Mise en service d’une configuration avec
carte Robox 5120
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2 Configuration CU320 dans Starter

2.1 Création du projet
Attention aux nombres de lettres, le projet est limité en nombre de caractére comme dans les
années 90. Un nom trop long = pas de message d’erreur mais un nom de fichier tronqué.

2.2 Ajouter le matériel dans la config
2.2.1 Ajouterla CU320

E--% Robox_BrakeSuibsCod
-#7 Insert single drive unit

I:l SIMAMICS LIERARIES - -
E\\:I MONITOR General Drive Unit / Bus Address |
... Insert watch table ) .
LB >Watch_table_temp-< Device family: ISWJWM'CS ;I
Device: |SINAMICS 5120 =l
Device characteristic:
Characteristic | Order no. |
CuU310 DP 6513 040-0LADD-DAwxx
CU310 PN G513 040-0LADT-DAxx
CU310-2 CRANES DP GSL3 040-1LADD-DAxx
CU310-2 CRANES PN 6513 040-1LAD7-Dwx
Cu310-2 DF 6513 040-1LADD-DAwx
CU310-2 PN 6513 040-1LADT-Dx
Cu3z20 G513 040-0MADD-0Awkx
CU320-2 DF 6513 040-1MADD-0Akx
CU320-2 PN BSL3 040-1MADT-0Akx
Version: |5.2_3 LI
Online access: ||p ;I
Address: j10.11.12.5
Slot: 2 _:l
rce | o |

2.2.2 Ajouter 'ALM
Insertion de I'ALM et filter avec Tel370.

=-2P EL6632_BrakeBuAbsCod e :
----- ™ Insert single drive unit L Nare: [ALM
2-fla 5120.CU320.2 PN
_____ *_E] Configure drive unit General | Technology Packages | Diive abject no. |
e S Overview Drivaobiectzyoe:  [Actveinfeed  v]  Adhor |
¥ Communication Ve

&- » Topology
w-[M Control_Unit
ED |nfeeds Exiting Infesd
- L] Insert infeed

I:l Input/output components
I:l Encoder

I:l Drives

l:l Documentation

=1 SINAMICS LIBRARIES

. L% Insert DCC library

-] MONITOR

Comrmet:

oK Cancel | Help




Infeed: ALk
[Jlnfeed - additional datz
[ Process data exchang . : .
[ Summary Configure the infeed component;
Comporent narne: IS Lpply
Supply voltage range: IEBEI - 480 3-phaze Wil j
Coaling method: I Internal air coaling ﬂ
Type: | -l
Selection
Qrderno, = | Fated power | R ated current |
B5L3130-FTE21-Blus bk £
BSL3130-FTE 236 36 kM B0 A
_PI BSL3130-FTE 25-58u 55 kW 92 A
BSL3130-FTE 280t a0k 1334
BSL3T30-FTE31-28ms 120 kv 2004
BSLIFI0-FTEIZ 1AL 132 kW 2104
BSLIFI0-FTEIZBAAN 1RO kW 260 A
BSLIFI0-FTEIF A8 200 kWw 04
BSLIFI0-FTEIFBAL. 235 kW 2804
BSLIFI0-FTEIROAA 300 ki 490 A
BSLIFI0-FTEIB1AA 380 kWw BO5 A
BSLIFI0-FTEIF-RAA 480 kWw a5 A
BSLIFI0-FTEIB-444  BO0 kWw B40 A
BSLIFI0-FTEH 044 B30 kW 985 A

< Back I Memnt » I Cancel Help




"

W] S Lppl

[ Process data exchang
1S ummary

K

Configuration - 5120 CU320_2 PN - Infeed - additicnal data

|nfeed: ALM

¥ Line/DC-link identification at first switch-on

Caution;

The determined values are stored zafely againzt power loss.

[f the power supply ar the DC link [removal/adding of devices) of
the drive line-up iz subsequently changed, an identification must be
performed again.

Device connection voltage: |4EIEI Y  3-phaze AC B0-B0Hz

[¥ Line filker available
|[1 ]'fideband Line Filter book zize 400°% 16 ki [ESLEDUD-UBEE;I

[T Parallel connection infeed [E5L3130-7TE21-Bdus - 16 ki)

MNurmber of parallel rmodules: 0=

[ “oltage sensing module available

Mumber of WSk z: I 1]

[ Braking Module extemnal

[T Master/Slave

Supply
%Infeed - additional datz
Frocess data exchandg]

1S urmmary

< Back | Memnt » | Cancel | Help

|nfeed: ALM

Select the PROFIdive telegram:

Length [wards)

Input datalactual values:

—
—

Output datadzetpoints:




2.2.3

=2 EL6632_Brake&AbsCod
*._1 Insert single drive unit
=-fla 5120_CU320_2_PN

----- » Owverview

% Communication

» Topology

Insertion des drives et moteurs

| Insert Drive X |

@ MName: |BrakeAbsDIuteEtToulEeGueLAxeFa\t

General | Technology Packages' Drive object no. |

M Control_Unit
E|l:| Infeeds
: ----- ¥ Insert infeed

Drive objects type IServn | Author IMon wisum
Version: I

_ ALM Exising D
l:l Input/cutput compenents
l:l Encoder
E|I:| Drives

H Camment:

_ - L] Insert drive
l:l Documentation
El:l SINAMICS LIERARIES
. L.® Insert DCC library
@ MONITOR

0K

Cancel Help

Configuration - 5120 CU220_2 PN - Control structure

S Ciive: Brakedbsolute, DDS 0

[ Power unit
[ Dirive zetting :
] tdatar Function modules
[k ator holding brake [~ Estended setpoint channel
Egruccneizrdata exchang [~ Technology contraller
[ Summnary [~ Baszic positioner
[~ Esxtended meszages/monitoring

Clozed-loop control

Setpaint
-
4

ndM control

Cantral twpe:

[

|[2'| | Speed contral [with encoder) ;I

I
=

—Actual speed value preparation——

@




Type: All LI
All

Single matar modules
Double motor modules

] ] Cabinet modules
Fower unit selection: Elocksize AC power module
"N I Chassiz AC power module
Srderno. = Distibuted N
Configuration - 5120 CU320_2 PN - Power unit
%Emtrnl shructure Drive: Brakedbzolute, DDS 0
Dirive sefting Configure the power zection component;
b cibior
EMD':D[ holding brake Campanent name: IM':'t':"M':'du'E
[JE nicoder
[]Process data exchang Connection voltage: |5'| 0-720%DC ;I
[ S urnmary - -
Cooling method: Ilnternal air coaling LI
Tupe: ISingIe mator modules LI
Fower unit zelection;
Order no. = | Rated po... | Rated cur... | E wecution |
BSLIT20-1TET30aDx 1B kW JA DCAaC
" I I _'I BSLIT20-1TET 30t 1.6 kS JA DCAaC
BSLAT20-1TETS0ADx 27 kW BA DCAALC
BSLIT20-1TET5-0Ams 27 kS B A DCAAC
BSLIT20-1TEZT-04a0x 4.8 kKW 94 DCAAaC
BSLIT20-1TE21-0dms 4.8 kw 94 DC/ALC
BSLIT20-1TEZ2T-BAC: 9.7 kw 184 DCAAC
BSLIT20-1TEZ2T-8a0x 9.7 kW 134 DCAaC
BSL3T20-1TE 21 -Bdus 9.7 kS 184 DCAaC
BSLIT20-1TEZ24A0: 129 kW 24 A DCAALC
BSLIT20-1TEZ22-4A80% 129 kW 24 A DCAAC
Contral stucture Drrive: Brakedbzolute, DDS 0
Power unit
|| . . .
[ tdatar Configure the drive properties:
[ Matar holding brake
[ Ercoder )
[JProcesz: data exchang Standard:
[ Surnmary




Cantrol stracture Dirive: Brakedbsolute, DDS 0, MDS 0
Power unit

%% Configure the mabar;

[ Motor holding brake Matar name: kot
[ Erncoder I —

Egﬁﬁrﬁfﬂ‘a exchang ¢ Iotor with DEVECLE htarase

[+ Read out motor again
" Select standard matar from list

£ Enter motor data

Contral stucture Crrive: Brakedbszolute, DDS O

Power unit
Dirive zetting

Halding brake configuration:

%Mutnr

_ 1] Motor holding brake acc. to zequence control
[ Encaoder o e el I
[ Process data exchang [ Extended brake contral
1S urnrmany

Only if brake present




i

Configuration - 5120 CU320_2 PN -

Contral structure
Power urit

[w] Drive zetting
] b ckior

[]Proces: data exchang
] Surnmmany

Encode

Dirive: Brakedbsolute, DDS 0, MDS O

W b ator haolding brake
I [~ o

Which encoder do you want to use?

[~ Encoder 2 [T Encoder 3

Encoder 1 I

Encoder evaluation: IEnc-:u:ler

- ] = ] -4

Configuration - 5120_CU320_2 PN - Process data exchange (drive)

Contral gtructure
Pover urnit

Powwer urit BICO
Drrive zetting

kel ki

bdotor holding brake

%E nicoder
Frocess data exchangl

[ Surnmary

F ] [

Drrive: Drive_Test, DDS O

Select the PROFIdrive telegram:

I[EIEIEI] Free telegrarm configuration with BICO

=]

Length [wardsz)
Input datalactual values: I 16
Output datadzetpaointz: 16

Motes:

1. The PROFIdnive proceszs data will be interconnected to BICO
parameters in accordance with the selected telegram type. These
BICO parameters cannot be subzequently changed.

2. These data refer to interface 1 in accordance with the settings
on the contral unit.

2.2.4 Ajouter la carte d’extension Robox EtherCAT

ﬁ STARTER - RoboxConfighMuF3 - [5120_CU320_2_PN.Control_Unit - Configuration]
™ Project Edit Targetsystem View Options Window Help

0| (8] 5| 4[] o[ 2] XD

e e A Y B B | 55 | 6

E--@ RoboxConfigMuF3
B Insert single drive unit
Erflla 5120_CU320_2 PN
> Overview
-3 Communication

- » Commiss, interface
- » Telegram configuration
-y Topology

Insert DCC cha

Configuration

Expert list

( Wizard... >
Configuration |

Marne:

|EnntrnI_Llnit

Drive object no.: |T

Function extensions Function modules / tech. packages...

Clozed-laop contol madule

. -
_./ Component number. 1
" [Dirive objects type: [0] -
4 Order no: BSL3040- 1A -Oéws




Configuration - 5120 CU320_2 PN - Option module

Are you uging an option module [option board]?
[ Process data exchang
e server [CE-EtherCaT | & s
] Sumnmary #5;‘6 (f\‘
Hardware azsignment &
FZD interface 1 |[2] COMM BOARD ¥ [
FZD interface 2 |[1]Currtrc| Unit onboard - oy
o] | 2l
a
Configuration - 5120_CU320_2_PN - Process data exchange (contrel unit drive object)
%Ditiun riodule Contral unit: Control_Lnit
[w] ek zerver
Sumenary Select the PROFIdrive telegram:
Length [wards]
|nput datadactual values: |4
Dutput datasetpoints: I 4

Configuration - 5120_CU320_2_PN - Web server

Option module Contral unit: Control_U nit
Process data exchan ]

d Configure the ‘Web server
Summary

v iActrveate the Web server

[~ Only permit access via a secure connection [https)




2.3 Régler la topologie

w Control_Unit (1)

e ALM.Supply (2)
............ Free
............ Free

143 Robox_BrakefAbsCod | Free
----- *._'| Insert single drive unit
ofila s120 cuzo 2PN | Free
----- % Overview | i Free
G- Communication [ e e AT

..... ) Tﬂ.pﬂl ogy

------------ Drive_Brake_AbsCoder.Encoder (3)

Mettre le niveau de comparaison sur « Low » pour faciliter les changements de pieces de rechange

plus tard dans la vie.

Topalogy view: I Project zet Specified Actual | Il:l:umpariscun j
Comparizon level for all components: -

2.4 Régler les parameétres de communication

2.4.1 Adresses IP pour I'accés a distance pour configuration

-*|_'| Insert single drive unit
W <120 Cuzo0 2 oul
..... 5 Oh Cpen H enfiguraticn
= » Ce Cut
: u
..... »
LI Copy
..... } TD ::i-i
=M =
..... h Ine Communication >
----- 2 sy Topology
Documentation >

Select technology packages...



