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Zu diesem Dokument

1 Zu diesem Dokument

1.1 Informationen zu dieser Betriebsanleitung

Das Zusatzdokument beschreibt die unterschiedlichen Konfigurationsméglichkeiten sowie die Schnittstellen und Signale
der Interroll MultiControl Al (Analog Interface) und Bl (Bus-Interface) und der angeschlossenen Interroll RollerDrive
EC5000 BI.

Die aktuelle Version dieses Zusatzdokuments finden Sie im Internet unter: www.interroll.com/support/

Alle Angaben und Hinweise in diesem Dokument wurden unter Bericksichtigung der geltenden Normen und
Vorschriften, sowie dem Stand der Technik zusammengestellt.

> Fir einen stérungsfreien und sicheren Betrieb und die Erfillung eventueller Garantieanspriiche lesen Sie zuerst
die Betriebsanleitung der MultiControl sowie der RollerDrive EC5000 und befolgen Sie die Hinweise.

é Fir Schéden und Betriebsstérungen, die aus der Nichtbeachtung dieser Betriebsanleitungen resultieren,

Ubernimmt der Hersteller keine Haftung.

Wenn Sie nach dem Lesen der Betriebsanleitungen noch Fragen haben, wenden Sie sich an den Interroll

Kundenservice. Ansprechpartner in lhrer Néhe finden Sie im Internet unter www.interroll.com/contact/

Anmerkungen und Anregungen zu unseren Betriebsanleitungen unter manuals@interroll.com
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Zu diesem Dokument

1.2 Symbole
Dieses Zeichen weist auf nitzliche und wichtige Informationen hin.

v/ Dieses Zeichen steht fir das Ergebnis einer ausgefihrten Handlung.

A Dieses Zeichen steht fir allgemeine sicherheitsbezogene Informationen.

>  Dieses Zeichen steht fir eine auszufihrende Handlung.

e Dieses Zeichen steht fir Aufzéhlungen.

1.3 Datentypen

Bei der zyklischen und azyklischen Kommunikation mit der MultiControl werden folgende Datentypen verwendet:

Abkirzung Datentyp Beschreibung

BOOL Boolean Wahrheitswert (True / False)

BYTE Byte Bitfolge mit 8 Bit

INT8 Integer 8 Bit Ganzzahlvariable mit 8 Bit

INT16 Integer 16 Bit Ganzzahlvariable mit 16 Bit

INT32 Integer 32 Bit Ganzzahlvariable mit 32 Bit

UINT8 Unsigned Integer 8 Bit Positive Ganzzahlvariable mit 8 Bit
UINT16 Unsigned Integer 16 Bit Positive Ganzzahlvariable mit 16 Bit
UINT32 Unsigned Integer 32 Bit Positive Ganzzahlvariable mit 32 Bit
STRING String Zeichenkette mit maximal 31 Zeichen

Version 1.7 (11/2019) Online
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Beschreibung

2 Beschreibung

Mit der neuen DC-Plattform bestehend aus

* Interroll High Performance Netzteil DC5424 und DC5448
* Interroll MultiControl Al / Bl

* Interroll RollerDrive EC5000 Al / BI

geht Interroll den ersten Schritt Richtung Industrie 4.0.

Neben den bewdhrten Méglichkeiten zur Inbetriebnahme und Programmierung der Komponenten, bietet Interroll
erstmalig eine CANopen-Verbindung zwischen der MultiControl Bl und den angeschlossenen RollerDrive EC5000 BI.

Dadurch ergeben sich unter anderem Méglichkeiten zum Monitoring der angeschlossenen Antriebe und somit eine
frihzeitige Erkennung von méglichem Verschleif3 und daraus resultierend einem planbaren Austausch der betroffenen
RollerDrive.
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Konfigurationsméglichkeiten

3

Konfigurationsméglichkeiten

Um die MultiControl in Betrieb zu nehmen, muss sie zuerst konfiguriert werden. Dies kann auf verschiedene Weisen
geschehen:

Uber eine webbasierte Benutzeroberfléiche an einem Computer, der mit der MultiControl verbunden ist, kénnen alle
Einstellungen konfiguriert werden (siehe ,Betriebsanleitung Interroll MultiControl”)

Direkt an der MultiControl kdnnen mithilfe des Magnetsensors die Sensoren, der Bustyp und die LED-Anzeigen
konfiguriert werden sowie die MultiControl getestet, automatisch konfiguriert oder auf die Werkseinstellungen
zuriickgesetzt werden (siehe ,Der Magnetsensor” auf Seite 11)

Uber Service Data Objects (SDO), die von einer ibergeordneten Steuerung geschrieben werden, kénnen alle
Einstellungen auf3er dem Bustyp konfiguriert werden (siehe ,Service Data Objects (SDO)” auf Seite 15)

Uber eine SPS-Entwicklungsumgebung kénnen der Stationsname, die IP-Konfiguration und Verbindungseinstellungen
gedndert werden

Uber die Plug&Play Funktion beim Austausch der MultiControl, werden die Daten automatisch Gbernommen.

Version 1.7 (11/2019) Online
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Der Magnetsensor

4 Der Magnetsensor
Uber einen optional erhaltlichen Magneten (siche Betriebsanleitung Interroll MultiControl / Anhang / Zubehér) wird
der eingebaute Magnetsensor betdtigt.

Der Magnetsensor befindet sich an der Oberseite der MultiControl, zwischen den beiden ,R” des Schriftzugs
JINTERROLL" kurz vor der Grundplatte (siehe Betriebsanleitung Interroll MultiControl / Produkfinformationen /
Aufbau).

Mithilfe des Magnetsensors k&nnen folgende Funktionen ausgefiihrt werden:
* Sensoren einstellen

* Bustyp einstellen

* Teach-In-Verfahren durchfihren

* LED-Anzeigen ein- oder ausschalten

* MultiControl auf Werkseinstellungen zuriicksetzen

Funktionen auswdhlen

> Magneten an den Magnetsensor halten

v Wenn der Magnetsensor den Magneten erkennt, leuchtet die LED ,Fault” permanent. Nach einer Sekunde
startet ein Lauflicht in der LED-Leiste auf der linken Seite der MultiControl.

Jeder LED ist eine Funktion zugeordnet:

Nr. LED Funktion
1 Sensor 1 Abbruch
2 /01 Sensoren einstellen
3 RD 1 Bustyp einstellen
4 RD 2 Teach-In-Verfahren
5 Sensor 2 LED-Anzeigen der Sensoren / I/O ein- oder ausschalten
6 1/0 2 MultiControl auf Werkseinstellungen zuriicksetzen
7 Sensor 1 + Plug&Play Modus ein-/ausschalten
I/0 1

Version 1.7 (11/2019) Online
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Der Magnetsensor

> Um eine Funktion auszuwdhlen, den Magnet entfernen wenn die entsprechende LED leuchtet.

v Zwei Sekunden nach Entfernen des Magneten wird die Auswahl Gbernommen. Wéhrend dieser Zeit blinken
die LED ,Ready” und ,Net Run” sowie die zur Auswahl gehérende LED. Wenn zu dieser Funktion eine zweite
Auswahl gehért, blinkt fir ca. sieben Sekunden die LED der bisherigen Auswahl.

> Um diese zweite Auswahl anzuwdéhlen, den Magneten nach zwei Sekunden wieder an den Magnetsensor

halten.

v Es startet ein Lauflicht in der LED-Leiste auf der rechten Seite der MultiControl.

Funktion Auswahl Auswahl-Nr. LED

2: Sensoren einstellen PNP Normally Closed 1 Sensor 3
NPN Normally Closed 2 /0 3
PNP Normally Open 3 RD 3
NPN Normally Open 4 RD 4

3: Bustyp einstellen EtherCAT 1 Sensor 3
PROFINET 2 I/0 3
EtherNet/IP 3 RD 3

4: Teach-In-Verfahren Motoren einlesen 1 /03
Start Teach-In 2 RD 4
Abbruch Teach-In 3 Sensor 3

6: MultiControl auf Bestdtigung I/0 4

Werkseinstellungen

zuriicksetzen

> Um die zweite Auswahl zu Gbernehmen, den Magneten entfernen wenn die entsprechende LED leuchtet. Die

Auswahl wird finf Sekunden nach Entfernen des Magneten Gbernommen.

@ Falls der Bustyp EtherCAT gew&hlt wird, kann nach dem Neustart die Benutzeroberfléche nicht mehr
genutzt werden, da dieser Bustyp sie nicht unterstiitzt.

12 von 138

Version 1.7 (11/2019) Online
Zusatzdokument - Inbetriebnahme und Programmierung



Der Magnetsensor

LED-Anzeigen bei Verwendung des Magnetsensors

Wenn der Magnetsensor den Magneten erkennt, leuchtet die LED ,Fault” permanent. Wenn die Einstellung Gber den
Magnetsensor aktiviert ist, blinken zusétzlich die LED ,Ready” und ,Net Run” mit 1 Hz.

LED Zustand Bedeutung

Sensor 1 An Einstellfunktion 1: Abbruch

/01 An Einstellfunktion 2: Sensoren einstellen

I/O 1+ Sensor3  An Auswahl 1 zu Einstellfunktion 2: Sensoren PNP Normally Closed

/01 +1/03 An Auswahl 2 zu Einstellfunktion 2: Sensoren NPN Normally Closed

/O 1+RD3 An Auswahl 3 zu Einstellfunktion 2: Sensoren PNP Normally Open

/0 1+ RD 4 An Auswahl 4 zu Einstellfunktion 2: Sensoren NPN Normally Open

RD 1 An Einstellfunktion 3: Bustyp einstellen

RD 1 + Sensor 3  An Auswahl 1 zu Einstellfunktion 3: EtherCAT

RD1+1/03 An Auswahl 2 zu Einstellfunktion 3: PROFINET

RD1+RD3 An Auswahl 3 zu Einstellfunktion 3: EtherNet/IP

RD 2 An Einstellfunktion 4: Teach-In-Verfahren

RD 2 + Sensor 3  An Auswahl 1 zu Einstellfunktion 4: Motoren Einlesen

RD2+1/03 An Auswahl 2 zu Einstellfunktion 4: Start Teach-In

RD 2 +RD 3 An Auswahl 3 zu Einstellfunktion 4: Abbruch Teach-In

Sensor 2 An Einstellfunktion 5: LED-Anzeigen der Sensoren / |/O ein- oder ausschalten

1/0 2 An Einstellfunktion 6: MultiControl auf Werkseinstellungen zuriicksetzen

/102 +1/0 4 An Bestétigung der Einstellfunktion 6: MultiControl auf Werkseinstellungen
zuriicksetzen

Sensor 3 Blinkt 1 Hz  EtherCAT-Stack wird geladen

/0 3 Blinkt 1 Hz ~ PROFINAT-Stack wird geladen

RD 3 Blinkt 1 Hz  EtherNet/IP-Stack wird geladen
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Der Magnetsensor

Zusammen mit den folgenden Anzeigen blinken die LED ,Ready” und ,Net Run” mit 2 Hz, die LED ,Fault” ist aus.

