-
legen, da ansonsten der Wert 0 an den Antrieb Ubertragen wird. Der Startwert kann mit P-
AXIS-00861 [ 17] gesetzt werden. Wenn ein Skalierungsfaktor (P-AXIS-00858 [ 16]) para-

metriert ist, wird der Startwert erst skaliert bevor er an den Antrieb geschrieben wird.

Parametrierung fiir ein CANopen-Antriebsdatum
Objekte fur den positiven (60E0_00) und den negativen (60E0_01) Drehmomentgrenzwert

antr.plc _to drivel[0Q].data type UNS16
antr.plc _to drivel[0].wr ident 60E0_00
antr.plc to drive[0].min limit 0
antr.plc to drive[0].max limit 5000
antr.plc _to drivel[0].scaling factor 2
antr.plc_to drive[0].scaling type LINEAR
antr.plc to drivel[0O].startup value 222
antr.plc to drivel[l].data type UNS16
antr.plc _to drivel[l].wr ident 60EO0_01
antr.plc _to drive[l].min limit 0
antr.plc to drive[l].max limit 5000
antr.plc to drive[l].scaling factor 2
antr.plc to drive[l].scaling type LINEAR
antr.plc to drivel[l].startup value 222

Direkte Datenubertragung HLI-Antriebsregler
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2.2

Reine Anzeige der Daten

Das Datum wird Uber Ir_state.uns32_1 [ 11] bis Ir_state.uns32_4 [ 11] ausgegeben. Das Da-
tum muss nur im Eingangstelegramm parametriert sein

Parametrierung fiir ein Lesen eines CANopen-Antriebsdatums
Objekte fur den positiven (60E0_00) Drehmomentgrenzwert

antr.drive to plc[0].data type UNS16
antr.drive to plc[0].wr ident 60E0_00
antr.drive to plc[0].scaling factor 2
antr.drive to plc[0].scaling type LINEAR
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3 Parametrierung
3.1 Ubersicht der Parameter

ID Bezeichnung

P-AXIS-00854 Name des zu schreibenden Telegrammelements

P-AXIS-00855 Datentyp des zu Ubertragenden Datums

P-AX1S-00856 Bitmaske fuir Antriebswert

P-AXIS-00857 Umrechnung des zu Ubertragenden Datums

P-AXIS-00858 Skalierung des Ausgabewertes

P-AXIS-00859 Maximaler Ausgabewert

P-AX1S-00860 Minimaler Ausgabewert

P-AXIS-00861 Initialwert des Telegrammelements

P-AXIS-00862 Name des zu lesenden Telegrammelements

P-AXIS-00863 Datentyp des zu Ubertragenden Datums

P-AXIS-00864 Bitmaske fiir Antriebswert

P-AXIS-00865 Umrechnung des zu Ubertragenden Datums

P-AXIS-00866 Skalierung des Ausgabewertes
Direkte Datenlibertragung HLI-Antriebsregler Seite 9/24
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3.2 HLI-Parameter

Antriebsdaten zyklisch lesen/schreiben

Beschreibung Uber diese Control Unit kann ein Antriebssignal, welches nicht von der CNC verwendet
wird gelesen und geschrieben werden.

Die Parametrierung erfolgt in
» Parametrierung von Antriebsdaten von SPS zum Antrieb oder
» Parametrierung von Antriebsdaten vom Antrieb zur SPS.

Ein lesender Zugriff erfolgt immer dann, wenn fiir P-AXIS-00854 [ 12] ein Ident pa-
rametriert wurde. Ein schreibender Zugriff erfolgt nur wenn das Ident nicht von der CNC
verwendet wird.

Die Control Unit kann nur lesend, nur schreibend oder auch lesend und schreibend ver-
wendet werden. Dies ist abhangig von P-AXIS-00854 [ 12] und P-AXIS-00862 [ 18].

Datentyp MC_CONTROL_UNS32_UNIT, s. Beschreibung Control Unit
Zugriff PLC liest request_r + state_r und schreibt command_w + enable_w
ST-Pfad gpAx[axis_idx]*.Ir_mc_control.uns32_</>

miti = [1, 4] z.B. gpAx[axis_idx]*.Ir_mc_control.uns32_2

Kommandierte und angeforderte Werte

ST-Element .command_w
.request_r
Datentyp UDINT
Ruckgabewert
ST-Pfad .state_r
Datentyp UDINT
Umleitung
ST-Pfad .enable_w
Besonderheit Verfiigbar ab V3.1.3081.21 bzw. V3.1.3135.0

Wenn als Datentyp in P-AXIS-00855 [ 13] ein SGN Wert parametriert wurde, liegt die
Information des Vorzeichens auf Bit 31 (von 0 gezahlt).