Generall Diive unit / access point - DEVICE addresses | Object addressl

Aocezs point uzed:

|nterface zet for DEVICE:

STONLINE 4
LISB.S7USE.1

T arget dev. reachable

i Local
™ Via router

Address of 1st rauter

Type I
Address I

Addresz of target device

57 subnet D | - |

Pleaze zelect the addrezs to be uzed for each type

Interface Address

Type

£ X150 P1/P2

2.4.2 Définir I'adresse IP de la carte X127

Commissioning interfaces  |F interface configuration |
=2 St_ELDT

-7 Insert single drive unit

EI ﬂa 5120 CU320 2 PN —Ethernet (LAN) onboard /%127 —— —PROFINET onboard / X150
- > Overview [morcrorf ] [morceoff ]
- Commupicatics

— [—
i » Telegraf commiguration Device name
B » Topology )
- Control_Unit Device address I 10.11.12.5 I 0.0.0.0
7 Insert DCC chart Standard gt I—UUUU I—UUUU
> Configuration BRI BRI e e
: ubnet masl 255.255.240.0 0.0.0.0
; Expert list Sub "
Control legic
8= Inputs/outputs gumm
» Communication Activation < |[2] Activate and sz 'l I[O] Mo function 'l
- Diagnostics ——
|'_—‘|D Infeeds
© L. Insert infeed




2.4.3 Régler I'ordre des télégrammes

E--@ Robox_BrakefutibsCod

----- ™ Insert single drive unit

Eﬂg SRGEHIIN R Bhram Files (x86)\SIEMENS\!
: » Overview

=% Communication

e Commiss. interface

(S Telegram configuration

" Tamalamm.
Input data| Output data
Object Drive object -No. Telegram type Length Length
1 |Drive_Brake_AbzCoder|3 Free telegram configuration with BICO 1§ 15
2 |ALN 2 SIEMENS telegram 370, PZD-1M 1 1
3 |Control_Unit 1 Free telegram configuration with BICO 4 4
DO= that are not assigned to a slot. (No cyclic data exchange)

e The Control Unit must always be the last object in p978

¢ |f aline module is present it must be either the first or the second last

object in p978

Al
v

On peut déplacer les éléments avec les touches a droite. —|

L'ordre des drives doit étre le méme dans TwinCat.

2.4.4 Régler les interfaces de la CU
-2 RoboxConfigMuF6

----- ™ Insert single drive unit
=-ffla 5120_CU320_2 PN
----- B Overview

» Commiss. interface

------ » Telegram configuration
- > Topology

=M Control_Unit

% Insert DCC chart

A" ..-..:4-.-..-.I It

245 |3 pB815 IF1/IF2 PZD functionality selection

247 |  pB815[0] |l=sochronous mode

[1] Interface 1 (IF1}

243 | L p8815[1] |PROFlsafe

[1] Interface 1 (IF1}

245 | g pBE&3S PZD interface hardware assignment

250 |  pB835[0] |Interface 1

[2] COMM BOARD

251| - pB838([1] |Interface 2

[1] Centrel Unit onboard

2.5 Enregistrer et compiler

Project it Targetsystern View Options Window Hel
= BB o]l W] XXl

ave project and compile changes (Ctrl+ Alt+E)
E% RoboxConfighluFe

[ ] .o ' v




2.6 Charger la carte CF avec Starter et la mettre dans I'appareil.

=P EL6632_Brake&AbsCod
-.®] Insert single drive unit

=-ffla 5120_CU320 2 PN

..... S Overviey Open HW configuration
=% Commu
.Y Comr Cut
LY Teles Copy
#- » Topolog Paste
Eﬂ"'m Control_
= Infeeds Delete
. Inser Rename
ALM Compare...
-1 Inputfo
#-_| Encoder Connect target device
EID Drives Target device ;
'Iél 'E:‘r:: Load to file system ...
#-_ ] Docume £ ’

Load to file system

You can store the project data of the drive unit directly on the device memary card ar on anaother storage medium.

> & Videos

~ [ This PC
5 %= Local Disk (C:)
> wgp DVD Drive (D¢)
v e SINAMICS (E2)

The entire project is saved for this.

General | Drive unit khow-how protection

Select the type of saving:

& save normally

™ Save compressed {.zip archive)

[™ Store additional data in the file system

[T Including DCC chart data

> ADDOM
Spedify the target directory: » INSTALL
> OEM
I = 5 = SIEMENS
» USER

Make Mew Folder

] Cancel

Help |

2.7 Remise en route de la CU320

Remettre la carte dans la CU-320 et mettre sous tension. Si changement de firmware, attendre
guelques minutes que toutes les LEDs clignottent en rouge. Dans le doute, aller prendre un café.
C’est toujours moins long que de devoir recommencer.



A la fin, couper la machine et redémarrer.

2.8 Seconnecter ala CU-320

2.8.1 Réglerle PG/PC

=-2) EL6632_Brake&uAbsCod
----- ™ Insert single drive unit

> Overview Online access poink: STYOMLIME [STEFT)

» Communication PG APC interface:
o B Commiss. interface
- » Telegram configurati Target device address: 10.11.125

N S T

Sélectionner la carte ethernet reliée a la CU-320. Choisir la ligne qui termine par TCPIP.2 (ou 1 mais
pas celui avec Auto). Faire attention que la carte ait I'adresse IP dans le méme sous-réseau que la CU-
320.

Set PG/PC Interface >

Access Path | LLDP / DCP | PNIO Adapter | Info |

Access Point of the Application:
IS?ONLINE{STEP 7} —> Realtek USB GbE Family Currtroller.TCPI;I

USB GbE Family Controller. TCPIP.2 Delete

(Standard for STEF 7)

Interface Parameter Assignment Used:

IHeahek LISB GbE Family Controller. TCPIP . Properties... |
PROFIBUS 1 Diagnostics... |
TCPIP1
IUSB GbE Family Controller. 1502 Copy... |

(Parameter assignment of your MOISCP
with TCF/IP protocal (RFC-1006))

QK | Cancel Help




2.8.2 Connexion

| @[5 | e slal

2.9 Mise en route du drive

2.9.1 \Vérification de la topologie

Vérifier que la topologie est correcte. Si c’est pas pareil des deux cotés, il faut retravailler ¢a.

Topology ree |

Comparizon level for all components: I Low vl Topology tree |

w Control_Unit (1)
B ALM.Supply (2)

Free

Free

E[- Free
-[EHO] BrakeAbsolute Encoder (3)
Free

Free

............ _ Free

w Control_Unit (1)
- ALM.Supply (2)

Free
: Free
l l e BrakeAbsolute.MotorModule (3)
\_/ ' Free
BrakeAbsclute.Encoder (3)
Free
Free
Free




2.9.2 Veérifier que le moteur a bien été détecté par le DriveCliQ.

E@ ELBG32_BrakeffibsCod

® Insert single drive unit

=" 5120_CU320 2 PN

E ® Automatic Configuration
» Chwerview

&- 3 Communication

» Topology

i ™ License overview
-E-m Control_Unit

"] Infeeds

1 Inputfoutput components
l:l Encoder

EH__—l Drives

. B @ BrakeAbsolute

: % Insert DCC chart

Y Cortigurion

» Expert list

Configuration | Dirive data sets ] Command data sets ] Unitz ] Reference variables - getting | Blocked list - setting ]

Mame: Brakedbzolute Dirive objects type: [11] SERWD
Drrive object no.: 3 Contral type: [21] Speed contral [with encoder)
Function extenzions Function modules / tech. packages... | PROFIdrive telegram: [105] SIEMEMS telegram 105, F2D-10410

Configuration scripts.... |

Brakesbsolute Maotar adule (Pawer unit] Brakedbzolute Encoder_1 [Encoder 1) Ercoder data
(ChmmEER) Gumbar £ Comnponent number Sk 5
Fower unit type: Single matar module Encoder evaluation: .
Order no: B5L3120-1TE21-04D0
Type: SMizo/Dal
Paoer unit rated current: 9,00 Arms
. Order no.: ESL3055-04400-5m43
Power unit rated power: 4.30 ks .
DRIVE-CLIG
Cument power unit operating values
DRMNE-CLIG :
| dentification via LED Enc type: ratary, [2051] 2048, 1 Wpp, AZB, EnD at, multiturn 4096
Order no.: TFT 7itnn-sunnn-sF s
Brakesbzolute. Maotor [Matar) Matar data Fesolution: 2048
Mat. type: [207] 1FT¥ eynchronous maotor Singletum resalution: a9z
Order no: 1FT7044-14F71-1FH1 e 4096
Spesd 30000 rpr Encoder data set number: 1]
Torque: 4.30 Mm
Current: 2.60 Arms
Brake available: Yes
Mator data set number: 1]

Fieference variables

Reference speed: 3000.00 rpm

[-5:3 |0 fhetiv - | |0 fhetiv_~ | |0 fsctive)

Controle du champ tournant de I’ALM important avant de faire bouger un moteur. Se fait avec un
appareil externe.



2.9.3 Tester que le moteur bouge

H+_| Encoder
=7 Drives
E-ﬁ-@ BrakeAbsolute

..... % Insert DCC chart
..... » Configuration
..... » Expert list

..... ¥ Drive navigator
..... » Control logic

i3 Functions

o P g Y ey O |

- Commissioning

b Control panel

“ Meovics tracs

7% Open-loop/closed-loop control

- & Messages and monitoring

Give up control priarity

L1}
LM

[T Enables

cos: [ o

pos: [ 0

| ][ F

4

2.10 Sitous les tests du point 2.9 sont ok

2.10.1 Faire un « RAM to ROM »

= x

% K% | <t
[

i
o= f— | o p—

2.10.2 Récupérer les données des moteurs dans le projet offline.
Faire cette opération seulement si les vérifications des points précédents ont fonctionné !
=3P EL6632_ BrakeBiAbsCod

i ®] Insert single drive unit

: FEERIETEEREEY
3 47 PR
..... t | b= o |
----- >
=-»
Copy
..... 5 o
..... 5 33k
- T
B Compare..
e
&0 Disconnect target device
=N Target device
=
Expert
Check consistency
Save and compile changes
Save and recompile all

Download drive unit to target device ...

Download motor database to memeory card (target device)...

Copy RAM to ROM
Load drive unit to PG...
Restore factory settings

Device diagnostics

||"'|I|._




2.11 Configuration avec le régulateur de position dans la carte Robox ou la NC
Ne rien changer, c’est déja bon. Pur que ¢a fonctionne bien il faudra s’occuper de la régulation de la
boucle de vitesse mais c’est comme dans Simotion Scout.

2.12 Configuration avec le régulateur de position dans le drive
2.12.1 Ajouter le « Function module »

L—"_Il:l Drives
~.®] Insert drive
5 rl |
_____ E Insert new chject 4
.... ; Configuration
..... Expert list
..... .ﬁ P
..... 5 cut
- P co
- ) Py
B Haste
Ee- > Delete
..... }
- }} Rename
E-_1 Docum Expert X
- SINAMICS
E-_] MONITOR Drive navigator

Control logic

roject I Open-loop/closed-loop control > B

Functions v =

EI v 0emonz) Messages and monitoring >
Level Commissioning s B
N Communication :

Informatio . . E
) Diagnestics »
Informatio

1

2 Iy ¢
3 [Informatio . i I
4 |Informatio re !




Object properties *

M ame: IDri'-.fe_Test |

Generdly Function modules 97 echnology Packages | Drive object r'u:-.I

Select the individual function modules:

Function module zelection:

[ Extended torgue control

[+ Position control

[ Recorder
[ DSC with =pline

[ Advanced Posttioning Control (APC)
[T Extended =etpoint channel

[ Extended Stopping and Retraction
[+ WMoment of inertia estimator / OBT
[ Spindle diagnostics

[~ Linear motor

2.12.2 Régulation
En plus de s’occuper de la régulation de vitesse comme dans un axe en Simotion standard, il faut
s’occuper du rapport mécanique et de la régulation de position.

i) INSErt drive

2§ Drive_Brake_AbsCoder
..... ™ Insert DCC chart
----- » Configuration

..... » Expert list

..... & Drive navigator

..... » Control logic

=% Technology
=3 Position control

> [

- » Mctual position value preparation
- » Position controller

i » Monitoring

kMechanics I

The pos. control hag been aszigned the foll. encoder: IEn-:cu:Ier_1

LU per load revolution [Encoder resolution)

|4'I 34304 Lu

Load revolutions

1



Régler le rapport mécanique et faire en sorte que la résolution en LU soit suffisante pour
I"application. Trop de « LU per load revolution » génére une alarme a la compilation ou au
consistency check.

Pour maximiser la valeur des « LU per load revolution », il faut faire le calcul suivant : 232 /p421

LU per load revalution [Encoder rezolution]

4134304 Lu

Load revolutionz

1

= ]
LU per load revalution
[Foz. zetpaoint / act. wal. res.]

10000

Encader PPR

2048

Fine resalution

1 Motar revolutions
B

Due to internal working mode of Siemens Position system, the LU value range is from 2*' to -2*'_ it’s not
allowed to go out of this range and the roll-over of this value will generate a fault.