LED Zustand Bedeutung

RD 1 An Auswahl ,EtherCAT" aktiv, Magnetsensor nicht (mehr) betétigt

Sensor 3 Blinkt 2 Hz

RD 1 An Auswahl ,PROFINET” aktiv, Magnetsensor nicht (mehr) betétigt

I/0 3 Blinkt 2 Hz

RD 1 An Auswahl EtherNet/IP” aktiv, Magnetsensor nicht (mehr) betétigt

RD 3 Blinkt 2 Hz

I/0 2 An Bestétigung zu Einstellfunktion 6: Reset ausgewdhlt, Magnetsensor nicht (mehr)

/O 4 Blinkt 2 Hz ~ betdfigt

Version 1.7 (11/2019) Online
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5

Service Data Objects (SDO) MultiControl

Service Data Objects (SDO) MultiControl

Nahezu alle Einstellungen der MultiControl (bis auf den Bustyp) kénnen iber azyklische Kommunikation veréndert
werden. Diese Kommunikation entspricht den Service Data Objects (SDO) des CANopen-Protokolls. Der Zugriff kann

Uber entsprechende Funktionen nach IEC 61131-3 erfolgen.

Die SDO sind gegliedert in Indizes und Subindizes. Bei der Konfiguration iber EtherCAT-Systeme werden Index und
Subindex durch einen Doppelpunkt getrennt (z. B. Index 0x4700, Subindex A wird zu 0x4700:0A). Beim Zugriff Gber
PROFINET und EtherNet/IP miissen Index und Subindex addiert werden (z. B. 0x4700, Subindex A wird zu 0x470A).

CAN-Gateway
SDO-Index: 0x200

Subindex  Bezeichnung Datentyp  Zugriff Bemerkung
1 CAN Gateway VAR R/W
Versionsinformationen
SDO-Index: 0x4000
Subindex  Bezeichnung Datentyp  Zugriff Bemerkung
1 Hardware STRING R
2 Application Software  STRING R
3 System Software STRING R
4 Network Software STRING R
Herstellerinformationen
SDO-Index: 0x4100
Subindex  Bezeichnung Datentyp  Zugriff Bemerkung
1 Serial Number STRING R
2 Production Date STRING R
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Service Data Objects (SDO) MultiControl

Diagnose Informationen

SDO-Index: 0x4200

Subindex  Bezeichnung Datentyp  Zugriff Bemerkung
1 Motor Voltage Act. UINT16 R Effektive Motor-Versorgungsspannung
[mV]
2 Motor Voltage Max.  UINT16 R Maximale Motor-Versorgungsspannung
[mV]
3 Motor Voltage Min.  UINT16 R Minimale Motor-Versorgungsspannung
[mV]
4 Logic Voltage Act. UINT16 R Effektive Logik-Versorgungsspannung
[mV]
5 Logic Voltage Max. UINT16 R Maximale Logik-Versorgungsspannung
[mV]
6 Logic Voltage Min. UINT16 R Minimale Logik-Versorgungsspannung
[mV]
7 Temperature Act. INT16 R Effektive Temperatur
[d°C]
8 Temperature Max. INT16 R Maximale Temperatur
[d°C]
9 Temperature Min. INT16 R Minimale Temperatur
[d°C]
Version 1.7 (11/2019) Online
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Fehler Informationen

SDO-Index: 0x4300

Service Data Objects (SDO) MultiControl

Subindex  Bezeichnung Datentyp  Zugriff Bemerkung
1 Error State UINT8 R 1 = In Betrieb
2 = Kleiner Fehler
3 = Schwerer Fehler
2 Error Code UINT16 R Fehlernummer des aktuellen Fehlers (0 = kein
Fehler)
8 Time Motor Error 1 UINT32 R Zeit seit letztem Fehler von Motor 1
4 Time Motor Error 2 UINT32 R Zeit seit letztem Fehler von Motor 2
5 Time Motor Error 3 UINT32 R Zeit seit letztem Fehler von Motor 3
6 Time Motor Error 4 UINT32 R Zeit seit letztem Fehler von Motor 4
Netzwerk-Onlinezeit
SDO-Indes 0x4400
Subindex  Bezeichnung Datentyp  Zugriff Bemerkung
0 Network Online Time  UINT32 R Betriebszeit des Busses
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Service Data Objects (SDO) MultiControl

Kontrollprogramm-Informationen

SDO-Index: 0x4500

Subindex  Bezeichnung Datentyp  Zugriff Bemerkung

1 Selected State Table ~ UINT16 R Angewdhltes Applikationsprogramm

2 Version Year UINT16 R Version des Applikationsprogramms

8 Version Month UINT8 R

4 Version Day UINT8 R

5 Version Hour UINT8 R

6 IO 1 Usage UINT8 R IO 1 wird im gewéhlten Applikationsprogramm
verwendet

7 IO 2 Usage UINT8 R IO 2 wird im gewdhlten Applikationsprogramm
verwendet

8 IO 3 Usage UINT8 R IO 3 wird im gewdhlten Applikationsprogramm
verwendet

9 IO 4 Usage UINT8 R IO 4 wird im gewéhlten Applikationsprogramm
verwendet

Version 1.7 (11/2019) Online
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Service Data Objects (SDO) MultiControl

Busparameter

SDO-Index: 0x4600

Subindex  Bezeichnung Datentyp  Zugriff Bemerkung
1 Bus Type UINT8 R Verwendeter Bustyp:
1 = EtherCAT
2 = PROFINET
3 = EtherNet/IP
4 = |/O Controller
2 IP Configuration UINT8 R/W Konfigurationsmodus der Adresse:
Mode 0 = Static
1 = BOOTP
2 = DHCP
&3 IP Address UINT32 R/W Eigene IP-Adresse
4 IP Network Mask UINT32 R/W Subnetzmaske
5 IP Gateway Address  UINT32 R/W IP-Adresse Default Gateway
6 IP Address DNS 1 UINT32 R/W IP-Adresse Domain Name Server #1
7 IP Address DNS 2 UINT32 R/W IP-Adresse Domain Name Server #2
8 IP Host Name STRING R/W IP Host Name
9 IP Domain Name STRING R/W IP Domain Name
A ACD Enable BOOL R/W Erkennung von Adresskonflikten (EtherNet/IP)
B Quick Startup Enable  BOOL R/W Quickstart enable (PROFINET)

@ Falls der Bustyp EtherCAT gewdihlt wird, kann nach dem Neustart die Benutzeroberfléche nicht mehr

genutzt werden, da dieser Bustyp sie nicht unterstitzt.
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Service Data Objects (SDO) MultiControl

Subindex  Bezeichnung Datentyp  Zugriff Bemerkung

C IP Address UINT32 R/W IP-Adresse des Upstream Moduls
Neighbour 1

D IP Address UINT32 R/W IP-Adresse des Downstream Moduls
Neighbour 2

E IP Address UINT32 R/W IP-Adresse seitliches Modul 1
Neighbour 3

F IP Address UINT32 R/W IP-Adresse seitliches Modul 2
Neighbour 4

10 IP Address UINT32 R/W IP-Adresse Transfer Zone 1
Neighbour 5

11 IP Address UINT32 R/W IP-Adresse Transfer Zone 2
Neighbour 6

12 IP Address UINT32 R/W IP-Adresse Transfer Zone 3
Neighbour 7

13 IP Address UINT32 R/W IP-Adresse Transfer Zone 4
Neighbour 8

14 Big Endian Format BOOL R/W SPS-Daten sind im Big-Endian-Format (MSB zuerst)

15 Process Image UINT8 R 1 = Universal Full

Variant Input 2 = Universal Compact

16 Process Image UINT8 R 3 = Control Mode
Variant Output 4 = /O Mode
5 = 1/O Mode Tiny
6 = CANopen
17 PaP Enable BOOL R/W True = Plug&Play enabled
False = Plug&Play disabled
18 Restart System UINT8 R/W 127 = Restart

Im Big Endian Format wird bei zusammengesetzten Daten das héherwertige Byte zuerst gespeichert.
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Service Data Objects (SDO) MultiControl

Motoreinstellungen

SDO-Index: 0x4700

Subindex  Bezeichnung Datentyp  Zugriff Bemerkung Min.  Max.
1 Motor Type 1 UINT8 R/W Motortyp am Anschluss RD1: 0 4
0 = None
1 =EC310
2 = VDC_SPEED
3 = VDC_POSITION
4 = EC5000
2 Motor Type 2 UINT8 R/W Motortyp am Anschluss RD2
3 Motor Type 3 UINT8 R/W Motortyp am Anschluss RD3
4 Motor Type 4 UINT8 R/W Motortyp am Anschluss RD4
5 Direction CW 1 BOOL R/W True = RollerDrive dreht im
6 Direction CW 2 pooL  R/w  Uhrzeigersinn
. False = RollerDrive dreht gegen
7 Direction CW 3 BOOL R/W den Uhrzeigersinn
8 Direction CW 4 BOOL R/W
9 Diameter 1 [mm] UINT16 R/W Rollendurchmesser RollerDrive 30 100
A Diameter 2 [mm| UINT16 R/W
B Diameter 3 [mm] UINT16 R/W
(@ Diameter 4 [mm| UINT16 R/W
D Gear Ratio 1 UINT16 R/W RollerDrive Getriebeuntersetzung 1 100
E Gear Ratio 2 UNTI6  Rew XTI
F Gear Ratio 3 UNTI6  Ryw  hor XK einfragen!
10 Gear Ratio 4 UINT16 R/W
11 Speed Normal 1 [mm/s] UINT16 R/W Normale Férdergeschwindigkeit 100 2000
12 Speed Normal 2 [mm/s] UINT16  R/W
13 Speed Normal 3 [mm/s] UINT16 R/W
14 Speed Normal 4 [mm/s] UINT16 R/W
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Service Data Objects (SDO) MultiControl

Subindex Bezeichnung Datentyp ~ Zugriff  Bemerkung Min.  Max.
15 Speed Alternate 1 UINT16 R/W Alternative Geschwindigkeit 100 2000

[mm/s] RollerDrive
16 Speed Alternate 2 UINT16 R/W

[mm/s]
17 Speed Alternate 3 UINT16 R/W

[mm/s]
18 Speed Alternate 4 UINT16 R/W

[mm/s]
19 Acceleration 1 [mm/s?]  UINT16 R/W Startrampe RollerDrive 0 19999
1A Acceleration 2 [mm/s?]  UINT16 R/W
1B Acceleration 3 [mm/s?]  UINT16 R/W
1C Acceleration 4 [nm/s?]  UINT16 R/W
1D Deceleration 1 [mm/s?]  UINT16 R/W Bremsrampe RollerDrive 0 19999
1E Deceleration 2 [nm/s?]  UINT16 R/W
1F Deceleration 3 [mm/s?]  UINT16 R/W
20 Deceleration 4 [mm/s?]  UINT16 R/W
21 Throughput 1 [Parts/h]  UINT16 R Errechneter Durchsatz Sensor 1 0 65535
22 Throughput 2 [Parts/h]  UINT16 R Errechneter Durchsatz Sensor 2 0 65535
23 Throughput 3 [Parts/h] ~ UINT16 R Errechneter Durchsatz Sensor 3 0 65535
24 Throughput 4 [Parts/h]  UINT16 R Errechneter Durchsatz Sensor 4 0 65535
25 Delay Start [ms] UINTT16 R/W
26 Delay Stop [ms] UINT16 R/W
27 Use Old Brake Voltage ~ BOOL R/W Chopper-Einsatzspannung

umschalten
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Ein- und Ausgéinge
SDO-Index: 0x4800