Diese Werte kdnnen zusatzlich an der Lagereglerschnittstelle bereitgestellt. Siehe An-
triebsdaten zyklisch lesen (gpAx[axis_idx]".Ir_state.uns32_1)

Direkte Datenlibertragung HLI-Antriebsregler Seite 10/ 24
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Antriebsdaten lesen

Beschreibung

Daten, die vom Antrieb an den NC-Kern Gbermittelt werden. Der Inhalt ist applikationsspe-
zifisch

Diese Daten stehen parallel auch im Zustand der Control Unit bereit, s. Antriebsdaten zy-
klisch lesen / schreiben

Signalfluss CNC — PLC
ST-Pfad gpAx[axis_idx]".Ir_state.uns32_<i>
miti = [1, 4] z.B. gpAx[axis_idx]*.Ir_state.uns32_2
Datentyp UDINT
Zugriff PLC liest
Besonderheiten Hierzu muss in der Achsparameterliste die Ubertragung des Wertes an den Antrieb freige-

schaltet werden, z.B.:

# zyklisches Lesen des 4 Byte-PLC-Wertes

# uns32 3 auf 5-0-0819

antr.drive to plc[2].wr ident S 0 0092
antr.drive to plc[2].scaling type LINEAR
antr.drive to plc[2].scaling factor 10
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3.3 Achsparameter

P-AXIS-00854 Name des zu schreibenden Telegrammelements

Beschreibung Dieser Parameter legt fest, welches Telegrammelement des zyklischen Telegrammes auf

dem HLI als Control Unit zu sehen ist.

Der Index i + 1 ergibt die dazugehdrige Control Unit.

Hier die Zuordnung (0 i < 3):

antr.plc_to_drive[0].wr_ident -> gpAx[axis_idx]*.Ir_mc_control.uns32_1
antr.plc_to_drive[1].wr_ident -> gpAx[axis_idx]*.Ir_mc_control.uns32_2
antr.plc_to_drive[2].wr_ident -> gpAx[axis_idx]*.Ir_mc_control.uns32_3
antr.plc_to_drive[3].wr_ident -> gpAx[axis_idx]*.Ir_mc_control.uns32_4

Der Name des Idents muss identisch sein, wie die in der Achsparameterliste konfigurierte

Antriebsreferenz.
Parameter antr.plc_to_drive[i].wr_ident (0 i< 3)
Datentyp STRING
Datenbereich Maximal 29 Zeichen
Achstypen T,R,S
Dimension T: - R, S: -
Standardwert *
Antriebstypen SERCOS, Profidrive, CANopen, Terminal
Anmerkungen * Hinweis: Der Standardwert der Variablen ist ein Leerstring.

Verfligbar ab V3.1.3081.21 bzw. V3.1.3135.0

Parametrierbeispiel:

Fir einen SERCOS-Antrieb soll der Drehmomentgrenzwert auf die Control Unit im HLI ver-
linkt werden.

antr.plc_to_drive[0].wr_ident S_0_0092

Direkte Datenlibertragung HLI-Antriebsregler Seite 12/ 24
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P-AXIS-00855

Datentyp des zu libertragenden Datums

Beschreibung

Mit diesem Parameter wird der Datentyp des Telegrammelementes des zyklischen Tele-
grammes festgelegt, das auf dem HLI als Control Unit zu sehen ist.

Parameter antr.plc_to_drive[i].data_type

Datentyp STRING

Datenbereich SGNO08: Vorzeichenbehaftete 8 Bit Ganzzahl.
UNSO08: Vorzeichenfreie 8 Bit Ganzzahl.
SGN16: Vorzeichenbehaftete 16 Bit Ganzzahl.
UNS16: Vorzeichenfreie 16 Bit Ganzzahl.
SGN32: Vorzeichenbehaftete 32 Bit Ganzzahl.
UNS32: Vorzeichenfreie 32 Bit Ganzzahl.