It’s possible to have two different configuration of the Encoder working mode:

1. The axis must move in one direction to infinite or the course of the axis in Siemens position unit
( LU position ) 1s more than 2.
In this case the master uses the Current Position as "pulses".
In this condition the axis 1s permitted to move over the 32bit Integer limitation of the position.
The relative modulation of the position, which overcome the limits of drive position control, 15
applied automatically, m this case the CoE Current Position differ from drive LU position due to
automatic modulation.
The "Current Position" and "Target Position" can go through O0x7FFFFFFF -> 0x80000000
without any problem. The position roll-over the 32 bit must be handled by the master.

2. The axis course is less than 2°' Siemens position unit ( LU position from -2°' to 2°%).
In this case the master uses the Current Position as "Absolute position in Unit".
In this condition the current position is used directly as absolute position ( in LT unit ) and goes
from -2*' to -2°'. In this case if the axis is using absolute encoder, in order to avoid start-up
modulation, it 15 necessary to set the related axis’ bit of p8841[35] fo 1.

2.13 Encas d’erreur 50008

En cas d’erreur 50008 du c6té Starter, il se peut que les « Free Telegram » soient faux. Il faut effacer
toutes les variables du bico puis recharger la configuration. Si cela se fait, une fois que la
communication est bonne il faudra refaire un load to PG.



B STARTER - Robox BrakedihbsCod - [5120_ C1U320. 2 PHDiive, Brke AbisCoder - Communicatin o
1 Projet Fdt Torgersytem View Options Window Help s
 D|s| [ @] || ]| W x| Sl el B0 | mE(E)| ]| @)=
=B Robox BrakedbsCod FZD rintaca ssecsioe [[F1: CB EvweCaT -COMM G0ARD =l
-1 Insent single drive it
s 5120.CURD.2 PN 1 | | |
| Overview ! .
=% Communication Charge
> Commiss. intedace.
1 > Telegram configuraton I Hide inactive riecornections
| & > Topology Dl irusadivccrreciin
&8 Centrol Unit
- #) Insert DEC chart
> Configuration [ -
3 Bpetiin 0000 5000 _be [
> Control logc H oW _fen [ »E
8 npuis/cutputs =
4139 CB-therCAToption modude s 200 000 [
> Communication £ o0 _bex | » R
|| @ % Diagnastic L
| B feets ——————
T s ) =z
=8 A I
5 Insent OCC chart 0000 _bex [ -
; Sonhpurion o000 0000t Jf -
o o0 [
> Control lngic
@ P Functions o C000_ben | »
> Communicatian [ ]
e » Ciagnestics L —
-0 Input/output cempanents
| E5 e o0 e |
| B0 Dives 00000000 _bew [~
| *) Insent drive w0 _fex [
=1 Drive Brake AbsCoder W0 _fex
#; inset OCC chart mm :"
> Configuration el
> Expertlist L
 Drive navigator L —
> Control lngic EE—
L3 o o000 oo b
& B Position control 00 _he J[
Mechanics 000000 _bex [
3 Actusl pastien value preparation w0 pen |
; e concles ][
ring
» Open-loopiciosed-loop control oo e || »
% Functons o e B
» Messages and mandonng
» Commissioning Bl cf s wsfe o 4] oo Hep
R corma iy Do B o |
2l 7 emi 7 Owamingis) ¥ Orfomation
[Message ]
7] =

prss F1 1 cpen Hlp dpiay. Realtek 158 GoE Family Contraller. TCPH TR TR [k |



3 Configuration base dans TwinCAT

3.1 Prérequis
Mettre le fichier de description XML de la carte Robox dans C:\TwinCAT\3.1\Config\lo\EtherCAT.

Ce fichier est fourni par Robox et/ou Siemens. On mettra une copie de ce fichier dans le dossier du
projet.

A 8 ;> ThisPC > Local Disk (C) > TwinCAT > 3.1 > Config » lo » EtherCAT

MName Date modified Type

™ Beckhoff F mil 16 Microsoft Edge H...
™ Beckhoff FM ul 16 Microsoft Edge H...
™ Beckhoff | 10.cml .20 16 Microsoft Edge H...
™ E£16632-0000-0017.xml 29 Microsoft Edge H...

B Sinamics_S120 v5_01_0docml 27.06.2023 1617 Microsoft Edge H...

3.2 Creéation d'un nouveau projet TwinCAT

b Recent Sort by: | Default - &t Search (Ctrl+E) P~
4 Installed ézj TwinCAT XAE Project (XML format) TwinCAT Projects  1YP&s TWinCAT Projects
b TwinCAT Measurement TwinCAT XAE System Manager
TwinCAT Prajects Cenfiguration
TwinCAT PLC
TwinCAT Drive Manager 2

TcXaeShell Solution

Mot finding what you are looking for?

Open Visual Studic Installer

Mame: TK-117435_RDA

Location: | C:\Users\PDF\Documents\ TcXaeShell ~| Browse...

Solution: | Create new solution |

Solution name: TK-117435_RDA Create directory for solution

|:| Add to Source Control

oK Cancel




3.3 Connexion a la cpu Beckhoff

@ £16632_Brake AbsCoder - TeXaeShell
File  Edit View Project Build Debug  TwinCAT  TwinSAFE PLC  Team  Scope Tools Window  Help
fe-0|t-n1-g | |- | Release ~ TwinCAT RT (x64) - P Attach.. -

% Build 402447 (Loaded) <~ < i v E|3 < @| . & | EL6632 Brake AbsCoder ~  <Local> B _:

Solution Explorer (10.11.12.1.1.1)

@E-| o-a| k= DPWPOD02-PUPLC1 (172.17.2.141.1.1)

Search Solution Explorer (Ctrl+&) Choose Target Systemn...

Si nécessaire, créer la route.

. |
Choose Target System X
oK
Cancel
< Search [Ethemet)... l
Search [Fieldbusg)...
] St as Default
Connection Timeout (z): 4 =
o]
W3 Add Route Dialog X

Enter Host Mame / IP: Refresh Status Broadeast Search

HostMame Connected  Addiess  AMS Netld  TwinCAT 05 Version  Fingerprint

Select Adapter(s) X
_panm——— —
X AXB3179 USE 3.0 to Gigabit Ethernct Adapter 10.11.12.74  255.255.240,0 pute®
- i)
Route b
Amshlef
OK G |
Wirtual & - == I
T C 7 ~wg otans o wgatans
ranspaliEs TCRR v () Temporary () Temporary
Address Info: 10.11.12.1
O HostName  © IP Address 8 Advanced Settings [ Unidirectional
Connection Timeout (s 5 £
Max Fragment Size (kByte): 0 5 #dd Route Clase




i Add Route Dialog X

Enter Host Name / 1P Refresh Status Broadcast Search

HostName Cornected Addiess  AMSNeld  TwinCAT DS Version Fingerprirt
CP-BECC4R 1011121 100112101 314024 windows 101809 SEESCCBE47DF1360C8B4FIDEST
Route Name (T arget] CP-EECC43 Route Name [Remote) wOVPC
AmsNetld: 1011.121.1.1 Target Route Remote Route
Vitual AmsMetld NATE O Frojest O Nare / Server
. - © Static © Static
ranzport Type: TCP_IP v ) Temparan ) Temparan
Address Infor 1011121

B &dvanced Settings [ Unidirectional

< Add Route > Close

(O HostMame @ IP Address

Connection Timeout [z]: 5

| 4y

Max Fragment Size (kBytel: 0

B\ Add Route Di x
Enter Host Mame / IP: Refresh Status Broadcast Search
HostMame Connected  Address AMS Netld TwinCAT 05 Version Fingerprint
CP-BECCA3 1011121 104112101 31,4024 Windows 101809 SEESCCEBA7DF1960CEE4FIDEGT
5| Add Remote Route x
[JSecure ADS  [TwinCAT 3.1 »= 4024) Pol}'t}‘peQZQOO

Remote User Credentials

User: ‘ Adrninistrator , Password: .0 Ll

i
(] TwinCAT 2. Password Format

o o I 10 Static O Static
(liIals 153t uer e e () Temporary ) Temporary
Address Info: 1011121
) Hast Name O IP Address B &dvanced Settings () Unidirectional
Cannection Timeout [s): 5 =
Max Fragment Size (kByte): 0 = Add Route Clase

A la fin, la bonne CPU doit étre sélectionnée.
lwinsAFE PLC leam Scope lools  Window  Help
- | Release ~ | TwinCAT RT (x64

CP-66CC43

. 98 | EL6632_Brake AbsCode

o w

3.4 Reconnaissance materiel (baguette magique)
Sommary

3.4.1 Mettre la CPU en mode config.
1B~ a-Q 6 2 -
102447 (Loaded) = - & EX




3.4.2 Sélectionner « Devices » puis presser la baguette magique.
Iﬂ'_-l Solution 'ELEE3Z2_Brake_AbsCoder' (1 project)
4 o) EL6632 Brake_AbsCoder
b SYSTEM
MOTION
O PLC
SAFETY
E C++

ANALYTICS

ﬁ:‘ Mappings

3.4.3 Choisir le ou les réseaux a explorer

B Device 2 [EtherCAT]  [Ethernet 3 [TwinCAT Antel PCI Ethemnet Adapter [Gig] (4

Caricel

Select Al

Unzelect Al

Pour le reste, répondre OK ou YES aux questions.

Pour chaque carte Robox, un axe NC est préconfiguré. On peut accepter de créer la tache NC et de
lier ces premiers axes méme si il faudra passer derriere pour ajuster la configuration.

EtherCAT drive(s) added =

Append linked axis to; i@ MC - Configuration
(") CMC - Configuration




3.4.4 Une fois terminé, la config mat EtherCAT est faite.
170
P ‘ﬂ?g Devices

4 =% Device 2 (EtherCAT)

j: Image

5% lmage-2
j: Image-Info
2 SyncUnits

Inputs
B Outputs
F InfoData
[§ Terrm 1 (EK1100)

R A A~ 4

3.5 Configuration de la carte Robox

3.5.1 Ajout de chaque drive existant
Pour chaque axe existant, ajouter un télégramme « CSP ».

D¢ SINAMICS EtherCAT interface - Micrasoft Visual Studia Y1 | Quick Launch (Ctd+Q) P - B8 x
FILE  EDIT  WIEW ~ PROIECT  BUILD  DEBUG  TWIMCAT  TWINSAFE  PLC  TOOLS  SCOPE  WIMDOW  HELP
ie-o|B-h-a K| X@a]D -S| b atmch, - [Release -|[TwincaT AT (64 -] | 2 -]z
B E2R@| @[> |of \ | EEEIEE .
Solution Explorer _interface ® X
v
Q | © - al | - | Gsnelall EtherCAT | {304 | Process Datal Slots ISIarluD | CoE - Online | Dnline‘
Search Solution Explorer {(Chel+0) P~
&7 Solution ‘SINAMICS. EtherCAT_interfsce’ (1 project st Madlz Madl2 Module|dentgiDsscofian
4 “a SINAMICS EtherCAT interface = §lot Group 0 < CSP 0<00004F40  CSP Mods [CtrIW+Te|
bl SSTEM i Diive_1 CsP 5V 0-00004FB1 L5V Mods (CHi+T
4 MOTION = w i]-IP 0R00005015 1P Mode [Ctilw'+P_F
P @ MEC-Task 1 S4F Cl i]-«Feedback 0-00005079  Feedback Onlp [Sts'
& NC-Task 15VB = Slot Growp 2 bS\emens Basic Positioner 0=00005000  Siemens B asic Positic
A o I Dive s [ Siemens elocity Mode  D4O0ONGT41 Siemens Velacity Mo
+ mage = Slot Group 3 T Protile velncity (%D0005145  Profile Vielocity Mode
(] Tables I Dive 4 T Custom_3 0000055F1  Custam Mode 3 [ty
LE‘ Objects =1 Slot Grouwp 4
4 o fues i Drive_5
4 B Axis1 - Slat Group 5
b & Enc Drive_E
b 2l Drive =1 Slot Group &
oy Ctl E Cudata
3 Inputs = Glot Group 7
b Outputs TN Communication Optode and C.. - Synchron 2ms
4 4 4 4
(| SAFETY - —
lg Cosr [ Download SlatCfg Eli-+P) Cieate pioject specific XML File.
4 o
4 R Devices Mame Online Type Size »oddr.,  In/Out  UserlD Linked to
4 = EtherCAT Master (EtherCAT)
+0 Image 2F1 Status Waord e UINT 2.0 26.0 Input 1} nStatel, nState2
’é Tmage-Info #F Pasition Actual .. X DINT 4.0 280 Tnput 10 nDatalnl . In . Inputs . E...
b2 Synclnits ! Following Errar 3 DINT 4.0 320 Tnput 10 nDatalnl . In . Inputs | Dr..,
3 Tnputs 1 W State X BIT 0.1 1522.0 Input 10 nitated, nitated
b @ Outputs ! InputToggle X BIT 0.1 1524.0 Input 1] nStated, nStated
b [ InfoData | State UINT 0 1548.0 Input 0
4 Fl Adsaddr AMSADDR a0 1550.0 Input 0
! Chni LISINT 10 1558.0 Tnput 10
b WWcState - Contral Waord X LT 20 26.0 Output 0 niCtdl, nCtrl2
b @ InfoData - Target Position X DINT 40 250 Output 0 nDataOutl . Out. Qutpu..