Service Data Objects (SDO) MultiControl

Subindex  Bezeichnung Datentyp  Zugriff Bemerkung

1 Type PNP Sensor 1 BOOL R/W True = PNP-Sensor

2 Type PNP Sensor 2 BOOL R/W FALSE = NPN-Sensor

3 Type PNP Sensor 3 BOOL R/W

4 Type PNP Sensor 4 BOOL R/W

5 Type PNP AUX 1 BOOL R/W True = PNP-Sensor

6 Type PNP AUX 2 BOOL R/W FALSE = NPN-Sensor

7 Type PNP AUX 3 BOOL R/W Achtung: Dies wirkt sich auch auf die Verwendung
von AUX als Ausgang aus!

8 Type PNP AUX 4 BOOL R/W

9 Polarity Pos Sensor 1T BOOL R/W True = Positive Polaritdt Sensor

A Polarity Pos Sensor 2 BOOL R/W (Physisch , 1" entspricht logisch , 1)

B Polarity Pos Sensor 3 BOOL R/W False = Negative Polarit&t Sensor

C Polarity Pos Sensor 4 BOOL  R/W (Physisch 0" entspricht logisch ,17)

D Polarity Pos AUX 1 BOOL R/W

E Polarity Pos AUX 2 BOOL R/W

F Polarity Pos AUX 3 BOOL R/W

10 Polarity Pos AUX 4 BOOL R/W

11 1O Function AUX 1 UINT8 R/W Funktionsauswahl for AUX I/O

12 IO Function AUX 2~ UINT8 R/W (Siehe Seite 82)

13 1O Function AUX 3 UINT8 R/W

14 1O Function AUX 4 UINT8 R/W

15 IO Diagnose LED On  BOOL R/W TRUE = LED an

FALSE = LED aus
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Service Data Objects (SDO) MultiControl

Subindex  Bezeichnung Datentyp  Zugriff Bemerkung Min.  Max.
16 IO Output disable BOOL R/W True = Ausgang augeschaltet wenn
Steuerspannung zu niedrig
False = Ausgang eingeschaltet
17 Sensor 1 ON Delay UINT16 R/W Verzégerung in ms 0 65535
18 Sensor 2 ON Delay UINT16 R/W
19 Sensor 3 ON Delay UINT16 R/W
1A Sensor 4 ON Delay UINT16 R/W
1B Sensor 5 ON Delay UINT16 R/W
1C Sensor 6 ON Delay UINT16 R/W
1D Sensor 7 ON Delay UINT16 R/W
1E Sensor 8 ON Delay UINT16 R/W
1F Sensor 1 OFF Delay UINT16 R/W
20 Sensor 2 OFF Delay UINT16 R/W
21 Sensor 3 OFF Delay UINT16 R/W
22 Sensor 4 OFF Delay UINT16 R/W
23 Sensor 5 OFF Delay UINT16 R/W
24 Sensor 6 OFF Delay UINT16 R/W
25 Sensor 7 OFF Delay UINT16 R/W
26 Sensor 8 OFF Delay UINT16 R/W
Version 1.7 (11/2019) Online
24 von 138 Zusatzdokument - Inbetriebnahme und Programmierung



Service Data Objects (SDO) MultiControl

Applikationsmodul
SDO-Index: 0x4900

Subindex  Bezeichnung Datentyp  Zugriff Bemerkung

1 State Table ID UINT16 R/W 1/O Device = OxFFFF
ZPA Single Release 1 Zone = 0x00
ZPA Single Release 2 Zone = 0x01
ZPA Single Release 3 Zone = 0x02
ZPA Single Release 4 Zone = 0x03
ZPA Train Release 1 Zone = 0x04
ZPA Train Release 2 Zone = 0x05
ZPA Train Release 3 Zone = 0x06
ZPA Train Release 4 Zone = 0x07
ZPA Transfer In = 0x08
ZPA Transfer Out = 0x09
ZPA Merge = 0x0A
ZPA HPD = 0x0B
HPD Semi Automatic = 0x0C
Transfer Semi Automatic = 0x0D

Timer 1 [ms] UINT16 R/W Applikationsprogramm I/O-Device: Keine

Timer 2 [ms] UNTI6  R/W Bedeutung
- Andere Applikationsprogramme: Einstellung
Timer 3 [ms] UINT16 R/W

gemdB Beschreibung
Timer 4 [ms] UINT16 R/W

Qx| W N
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Service Data Objects (SDO) MultiControl

Fehlerverhalten

SDO-Index: 0x4A00

Subindex  Bezeichnung Datentyp  Zugriff Bemerkung
1 Bus Error Handling UINT8 R/W 1 = Ignore - Fehler wird ignoriert
2 Over Voltage Error UINT8 R/W 2 = Warning - Fehler wird iiber LED angezeigt
Handling und protokolliert
3 Under Voltage Error UINTS R/W 3 = Minor Error - Motor wird sofort angehalten
Handling (I/O-Device) bzw. Motor wird innerhalb
eines Logik-Programms angehalten (anderes
4 Rollerl?rive Error UINT8 R/W Applikationsprogramm).
bl 4 = Severe Error - Motor wird sofort angehalten.
5 State Table Error UINT8 R/W
Handling
6 Sensor Error Handling  UINT8 R/W
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Beschreibung der Service Funktionen

6 Beschreibung der Service Funktionen
6.1 Teach-in

Das Teach-In-Verfahren bietet die M&glichkeit der automatischen Adressierung von mehreren MultiControl. Weiterhin
kann die Konfiguration einer MultiControl auf andere MultiControl ibertragen werden.

Das Verfahren kann durch Verwendung des Magnetschliissels oder durch eine Funktion im Webserver ausgeldst
werden.

Teach-in ist bei Netzwerkkonfiguration ,EtherCAT” nicht verfigbar!

Nach dem durchgefihrten Teach-In befinden sich alle Module im ZPA-Modus.

Wird eine Einstellung in der ersten MultiControl vor dem Verfahren gedndert, so befinden sich die MultiControl nach
dem Teach-In-Verfahren im gewdhlten Control-Programm.

Beispiel:

Gednderte Werte MultiControl 1
* Normal speed: 0,8 m/s

* |P address: 192.168.0.20

* Control Program: |/O Device

Nach dem Teach-In befindet sich die Anlage im I/O Device, alle RollerDrive sind auf den Geschwindigkeitswert 0,8 m/s
eingestellt, die IP-Adresse wurde jeweils um den Wert 1 hochgezahlt (192.168.0.21, 192.168.0.22,...).

Das Teach-In-Verfahren wird immer an der ersten MultiControl im Férderer gestartet. Bei der Ubergabe von einer
an die néchste MultiControl werden alle MultiControl angesprochen. Aus diesem Grund ist das Teach-In von dem
physikalischen Aufbau der Busleitung (Topologie) unabhéngig.

Folgende Einstellungen werden dabei ermittelt bzw. festgelegt:
* Die Netzwerkeinstellungen (Host-Name, IP-Adresse, Bus-Protokoll, Nachbarschaftsadressen,...)
* Die Anwendungseinstellungen (Motoreinstellungen, Steuerprogramm, Sensoreinstellungen, digitale 1/0,...)

* Die Fehlereinstellungen

Voraussetzungen

¢ Alle MultiControl befinden sich im Auslieferungszustand oder im Zustand der Werkseinstellung.
* Richtige Einstellung der Sensortypen (Type PNP/NPN und Schaltlogik normally open/closed).
* Alle Sensoren missen vom gleichen Typ sein.

* Auf dem Férderer befindet sich kein Férdergut.

Der Vorgang erfolgt in mehreren Schritten:
Schritt 1: Einlesen der Motor-Konfiguration

Schritt 2: Zuordnen der ,Slave RollerDrive”
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Beschreibung der Service Funktionen

Grundeinstellung der MultiControl

Alle Netzwerk-, Anwendungs-, und Fehlereinstellungen der ersten MultiControl kénnen vor dem Teach-In-Verfahren
gedindert werden. Die Namen (Host name) und IP-Adressen der weiteren angeschlossenen MultiControl werden
wéhrend des Teach-In-Verfahrens jeweils um den Wert 1 erh&ht. Die Einstellungen der ersten MultiControl werden in
die folgenden tbertragen.

Einlesen der Motoren

1. Uber Webbrowser im Meni Service / Teach-In / Init
2. Mit dem Magnetschlissel:

Zum Starten des Teach-In-Vorgangs den Magnetsensor betdtigen. Wenn der Magnetsensor den Magneten
erkennt, leuchtet die LED ,Fault” permanent.

4 Nach einer Sekunde beginnt die LED-Leiste auf der linken Seite der MultiControl ein Lauflicht.

> Sobald die LED ,RD 2 leuchtet, den Magnetschlissel entfernen und warten bis das Lauflicht der rechten LED-
Leiste startet.

» Den Magnetsensor erneut betétigen.
> Wenn die LED ,I/O 3" leuchtet, den Magneten entfernen.

Die an der ersten MultiControl angeschlossenen RollerDrive drehen sich, etwas verzégert drehen sich alle RollerDrive
der Férderanlage.

Sollte eine RollerDrive pulsend drehen, ist eine andere an derselben MultiControl angeschlossene RollerDrive
fehlerhaft oder falsch eingesteckt.

Zuordnen von Slave RollerDrive

1. Uber Webbrowser im Meni Service / Teach-In / Start
2. Mit dem Magnetschlissel:
> Mit dem Magnetschlissel erneut die LED ,RD 2” auf der linken Seite auswéhlen, den Magnetschlisssel entfernen

und warten bis das Lauflicht auf der rechten LED-Leiste startet.
> Den Magnetsensor erneut betétigen. Wenn die LED ,RD 4” leuchtet, den Magnetschliissel entfernen.

Sind an eine MultiControl RollerDrive angeschlossen, aber keine zugehérigen Zonensensoren, werden diese als
Slave RollerDrive erkannt. Die Slave RollerDrive einer Zone drehen sich pulsend. Durch Betétigen des entsprechenden
Zonensensors erfolgt die Zuordnung der Slave RollerDrive.

Programm Zugeordnete Motoren und Sensoren
4fach-Stauplatz B1 (fir M1), B2 (fur M2), B3 (fur M3), B4 (fur M4)
3fach-Stauplatz B1 (fir M1), B2 (fur M2), B3 (fur M3)
2fach-Stauplatz B1 (for M1 + M3), B2 (fir M2 + M4)
1fach-Stauplatz B1 (for M1 + M2 + M3 + M4)
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Beschreibung der Service Funktionen

Nachdem alle Slave RollerDrive zugeordnet sind, beginnt die RollerDrive der ersten Zone sich alternierend zu drehen.

Sobald sich die RollerDrive in die gewiinschte Férderrichtung dreht, ein Férdergut in den Zonensensor der ersten
Zone stellen. Das Teach-In-Verfahren l&uft nun automatisch ab. Sollte die Drehrichtung einer RollerDrive nicht mit
der Forderrichtung Gbereinstimmen, wird diese gedéindert (Férdergut pendelt). Bedingt durch die erforderliche
Datenibertragung entstehen Pausen bei den Ubergéngen von einer MultiControl zur néichsten.