BITARRAY_08: Bitleiste 8 Bit.
BITARRAY_16: Bitleiste 16 Bit.
BITARRAY_32: Bitleiste 32 Bit.

Achstypen T,R,S

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

Antriebstypen SERCOS, Profidrive, CANopen, Terminal

Anmerkungen Verfligbar ab V3.1.3081.21 bzw. V3.1.3135.0

Auf dem HLI wird das Datum Uber einen UNS32 Wert ibergeben, handelt es sich um einen
SGN Datentyp, ist das Vorzeichen auf Bit 31 (0 basiert).
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Parametrierung

P-AXIS-00856

Schreiben von Antriebswerten liber Bitmaske

Beschreibung

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

Bitmaske definiert.

Ist der Giber die Control Unit vorgegebene Wert gréRer Null, wird die Bitmaske gesetzt, bei
einem 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-00855 [ 13] konfigurierte Datentyp
den Wert 'BITARRAY_08', 'BITARRAY_16' oder 'BITARRAY_32' hat.

Der Wert des Parameters muss kleiner oder gleich den durch die Parametrierung von P-
AXIS-00855 [+ 13] festgelegten Maximalwerten sein, andernfalls wird eine Fehlermeldung

ID 70403 ausgegeben.

Parameter

antr.plc_to_drive[i].mask

Datentyp

STRING

Datenbereich

Abhangig von P-AXIS-00855:

BITARRAY_08: Bitmaske 08 Bit - 0 ... MAX(UNSO08)
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, Terminal

Anmerkungen Verfugbar ab V3.1.3081.21 bzw. V3.1.3135.0

Direkte Datenubertragung HLI-Antriebsregler
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P-AXIS-00857 Skalierung des zu ilibertragenden Datums

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

Parameter antr.plc_to_drive[i].scaling_type

Datentyp STRING

Datenbereich UNSCALED Der Wert aus dem NC-Programm wird unskaliert ausgegeben; Um-

rechnungsfaktor = 1 (Standard).

LINEAR Der Wert wird mit einem Skalierungsfaktor gewichtig (s. P-
AX1S-00858 [ 16])

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

Der Umrechnungsfaktor andert sich beim Getriebeschalten nicht.

f 1 P — AXI5— 00325
= =
Der Umrechnungsfaktor ist: P— AXIS—00392 P — AXIS— 00326

Achstypen T,R,S
Dimension T: -—-- R, S: ----
Standardwert UNSCALED
Antriebstypen SERCOS, Profidrive, CANopen, Terminal
Anmerkungen Verflgbar ab V3.1.3081.21 bzw. V3.1.3135.0
Beispiel:

Der Drehmomentgrenzwert im SERCOS-Antrieb wird in der Einheit Promille des maximalen
Motormoments angegeben, auf dem HLI soll aber das Drehmoment in Prozent vorgegeben

werden:
antr.plc_to drive[0].wr ident S 0 0092
antr.plc_to drive[0].scaling type LINEAR

antr.plc to drive[0].scaling factor 10

Direkte Datenlibertragung HLI-Antriebsregler Seite 15/ 24
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Parametrierung

P-AXIS-00858

Skalierung des Ausgabewertes

Beschreibung

Mit diesem Parameter kann beim Lesen und Schreiben des Antriebsobjekts eine Skalierung
vorgenommen werden. Dieser Parameter wirkt nur, falls die Skalierungsart mit P-
AXIS-00857 eingestellt ist.

Die Parameter fur den Startwert P-AXIS-00861 [ 17] sowie fir minimale bzw. maximale
zulassige Ausgabewerte (P-AXIS-00860 [ 17] bzw. P-AXIS-00859 [ 16]) werden eben-
falls skaliert.

Parameter

antr.plc_to_drive[i].scaling_factor

Datentyp

REALG64

Datenbereich

REAL-Bereich, aufler Wert 0

Achstypen T,R,S

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

Antriebstypen SERCOS, Profidrive, CANopen, Terminal

Anmerkungen Verflgbar ab V3.1.3081.21 bzw. V3.1.3135.0
P-AXIS-00859 Maximal zuldssiger Ausgabewert

Beschreibung

trieb ausgegebene Wert automatisch auf den Maximalwert korrigiert. Dabei wird keine Feh-

Mit diesem Parameter kann der maximal zulassige Ausgabewert festgelegt werden. Uber-
schreitet der Uber die Control Unit vorgegebene Wert den Maximalwert, wird der an den An-

lermeldung ausgegeben.