a Bl v| o=l | ""IE“ -+ - General  Module

Search Solution Explorer (Ctrl+g) po B
Name: InfeedChainDrive [
I [ InfoData -
bl Term 1 (EK1100) Chbject Id: (03050001

4 [ Drive & (Robox Sinamics 51
4 g Module 1 (C5P)
d TPDO Comment:
%! Status Word

Type:




3.5.2 Sélectionner I’horloge pour synchroniser la CU
Sélectionner I’horloge DC.

|
e e T e . \ | | |

bd SINAMICS_EtherCAT interface - Microsaft Yisual Studia Y1 | Quick Launch iCtrl+Q) R = 4
FILE EDIT WFW PROJECT BULD DEBUG TWAMCAT TWINSAFE  PLC  TOOLS SCOPE  WINDOW  HELP
ie-o|B-m-2 X = O | b Attach.. - [Release - | TwinCAT RT (i) B BIE

fa | (-R-1 | ' | Ganelall EtherCaT | bC | Process Datal Slots |Slartup | CoE - Online | Dnlinel
Search Solution Explorer (Ctel+0) P~
fion "SINAMICS. EtherCAT interface’ (1 project) Slot Module Module Moduleldent  Description
SINAMICS EtherCAT interface = Slot Group O [a]ns 0+00004E84 Ophdade DC
5 SYSTEI\;I - i]-&Derj CsF TN Spnchron Tms 0x00004E85  Ophdode Synchion Tms
Lﬂ MOTION = Slot Group 1 NN Spnchron 2ms  0<00004E86  Ophode Synchion 2ms
ﬁ e i]-DrivE_2 CsP NN Spnchron 4ms  0<00004E88  Ophode Synchron 4ms
} SAFETY = Slot Group 2 T Synchion Sme  0x00004E89  OpMode Synchion Sms
i Dive_3 N Synchron 10ms  0x00004E8E  Ophdode Synchion 10ms
? Lo =1 §lot Growp 3
gl 1o . i Drive_4
R Devices = Slot Group 4
4 === EtherCAT Master (EtherCAT) i Dirive_5
’: Irage = §lot Growp B
*8 Image-Infa i Drive_R
b2 SyncUnits = Slot Group B
13 Inputs ﬁ Cu data
b W Outputs - Slot Group 7
P @ InfoData
| @ Drive 1 {Robax Sinamics 5120 EtherCAT interface)
4 [fs Module 1{CSF)
3 T<PDO
b [ RePDO
4 [l Module 2 (C5F)
B T«PDO
b [ RPDO

Sélectionner « DC for synchronisation ».

lad SINAMICS_EtherCAT interface - Micrasaft Visual Studia Y1 | QuickLaunch iCtrl+Q) P e B ox
FILE EDIT WEW PROJECT BULD DEBUG TWAMCAT TWINSAFE  PLC  TOOLS  SCOPE  WINDOW/  HELP
-ol@-o-a e ¥l - | p attach., - [Release | [TwinCAT RT xidy -] B -] 2

LA ere— | | T

] vrcs i nerece o R

@ | °-a | - | General | EthercaT [ DE | Frocess Data | Slots | Startup | CoE - Online | Online|
Search Solution Explorer (Ctel+0) P~
i . Operation Mode: [DC for synchronization v]
R] Solution 'SINAMICS FtherCAT irterface’ (1 project) S for sunchiorization
4 “a SINAMICS EtherCAT interface
bl SYSTEM

4 L Devices

4 = EtherCAT Master (EtherCAT)
*3 Image
*8 Image-Info
2 SyncUnits
Inputs
B Outputs
[ InfoData
@ Drive 1 {Robox Sinamics 5120 EtherCAT
4 [lw Module T{CSP)
b TxPDO
b [ RxPDO
4 [l Module 2 (C3P)
b TxPDO
b [ RxPDO
B O WWcState
b @ InfoData
4 §* Mappings
@’ MC-Task 154F - EtherCAT Master (EtherCA

e~ = <




3.5.3 Lier ces axes a des axes dans la tdche NC
Créer les axes

B¢ SINAMICS EtherCAT interface - Microsoft Wisual Studio Y1 Quick Launch {Ctr+ Q) Pt x
FILE EDIT WIEW/ PROIECT BULD DEBUG  TWINCAT TWINSSFE  PLC  TOOLS  SCOPE  WINDOW  HELP
fie-o|B-o-a B L a2 -] » atech. - | [Release «|[TwincaT RT ¢4y -|| & -|| 2
iw B B2 g®| o> o< A Sy md|eser=0|ama|v0.iGE
Solution Explorer > 3 x B
OO R o-a| s = Triine
Search Solution Explorer (Ctel+0) P~
Ta7 Solution 'SINAMICS EtherCAT interface’ (1 project) actualliog
4 EI SINAMICS EtherCAT interface
bl svsTEM
4 MOTION
4 @l
[2 NC-Task 1 5B
jﬂ Image
[ Tahles
Objects
D Add Mew Item... Ins
O Add Existing Itern.., Shift+Alt+f,
Add Mew Folder,,
Paste Ctrl +4
Paste with Links
Les lier aux variables du drive correspondant.
B¢ SIMAMICS EtherCAT interface - Microsoft Wisual Studio Y1 Quick Launch (Ctrl+Q) £ x
FILE EDIT WIEW/ PROJECT BULD DEBUG TWIMCAT  TWINSAFE PLC  TOOLS  SCOPE  WINDOW  HELP
fo-o|B-p-28 | X9 | » awach. -] | [Release -|[TwincaT AT (64 BiE:d -]z

<

BBz 6w [ ] A Ay s dlsgar=0]swmE|

SINAMICS_EtherCAT interface 7 >

com|e-a| s -

| GEﬂElal‘ Seftings ‘ F’alamelerl Dynam\csl Dnlmel Funct\unsl Cuup\ingl Cumpensaliunl

Search Solution Explorer (Chel+0) P~

|[Cink To 1/0... )|

m Solution "SIMAMICS_EtherCAT interface’ (1 project)
4 E. SIMAMICS EtherCAT interface

bl svaTEM

4 MOTION

is

4 MC-Task 1 S4F
[Z MC-Task 15vB
8 Image
[ Tables
li‘ Objects

E
4 g Aes

Type Name Camment

b B fuis 1

« m | b

© Unsed
o




3.5.4 Réglage du gain Kp de la carte Robox
Il est probable que cela ne soit plus nécessaire comme on mettra la régulation de position dans le
drive mais quand-méme.

D SINAMICS EtherCAT interface - Microsoft Visual Studio X Quick Launch (Ctrl+Q) Pl= B x
FILE EDIT  WIEW  PROJECT  BUILD DEBUG — TWINMCAT  TWINSAFE PLC  TOOLS  SCOPE WINMDOWY  HELP
-o|B-o-AEE| X9 -C | » Atach, - Release -| [ TuvinCAT RT gy -] -2
‘ " ""\@| lib.)'f._||<L|:|cal> -| | ‘ | | B -
R e Ervrcar_eace - I
it} | - a | & General | EtherCAT I o] | Process Data | Slots I Startup IEUE -Elnlmel Elnhnsl
Search Solution Explorer (Cel+0) P -
R Solution 'SINAMICS EtherCAT interface’ (1 project) anstio g iotocs) ey L2y Copmeny -
4l SNAMICS EtherCAT interface C<P3>  Cof 0x1401:02  Dx68640020(1791384096]  download pdo X140 entry
b _i,d SVSTEI‘;W - C <Ps> CoE 0x1401:03 OxE8F40020 [1760821280)  download pdo 0x1A07 entry
b @ WMOTION C <PS> CoE 0x1401:00 003 [3] download pda 0x1A01 entry count
b e C <PS> CoE 0x1607:00 000 (0] clear pdo 041601 entriex
SAFETY C <PS> CoE Ox1601:01 Ox68400010 [1743024784]  download pdo 0x1601 entry
C <Ps> CoE Ox1601:02 Ox687A0020 [1752826888)  download pdo 0x1601 entry
Cor C <PS» CaE 0x1601:00 002 [2] download pda 0x1601 entry count
“ o X C <PS» CaE 0x1C12:0 01600 (5632] download pdo 0x1C12:01 index
4 % Devices C<Ps:  CoE 0x1C1202  0«1601 (5633) download pdo 0x1C12:02 index
4 = Ef.hefcm Master (EtherCAT) C<P3>  Cof 0:CT200  Dx02(2) download po 05112 count
%% Image C <«P5>  CoE 0x1C13:M 01400 [EB5E] download pdo 051013071 index
8 Irnage-Info C <PS>  CoE 0:1C13:02 01401 [BEST) download pdo 04101 3:02 index
b2 SyncUnits C <PS> CoE 041C13:00 0202 [2] download pda 0x1C13 count
3 Inputs € Ps CoE OxB06C:00 g Modes Of Operation = CSP
P [ Outputs 5 5 d
b @ InfoData CaE 0=G0FE:0B Pos. Loop Kff Ratio %
4 Dirive 1 (Robox Sinarnics 5120 EtherCAT inte 2 Ps CoE 0x6065:00 000002800 [10240] Following Error Window
b h Module 1(C3F) Lol CoE 0x606E:00 0x0800 [2043] Following Error Time
d i]_‘ Module 2 (C5F) CPs CoE 0x6860:00 8 Modes OF Operation = CSP
b TXPDO crs CoE 0xE5FE:M 0200000004 (10 Pos. Loop KP bul1
b RPDO @ Fs CoE 0:65FE:0B 0200000064 (100) Pos. Loop K Ratio %
b O WeState B Fs CoE 0:5865:00 000002800 [10240) Follawing Errar 'wWindow -
e M:’ppi'n?;"fﬂ’ata [ Hew. | [Dekee. | [ Eav
[ =
Edit CAMNopen Startup Entry @
=P Index [hew): EOfb
Cancel
P>5 [s-»P Subndes [dech 1
[s-»0 [o-=s Walidate [] Complete Access
[rata [hexbin): E4 00 0000 He Edit...
Carmment: Paos. Loop K.P kul 1 [ Edit Entry... ]
Index t ame Flags Walue
+ - BOFE:0 Position Contral Farameter Set

Mettre 10 comme valeur par défaut :

Set Walue Dialog @

Dec: i I 0k I
Hes: 0x00000004,

Float: 1.4012935=-44

Boal: [I]

Binary: 0, 00 0000 4

Bit Size: ©1 ©O8 O1 @31 O/ O7?




3.6 Réglages de latache NC

3.6.1 Régler lavitesse de la tache NC

La vitesse dépendra du nombre d’axes (pour que la charge du coeur dédié a la NC puisse suivre) et
aussi aux besoins de la machine. Sur une BDM il faudra 1ms, sur les autres il faudra voir. Les temps
de cycles par rapport aux mouvements qu’on fait et aussi par rapport a ce qu’il y a aujourd’hui dans
les machines en Simotion.

Task  Seftings Online  Add Symbols

MName: MNC-Task 1 SAF
Auto start

[ Auto Pricrty Management
Pricirity: 4 =

Cycle ticks: @ ms

Start tick {modula); 0 =

3.6.2 Sélectionner les unités des axes

General Settings  Parameter Dynamics Onlne  Functions Coupling Compensation

Link To 140... Drive_Brake_AbsCoder (D0 SERVO) - Subterm 12 (SIEM
Link Ta PLC...
Az Type: FROFIdrive MC (DFYWZ # PMIO) b
Linit:
B Modulo
Velocity: [ */min
Resau ik

3.6.3 Rapport mécanique et mises a I’échelle

Choisir le type de codeur et le scaling factor. Dans le numérateur on mettra le nombre de degrés ou
de mm pour 1 tour moteur. Dans le dénominateur on ira chercher la valeur définie au point 2.12.2
Régulation en LU.