Nachdem das Férdergut den letzten Zonensensor erreicht hat, kann das Férdergut entnommen werden, da es sonst
aus der letzten Zone rausgeférdert wird und herunterfallen kann.

Das Teach-In wird automatisch abgeschlossen und der Férderer wird neu initialisiert. Nach dem Neustart ist die
Anlage betriebsbereit.

Abbrechen des Teach-In-Verfahrens

1. Uber die Web-Bedienoberflache im Meni Service / Teach-In / Abort
2. Mit dem Magnetschlissel:

Um das Teach-In-Verfahren abzubrechen, den Magnetsensor betétigen. Wenn der Magnetsensor den
Magnetschliissel erkennt, leuchtet die LED ,Fault” permanent.

> Nach einer Sekunde beginnt in der LED-Leiste auf der linken Seite der MultiControl ein Lauflicht.

> Sobald die LED ,RD 2" leuchtet, den Magnetschliissel entfernen und warten, bis das Lauflicht in der rechten
LED-Leiste startet.

> Den Magnetsensor erneut betdtigen.

> Wenn die LED ,Sensor 3" leuchtet, den Magnetschlissel entfernen.

Konfigurieren der Sensoren
Falls die Sensoreinstellungen geéindert werden und das ZPA-Programm gewiinscht ist, muss das Gber den Webbrowser
eingestellt werden.

Sollten Sensoren nicht zur Werkseinstellung der MultiControl passen, ist es méglich, diese mit Hilfe des Magneten zu
&ndern:

> Den Magnetsensor betétigen. Wenn der Magnetsensor den Magneten erkennt, leuchtet die LED ,Fault”
permanent.

> Nach einer Sekunde beginnt in der LED-Leiste auf der linken Seite der MultiControl ein Lauflicht.

> Sobald die LED ,I/O1” leuchtet, bitte den Magneten entfernen und warten, bis das Lauflicht in der rechten LED-
Leiste startet. Den Magnetsensor erneut betétigen.

> Wenn die LED des gewiinschten Sensor-Typs leuchtet, den Magneten entfernen.

Sensor-Typ LED MultiControl
PNP Normally Closed Sensor 3

NPN Normally Closed I/0 3

PNP Normally Open RD 3

NPN Normally Open RD 4
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Beschreibung der Service Funktionen

6.2 Plug&Play

Eine MultiControl ist per Plug-and-Play-Technik einfach austauschbar.

Plug&Play ist bei Netzwerkkonfiguration ,EtherCAT” nicht verfiigbar!

Durch das Verfahren konfiguriert sich eine MultiControl ohne externen Zugriff. Die ausgetauschte MultiControl
empféngt identische Einstellungen wie das entfernte Modul.

Sind mehrere MultiControl gleichzeitig zu tauschen muss das halbautomatische Plug-and-Play-Verfahren gewdhlt
werden.

Befindet sich eine MultiControl in Werkseinstellungen ist die Plug-and-play-Technik grundsétzlich aktiviert.
Aktivieren/deaktivieren:

1. Uber die Web-Bedienoberfléche im Menis Service / Plug&Play

2. Mit dem Magnetschlissel:

> Zum Starten der Plug-and-Play-Funktion den Magnetsensor betétigen. Wenn der Magnetsensor den Magneten
erkennt, leuchtet die LED ,Fault” permanent.

> Nach einer Sekunde beginnt in der LED-Leiste auf der linken Seite der MultiControl ein Lauflicht.

> Sobald die LED ,Sensor 1” leuchtet, den Magnetschlissel entfernen und warten, bis das Lauflicht in der rechten
LED-Leiste startet.

> Den Magnetsensor erneut betétigen.

> Wenn die LED ,I/O 1" leuchtet, den Magnetschlissel entfernen.
LED ,Sensor 3" blinkt - deaktiviert
LED ,I/O 3" blinkt - aktiviert

Um die Einstellung zu éndern, Magnetschlisssel solange in die Position halten bis gewiinschte Option angewdhlt ist.

Das Andern dieser Option kann an jeder MultiControl vorgenommen werden und I6st eine Ubertragung auf
alle MultiControl im selben Subnetz aus, um ihre Plug-and-Play-Einstellungen entsprechend zu &ndern.

Nach zwei Neustarts einer neuen MultiControl ist die identische Konfiguration wie vor dem Ersatz
wiederhergestellt und die Einheit ist betriebsbereit.
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6.3

Beschreibung der Service Funktionen

Plug&Play halbautomatisch

Gerdt, das konfiguriert werden soll, in den Halbautomatik-Modus versetzen:

> Funktion 7 (LED ,Sensor 1 + ,I/O 1) auswahlen

> Funktion 3 (LED ,RD 3“) auswéhlen

Nachdem die LED ,RD 1” aufleuchtet, ist die MultiControl bereit Konfigurationen zu empfangen.

Dieser Modus ist zeitlich nicht begrenzt. Das Abbrechen ist nur durch Neustart der MultiControl maglich.

Immer nur eine MultiControl zum Empfang vorbereiten! Andernfalls werden alle vorbereiteten Einheiten die
gleiche Konfiguration erhalten.

Plug&Play ist bei Netzwerkkonfiguration ,EtherCAT” nicht verfigbar!

Das Up- oder Downstream-Gerdt in gleicher Weise in Halbautomatik-Modus versetzen (Falls eine
MultiControl mehrere Nachbarn vermisst, ist zu beachten, dass Upstream die héchste und Transfer 4 die
niedrigste Prioritét hat).

> Funktion 7 (LED ,Sensor 1" + ,I/O 1”) auswdhlen
> Funktion 3 (LED ,RD 3") auswdhlen

Diese MultiControl sendet die Konfigurationen an die Einheit, die die Konfigurationen erwartet. Es ist mdglich
mehrmals hintereinander die Daten zu senden, falls das Senden / Empfangen der Daten nicht beim ersten
Mal funktioniert hat. Nach zwei Neustarts ist das neue Gerét konfiguriert und betriebsbereit.

Das Anlernen einer neuen MultiControl funktioniert nur iber die Up- oder Downstream MultiControl. Das
Anlernen eines Transferpartners ist nicht mdglich.

Auf gleiche Weise alle anderen nicht konfigurierten MultiControl wiederherstellen.

Das Plug & Play funktioniert nicht wenn die IP-Adresse nicht aus der statischen Adresszuweisung stammt.

Tritt wéhrend des Plug-and-Play ein Fehler auf, leuchtet die LED ,I/O 3" zusétzlich zu den blinkenden LED
JSensor 1,1/0 1, 1/0O 2 und Sensor 2“.

Um den Fehler zu quittieren mit dem Magnetschlissel die Funktion 7 (LED ,Sensor 1” und ,I/O 1) und die
Funktion 4 (LED ,RD 4") auswdéhlen.

Danach einen Werksreset Gber Funktion 6 durchfihren (LED ,I/O 2" und Funktion 6 ,LED ,I/O 4°).

Version 1.7 (11/2019) Online
Zusatzdokument - Inbetriebnahme und Programmierung 31 von 138
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7 CANopen SDO-Objekte RollerDrive Bl
Communication Specified Objects
Object-  Sub Name Data Acc  Min. Max. Default Mapp-
ID Index Type fahig
1000h  00h  Device Type UINT32  const 0x420192  x
100Th ~ 00h  Error Register UINT8  ro 0 ™
1002h  00h  Manufacturer Status ro 0 ™
Register
1003h  00h  Pre-defined Error Field UINT32 ro 0 X
1005h  00h  COB-ID SYNC Message UINT32 rw 0x80 X
1006h  00h  Communication Cycle UINT32 rw 0 x
Period
1007h  00h  Synchronous Window UINT32 rw 0 X
Length
1008h  00h  Manufacturer Device Name  String const EC5000 X
1009h  00h  Manufacturer Hardware String const 4 4 1.00 X
Version Character  Character
100Ah  00h  Manufacturer Software String const 4 4 011/ X
Version Character ~ Character 044
1010h  0Oh  Store Parameters - Array UINT8  const 4 X
0Th  All Parameters Exept UINT32 wo Lsave” = X
NodelD 0x65766173
02h Communication Parameter  UINT32 rw Lsave” X
(Com)
03h  Application Parameters UINT32 rw Jsave” X
(App)
04h Manufacturer Parameters UINT32 rw Lsave” e
ASW (Man1)
05h  Manufacturer Parameters UINT32 rw Lsave” X
SSW (Man2)
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Object-  Sub Name Data Acc  Min. Max. Default Mapp-
ID Index Type fahig
1011h  00h  Restore Parameters - Array  UINT8  const 4 X
01h  All Parameters Except UINT32 rw "load" X
NodelD
02h  Communication Parameter ~ UINT32  rw "load" X
03h  Application Parameter UINT32 rw "load" X
04h  Manufacturer Parameters UINT32 rw "load" X
ASW
05h  Manufacturer Parameters UINT32 rw "load" X
SSW
1014h COB-ID Emergency UINT32 rw 0x80 X
Message
1015h Inhibit Time EMCY UINT16 rw 100 X
1016h  00h  Consumer Heartbeat Time ~ UINT8  const 1 X
- Array
01h  Consumer Heartbeat Time ~ UINT32 rw 0 X
]
1017h Producer Heartbeat Time UINT16 rw 1000 X
1018h  00h Identity Object (Vendor-ID)  UINT8  const 4 X
01h  Vendor-ID UINT32 ro 0x44B X
02h  Product Code UINT32 ro Ox1 X
03h  Revision Number UINT32 ro 0x00010001  x
04h  Serial Number UINT32 ro 0 4294967295 x X
1019h  00h  Synchronous Counter UINT8  rw 0 X
Overflow Value
1029h  00h  Error Behavior UINT8  const 0 X
01h  Communication Error{1] UINT8  rw 0 X
02h  Communication Error[2] UINT8  rw 0 X
03h  Communication Error{3] UINT8  rw 1 X
04h  Communication Error[4] UINT8  rw 0 X
05h  Communication Error[5] UINT8  rw 0 X
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Object- Sub Name Data Acc  Min. Max. Default Mapp-
ID Index Type fahig
1200h  00h 1.SDO Server Parameter UINT8  const 2 X
01h  COB-ID Client -> Server UINT16  const 600h + X
NodelD
02h  COB-ID Server-> Client UINT16  const 580h + X
NodelD
1400h  00h  1.RPDO Communication UINT8  const 2 X
Parameter
01h  COB-ID UINT32 ro 000000001  OxFFFFFFFF 200h + X
NodelD
02h  Transmission Type UINT8  rw 255 X
1401Th  00h 2. RPDO Communication UINT8  const 2 X
Parameter
01h  COB-ID UINT32 ro 0x00000001  OxFFFFFFFF 300h + X
NodelD
02h  Transmission Type UINT8  rw 255 X
1402h  00h 3. RPDO Communication UINT8  const 2 X
Parameter
01h  COB-ID UINT32 ro 000000001 OxFFFFFFFF 400h + X
NodelD
02h  Transmission Type UINT8  rw 255 X
1403h  00h 4. RPDO Communication UINT8  const 2 X
Parameter
01h  COB-ID UINT32 rw 0x00000001  OxFFFFFFFF 0x80000500h
+ NodelD
02h  Transmission Type UINT8  rw 255 X
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Object- Sub  Name Data Acc  Min. Max. Default Mapp-
D Index Type fahig
1600h  00h  1.RPDO Mapping UINT8  const 1 X
Parameter
01h 1. Mapping Object UINT32 ro 6040 0010h  x
02h 2. Mapping Object UINT32 ro 6060 0008h
03h 3. Mapping Object UINT32 ro 0 X
04h 4. Mapping Object UINT32 ro 0 X
05h 5. Mapping Object UINT32 ro 0 X
06h 6. Mapping Object UINT32 ro 0 X
07h 7. Mapping Object UINT32 ro 0 X
08h 8. Mapping Object UINT32 ro 0 X
160Th  00h  2.RPDO Mapping UINT8  const 2 X
Parameter
01h 1. Mapping Object UINT32 ro 6040 0010h  x
02h 2. Mapping Object UINT32 ro 607A0020h  x
03h 3. Mapping Object UINT32 ro 0 X
04h 4. Mapping Object UINT32 ro 0 X
05h 5. Mapping Object UINT32 ro 0 X
06h 6. Mapping Object UINT32 ro 0 X
07h 7. Mapping Object UINT32 ro 0 X
08h 8. Mapping Object UINT32 ro 0 X
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Object- Sub  Name Data Acc  Min. Max. Default Mapp-
ID Index Type fahig
1602h  00h  3.RPDO Mapping UINT8  const 3 X
Parameter