Ist der Parameter grof3er als der durch P-AXIS-00855 [ 13] darstellbare Maximalwert des
eingestellten Datentyps, so erfolgt die Ausgabe der Warnung ID 70383 und der Wert des
Parameters wird korrigiert.

Falls P-AXIS-00860 [ 17] konfiguriert ist, muss P-AXIS-00860 kleiner sein als dieser Para-
meter. Ist dies nicht der Fall, so wird die Warnung ID 70385 ausgegeben und die Minimal-
und Maximalwerte werden getauscht.

Sind diese Parameter nicht konfiguriert ist, dann wird keine Begrenzung durchgefihrt.

Parameter

antr.plc_to_drive[i].max_limit

Datentyp

REALG64

Datenbereich

Abhéangig von P-AXIS-00855 [ 13] und P-AXIS-00858 [ 16]

Achstypen T,R,S

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

Antriebstypen SERCOS, Profidrive, CANopen, Terminal

Anmerkungen Verfugbar ab V3.1.3081.21 bzw. V3.1.3135.0

Direkte Datenubertragung HLI-Antriebsregler
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Parametrierung

P-AXIS-000860

Minimal zulassiger Ausgabewert

Beschreibung

Mit diesem Parameter kann der minimal zulassige Ausgabewert festgelegt werden. Unter-
schreitet der Uber die Control Unit vorgegebene Wert den Minimalwert, dann wird der an
den Antrieb ausgegebene Wert automatisch auf den Minimalwert korrigiert. Dabei wird keine
Fehlermeldung ausgegeben.

Ist der Parameter kleiner als der durch P-AXIS-00855 [ 13] darstellbare Minimalwert des
eingestellten Datentyps, so erfolgt die Ausgabe die Warnung mit ID 70384 und der Wert des
Parameters wird korrigiert.

Falls P-AXIS-00859 [ 16] konfiguriert ist, muss P-AXIS-00859 groRer sein als der Wert von
P-AXIS-00860. Ist dies nicht der Fall, so wird die Warnung ID 70385 ausgegeben und die
Werte werden getauscht.

Sind diese Parameter nicht konfiguriert, dann wird keine Begrenzung durchgefuhrt.

Parameter

antr.plc_to_drive[il.min_limit

Datentyp

REALG64

Datenbereich

Abhangig von P-AXIS-00855 [ 13] und P-AXIS-00858 [ 16]

Achstypen T,R,S

Dimension T: - R, S: ----
Standardwert 1.000000e+199 [Kommentar: Stimmt der Wert!??]
Antriebstypen SERCOS, Profidrive, CANopen, Terminal

Anmerkungen Verfligbar ab V3.1.3081.21 bzw. V3.1.3135.0
P-AXIS-00861 Wert des Datenelementes nach Steuerungshochlauf

Beschreibung

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

Der Skalierungsfaktor P-AXIS-00858 [ 16] wird mit diesem Wert verrechnet und an den An-
trieb geschrieben.

Parameter

antr.plc_to_drive[i].startup_value

Datentyp

REALG64

Datenbereich

Bei P-AXIS-00855 [ 13] = 'SGN16"
MIN(SGN16) < startup_value * scaling_factor < MAX(SGN16)

Bei P-AXIS-00855 [ 13] ='SGN32"
MIN(SGN32) < startup_value * scaling_factor < MAX(SGN32)

Achstypen T,R,S

Dimension T: - R, S: -
Standardwert 0

Antriebstypen SERCOS, Profidrive, CANopen, Terminal

Anmerkungen Verfugbar ab V3.1.3081.21 bzw. V3.1.3135.0

Direkte Datenubertragung HLI-Antriebsregler
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P-AXIS-00862 Name des zu lesenden Telegrammelements
Beschreibung Dieser Parameter legt fest, welches Telegrammelement des zyklischen Telegrammes auf

dem HLI als Control Unit zu sehen ist.

Der Index i + 1 ergibt die dazugehorige Control Unit.