1] Solution 'Robox_Brake_AbsCoder' (1 project +
4 Robox_Brake_AbsCoder Encoder Evaluation:
4 ﬂ SYSTEM Invert Encoder Counting Direction FALSE ﬂ FALSE
4 MOTION Scaling Facter Mumerator 360.0
4 [ NC-Task 1 SAR Scaling Factor Denominator (default: 1.0) 1048576.0
[Z1 NC-Task 15vB —
+8 | Position Bias 0.0
o+ Image
[ Tables Module Factor (e.g. 360.0%) 360.0
[E Objects Tolerance Window for Module Start 00 0.0
4 S Aves -
Encoder Mask (maximum encoder value) OxFFFFFFFF OxFFF
4 =} Axis_Brake_AbsCoder ; —
4 8, Enc
b Inputs Reference System 'INCREMENTAL' l;l I]HCR
b [ Outputs ST

Par exemple : dénominateur = 1048576



) g 194308 LU Edt
.4 Drive navigator

.. > Control lagic Load revolutions
- Technology
E|>> Position control Encoder PPR

>

» Actual position value preparation

LU per load revaolution

» Position controller !
[Pos. setpoint / act. val. res.)

‘.. » Monitoring Fine resolution

I 1042576
[—]--->E> Open—loolpfclosel:(%—loop control I 1 Motor revolutions
- » Setpoint addition I—
- » Speed precontrol L

Numeérateur si on a un rapport de réduction de 4/9 : 360°*4/9 = 160°

Dans le cas ou le dénominateur ne serait pas une valeur ronde, on va procéder comme suit poru
éviter les erreurs internes d’arrondi si on tourne en continu :

Rapport de réduction de 4/7 -> Numérateur = 4*360°, Dénominateur = 7*1048576

3.6.4 Réglage de la compensation de temps pour la mesure du codeur
Expérimenter si avec un temps de tache de 1ms pour la NC il faudra mettre 2. En tout cas avec 2ms
ou 4ms ¢a a l'air bien de mettre 1 cycle.

NULUA_Ulane_Auseuas - o

- o-ap= -

General NC-Encoder Paramster Time Compensation  Oniine

Search Solution Explorer (Ctrl+&) P~
of
=8 Image -
ime Compensation Mede Encoder with velocity] hd
] Tables Time C; Mede Encod "ON (with velocity)' ‘a
[ Objects 10 Time is absolute FALSE =
4 Bt Axis Brake AbsCoder Additional Encoder Delay [} 0
4§, Enc

3.6.5 Vitesse de référence et vitesse maximum du moteur

Par défaut, on choisira la vitesse max et vitesse de référence de I'axe selon la vitesse max du moteur.
Si on veut limiter la vitesse du moteur pour des raisons mécaniques, on limitera la vitesse max ici
mais on gardera la vitesse de référence selon la vitesse max du moteur. Attention au rapport
mécanique pour le calcul de la vitesse !

w SINAMICS_EtherCAT interface - Microsoft Wisual Studio W1 | Quick Launch (Ctd+0) P - 0 x
FILE EDIT WIEWY  PROJECT  BUILD  DERUG  TWIMCAT  TWINSAFE  PLC  TOOLS  SCOPE  WIMDOW  HELP
fo-o|B-o-AE | ETa]2C -] p atach. - < [Release + | TwinCAT RT (xid) -] | & -|| 2
882 @ @5 o .5 Il | IETTIEEN .
Slation lore A weics it e R
@y -1 | & - | Ganelall Sellingsl PGTEMEtEfLDynam\csl Dnlmel Funct\nnsl Enup\ingl Enmpensatinnl
Search Solution Explorer (Ctel+0) P~
m—— Offline Value | Online Value | Ty
%57 Salution ‘SINAMICS. EtherCAT interface’ (1 project) ) ERE S
4 Gl SIMAMICS EtherCAT interface = | e (R
3 ﬂSYSTEM Reference Welority 36000.0 F °fs
4 [z moTioN 36000.0 F “ss
“ MC-Task 1348 Maximum Acceleration 15000.0 F fse
[ NC-Task 13V
+l Maxirnurm Deceleration 15000.0 F 52
Q+ image
[ Tables - Default Dynamics:
Iil Objects Default Acceleration 1500.0 F e
™
4 g foes Default Deceleration 1500.0 F °fs2
Auis 1
Default Jerk 22500 F “fs3
B Enc
b =l Drive +  Manual Motion and Homing:
Ty Ctrl +  Fast fuis Stop:
4 Inputs +  Limit Switches:
b Outputs + Monitoring:
b Bk fuxis 2
E pLC +  Setpoint Generator:
SAFETV + MNCIParameter:
[fd cov + | Other Settings:
4 F 10
4 %L Devices
b == EtherCAT Master (EtherCAT)
4 g% Mappings
@) MC-Task 1SAF - EtherCAT haster (EtherCA

3.6.6 Réglage des parametres du régulateur
Désactiver le contréle de I'erreur de poursuite pour la mise en service. /!\ Ne pas oublier de la
remettre en service une fois I’étape de mise en service passée /!\.



Mettre le gain de régulation Kv a O car la régulation sera faite dans le drive. Mettre le Feedforward a
1.0 pour envoyer une consigne de vitesse en lien avec le mouvement interpolé au drive.

Remettre le « controller output limit » a 1.0 pour éviter les mauvaises surprises.

ution Explorer (Ctrl+g) Pl
+E Parameter Offline Value
5% Image - —
) Tables - | Monitering:
[&5] Objects I Position Lag Monitoring FALSE I
4 o Axes Maxirmum Position Lag Value 5.0
“ H-:lz_Brake_AbsCoder Maximum Paosition Lag Filter Time 0.02
4 nc
Docitiog “opteol | oo
B Inputs kL i
b [ Outputs Positicn contrel: Propertional Factor Kv 0.0
b a2+] Drive Feedforward Velocity: Pre-Control Weighting [0.0 ... 1.0] 1.0
Loy, Ctrl - | Other Settings:
b 5 Input
nPuE Controller Mode 'STANDARD'
b [ Outputs
4 g VirtualMaster Auto Offset FALSE
4 ¥, Enc Offset Timer 1.0
4 Inputs Offset Limit (of Calibration Velocity) 0.01
b Outputs Slave counling control Propodional Factor Koo [1X)]
b =2l Drive .
tay Ctr Controller Qutputlimit [0.0 .., 1.0] 1.0

3.7 Ajouter une tache PLC
|!| W ELLY

4 St Axes
[ Ba} Axe Brake_fbsCoder

%1  Add MNew ltem... Ins

'O  Add Existing ltem... Shift+Alt+A

4 [nstalled Sort by: | Default -] i Search (Ctrl+E) P~
Plc Templat .
= Standard PLC Project Plc Templates Type: Plc Ternplates
Creates a new TwinCAT PLC project
!i!l Empty PLC Project Plc Templates containing a task and a program.

Name: PLC

I [C:\Users\PDP\Documents\TcXaeShell\EL6632_Brake_AbsCoder\EL6632_Brake_AbsCoder\ -

| Add || Cancel

3.7.1 Ajouter la librairie Polytype pour piloter un axe
Sur les screenshots, la librairie n’est pas encore finie. Ca sera pas pareil apreés. ;)



4 [ pPLC

[ External Types
[ .3l References

[J DUTs
[ GVLs
Add »
, E Export to ZIP
ﬂﬂllll:';i Import from ZIP
@3 SAFETY | |8 Export PLCopenxML...
[l C++ g8 Import PLCopenXML...
P xmiainmm

E®
& > ~ 4 | @<« SER001 > T-PR » 230831-HGE-Test EL6632 card > Projets >
Organize « MNew folder
B 00235_MextG # Name Date modified Type
B Project i elegramme3Motincremental File folder
BB Reference Simo W 230912_Telegramme105Motincremental 23 11:35 File folder
s PR B230914_MuF_Lih_Simotion.zip .09.2023 13:53 Compressed (zipp...

BB Profinet

v [ This PC
E= Local Disk (C:)
&= Shared Folders

File name: | 230914_MuF_Lib_Si

[ External Types
[ [+g] References
C3 DUTs
3 GVLs
4 [ POUs
i] FE_ALM (FB)
i) FB_LimitTorque (FE)
& <Tel370FromALM (STRUCT)
& sTel370ToALM (STRUCT)
] MAIN (PRG)
£ VISUs




3.7.2 Faire un bout de code pour piloter la base

Vel F| 6632 _Brake AbsCoder
1 PROGEAM MRIN
- 2 VAR
3 boEnaklehl 1VAR : BOOL;
4 fLAITVAR : FB_ALM;
5 rgdTorquelimitPerVAR + LREAL;
& fhDriveBrakefbsCoderVAER : FB_LimitTorque;
7 END VAR
=] -
1
2 TER1mVAR (boEnableIN:= boEnakle=A11VER) ;
3
4 fhDriveBrakelbsCoderVAR (redTorquelimitPerIN := rodTorquelimitPerVAR) »

3.7.3 Compiler le projet

AbsCoder - TcXaeshell
Project | Build | Debug  TwinCAT  TwinSAFE PLC  Team  Scope
- 2 ¥ Build Solution Ctrl+Shift+B T RT (xf

sded)  ~ Rebuild Solution sCoder

Tlaan Salidinn

3.7.4 Lier les variables du projet PLC avec les devices
[ I Outputs

B [ InfoData

B Term 1 (EK1100)

4 g Drive & (Robox Sinamics 5120 EtherCAT interface)
4 g InfeedChainDrive (C5P)

4 T=PDO .
#1 Status Word ™M Change Link...
Z! Paosition Actual Value A Clear Link(s)
2 Following Errar 3o To Link Variable
&l Touch probe status Take Mame Ower from linked Variable
& Touch probe 1 pos va

4 [ RxPDO Display Mode b
B Control Word EEname

BE- Target Position

- Torque reduction (M
B+ Touch probe functior *3  Online Write...
B Word to Drive Pzd 16| #3  Online Force...

4 @ Module 7 (CU Interface) Release Force
F TPDO

% Cllnput!_16 £ Add to Watch
# CUlnput17_32 Remove from Watch
gd Infeed Status Word
4 [ RxPDO
& Cu Digital Outputs
B+ Infeed Control Word

Move Address...




— | v| ” Showvs Y ariables

B Only Uruszed

[ ] Exclude dizabled

B E:clude other Devices
B E:clude zame Image
B Show Tooltips

[] Sort by Address
ANORGTEENE [ Show Varniable Groups
B Collapse last Level

Show Wariable Types
[ Matching Type
B Matching Size
[l Types

Array Mode

Offzets
[ ] Continuous
Ignore Gaps

[] Show Dialog

Wariable Mame ¢ Comment
/! Hand ower

[/ ] Take over

Etc...
Vérifier que tout ce qui doit étre lié I'est

[ Hm;j PlcTask (PlcTask)
4 O} PLC Instance
1 MAIN.foAImMVAR.Ib165tatusWord
4 [ PlcTask Cutputs
B MAIN. fbAImVAR.Cb16CtrIWord
B MAIN.fbDriveBrakeAbsCoderVAR.CuTEMOME

sl CA TN

3.7.5 Activer la configuration et redémarrer en Run

| - == = ™

Répondre YES a la derniere question suffit pour le redémarrage.



3.8 Faire bouger le moteur pour tester ©

3.8.1 Ouvrir le programme

Solutien Explorer
@E-|o-a pf=| -

Search Solution Explorer (Ctrl+&) P~

£ GVLs -

4 [ POUs

4 [ Simotion
] FB_ALM (FB)
&) FE_LimitTorque (FE)
&2 sTel370FromALM (STRUCT)
21 sTel370ToALM (STRUCT)

&) MAIN (PRG)
3 VISUs
28 PLC.tmc

3.8.2 Se mettre en ligne
PLdLLI® ""

LDl

3.8.3 Activer 'ALM

FB_ALM

FB_LimitTorque EL6632_Brake AbsCoder
PROGRAM MRIN
VAR
boEnableAl1VER : BOOL;
fhA1mVAR : FB_AIM;
rédTorquelimicPerVAR : LREAL;
fbDriveBrakeAbsCoderVAR : FB_LimitTorque:
END VAR

P N R R N TR R Oy

fRRIMVAR (boEnableIN:= boEnableR11VAR) :

fbDriveBrakeAbsCoderVAR (ré4TorquelimitPerIN := r64TorquelimitPerVAR);

Expression Type Address
% boEnableallvar BOOL
# @ fbAlmVAR FE_ALM
@ rodTorquelimitPervAR LREAL 0
+ & fbDriveBrakeAbsCodefvaR FB_LimitTorgque
.
1
2 fhRIMVER (boEnable INFNES: = boEnableR11VARNERGIEN ;
3
4 fbDriveBrakelbsCoderVAR (rédTorquelimitPerIN[  © | := réd4TorgquelimitPerVAE] 0 i s RETURN]

Le sale bruit qui casse les oreilles devrai se faire entendre.