01h 1. Mapping Object UINT32 ro 60400010h

02h 2. Mapping Object UINT32 ro 60FF0020h  x

03h 3. Mapping Object UINT32 ro 0 X

04h 4. Mapping Object UINT32 ro 0 X

05h 5. Mapping Object UINT32 ro 0 X

06h 6. Mapping Object UINT32 ro 0 X

07h 7. Mapping Object UINT32 ro 0 X

08h 8. Mapping Object UINT32 ro 0 X
1603h  00h  4.RPDO Mapping UINT8  const 0 X

Parameter

01h 1. Mapping Object UINT32 rw 0 X

02h 2. Mapping Object UINT32 rw 0 X

03h 3. Mapping Object UINT32 rw 0 X

04h 4. Mapping Object UINT32 rw 0 X

05h 5. Mapping Object UINT32 rw 0 X

06h 6. Mapping Object UINT32 rw 0 X

07h 7. Mapping Object UINT32 rw 0 X

08h 8. Mapping Object UINT32 rw 0 X
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Object-  Sub Name Data Acc  Min. Max. Default Mapp-
ID Index Type fahig
1800h  00h 1. TPDO Communication UINT8  const 6 X
Parameter
01h  COB-ID UINT32 rw 0180h + x
NodelD
02h  Transmission Type UINT8  rw 255 X
03h  Inhibit Time UINT16 rw 1000 X
04h  Reserved UINT8  rw 0 X
05h  Event Timer UINT16  rw 2000 -> X
0x07D0
06h  SyncStartValue UINT8  rw 0 X
180Th  00h 2. TPDO Communication UINT8  const 6 X
Parameter
01h  COB-ID UINT32 ro 0280h + x
NodelD
02h  Transmission Type UINT8  rw 255 X
03h  Inhibit Time UINT16 rw 1000 X
04h  Reserved UINT8  rw 0 X
05h  Event Timer UINT16 rw 2000 -> X
0x07D0
06h  SyncStartValue UINT8  rw 0 X
1802h 00h 3. TPDO Communication UINT8  const [¢) X
Parameter
01h  COB-ID UINT32 rw 0380h + x
NodelD
02h  Transmission Type UINT8  rw 1 X
03h  Inhibit Time UINT16 rw 1000 -> X
0x03E8
04h  Reserved UINT8  rw 0 X
05h  Event Timer UINT16 rw 2000 -> X
0x07D0
06h  SyncStartValue UINT8  rw 0 X
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Object-  Sub Name Data Acc  Min. Max. Default Mapp-
ID Index Type fahig
1803h  00h 4. TPDO Communication UINT8  const 6 X
Parameter
01h  COB-ID UINT32  rw 0480h +  x
NodelD
02h  Transmission Type UINT8  rw 255 X
03h  Inhibit Time UINT16  rw 1000 X
04h  Reserved UINT8  rw 0 X
05h  Event Timer UINT16  rw 2000 X
06h  SyncStartValue UINT8  rw 0 X
1A00H 00h  1.TPDO Mapping UINT8  const 5 X
Parameter
01h 1. Mapping Object UINT32 ro 60410010h
02h 2. Mapping Object UINT32 ro 60610008h
03h 3. Mapping Object UINT32 ro 1001 0008h  x
04h 4. Mapping Object UINT32 ro 2200 0610h  x
05h 5. Mapping Object UINT32 ro 6077 0010h
06h 6. Mapping Object UINT32 ro 0 X
07h 7. Mapping Object UINT32 ro 0 X
08h 8. Mapping Object UINT32 ro 0 X
1A0Th  00h 2. TPDO Mapping UINT8  const 2 X
Parameter
01h 1. Mapping Object UINT32 ro 6041 0010h  x
02h 2. Mapping Object UINT32 ro 6064 0020h
03h 3. Mapping Object UINT32 ro 0 X
04h 4. Mapping Object UINT32 ro 0 X
05h 5. Mapping Object UINT32 ro 0 X
06h 6. Mapping Object UINT32 ro 0 X
07h 7. Mapping Object UINT32 ro 0 X
08h 8. Mapping Object UINT32 ro 0 X
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Object- Sub  Name Data Acc  Min. Max. Default Mapp-
D Index Type fahig
1A02h  00h  3.TPDO Mapping UINT8  const 2 X
Parameter
01h 1. Mapping Object UINT32 ro 6040 0010h  x
02h 2. Mapping Object UINT32 ro 606C 0020h
03h 3. Mapping Object UINT32 ro 0 X
04h 4. Mapping Object UINT32 ro 0 X
05h 5. Mapping Object UINT32 ro 0 X
06h 6. Mapping Object UINT32 ro 0 X
07h 7. Mapping Object UINT32 ro 0 X
08h 8. Mapping Object UINT32 ro 0 X
1A03h  00h 4. TPDO Mapping UINT8  const 0 X
Parameter
01h 1. Mapping Object UINT32 rw 0 X
02h 2. Mapping Object UINT32 rw 0 X
03h 3. Mapping Object UINT32 rw 0 X
04h 4. Mapping Object UINT32 rw 0 X
05h 5. Mapping Object UINT32 rw 0 X
06h 6. Mapping Object UINT32 rw 0 X
07h 7. Mapping Object UINT32 rw 0 X
08h 8. Mapping Object UINT32 rw 0 X
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Bootloader Objects

Object-  Sub Name Data Acc  Min. Max. Default Mapp-
ID Index Type fahig
1F51Th  00h  Switch Bootloader Mode const X
01h  Program Control UINT8  rw 0 255 X
1F80h  00h  Nmt Startup UINT32 rw X
Monitoring
Object- Sub  Name Data Acc  Min. Max. Default Mapp-
ID Index Type fahig
2200h  00h  Monitoring Values UINT8  ro 9 X
01h  Start Stops UINT32 ro 0 COS ™™
02h  Working Hours UINT32 ro 0 COS ™M
03h  Uptime (Laufzeit) UINT32 ro 0 COs ™M
04h  Temperature Absolute INT16  ro 0 COS ™M
Minimum
05h  Temperature Absolute INT16  ro 0 COS TM
Maximum
06h  Actual Temperature INT16  ro 0 COSs ™M
07h  Number of Quick Stops UINT32 ro 0 COS ™M
08h  Power Average (mech.) UINT32 ro 0 COS ™M
0%h  Number of Rotations UINT32 ro 0 COS ™
2210h  00h Lifetime traffic light UINT8  ro 0=grin; 1=gelb 0 COS ™M
2211h  00h  Hedlth traffic light UINT8  ro 3 COSTM
01h  Temperature UINT8  ro 0 = griin 0 COST™™M
02h  Power UINT8  ro 1 = gelb 0 COS ™M
03h  Error quantity UINT8  ro 2 = rot 0 COS ™M
2220h  00h  Andlog value output UINT8  ro 1 COS ™M
01h  Andlog Sensor voltage [mv] UINT16  ro 0 COS ™
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CANopen SDO-Objekte RollerDrive Bl

Thresholds
Object- Sub  Name Data Acc  Min. Max. Default Mapp-
ID Index Type fahig
4231h  00h  High Temperature Warning  UINT8  const X
Level
0lh  Threshold INT16  rw 50 110 95 X
02h  Hysterese INT16 rw 2 50 2 x
Application Parameters
Object- Sub  Name Data Acc  Min. Max. Default Mapp-
ID Index Type fahig
4650h  00h  Bus Address UINT8  const X
0Th  NodelD Static UINT8  rw 0 127 1 x
02h  NodelD Actual UINT8  ro 1 127 1 X
4651Th  00h  Baud Rate UINT8  const O 2 X
01h  CAN UINTT6  rw 125 250 250 x
02h  UART UINTT6  rw 19200 19200 19200 x
4FFEh 00h  Actual SDO Server User UINT8 X
4FFFh 00h  User Login UINT32 X
General Objects
Object- Sub  Name Data Acc  Min. Max. Default Mapp-
ID Index Type fahig
6007h  00h  Abort Connection Option INT16  rw 0 X
Code
6040h  00h  Controlword UINT16 ew 0 RM
6041h  00h  Statusword UINT16 ro 0 ™
6060h  00h  Mode of Operation INT8 rw 0 1,3,6 3 RM
6061h  00h  Mode of Operation Display INT8 ro 3 ™
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Velocity Mode
Object- Sub  Name Data Acc  Min. Max. Default Mapp-
ID Index Type fahig
60FFh ~ 00h  Target Velocity INT32  rw -3000 3000 0 RM
606Bh  00h  Velocity Demand Value INT32  ro 0 ™
606Ch  00h  Velocity Actual value INT32 ro 0 ™
607Fh  00h  Max profile velocity UINT32 rw 0 3000 2000 RM
Profile Position Mode
Object- Sub  Name Data Acc  Min. Max. Default Mapp-
ID Index Type fahig
6062h  00h  Position demand value INT32  ro 0 ™
6064h  00h  Position actual value INT32  ro 0 ™
607Ah  00h  Target Position INT32  rw INT32 INT32 0 RM
6081h  00h  Profile velocity UINT32 rw 0 3000 0 RM
6083h  00h  Profile acceleration* UINT32 rw UINT32 UINT32 Getriebe- RM
abhéngig
6084h  00h  Profile deceleration* UINT32 rw UINT32 UINT32 0 RM
6098h  00h  Homing Method INT8 rw 37 37 37 RM
60E3h  00h  Supported homing methods  INT8 const 1 X
01h st supported homing INT8 const 37 X
method
609%h  00h  Homing speeds UINT32 rw 0 0 0 X
60F2h  00h  Positioning option code UINT16  rw RM

*Werte gelten auch im Velocity Mode.