Hier die Zuordnung (0 i < 3):

antr.drive_to_plc[0].wr_ident -> gpAx[axis_idx]*.Ir_mc_control.uns32_1
antr.drive_to_plc[1].wr_ident -> gpAx[axis_idx]*.Ir_mc_control.uns32_2
antr.drive_to_plc[2].wr_ident -> gpAx[axis_idx]*.Ir_mc_control.uns32_3
antr.drive_to_plc[3].wr_ident -> gpAx[axis_idx]*.Ir_mc_control.uns32_4

Der Name des ldents muss identisch sein, wie die in der Achsparameterliste konfigurierte

Antriebsreferenz.
Parameter antr.drive_to_plc[i].wr_ident (0 i < 3)
Datentyp STRING
Datenbereich Maximal 29 Zeichen
Achstypen TR, S
Dimension T: -—-- R, S: -
Standardwert *
Antriebstypen SERCOS, Profidrive, CANopen, Terminal
Anmerkungen * Hinweis: Der Standardwert der Variablen ist ein Leerstring.

Verfligbar ab V3.1.3081.21 bzw. V3.1.3135.0

Parametrierbeispiel:

Fir einen SERCOS-Antrieb soll der Drehmomentgrenzwert auf die Control Unit im HLI ver-
linkt werden.

antr.drive_to_plc[0].wr_ident S_0_0092

Direkte Datenlibertragung HLI-Antriebsregler Seite 18 /24
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P-AXIS-00863

Datentyp des zu libertragenden Datums

Beschreibung

Mit diesem Parameter wird der Datentyp des Telegrammelementes des zyklischen Tele-
grammes festgelegt, das auf dem HLI als Control Unit zu sehen ist.

Parameter antr.drive_to_plc[i].data_type

Datentyp STRING

Datenbereich SGNO08: Vorzeichenbehaftete 8 Bit Ganzzahl.
UNSO08: Vorzeichenfreie 8 Bit Ganzzahl.
SGN16: Vorzeichenbehaftete 16 Bit Ganzzahl.
UNS16: Vorzeichenfreie 16 Bit Ganzzahl.
SGN32: Vorzeichenbehaftete 32 Bit Ganzzahl.
UNS32: Vorzeichenfreie 32 Bit Ganzzahl.

BITARRAY_08: Bitleiste 8 Bit.
BITARRAY_16: Bitleiste 16 Bit.
BITARRAY_32: Bitleiste 32 Bit.

Achstypen T,R,S

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

Antriebstypen SERCOS, Profidrive, CANopen, Terminal

Anmerkungen Verfligbar ab V3.1.3081.21 bzw. V3.1.3135.0

Auf dem HLI wird das Datum Uber einen UNS32 Wert ibergeben, handelt es sich um einen
SGN Datentyp, ist das Vorzeichen auf Bit 31 (0 basiert).
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Parametrierung

P-AXIS-00856

Schreiben von Antriebswerten liber Bitmaske

Beschreibung

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

Bitmaske definiert.

Ist der Giber die Control Unit vorgegebene Wert gréRer Null, wird die Bitmaske gesetzt, bei
einem 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-00855 [ 13] konfigurierte Datentyp
den Wert 'BITARRAY_08', 'BITARRAY_16' oder 'BITARRAY_32' hat.

Der Wert des Parameters muss kleiner oder gleich den durch die Parametrierung von P-
AXIS-00855 [+ 13] festgelegten Maximalwerten sein, andernfalls wird eine Fehlermeldung

ID 70403 ausgegeben.

Parameter

antr.drive_to_plc[i].mask

Datentyp

STRING

Datenbereich

Abhangig von P-AXIS-00855:

BITARRAY_08: Bitmaske 08 Bit - 0 ... MAX(UNSO08)
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, Terminal

Anmerkungen Verfugbar ab V3.1.3081.21 bzw. V3.1.3135.0
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Parametrierung

P-AXIS-00865

Umrechnung des zu iibertragenden Datums

Beschreibung

Mit diesem Parameter wird festgelegt, wie der Wert vor Ausgabe auf dem HLI skaliert wird.

Parameter antr.drive_to_plc[i].scaling_type
Datentyp STRING
Datenbereich UNSCALED Der Wert aus dem NC-Programm wird unskaliert ausgegeben; Um-
rechnungsfaktor = 1 (Standard).
LINEAR Der Wert wird mit einem linearen Skalierungsfaktor gewichtig (s. P-
AXIS-00866 [ 21])
TOR- Der programmierte Wert ist ein Drehmomentwert, bezogen auf die

QUE_DRIVE_SIDE | Motorwelle und wird mittels der Parameter P-AXIS-00325, P-

AXIS-00326 und P-AXIS-00392 in das Drehmomentformat des An-
triebes umgerechnet.