3.8.4 Activer le moteur et le faire bouger

4 |1 MOHON
4 NC-Task 1 SAF
[E1 NC-Task 1 SVB
j: Image
7] Tables
[&8] Objects
4 Sy Ases

P B Axe Brake AbsCoder
« oo



General Settings Parameter Dmadions Coupling Compensation

Setpoint Position: 1
0.1565 0.0000
Lag Distance (min/max): [1 Actual Velocity: [/s] Setpoint Velocity: [F/s]
0.0000 (0.000, 0.000) 0.0025 0.0000
Cvemide: [%] Total / Control Qutput:  [%] Emor:
0.0000 % 0.00 / 0.00 % 0 (Do)
Status (log.) Status (phys.) Enabling (] Contraller
[_] Ready @ NOT Moving [ Coupled Mode [ Controller () Feed Fw
[ Calibrated (] Maving Fe ("] In Tanget Pos. ] Feed Fw [ Fead Bw Cancel
[_J Has Job (] Moving Bw [_]In Pos. Range [_] Feed Bw 2 Override [2] 3
Controller Kv-Factor: WAl Reference Velocity: 1
1 1 2200 /
Target Position: 1 Target Velocity: [°/s]

0 P 0

HE@u e &=

Si tout va bien ¢a bouge. Apres il faut encore configurer le reste.




4 Fonctions avancées

Dans ce chapitre son décrit les mécanismes pour effectuer des fonctions avancées. Dans I'idéal, la
bibliothéque standard permettra de faire tout ca de maniére transparente pour le brave
programmeur Polytype.

4.1 Réduction de couple
Il faut lier le mot « MomRed » appelé « Momrid » dans la Robox aux PDO. L’adresse dans le registre
est 0x300C.

Solution Explorer Ml Robox_Brake AbsCoder + > [EvIg|INIZZReR) FB_Measuringlnput MAIN

G & '| ®-a ‘ ﬁE‘ - General EtherCAT DC lc  Slots  Statup CoE-Orline Online NC-A:Online  NC-A: Functions
Search Solution Explorer (Ctrl+&) P~ Syne Manager S
- Frm0WeCtrl =
B FrmiCer SM  Sze  Tye  Flags Index  Sze  MName Flags Mo su
- Frm1WcCtrl 0 128 MoxOut
Er DevCtrl 1128 Mbxn
b @ InfoData 2 15 Outputs e >
< 1§ Term 1 (£KTI00) 32 npus 0606 30 RxPDO a ) 20 )
b @ InfoData Sélectionner la ligne du drive
4 | Tem2(EL1252)
4 [ Channel 1
# Input
b [ Channel 2
Reserved PDO Assignment (De1C12): PDO Content (0x1600)
a Latch
#| Statusl Igg}x Index Size Offs Name Type Default fhex)
# Status? 6E04000 20 00 Cortrol Word UINT
#1 LatchPos1 D6O7AD0 40 20 Tamet Postion DINT
& LatchMeg! (x300C:00 2.0 60 Torque reduction ( MomRid) UINT
# LatchPos2 x60B8:00 2.0 80 Touch probe function UINT
# LatchNeg2 0300304 20 100 Wordio Drive Pzd 16 UINT
b [ WcState 120
3 InfoDat:
» :m:‘ 30(;;204) Download Predefined PDO Assignment: (none)
b W) Term 4 (EL2004) €3PDO Assignmert Load PDO info from device
4 .? Jerm 3 (ELT00] (R ‘Syne Unit Assignment..
<¢ 7] Drive 6 (Robox Sinamics 5120 EtherCA>
lodule LoD
4 O KPDO Hame Online Fpe Size  »Addr. In/Out UserlD Linkedto
%1 Status Word 1 Status Ward X 34337 UINT 0 7O Input 0 nStatel, nState?
PDO Content ((=1600):
Index Size Cffs Mame Type Default (hex)
Oe604000 20 00 Control Word UINT
(e607A00 4.0 20 Target Position DINT . .
0x300C:00 20 50 Torque reduction ( MomRid) UINT Clic draite
OxG0B8:00 2.0 8.0 Touch probe function UINT
(x3008:04 2.0 100  Wordto Drive Pzd 16 UINT o
120 *9  Add New ltem... Ctrl+Shift+A
Delete Del
Predefined PDO Assignment: {none) )
Edit
Load PDO info from device
Print... Ctrl+P
Sync Unit Assignmert...
Mowve Up

Mowve Down




M arne: Torque reduction [ kMomBid]

Index [hdd): 0=300C 12300 Caricel
Sub [ndex 0=0 0

Data Type: IMT w

Bit Length: 16 =

B Show only objects from related module

From Dictionarny:

0=3008:07 - Word to Drive Pzd 13
0=3008:02 - word to Drive Ped 14
0=3003:03 - "Word ta Drive Pad 15
0300304 - Word to Drive Pzd 16
0=3009:07 - Dfard ta Dnve Pzd 13-14
03009:02 - Dwford ta Drive Pzd 15-16

0=37ED:02 - Hum Photo Probe 1 Freq. Sps Pos. Edge
0=37ED:03 - Num Photo Probe 1 Freq. Sypz Meq. Edge
0=37EQOF - Mum Photo Probe 2 Freq. Ses Pos. Edge
0=37ED:08 - Nurm Phata Probe 2 Freq. Sz Meq. Edge
0=37EDQOC - Murm Photo Probe 1 Drive Poz. Edge
0=37EQOD - Mum Photo Probe 1 Drive Meg. Edge

[aa i . Mkl o — kd_d_

LN 4

100% de réduction = 2714
La gestion de la réduction de couple est faite dans la bibliothéque standard.

Pour ignorer les alarmes de moteur bloqué et autre quand on active la réduction de couple, il faut
activer un bit dans le mot de commande (bit 15 du Control Word). (voir chapitre 4.3)

%! Following Error X

0 nDatalnl. In. Inputs . Dr...
5! Touch probe sta.. X 0 nState3, nStated
5! Touch probe 1 p.. X 0 nDataln3 . In. Inputs . E...
& CU|I’1pUt1_15 0 Dec: 32774 0K
# CUlnput17_32 0 Hes: 04E005 Cancel
5 Infeed Status W... X 578 Float MAIN foALMVAR.Ib165t...

oat:

5] WState X nStated, nStated
! InputToggle X1 nStated, nStated
¥ State & | Boal 0 1 Hex Edit..
Fl Adsaddr 0.0
# Chnd 0 Binary: (& g0 2
51 DeQutputShift ¥ 131 Bit Size: 1 O8 @16 O3 Ot OF nDcCutputTime. In . In...
5 DelnputShift L S— —— - R rrepron—d' nDclnputTime . In . Inpu..
&+ Control Word X

] UIMNT 2.0 7.0 Qutput 0

nCtrl1, nCtrl2

Pour désactiver I'erreur de poursuite du drive quand on utilise le contréleur de position, il faut
également configurer le r2090.8 pour le masquage de I'erreur de poursuite.



-8 Inputsfoutputs
-3 CB-EtherCAT option module
% Communication
- Diagnostics
207 Infeeds
AR AL
L) Insert DCC chart
> Configuration
o) Expertlist
- » Control logic
- Functions
i » Communication
#-% Diagnostics
@1 Input/output components
@] Encoder
-] Drives
142 @) Drive_Brake AbsCoder
®) Insert DCC chart
> Configuration
- > Expertlist
- Drive navigator
- » Control legic
- Technology
= Position control
% Mechanics

> Position contraller
> Monitoring

- Open-loop/closed-loop contral

Positioning/standstil moritoring  Following eror monitaring ]Uulput ©am

Dynamic: following error aLu

i

1000.00 ps

Following snor in tolerance

taximum dynamic following enor

Legend

Calculated actual value
Actual value

= Tolerance band

¥ Actual position value preparation | | | =

4.2 Relacher le frein a I’arrét

Activer le bit 14 du contr6l Word. (voir chapitre 4.3)

4.3 Control Word

ravel to fixed endstop activ

12090.8: BO: IF1 PROFIdiive By

p2352 Bl: LR signal travel to fixed stop active
is interconnected to ...
r2090 Bit8, BO: IF1 PROFldrive PZD1 receive bit-serial

]|

XML Default PDO Data and Parameter

CSP ( Cyclic Synchronous Position ) - module item 20301 [0x00004F4D]

CSP - Process Data configuration Tx direction ( mapped in obj 0x1A0x)

Object.Sub-idx

Name

Type

0x6041.0

Status Word

UINT

0x6064.0

Position Actual Value

DINT

0x60F4.0

Following error

DINT

CSP - Process Data configuration Rx direction ( mapped in obj 0x160x )

Object.Sub-idx

Name

Type

0x6040.0

Control Word

UINT

0x607A.0

Target Position

DINT

CSP - Startup Commands

Object.Sub-idx

Name

Default Value

0x6060.0

Modes Of Operation

8

0x60FB.1

Pos. Loop KP Mul 1

100

0x60FB.11

Pos. Loop Kff Ratio %

100

0x6065.0

Following Error Window

10240

0x6066.0

Following Error Time

8




Bits in the Control Word

Bit Name

0 0x0001 |Switch On

1 0x0002 |Enable Voltage

2 0x0004 | Quick Stop

3 0x0008 | Enable Operation

4 0x0010 | Operation Mode Specific

5 0x0020 | Operation Mode Specific

6 0x0040 | Operation Mode Specific

7 0x0080 |Reset Fault

8 0x0100 | Operation Mode Specific

[HALT]

9 0x0200 | Operation Mode Specific
10 0x0400 |Reserved =0

11 0x0800 | Manufacturer Specific
12 0x1000 | Manutacturer Specific
13 0x2000 | Manufacturer Specific
14 0x4000 | Manufacturer Specific
15 0x8000 | Manufacturer Specific

Manufacturer's bits of the Control Word

6040
Bit Mode Function
10 All Modes reserved
[0400h]
11 Siemens Basic JOG 1 Command
[0800h] | Positioner
CSP with Sinamics |reserved
Position loop
Others It enabled, from Obj 0x37F1.0Ah ( Val 0x800) , this bit is copied to PZD2
(stw2) bit 11 of the drive.
12 Siemens Basic JOG 2 Command
[1000h] | Positioner
Others Reset speed controller integrator value if enabled by 0bj 37F1.09h
13 Siemens Basic Set reference Point
[2000h] |Positioner
Homing Status of the homing switch through network.
Others reserved
14 All Modes Force open motor brake if not disable by p8841[3§]
[4000h]
15 All Modes Disable SINAMICS alarm F07900.
[8000h] If CSP and Siemens position loop is used also disable following error.
If CPS and EtherCAT interface position loop is used and obj 37F1.8 = 1 also
disable following error

4.4 Régulation de vitesse et de position
Pour passer en mode régulation de vitesse, il faut couper le signal a la sortie du régulateur de
position. On peut le faire en limitant a 0% le signal a la sortie du régulateur. Pour faire cela, on peut

mapper un mot du PZD avec le facteur de régulation. Au moment de passer d’une régulation de



vitesse a une régulation de position, il faut effectuer un reset sur la NC pour remettre la consigne de
position a la position actuelle de I'axe. On ne devrait faire cela qu’a I'arrét méme si on garde I'axe
asservi.

. e . Setpaint position cortroller  Pasition cantroller
ommunication
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General BEthefCAT DC Process Data Pl Slots  Statup  CoE -Online  Online  NC-A: Online  NC-A: Functions

Sync Manager: PDO List:
SM Size Type Flags Index Size MName Hags 5M sU
1] 128 MbxOut O 1AD0 16.0 T«PDO 3 0
1 128 Mz Iry =1600 120 RxPDO 2 0
2 15 Outputs 1406 6.0 T=PDO 3 0
3 22 Inputs = 1606 30 RxPDO 2 0
PDO Assignment (3 1C12): PDO Corttent (0 1600):
Ex}% Index Size Offs MName Type Default fhex)
Ox6040:00 2.0 0.0 Control Word UINT
(e607A00 40 20 Target Position DINT
(c300C-00 20 6.0 Torgue reduction { MomRid) UINT
Oxe0B8:00 2.0 80 Touch probe function UINT
(x3008:04 2.0 Word to Drive Pzd 16 UINT
120
L 3 T;rm S(EEDM #| Chn0 0 USINT 10 31200 Input O
.J Term 7 (ELSD11) ! DeQutputShift X 1314620 DINT 4.0 31210 Input 0 nDcOutputTime . In . In..
4 i) Drive 6 (Robox Sinamics 5120 EtherCAT &' DelnputShift X 6683380 DINT 40 31250 Input 0 nDclnputTime . In . Inpu...
4 = Module 1 (CSP) - Control Word X6 UINT 20 7.0 Output 0 nCtrl1, nCtrl2
d TPDO B~ Target Position X 855050038 DINT 4.0 73.0 Cutput 0 nDataOutl1. Out. Qutpu...
' Status Word I Torque reduction { MomRid) 0 UINT 20 70 Output 0
# Position Actual Value B+ Touch probe function X0 UINT 20 79.0 Output 0 nCtrl5, nCtrle
%! Following Error .4 Word to Drive Pzd 16 K Output 0 MAIN.QGainP . PlcTask ...
%1 Tanrh nrahe chatie = BB i Ninital Chetnte n HEINT 1in aan Otk N

4.5 Homing avec entrée de la CU

Pour faire un homing précis, on va utiliser la fonction « Touch probe » qui permet de maniére
Hardware de relever la position du codeur quand il y a un flanc sur une entrée. La fonction est gérée
nativement.