@ Fir den Positioniermodus muss in den Voreinstellungen die Drehrichtung ,clockwise” (Werkseinstellung)
angewdhlt sein!
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Required Torque Values

CANopen SDO-Objekte RollerDrive Bl

Object- Sub  Name Data Acc  Min. Max. Default Mapp-
ID Index Type fahig
6073h  00h  Max Current (From Profile ~ UINT16  rw 0 1000 1000 ™
Torque Mode)
6077h  00h  Torque Actual Value INT16  ro ™
6078h  00h  Current Actual Value INT16  ro ™
607%h  00h  DC Link Circuit Voltage UINT16 ro 0 ™
(UzK)
General Objects
Object-  Sub Name Data Acc  Min. Max. Default Mapp-
ID Index Type fahig
6402h  00h  Motor Type UINT16 ro 03h X
6403h  00h  Motor Catalogue Number  Visible_  otw X
String
6404h  00h  Motor Manufacturer String const Interroll X
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8 Prozessdaten

Die Prozessdaten gliedern sich in zwei Teile: das Prozessabbild der Eingéinge und das Prozessabbild der Ausgéinge.
Die in diesem Kapitel angegebenen Adressen verstehen sich als Offset zu den in der Konfiguration der SPS
angegebenen Startadressen.

8.1 Prozessabbild der Eingénge

Das Prozessabbild der Eingénge teilt sich in vier Teile:

e Sensoren

* Digital I/O

¢ Motor Status

¢ Weiteres

Sensoren

Die Informationen der Schaltzustéinde der Sensoren befinden sich im ersten BYTE des Prozessabbildes. Die ersten

vier Bits beinhalten des physikalischen Zustand der Eingéinge Sensor 1 bis Sensor 4, abhdngig von der eingestellten
Konfiguration PNP / NPN und positive oder negative Polaritét.

Die Eingéinge Sensor 5 bis Sensor 8 werden hier nur angezeigt, wenn die I/O 1 bis 4 als zusétzliche Sensoren
konfiguriert sind.

Bezeichnung Byte Bit Datentyp ~ Kommentar

Sensor 1 0 0 BOOL Eingang ,Sensor 1“
Sensor 2 0 1 BOOL Eingang ,Sensor 2“
Sensor 3 0 2 BOOL Eingang ,Sensor 3"
Sensor 4 0 3 BOOL Eingang ,Sensor 4"
Sensor 5 0 4 BOOL Eingang ,Sensor 5“
Sensor 6 0 5) BOOL Eingang ,Sensor 6"
Sensor 7 0 6 BOOL Eingang ,Sensor 7“
Sensor 8 0 7 BOOL Eingang ,Sensor 8“
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Digital 1/0

Prozessdaten

Im zweiten BYTE befinden sich die Zusténde der Digitalen 1/Os. Der Wert der Variablen ist abhéngig von der
Konfiguration PNP / NPN und positive oder negative Polaritét. Bei der Verwendung der I/O als Ausgang wird hier

ebenfalls der vorgegebene Schaltzustand angezeigt.

Bezeichnung Byte Bit Datentyp ~ Kommentar

/01 1 0 BOOL Eingang ,I/O 1”

/10 2 1 1 BOOL Eingang ,I/O 2"

1/0 3 1 2 BOOL Eingang ,I/O 3“

/1O 4 1 3 BOOL Eingang ,I/O 4"

Reserve 1 4 BOOL Diese vier Bits werden derzeit nicht verwendet.
1 5 BOOL
1 6 BOOL
1 7 BOOL
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Motor Status

Ab dem dritten BYTE folgen die Statuswerte der angeschlossenen Motoren.

Als Erstes werden die Fehlerausgénge der angeschlossenen Motoren wiedergegeben. Eine logische ,1” am Eingang
bedeutet dabei ,Der Motor ist gestért”. Damit nicht verwendete Motoranschlisse keinen Fehler verursachen, sollten sie
Anschlisse auch bei der Verwendung der MultiControl als 1/0-Device deaktiviert werden.

Als Zweites werden die eingestellten Sollwerte der Motoren ausgegeben.

Als Drittes werden die Stromaufnahmen der Motoren angegeben.

Bezeichnung Byte Bit Datentyp  Kommentar
Motorfehler 1 2 0 BOOL Motorfehler ,RD 1”
Motorfehler 2 2 1 BOOL Motorfehler ,RD 2“
Motorfehler 3 2 2 BOOL Motorfehler ,RD 3"
Motorfehler 4 2 3 BOOL Motorfehler ,RD 4"
Reserve 2 4 BOOL Diese vier Bits werden derzeit nicht verwendet.
2 5 BOOL
2 6 BOOL
2 7 BOOL
Geschwindigkeit 1 3 INT8 [%] Sollwert Motor 1
Geschwindigkeit 2 4 INT8 [%)] Sollwert Motor 2
Geschwindigkeit 3 5 INT8 [%] Sollwert Motor 3
Geschwindigkeit 4 6 INT8 [%] Sollwert Motor 4
Reserve 7 BYTE Dieses BYTE wird nicht verwendet
Motorstrom 1 8 UINT16 [mA] Motorstrom Motor 1
Motorstrom 2 10 UINT16 [mA] Motorstrom Motor 2
Motorstrom 3 12 UINT16 [mA] Motorstrom Motor 3
Motorstrom 4 14 UINT16 [mA] Motorstrom Motor 4
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System Status

Im vierten Bereich des Prozessabbilds der Eingénge befinden sich folgende Statusinformationen des Systems:
* Die aktuelle Hhe der beiden Versorgungsspannungen
* Die Temperatur

* Die Laufzeit nach dem letzten Neustart

Bezeichnung Byte Bit Datentyp ~ Kommentar

Spannung 1 16 INT16 [mV] Versorgungsspannung ,Power Motor”

Spannung 2 18 INT16 [mV] Versorgungsspannung ,Power Logic +
Sensors”

Temperatur 20 INT16 [d°C] Temperatur der MultiControl

Laufzeit 22 UINT32 [s] Zeit seit dem letzten Neustart

Weitere Signale

Der letzte Teil des Prozessabbildes der Eingéinge ist in finf Unterabschnitte unterteilt:
* Control Inputs

» Control Outputs

* Handshake-Signale

» Zonenstatus

* Globale Signale

Diese Eingangssignale haben fir die Verwendung der MultiControl als 1/O-Device keine Bedeutung.
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Bezeichnung Byte Bit Datentyp ~ Kommentar
Controllnput 1 26 0 BOOL
Controllnput 2 26 1 BOOL
Controllnput 3 26 2 BOOL
Controllnput 4 26 8 BOOL
Controllnput 5 26 4 BOOL
Controllnput 6 26 5 BOOL
Controllnput 7 26 6 BOOL
Controllnput 8 26 7 BOOL
DecisionByte 27 BYTE
ControlOutput 1 28 0 BOOL
ControlOutput 2 28 1 BOOL
ControlOutput 3 28 2 BOOL
ControlOutput 4 28 3 BOOL
ControlOutput 5 28 4 BOOL
ControlOutput 6 28 5 BOOL
ControlOutput 7 28 6 BOOL
ControlOutput 8 28 7 BOOL
In Up 29 0 BOOL
In Down 29 1 BOOL
In Left 29 2 BOOL
In Right 29 8 BOOL
Out Up 29 4 BOOL
Out Down 29 5 BOOL
Out Left 29 6 BOOL
Out Right 29 7 BOOL
ZoneBusy 1 30 0 BOOL
ZoneBusy 2 30 1 BOOL
ZoneBusy 3 30 2 BOOL
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Bezeichnung Byte Bit Datentyp ~ Kommentar
ZoneBusy 4 3 & BOOL
Reserve 30 4 BOOL
Reserve 30 5 BOOL
Reserve 30 6 BOOL
Reserve 30 7 BOOL
ZoneError] 31 UINT8
ZoneError2 32 UINT8
ZoneError3 33 UINT8
ZoneError4 34 UINT8
Reserve 35 0 BOOL
Reserve 85 1 BOOL
Reserve 35 2 BOOL
Reserve 35 8 BOOL
Reserve 85 4 BOOL
Reserve 35 5 BOOL
Reserve 35 6 BOOL
Reserve 85 7 BOOL
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8.2 Prozessabbild der Ausgéinge

Das Prozessabbild der Ausgdnge teilt sich in drei Teile:

* Digital I/O
¢ Motoren

* Weitere Signale

Digitale Ausgéinge

Im ersten Teil des Prozessabbildes der Ausgénge befinden sich die digitalen Ausgénge. Die Ausgénge k&nnen nur bei
der Einstellung der /O auf ,2: PLC-Output” direkt von einer SPS geschaltet werden. Der physikalische Zustand am
Ausgang héngt des Weiteren von der Konfiguration des Ausgangs (PNP / NPN, positive oder negative Polaritéit ab).

Bezeichnung Byte Bit Datentyp ~ Kommentar

I/01 0 0 BOOL Ausgang ,I/O 1”

1’0 2 0 1 BOOL Ausgang ,I/O 2"

/0 3 0 2 BOOL Ausgang ,I/O 3"

/O 4 0 3 BOOL Ausgang ,I/O 4"

Reserve 0 4 BOOL Diese vier Bits werden derzeit nicht verwendet.
0 5 BOOL
0 6 BOOL
0 7 BOOL

Motoren

Im zweiten Teil des Prozessabbildes der Ausgénge befinden sich die Ausgénge zur Sollwertvorgabe der
angeschlossenen Motoren.

Bezeichnung Byte Bit Datentyp ~ Kommentar
Geschwindigkeit 1 1 INT8 [%] Geschwindigkeitssollwert Motor 1
Geschwindigkeit 2 2 INT8 [%] Geschwindigkeitssollwert Motor 2
Geschwindigkeit 3 3 INT8 [%] Geschwindigkeitssollwert Motor 3
Geschwindigkeit 4 4 INT8 [%] Geschwindigkeitssollwert Motor 4
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Die Geschwindigkeit der angeschlossenen RollerDrive hangt von der Getriebeibersetzung ab.

> Um die Geschwindigkeit einzustellen, den Ausgang ,Geschwindigkeit” am Anschluss ,RD” der MultiControl mit
prozentualen Werten zwischen 5 und 100 gemé&f3 der nachfolgenden Tabelle beschalten. (Nicht aufgefiihrte
Werte kénnen linear interpoliert werden)

> Um die Drehrichtung umzukehren, negative Werte zwischen -5 und -100 verwenden.