Der Umrechnungsfaktor andert sich beim Getriebeschalten nicht.

f 1 P — AXIS— 00325
= &
Der Umrechnungsfaktor ist: P— AXIS—00392 P — AXI5S— 00326

Achstypen T,R,S

Dimension T: -—-- R, S: ----

Standardwert UNSCALED

Antriebstypen SERCOS, Profidrive, CANopen, Terminal

Anmerkungen Verflgbar ab V3.1.3081.21 bzw. V3.1.3135.0
Beispiel:
Der Drehmomentgrenzwert im SERCOS-Antrieb wird in der Einheit Promille des maximalen
Motormoments angegeben, auf dem HLI soll aber das Drehmoment in Prozent vorgegeben
werden:
antr.drive to plc[0].wr ident S 0 0092
antr.drive to plc[0].scaling type LINEAR
antr.drive to plc[0].scaling factor 10

P-AXIS-00866 Skalierung des Ausgabewertes

Beschreibung

Mit diesem Parameter kann beim Lesen des Antriebsobjekts eine Skalierung vorgenommen
werden. Dieser Parameter wirkt nur, wenn die Skalierungsart P-AXIS-00865 [ 21] einge-
stellt ist.

Parameter

antr.drive_to_plcJi].scaling_factor

Datentyp

REALG4

Datenbereich

REAL-Bereich, aulter Wert O

Achstypen T,R,S

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

Antriebstypen SERCOS, Profidrive, CANopen, Terminal

Anmerkungen Verfugbar ab V3.1.3081.21 bzw. V3.1.3135.0
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4

4.1

Anhang

Anregungen, Korrekturen und neueste Dokumentation

Sie haben einen Fehler gefunden, Anregungen oder konstruktive Kritik? Gerne kdnnen Sie uns
unter documentation@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 o0.g. Link ist eine Weiterleitung zu:

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

Mégliche Anderung von Favoritenlinks im Browser:

Technische Anderungen der Webseitenstruktur betreffend der Ordnerpfade oder ein Wechsel des
HTML-Frameworks und damit der Linkstruktur kdnnen 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://lwww.isg-stuttgart.de/en/products/softwareproducts/isg-kernel/documents-and-downloads

E-Mail: documentation@isg-stuttgart.de
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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 | |ndustrielle Steuerungstechnik GmbH

Stichwortverzeichnis

Stichwortverzeichnis

A
Antriebsdaten lesen...........c.ocooiiiii 11
Antriebsdaten zyklisch lesen/schreiben .................. 10
Antrieb

Daten ... 11
P
P-AXIS-000860 .......eeeeieereiieeeaieeeeiiee e eeee e 17
P-AXIS-00854 ..o 12
P-AXIS-00855 ... 1319
P-AXIS-00856 ......c.eeeeiiieeiiiieiiiee e 1420
P-AXIS-00857 ....oeiiiieiiiie e 15
P-AXIS-00858 .....cocueiiiiiiiiiiee e 16
P-AXIS-00859 .....coiiiiiiiiiiiiieeeee e 16
P-AXIS-00861 ....ccoiiiiiiiiieiiee e 17
P-AXIS-00862 ......cceviiiiiiieiieeeiiee e 18
P-AXIS-00865 .....cccevieeiiieeiiieeeiee e 21
P-AXIS-00866 ......cceeeeeiireeiiieeiiieeeiiee e eeeee e 21

Direkte Datenubertragung HLI-Antriebsregler

Seite 23/ 24



© Copyright

ISG Industrielle Steuerungstechnik GmbH
STEP, Gropiusplatz 10

D-70563 Stuttgart

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

kernel




	 Vorwort
	 Allgemeine- und Sicherheitshinweise
	 Inhaltsverzeichnis
	1 Übersicht
	2 Beschreibung
	2.1 Lesender und schreibender Zugriff
	2.2 Reine Anzeige der Daten

	3 Parametrierung
	3.1 Übersicht der Parameter
	3.2 HLI-Parameter
	3.3 Achsparameter

	4 Anhang
	4.1 Anregungen, Korrekturen und neueste Dokumentation

	 Stichwortverzeichnis