Le firmware par défaut sur la carte Robox peut contenir un bug. Il faut avoir la version
B ECATSINDS0107.bin

ou plus récente.

Il faut dans le starter configurer I'entrée associée a I'axe. On utilisera la fonction du 0 codeur pour
substituer I’entrée. Cela permet d’utiliser la méme fonction que ¢a soit pour une référence avec une
entrée externe ou le 0 codeur (p495).

L3 | ParIU) L |£Erc Mark SEIECUON INPUT TErmINal |U] O SEIECTION Via BEHU 1
2559 | p494[0] E Equivalent zero mark input terminal [0] Mo equivalent zero mark (evaluation ... |
260 p495[0] Eguivalent zero mark input terminal, Encoder 1 [F1 DUVDO & (X122 .9%121.7) * 1
261 | pa00 Technology application [101] Feed drive (limit |
262 | ps0S Selecting the system of units 1
2R @ ne14In Sralinr.znerific referenre valies Barameters in nS1610 191 1000000 1

E Drive_Blake_AbsEoderI

Du c6té TwinCAT, il faut ajouter des PDO pour gérer la fonction « touchProbe ». TwinCAT propose de
les lier automatiquement avec la tache NC de I'axe. Il faut accepter.



GEneral  EINEMLAL UL luuses vala  PIC 21015 STAMUP  LOE-UMINE  UMINE  NL-A; UNINE  INL-A; FUNCTIoNS
Sync Manager: PDO List:
SM  Size Type Hags Imdesx Size Name Flags SM sU
0 128 b Owit (1400 16.0 TxPDO 3 0
1 128 MbxIn O 1600 12.0 RxPDO 2 0
2 15 Cutputs 1406 6.0 T«PDO 3 1]
3 22 Inputs Ox 1606 30 RxPDO 2 0
PDO Assignment ((x1C12): FDO Content (0 1A00):
Eg]ﬂ Index Size (iffs Mame Type Default hex)
Ox6041:.00 20 0.0 Status Word UINT
Ox6064:00 4.0 20 Position Actual Value DINT
BT A g el T o )
(eBOBS:00 20 100 Touch probe status UINT
(eBOBADD 40 120 Touch probe 1 pos value DINT
General EtherCAT DC Process Data  Pic Slots  Startup CoE-Online  Online  NC-A: Online  MC-A: Functions
Sync Manager: PDO List:
S5M  Size Type Flags Index Size MName Flags 5M 5U
1] 128 MbxOut I 1ADD 16.0 T=PDO 3 0
1 128 Mbxin 2 0
2 15 Cutputs (1406 60 TxPDO 3 0
3 22 Inputs 1606 30 RxPDO 2 0
PDO Assignment (0 1C12): PDO Content (0x1600):
g&]g Index Size (Cffs Name Type Default (hex)
(x6040:00 20 00 Contral Word UINT
G607A:00 4.0 20 Target Posttion DINT
G Y — ST L
x60B8:00 2.0 8.0 Touch probe function UINT I
e —— oo e amise —
120




5 Status Word X 34337 UINT 2.0 7.0 Input 0 nStatel, nState2
5F! Position Actual Value X 855050044 DIMNT 4.0 73.0 Input 0 nDataln . In. Inputs . Enc . Axis_Brake_AbsC
ng Frror X [T 40 il ooyt (0 olatalnd o loguts Drive Axic Brake Ab<
5 Touch probe status X 0 UINT 2.0 81.0 Input 0 nState3, nState
5! Touch probe 1 pos value X 0 DINT 4.0 83.0 Input 0 nDataln3 . In. Inputs . Enc . Axis_Brake_AbsC
CUlnput1_T6 0 UINT 20 870 Input 0
# CUinput17_32 ] UINT 20 39.0 Input 0
& Infeed Status Word X 576 UINT 2.0 91.0 Input 0 MAIN. foALMVAR.Ib165tatusWord . PlcTask Ir
5 WcState X 0 BIT 0.1 1522.3 Input 0 nStated, nStated
' InputToggle X1 BIT 0.1 1524.3 Input 0 nStated, n5tated
#1 State a UINT 20 3110.0 Input 0
#1 AdsAddr 10.01.12.1.3.1:1006 - AMSADDR 80 320 Input 0
#1 Chn0 0 USINT 1.0 31200 Input 0
5 DeOutputShift X 1314820 DINT 4.0 31210 Input 0 nDcOutputTime . In . Inputs . Drive . Axis_Bre
5 DelnputShift X 6685380 DINT 4.0 31250 Input 0 nDclnputTime . In . Inputs . Enc . Axis_Brake_
B Control Word X 6 UINT 2.0 7.0 Qutput 0 nCtrl1, nCtrl2
% Target Position X 855050038 DINT 4.0 73.0 Qutput 0 nDataCutl, Qut, Qutputs ., Drive . Axis_Brak
TR O v L e o e e
B Touch probe function X 0 UINT 2.0 79.0 Output 0 nCtrl3, nCtrlé
PO ST T~ ARETLLY] e EWRY dio Dbl WTVINEV-SE T ATV w1 S
& Cu Digital Outputs 0 USINT 1.0 33.0 Output 0
B~ Infeed Control Word X 1024 UINT 2.0 84.0 Output 0 MAINfbALMVAR.Ob16CtWord . PlcTask Ou

A retester, la configuration de la séquence de Homing. Il faut soit mettre « Software Sync » (selon
info de Beckhoff, soit « Hardware Sync (feedback reference pulse) » selon ce qui s’est trouvé dans le
soft a un moment quand ¢a marchait aussi.

DB~ - | S A

General NC-Encoder Parameter Time Compensation Online

Solution Explorer (Ctrl+&) P~
[ Tables "N Parameter Offline Value Online Value F U
@ Objects +  Encoder Evaluation:
4 T Axes +  Limit Switches:
4 g Axis_Brake_AbsCoder +  Filter
4 ¥ Enc Homing:
3 Inputs . .
b I Outputs Invert Directien for Homing Sensor Search TRUE LI TRUE B
b =] Drive Invert Direction for Sync Impuls Search TRUE ;I TRUE B
oy, Ctrl Home Pasition (Calibration Value) 0.0 0.0 F -
4 Inputs Reference Mode (Sync condition) M ‘Hardware Sync (feedback reference pulse)’ |E
4 Qutput:
4 H?ﬂ: L:rzu; Homing Sensor Source ‘Default: PLC Cam (MC_Home)' LI Defzult: PLC Cam (MC_Home) E
irtualMaster
4 &, Enc +  Other Settings:

La fonction de homing doit étre appelée avec la touille suivante pour le bit « bCalibrationCam ».

Pl

35 fhHome {

3e Lxis:= shxisVAER,

37 Execute:= boHomeVAER,

38 Position:= 0.0,

35 bfalibrationCam:= skxisVAR.NcToPlc.HomingState < 4
40 )i

a1

4.5.1 Variante pour utiliser 'entrée comme une measuring input
Méme configuration que pour le homing. On utiliser alors le fo MC_TouchProbe.

sTouchProke.EncoderID := 1;
sTouchProbe.SignalSource := SignalSource ZeroPulse;
sTouchProbe.Mode := TOUCHFROBEMODE SINGLE;

fhtoucheProbe (
Execute:= bPFrobeExecute,
Bxis:= shxisVLER,
TriggerInput:= sTouchProbe,
i+



4.6 Données de diagnostique
Chaque élément (CU, ALM et drive) a un mot contenant le code d’erreur actif qu’on peut mapper
avec un PDO. Le mécanisme pour remonter les erreurs sera similaire a ce qu’on fait en simotion.

M arme: Eror Code Ok
Index [had): O=E03F 24539 Cancel
Sub Index 0=0 1]

Data Type: LINT -

Bit Length: 16 =

Show only objects from related module

Fram Dictionary:

300807 - word to Diive Pzd 13
0x3003:02 - "Word ta Drive Pzd 14
%30083:03 - Word to Drive Pzd 15
0x3003:04 - "ord ta Drive Pzd 16
0%3009:07 - Dford ta Drive P2d 13-14
03009:02 - Dford ta Drive Pzd 15-16
O=3004:01 - “Word fram Drive Pzd 13
0x3004:02 - WWord fram Drive Pzd 14
(300803 - word from Crive Ped 15
0=3004:04 - “Ward fram Drive Pzd 16
0=3008:07 - D% ford from Drive Pzd 13-14
0=3008:02 - D%ford fram Drive Pzd 15-16
1=300C - Torque reduction [ MomBid)

[P n (el e e e e i |

4.7 Acces acyclique aux registres des drives

4.7.1 Registre des drives

Pour accéder aux parametres des drives, il y a un jeu de registres disponibles dans la carte Robox.
Pour le premier drive, le jeu de parametre se trouve a I’'adresse 0x37FE. Si on a un second drive, il
faut ajouter 0x0800 a cette adresse ce qui donnera 0x3FFE. Si il y a un 3me drive |'adresse sera
encore décalée de 0x0800 soit 0x47FE et ainsi de suite.

J7FE:D Sinamics Param Handling
37FE:01  Param Code RW —
37FE:02 Param Index R —
37FE:03 Param Value RW —
37FE:04 Param Data Format/Cmd RW —
J7FE:05  Coe Emor Code RO —
J7FE:06  Sinamics Emor Code RO —
J7FE:07  Sinamics Data Format RO —
J7FE:08 Param Data Length/Cmd R -

Pour lire un parameétre, il faut entrer son « Code » et « Index » puis écrire la valeur « 0 » dans le
« Param Data Length/Cmd ». On regoit alors la valeur du registre dans « Param Value » et son type
dans « Param Data Format/Cmd ».



Param Data Format/Cmd: If this value 1s 0 the parameter 1s read, if different the
parameter 1s written with the type specified by these values:

Obj 37FE.04 h | Data Format Data type to Sinamics
0 Read command Read Command
2 Signed 8 bit Integer8
5 Unsigned 8 bat Unsigned8
3 Signed 16 bt Integerl6
6 Unsigned 16 bt Unsignedl16
4 Signed 32 bt Integer32
7 Unsigned 32 bt Unsigned32
8 Real 32 bat Floating Point

Pour envoyer des données, il faut entrer son « Code » et « Index ». Ecrire la valeur du parametre
dans « Param Value ». Et enfin écrire le type/grandeur du parameétre dans « Param Data

Length/Cmd » selon le tableau ci-dessous. Dans le doute, on peut faire une lecture avant I’écriture ce
qui permettra de savoir le type de variable a envoyer. Il faudra alors faire une conversion entre les
deux « Enums ».

Param Data Length/Cmd: If these value 1s O the parameter 1s read, if different the
arameter 15 write with the size specified by these value

Obj 37FE.08 h  |Data to write size | Data type to Sinamics
1 8 but Byte
2 16 bat Word
4 32 bat Double Word
5 32 bat Floating Point

4.7.2 Registre CU et ALM

Méme principe que pour les drives. La différence est que I'adresse du groupe de registre pour la CU
est 0x2010

=l 2010:0 Sinamics CU Param Handling RO
2010:01  Param Code RW —
2010:02  Param Index RW —
2010:02  Param Value R —
2010:04 Param Data Format/Cmd RW —
2010:05 Coe Emor Code RO —
2010:06  Sinamics Emor Code RO -
2010:07  Sinamics Data Format RO —
2010:08 Param Data Length/Cmd Rw -

Pour ’ALM on est a I'adresse 0x201D



2010:0 InFeed Param Handling

2010:01  Param Code

2010:02  Param Index

2010:03  Param Value

201D:04 Param Data FormatCmd
2010:05 Coe Emor Code
2010:06  Sinamics Emor Code

2010:07
201D:08

Sinamics Data Format
Param Data Length/Cmd

RO
RW
RW
RW
R
RO
RO
RO
RW

4.8 Gestion des codeurs absolus

Définir dans la NC le type de codeur. L’offset est dans « Position Bias ». Voir encore comment on fait
pour que ¢a reste aprés redémarrage.