EC310
Ausgang Geschwindigkeit am Geschwindigkeit bei Getriebeuntersetzung [m/s]
Anschluss ,RD” 91 121 161 201 241 361 481 641 961
0 000 000 000 000 000 000 000 000 000
5 009 007 005 004 003 002 002 001 001
10 017 0,13 010 008 007 004 003 002 0,02
15 026 020 015 012 0,10 007 005 004 0,02
20 035 02 020 016 013 009 007 005 0,03
25 044 033 025 020 016 0,11 008 006 0,04
30 052 039 029 024 020 0,13 010 007 0,05
35 061 046 034 027 023 0,15 011 009 006
40 070 052 039 031 02 017 013 010 0,07
45 079 059 044 035 029 020 015 011 0,07
50 087 065 049 039 033 022 016 012 0,08
55 09 072 054 043 036 024 018 013 0,09
60 105 079 059 047 039 026 020 015 0,10
65 113 085 064 051 043 028 021 016 0,11
70 122 092 069 055 046 031 023 017 0,11
75 131 098 074 059 049 033 025 1018 0,12
80 140 105 079 063 052 035 02 020 0,13
85 148 1,11 083 067 056 037 028 021 0,14
90 157 1,98 088 071 059 039 029 022 0,15
95 166 124 093 075 062 041 031 023 0,16
100 175 1,31 098 079 065 044 033 025 0,16
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EC5000

Ausgang Geschwindigkeit am Geschwindigkeit bei Getriebeuntersetzung [m/s]

il R 9:1 131 181 211  30:1  42:1 491 78:1  108:1
0 000 000 000 000 000 000 000 000 000
5 010 007 005 004 003 002 002 001 001
10 020 013 010 009 006 004 004 002 002
15 030 020 015 013 009 006 006 003 003
20 040 026 020 017 012 009 007 005 003
25 050 033 025 022 015 011 009 006 004
30 060 039 030 026 018 013 011 007 005
35 070 046 035 030 021 015 013 008 006
40 080 052 040 034 024 017 015 009 007
45 090 059 045 039 027 020 017 010 008
50 100 065 050 043 030 022 019 012 009
55 111 072 055 047 033 024 020 013 009
60 121 079 060 052 036 026 022 014 0,10
65 131 085 065 056 039 028 024 015 0,11
70 141 092 070 060 042 030 02 016 0,12
75 151 098 075 065 045 032 028 017 0,13
80 161 1,05 080 069 048 034 030 018 0,14
85 171 1,01 085 073 051 037 031 020 0,14
90 181 1,08 090 077 054 039 033 021 015
95 190 124 095 08 057 041 035 022 0,16
100 201 139 100 086 060 043 037 023 017
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Weitere Signale

Der letzte Teil des Prozessabbildes der Ausgénge ist unterteilt in drei Unterabschnitte:
* Control Inputs Overwrite
* Control Outputs Overwrite

* Handshake-Signale Overwrite

Bezeichnung Byte Bit Datentyp ~ Kommentar
Controllnput 1 5 0 BOOL
Controllnput 2 5 1 BOOL
Controllnput 3 5 2 BOOL
Controllnput 4 5 8 BOOL
Controllnput 5 5 4 BOOL
Controllnput 6 5 5 BOOL
Controllnput 7 5 6 BOOL
Controllnput 8 5 7 BOOL
DecisionByte 6 BYTE
ControlOutput 1 7 0 BOOL
ControlOutput 2 7 1 BOOL
ControlOutput 3 7 2 BOOL
ControlOutput 4 7 8 BOOL
ControlOutput 5 7 4 BOOL
ControlOutput 6 7 5 BOOL
ControlOutput 7 7 6 BOOL
ControlOutput 8 7 7 BOOL
In Up 8 0 BOOL
In Down 8 1 BOOL
In Left 8 2 BOOL
In Right 8 8 BOOL
Out Up 8 4 BOOL
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Bezeichnung Byte Bit Datentyp ~ Kommentar
Out Down 8 5 BOOL
Out Left 8 6 BOOL
Out Down 8 5 BOOL
Out Left 8 6 BOOL
Out Right 8 7 BOOL
Reserve 9 0 BOOL
Reserve 9 1 BOOL
Reserve 9 2 BOOL
Reserve 9 8 BOOL
Reserve 9 4 BOOL
Reserve 9 5 BOOL
Reserve 9 6 BOOL
Reserve 9 7 BOOL
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Unterschiedliche Prozessabbilder

Unterschiedliche Prozessabbilder

Ab der Firmwareversion 2.1.xx ist es mdglich, verschiedene Prozessabbilder auszuwdhlen:

Universal Full (Werkseinstellung)
Universal Compact

I/0 Mode

Control Mode

1/0O Tiny Mode

CANopen

Diese unterscheiden sich in der Anzahl der verfigbaren Daten und dem damit verbundenen Speicherplatz. Daraus
folgen auch Unterschiede in den Adressierungen.

@ Prozessabbilder fir EtherCAT-Anwendungen

Unabhéngig von der Firmware-Version der MultiControl, stehen fiir die Prozessabbilder ,Universal Full” und
,CANopen” zwei verschiedene XML-Dateien zur Verfigung.

Fir das Prozessabbild ,Universal Full” (MultiControl Al und BI):
* Interroll MultiControl V2.1.xml

Fir das Prozessabbild ,CANopen” (MultiControl BI):

* Interroll MultiControl V2.3.xml
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9.1 Prozessabbild ,Universal Full”
PAE, Prozessabbild der Eingéinge

Byte  Bit Kategorie Bezeichnung Typ Kommentar
0 .0 Sensors Sensor 1 BOOL True = Sensor aktiv (Eingangstyp und
0 Sensors Sensor 2 BOOL Prioritét konfigurierbar)
0 .2 Sensors Sensor 3 BOOL
0 3 Sensors Sensor 4 BOOL
0 4 Sensors Sensor 5 BOOL  Start-Sensor Zone 1
0 5 Sensors Sensor 6 BOOL Reserve
0 .6 Sensors Sensor 7 BOOL
0 .7 Sensors Sensor 8 BOOL
1 .0 Digital 1/0O I/O 1 BOOL Logischer Zustand, Spannungsniveau
1 ogeiio 107 sooL 1t Kt 1
1 .2 Digital I/O 1’0 3 BOOL  True / False = Sensor belegt / nicht
1 3  Digital IO /O 4 BooL belegt
1 4 Digital 1/10 Reserve BOOL Reserve
1 5 Digital 1/10O Reserve BOOL
1 .6 Digital 1/0O Reserve BOOL
1 7 Digital 1/10 Reserve BOOL
2 .0 Motor State RD 1 Errorl BOOL True = Motor Error
2 . Motor State RD 2 Error2 BOOL felse = ilatior CIC
2 2 Motor State RD 3 Error3 BOOL
2 3 Motor State RD 4 Error4 BOOL
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Byte  Bit Kategorie Bezeichnung Typ Kommentar
3 Motor States RD 1 Speed] INT8 Speed 0 - 100
4 Motor States RD 2 S INT8 E\Z;Si‘;’s"\jo‘zfe;hr::i; iffed)'
5 Motor States RD 3 Speed3 INT8 Drehrichtung um
6 Motor States RD 4 Speed4 INT8
7 Motor States Reserve BYTE Reserve
8 Motor States RD 1 MotorCurrent] ~ UINT16  Durchschnittlicher Strom in mA
10 Motor States RD 2 MotorCurrent2  UINT16
12 Motor States RD 3 MotorCurrent3  UINT16
14 Motor States RD 4 MotorCurrent4  UINT16
16 System State Voltage_Motor ~ UINT16  Spannung ,Motor Power” in mV
18 System State Voltage_Logic UINT16  Spannung ,Power Logic + Sensors”
in mV
20 System State Temperature INT16  Temperaturin 0,1 °C
22 System State SystemUpTime ~ UINT32  Betriebszeit in Sekunden seit letztem
Start / Neustart
26 .0 Control Inputs Controllnput 1 BOOL  Bedeutung abhéngig von
26 .1 Control Inputs Controllnput 2~ BOOL E]zl.JslfE:\s/:iEhzec:nzegSffi?:czizz(:::cl;ijbelle
26 2 Control Inputs Controllnput 3~ BOOL  Zonenkontrolle)
26 .3 Control Inputs Controllnput 4 ~ BOOL
26 4 Control Inputs Controllnput 5 BOOL
26 5 Control Inputs Controllnput 6  BOOL
26 .6 Control Inputs Controllnput 7 BOOL
26 7 Control Inputs Controllnput 8  BOOL
27 Control Inputs DecisionByte BYTE
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Byte  Bit Kategorie Bezeichnung Typ Kommentar
28 .0 Control Outputs ControlOutput]l BOOL  Bedeutung abhéngig von
28 .1 Control Outputs ControlOutput2 BOOL ;}J:zg:r‘:;asgj;"Zfzf;zjsc::::tltlaebizlie
28 2 Control Outputs ControlOutput3  BOOL  Zonenkontrolle)
28 .3 Control Outputs ControlOutput4 BOOL
28 4 Control Outputs ControlOutput5 BOOL
28 5 Control Outputs ControlOutputé  BOOL
28 .6 Control Outputs ControlOutput7 BOOL
28 7 Control Outputs ControlOutput8 BOOL
29 0 Handshake Signals In_Up BOOL  Startsignal erste Zone
29 .1 Handshake Signals In_Down BOOL  Startsignal Endzone
29 2 Handshake Signals In_Left BOOL True / False = Zone busy / free
29 3 Handshake Signals In-Right BOOL
29 4 Handshake Signals Out_Up BOOL
29 5 Handshake Signals Out_Down BOOL
29 6 Handshake Signals Out_Left BOOL
29 7 Handshake Signals Out_Right BOOL
30 .0 Zone States Reserve BOOL Reserve
30 .1 Zone States Reserve BOOL Reserve
30 .2 Zone States Reserve BOOL Reserve
30 3 Zone States Reserve BOOL Reserve
30 4 Zone States Reserve BOOL Reserve
30 5 Zone States Reserve BOOL Reserve
30 6 Zone States Reserve BOOL Reserve
30 7 Zone States Reserve BOOL Reserve
31 Zone States ZoneErrorl UINT8 0 = OK;
32 Zone States ZoneError2 UINT8  # 0 = Zone Error
33 Zone States ZoneError3 UINT8
34 Zone States ZoneError4 UINT8
35 Reserve Reserve BYTE Reserve
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Unterschiedliche Prozessabbilder

PAA, Prozessabbild der Ausgéinge

ausgewdhlter Zustandstabelle (z.B.
,stop zone” fir Zustandstabelle
Control Outputs Overwrite ControlOutput3 BOOL  Zonenkontrolle)

—

Control Outputs Overwrite ControlOutput2 BOOL

Control Outputs Overwrite ControlOutput4 BOOL

Control Outputs Overwrite ControlOutput5 BOOL

Control Outputs Overwrite ControlOutputé  BOOL

Control Outputs Overwrite ControlOutput7 BOOL

Byte  Bit Kategorie Bezeichnung Typ Kommentar
0 .0 Digital Outputs PLC Output Output 1 BOOL
0 .1 Digital Outputs PLC Output Output 2 BOOL
0 . Digital Outputs PLC Output Output 3 BOOL
0 . Digital Outputs PLC Output Output 4 BOOL
1 Motor RD 1 Speed] INT8 Speed 0 - 100 (0 = Stopp, 100 =
2 Motor RD 2 - INT8 "o %ﬁ:ﬂ)éh:igg?: Yorzeichen
8 Motor RD 3 Speed3 INT8
4 Motor RD 4 Speed4 INT8 Bl :,111"= Zero Motion Hold aus
5 .0 Control Inputs Overwrite Controllnput1 BOOL Bedeutung abhéngig von
5 . Control Inputs Overwrite Controllnput2 BOOL ;l:z%e::ﬁ}::igrz;itszgjggziiéz'&
5 2 Control Inputs Overwrite Controllnput3 BOOL  Zonenkontrolle)
5 3 Control Inputs Overwrite Controllnput4 BOOL
5 4 Control Inputs Overwrite Controllnput5 BOOL
5 5 Control Inputs Overwrite Controllnputé BOOL
5 6 Control Inputs Overwrite Controllnput7 BOOL
5 7 Control Inputs Overwrite Controllnput8 BOOL
6 .0 Control Inputs Overwrite Reserve BYTE Reserve
7 0 Control Outputs Overwrite ControlOutput] BOOL  Bedeutung abhéngig von
7
7
7
7
7
7
7