WE-|o-a| =] -

General NC-Encoder Parameter Time Compensation Onling

+h Solution Explorer (Ctrl+ &) P~
[ Tables - | ‘ |
@ Objects Encoder Evaluation:
4 e Axes Invert Encoder Counting Direction FALSE ﬂ FALSE B
4 =t Axis_Brake_AbsCoder Scaling Factor Numerator 360.0 360.0 Fl°
4 %, Enc _
3 Inputs = R
b W Outputs Position Bias 0.0 F
b ad Drive —TE T T =T .
[, Ctrl Tolerance Window for Medulo Start 0.0 F =
4 Inputs Encoder Mask (maximum encoder value) Ox FFFFFFFF D
4 Output:
Y H:rtu::l\i:s:er Encoder Sub Mask (absolute range maximum value) | (x0D0FFFFF D
4§ Enc Reference System 'INCREMEMTAL' E
3 Inputs + | Limit Switches:
b [ Outputs +  Filter IINCREMENTAL (singleturn abselute)
bl Drive ABSOLUTE
Homing: 'ABSOLUTE MULTITURN RAMNGE {with single overflow)'
[y, Ctrl \reert Direction for Homing Sensor Search 'ABSOLUTE SINGLETURN RANGE (with single overflow)’ B
-4 Inputs El ‘ABSOLUTE (modula)'
b [ Outputs Invert Direction for Sync Impuls Search TRUE —1 TRUE B
. oo S S N P An n o

4.9 Entrées sorties de la CU320

Certaines entrées de la CU peuvent étre utilisées pour la fonction TouchProbe, d’autres pour la
safety. Voici la liste de quelle entrée est utilisable pour quelle fonction.

4.9.1 Entrées rapides

Les entrées 8, 9, 10, 11, 12, 13, 14 et 15 peuvent étre utilisées comme des entrées rapides (touch

probe). Cela en fait 8 potentielles.

4.9.2 Entrées pour la safety

Lesentrées 0, 1, 2, 3,4,5,6, 7,16, 17, 20 et 21 peuvent étre utilisées pour la safety. Il y en a en tout

12 et ¢a tombe bien car c’est pas les méme que pour les entrées rapide. Il faut encore vérifier si on

en utilise qu’une par zone de safety ou si il faut doubler la mise. Au pire ¢a en fait 2 par axe donc on

devrait s’en sortir bien.
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Safety Integrated l Safety checksums]

Safety function selection

|Basic functions via onbioard terminals

=

Safe tomgue off (STO). Safe brake control (SBC). Safe stop 1 (551)

Control unit {terminal)

Safe stop 1

0.o0 3

Bl e STO selected

Charnel 1

S
« 0

1
Motor

Control_Unit

Further interconnections...

™ Copy parameters after download

[

O—

[0] 5571 with OFF3 = 70
@ OFF 3

722:
722:
722:
722:
722:
722:
722:
722:
722:
722:
722:
722:

Further interconnections...

BitD, CO/BO: CU digital inputs status: :
Bit1, CO/BO: CU digital inputs status: :
Bit2, CO/BO: CU digital inputs status: :
Bit3, CO/BO: CU digital inputs status: :
Bitd, CO/BO: CU digital inputs status: :
Bit5, CO/BO: CU digital inputs status: :
Bit6, CO/BO: CU digital inputs status: :
Bit7, CO/BO: CU digital inputs status: :
Bit16, CO/BO: CU digital inputs status: :
Bit17, CO/BO: CU digital inputs status: :
Bit20, CO/BO: CU digital inputs status: :
Bit21, CO/BO: CU digital inputs status: :

Fulse dizable Channel 1 active
Fulses

€| Channel 1

Fre

Fulse dizable Channel 2 active
Fulses

€| Channel 2

Fre

STO active "STO active' output

—O— p2081[3]. Bl: IF1 binector-cone [}

DI 0 (X122.1/X121.1) (1=High / 0=Low)

DI 1 (X122.2/X121.2) (1=High / 0=Low)
DI 2 (X122.3/X121.3) (1=High / 0=Low)
DI 3 (X122.4/X121.4) (1=High / 0=Low)
DI 4 (X132.1 / -) (1=High / 0=Low)
DI'5(X132.2 / -) (1=High / 0=Low)

DI 6 (X132.3 / -) (1=High / 0=Low)

DI7 (1324 / -) (1=High / 0=Low)

DI 16 (X122.5/%120.3) (1=High / 0=Low)
DI 17 (X122.6/%120.4) (1=High / 0=Low)
DI 20 (x132.5/X120.9) (1=High / 0=Low)
DI 21 (X132.6/X120.10) (1=High / 0=Low)

irake clozing
selected

On peut étendre la safety avec un module TM54F qui se branche via Drive-CLiQ avec 10 entrées
supplémentaires.

4.9.3 Extrait de la documentation de la CU320
Tableau 2- 1 Wue d'ensemble des interfaces de la CU320-2 PN
Type Mombre
Entrées TOR isolées galvaniquement 12
Entrées/zories TOR sans séparation galvanigue ]
Interfaces DRIVE-CLIG 4
Interfaces PROFINET 2
LAN (Ethernet) 1
Interface série (RS232) 1
Slot pour oplion 1
Prises de mesure 3




Tableau 2- 3 X122 Entrées/sories TOR

Bome Désignation Caractéristiques techniques
1 Dlo Tension (max.) -3V a+30 vV CC
— 2 Dl 1 C?nsnrr!matinn tg..r;:_ui{;ue -8 mh_su:uus 21} '-.-’
1 %[D:I 3 e Separation galvanigue - potentiel de reférence = bome
! M1
L
f:? 4 Dl 3 Miveau (ondulation comprise)
Yy 5 DIl 16 Miveau haut: 15V a 30V
,E\Jl]:[:l = S RE Miveau bas : -3V a+5V
=~ Temps de retard d'entrée (typ.) ;
ﬁ front montant : 50 ps
) pour 0" - "17 1 150 ps
O[[D 7 M1 Potentiel de référence pour bormes 146
iy
';_.{[[D I Masse électronique
@i q DIDO 8 en entrée :
O[[D 10 DIDO 9 Tension : -3V a+30V CC
S[[]] > v Consommation typique -9 mAa 24V
@l Miveau {ondulation comprise)
b4 12 DDo 10 . z
r"‘x[[]] Miveau haut: 15V a 30V
= 13 DLDoO 11 Miveau bas - -3V a+5V
14 M DI/DC 8, 9, 10 et 11 sont des "entrées rapides" 2

Temps de retard d'entrés (typ.)

front montant : & ps

pour 0" - =17 50 ps

en sortie :

Tension : 24V CC

Courant de charge max. par sortie - 500 mA
résistant aux courts-circuits permanents
Temps de retard de sortie (typ./mas) 0
front montant : 150 ps 7 400 ps

pour "1" = "0" : 75 ps 7 100 ps
Fréquence de commutation :

pour charge résistive : max. 100 Hz
pour charge inductive - max. 0,5 Hz
pour charge de lampe : max. 10 Hz
charge de lampe maximale : 5'W

Section maximale de raccordement : 1,6 mm?
Type : bome & ressort 3 (voir annexe 4)

1) D1 : Entrée TOR, DI'DC ; entrée/sortie TOR bidirectionnelle ; M - masse électronigue ; M1 : Potentiel de référence
2) Les enfrées rapides peuvent &tre utilisées comme entrées de détecteur ou entrées de top zéro équivalent

3} Indications pour : Wes = 24 WV ; charge 48 ohms

&tat haut ("1") = 90 % Ve ; &tat bas ("0") = 10 % Vo

IMPORTANT

Ceci est réalisé par :
1. la continuité de la masse de référence des entrées TOR ou

2. um pontage avec la borne M. {Important ! Cette action supprime |la séparation
galvanigue pour ces entrées TOR.

Une entrée en I'air est interprétée comme étant & I'état bas.

Pour que les entrées TOR (DI) puissent fonctionner, il faut que la borne M1 soit raccordée.

Remarque

En cas de coupures bréves de lalimentation 24 V, les sorties TOR sont mis 3 Métat inactif
pendant la durée de la coupure.




Tableau 2- 4 X132 Entrées/sorties TOR

Bome Désignation'! Caractéristiques technigues
1= 1 Dl 4 Tension (max.): -3V a+30V CC
%[D:I 2 DI 5 Consommation typigue - 9 mA sous 24V
ul]:l] 3 P Séparation galvanigue - potentiel de référence = bome
o) M2
G[D] 4 o7 N?'.re.au (ondulation Pcmprise]
Yy 5 Ol 20 Miveau haut: 15V a 30V
}-{I 5 ol 21 Miveau bas -3V a+5 vV
";{_ Temps de retard d'entrée (typ.) :
b front montant : 50 ps
G[[D pour "07 —="1": 150 ps
iy - r o -
"',—‘;'[[D 7 M2 Potentiel de reférence pour bormes 1a 6
(\__{[[D 8 M Masse electronique
ﬁ[[]:l g DIDO 12 en entrée :
@ilin Tension : -3 & +30V CC
= 10 DIDo 13 ) A -
&l » ” Consommation typigue - 9mA & 24V
@l Miveau (ondulation comprise)
12 DIDO 14 Niveau haut : 15V & 30 V
13 DLUDoO 15 Miveau bas -3V a+5 WV
14 M DIDO 12, 13, 14 et 15 sont des "entrées rapides” &

Temps de retard d'entrée (typ.) :

front montant : 5 ps

pour "07 - =17 50 ps

en sortie :

Tension - 24 WV CC

Courant de charge max. par sortie - 500 ma
résistant aux courts-circuits permanents
Temps de retard de sortie (typ./max) - %
front montant : 150 ps /400 ps

pour ™" —="0": 75 ps /100 ps
Fréquence de commutation :

pour charge résistive : max. 100 Hz
pour charge inductive - max. 0,5 Hz
pour charge de lampe - max. 10 Hz
charge de lampe maximale : 5 W

Section maximale de raccordement : 1.5 mm?
Type : bome & ressort 3 (voir annexe A)

1) DI : Entrée TOR, DIVDO : entréefsortie TOR bidirectionnelle ; M : masse &lectronique ; M2 : Potentiel de référence
2) Les entrées rapides peuvent étre utilisées comme entrées de détecteur ou entrées de top zéro équivalent
3} Indications pour : Vee = 24 W ; charge 48 ohms ; état haut ("1") = 90 3 Ve ; état bas ("0") = 10 % Vo



3.8

3.8.1

Terminal Module TM54F

Description

Le Terminal Module TMS4F est un module d'extension de bornes pour encliguetage sur un
rail EM 60715 symétrique. Le TM54F propose des entrées et des sorties TOR de sécurité

pour la commande de la fonctionnalité Safety Integrated de SINAMICS.

Le raccordement du TM54F via DRIVE-CLIC doit avoir ligu directement sur une Control Unit.
Un seul TM54F peut étre attribué & une Control Unit.

Sur le TMS4F, d'autres stations DRIVE-CLIQ comme les Sensor Modules et les Terminal
Modules (mais pas d'autre Terminal Module TM54F) sont exploitées. Les Motor Modules et
Line Modules ne doivent pas étre raccordés 3 un TMB4F.

Le TM54F comprend les interfaces suivantes :

Tableau 3- 49 Apercu des interfaces du TM54F

Type Mombre
Sorties TOR de sécurité (F-DO) 4
Entrées TOR de sécurité (F-DI) 10
Alimentations détecteur !, dynamisables 2
Alimentation détecteur 1, non dynamisable 1
Entrées TOR pour la vérification des F-DO en cas d'amét test 4

1) Détecteurs - Appareils de sécurité pour la commande et l'acquisition, tels que bouton d'armét
d'urgence et sermures de sécurité, interrupteurs de position et bamiéres immatérielles.

2) Dynamisation : L'alimentation du capteur est activée puis désactivée par le TM54F lors de la
dynamisation forcée afin de vérifier les capteurs, le ciblage et 'électronigue de traitement.

Le TM54F offre 4 sorfies TOR de sécurité et 10 entrées TOR de sécurité. Une sortie TOR de
sécurité est constituée d'une sortie commutant le potentiel de 24 V CC, d'une sortie
commutant le potentiel de masse et d'une entrée TOR pour le contrdle de I'état logique de la
sortie. Une entrée TOR de sécunté est composée de deux entrées TOR.

Remarque

Les valeurs de calcul des F-DO répondent aux exigences de la norme EN 61131-2 pour les
sorties TOR CC avec courant assigneé de 0,5 A.

Les domaines de fonctionnement des F-DI répondent aux exigences de la norme EN 61131-
2 pour les entrées TOR de type 1.

Remarque

Veiller a ce que les F-DI soient réalisées sous forme de cables blindés lorsgue leur longueur
est supérieurs 3 30 m.