N|jo|jo|s|w|io

Control Outputs Overwrite ControlOutput8  BOOL
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Unterschiedliche Prozessabbilder

Byte Bit Kategorie Bezeichnung Typ Kommentar
8 .0 Handshake Signals Overwrite  Upln BOOL True/False = Zone frei / besetzt
8 .1 Handshake Signals Overwrite  Downln BOOL
8 2 Handshake Signals Overwrite  Leftin BOOL
8 3 Handshake Signals Overwrite ~ Rightln BOOL
8 4 Handshake Signals Overwrite  UpOut BOOL
8 5 Handshake Signals Overwrite  DownOut BOOL
8 .6 Handshake Signals Overwrite  LeftOut BOOL
8 7 Handshake Signals Overwrite  RightOut BOOL
9 0 Reserve Reserve BOOL Reserve
9 . Reserve Reserve BOOL
9 2 Reserve Reserve BOOL
9 3 Reserve Reserve BOOL
9 4 Reserve Reserve BOOL
9 5 Reserve Reserve BOOL
9 6 Reserve Reserve BOOL
9 7 Reserve Reserve BOOL
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Unterschiedliche Prozessabbilder

9.2 Prozessabbild ,Universal Compact”

PAE, Prozessabbild der Eingéinge

Byte  Bit Kategorie Bezeichnung Typ Kommentar
0 .0 Sensors Sensor 1 BOOL True = Sensor aktiv (Eingangstyp und
0 1 Sensors Sensor 2 BOOL Prioritét konfigurierbar)
0 2 Sensors Sensor 3 BOOL
0 3 Sensors Sensor 4 BOOL
0 4 Sensors Sensor 5 BOOL  Start-Sensor Zone 1
0 5 Sensors Sensor 6 BOOL Reserve
0 6 Sensors Sensor 7 BOOL
0 7 Sensors Sensor 8 BOOL
1 .0 Digital 110 /01 BOOL True = Auxiliary input / output aktiv
1 Digital /O /O 2 BOOL (Typ und Polaritét konfigurierbar)
1 2 Digital 110 /03 BOOL
1 3 Digital 110 /0 4 BOOL
1 4 Digital 1/0 Reserve BOOL Reserve
1 5 Digital I/0 Reserve BOOL
1 .6 Digital I/0 Reserve BOOL
1 7 Digital 1/0 Reserve BOOL
2 .0 Motor State RD 1 Errorl BOOL True = Motor Error
2 . Motor State RD 2 Error2 BOOL False = Motor OK
2 2 Motor State RD 3 Error3 BOOL
2 3 Motor State RD 4 Error4 BOOL
2 4 System State CompFail BOOL True = Kommunikationsfehler
2 5 System State PowerFail BOOL True = Fehler Versorgungsspannung
2 6 System State TempFail BOOL  True = Temperatur zu hoch
2 7 System State ControlFail BOOL True = Fehler Steverung
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Unterschiedliche Prozessabbilder

Byte Bit Kategorie Bezeichnung Typ Kommentar
3 System State ErrorState UINT8  Tatsdchlicher Fehlerzustand
1 = betriebsbereit,
2 = kleiner Fehler,
3 = schwerer Fehler
4 System State LastError UINT8  Zuletzt aufgetretener Fehler
5 Motors SpeedPos] INT8 Drehzahl / Position Motor
— =
7 Motors SpeedPos3 INT8
8 Motors SpeedPos4 INT8
9 .0 Control Inputs Controllnput1 BOOL Bedeutung abhéngig von
9 . Control Inputs Controllnput2 BOOL FZL.JSBg.e,,:;i;hzec:nzessffi?:;i?;ﬂ:tdbelle
9 2 Control Inputs Controllnput3 BOOL  Zonenkontrolle)
9 3 Control Inputs Controllnput4 BOOL
9 4 Control Inputs Controllnput5 BOOL
9 5 Control Inputs Controllnputé BOOL
9 6 Control Inputs Controllnput7 BOOL
9 7 Control Inputs Controllnput8 BOOL
10 .0 Control Outputs ControlOutput T BOOL  Bedeutung abhéngig von
10 .1 Control Outputs ControlOutput 2 BOOL ?ZL.JSBg.e,,‘;anhjE:JsZ;’S tf?]:iﬂ;ﬁilitabelle
10 .2 Control Outputs ControlOutput 3  BOOL  Zonenkontrolle)
10 3 Control Outputs ControlOutput 4 BOOL
10 4 Control Outputs ControlOutput 5 BOOL
10 5 Control Outputs ControlOutput 6 BOOL
10 6 Control Outputs ControlOutput 7 BOOL
10 7 Control Outputs ControlOutput 8 BOOL
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Unterschiedliche Prozessabbilder

Byte  Bit Kategorie Bezeichnung Typ Kommentar

11 .0 Handshake Signals In_Up BOOL True = Upstream Zone hat Paket zu
transportieren

11 1 Handshake Signals In_Down BOOL True = Downstream Zone ist frei

11 .2 Handshake Signals In_Left BOOL True = Linke Zone hat Paket zu
transportieren oder linke Zone ist frei

11 3 Handshake Signals In_Right BOOL True = Rechte Zone hat Paket zu
transportieren oder rechte Zone ist
frei

11 4 Handshake Signals Out_Up BOOL True = Paket verfigbar am Ausgang
der letzten Zone

11 5 Handshake Signals Out_Down BOOL True = Erste Zone ist belegt

11 Handshake Signals Out_Left BOOL  True = Paket verfigbar fir linke Zone
oder Transfer / HPD ist besetzt

1 7 Handshake Signals Out_Right BOOL  True = Paket verfigbar fir rechte
Zone oder Transfer / HPD ist besetzt

12 .0 Zone State Reserve BOOL Reserve

12 .1 Zone State Reserve BOOL

12 2 Zone State Reserve BOOL

12 3 Zone State Reserve BOOL

12 4 Zone State Reserve BOOL

12 5 Zone State Reserve BOOL

12 6 Zone State Reserve BOOL

12 7 Zone State Reserve BOOL
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Unterschiedliche Prozessabbilder

Byte  Bit Kategorie Bezeichnung Typ Kommentar
13 .0 Reserve Reserve BOOL Reserve
13 .1 Reserve Reserve BOOL
13 .2 Reserve Reserve BOOL
13 3 Reserve Reserve BOOL
13 4 Reserve Reserve BOOL
13 5 Reserve Reserve BOOL
13 6 Reserve Reserve BOOL
13 7 Reserve Reserve BOOL
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PAA, Prozessabbild der Ausgéinge

Unterschiedliche Prozessabbilder

Byte  Bit Kategorie Bezeichnung Typ Kommentar
0 .0 Digital I/0 Output 1 BOOL  True = Auxiliary Output aktiv
0 .1  Digitd /O Output 2 ol ATl el
konfigurierbar)
0 2 Digital I/O Output 3 BOOL
0 3 Digital I/0 Output 4 BOOL
0 4 Digital I/0 Reserve BOOL  Nicht benutzt
0 .5 Digital 1/0 Reserve BOOL
0 6 Digital I/0 Reserve BOOL
0 7 Digital I/0 Reserve BOOL
1 Motors SpeedPos 1 INT8 Zielgeschwindigkeit / Position
P s S 2 INTE L0
3 Motors SpeedPos 3 INT8
4 Motors SpeedPos 4 INT8
5 .0 Control Inputs Overwrite Control Input T BOOL  Bedeutung abhéingig von
5 .1 Control Inputs Overwrite Control Input 2 BOOL ;:Zie::i@i;rZ;ZfS::c:j;:E!ie(Z'B'
5 .2 Control Inputs Overwrite Control Input 3 BOOL  Zonenkontrolle)
5 3 Control Inputs Overwrite Control Input 4  BOOL
5 4 Control Inputs Overwrite Control Input 5 BOOL
5 5 Control Inputs Overwrite Control Input 6  BOOL
5 .6 Control Inputs Overwrite Control Input 7 BOOL
5 7 Control Inputs Overwrite Control Input 8  BOOL
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Unterschiedliche Prozessabbilder

Byte Bit Kategorie Bezeichnung Typ Kommentar
6 .0 Control Outputs Overwrite Control BOOL Bedeutung abhdngig von
Output 1 ausgewdhlter Zustandstabelle (z.
. B. ,zone busy” fir Zustandstabelle
6 .1 Control Outputs Overwrite Control BOOL
o Zonenkontrolle)
utput 2
6 2 Control Outputs Overwrite Control BOOL
Output 3
6 3 Control Outputs Overwrite Control BOOL
Output 4
6 4 Control Outputs Overwrite Control BOOL
Output 5
6 5 Control Outputs Overwrite Control BOOL
Output 6
6 .6 Control Outputs Overwrite Control BOOL
Output 7
6 7 Control Outputs Overwrite Control BOOL
Output 8
7 0 Handshake Signals Overwrite  Upln BOOL True = Upstream Zone hat Paket zu
transportieren
. Handshake Signals Overwrite  Downln BOOL True = Downstream Zone ist frei
2 Handshake Signals Overwrite  Leftln BOOL True = Linke Zone hat Paket zu
transportieren oder linke Zone ist frei
7 3 Handshake Signals Overwrite  Rightln BOOL True = Rechte Zone hat Paket zu
transportieren oder rechte Zone ist
frei
7 4 Handshake Signals Overwrite  UpOut BOOL True = Paket verfigbar am Ausgang
der letzten Zone
Handshake Signals Overwrite  DownOut BOOL True = Erste Zone ist belegt
.6 Handshake Signals Overwrite  LeftOut BOOL  True = Paket verfigbar fir linke Zone
oder Transfer / HPD ist besetzt
7 7 Handshake Signals Overwrite  RightOut BOOL True = Paket verfiigbar fir rechte

Zone oder Transfer / HPD ist besetzt
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Unterschiedliche Prozessabbilder

Byte  Bit Kategorie Bezeichnung Typ Kommentar
8 .0 Reserve Reserve BOOL Reserve
8 .1 Reserve Reserve BOOL
8 2 Reserve Reserve BOOL
8 3 Reserve Reserve BOOL
8 4 Reserve Reserve BOOL
8 5 Reserve Reserve BOOL
8 b Reserve Reserve BOOL
8 7 Reserve Reserve BOOL
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Unterschiedliche Prozessabbilder

9.3 Prozessabbild ,1/0 Mode”
PAE, Prozessabbild der Eingéinge

Byte  Bit Kategorie Bezeichnung Typ Kommentar
0 .0 Sensors Sensor 1 BOOL True = Sensor aktiv (Eingangstyp und
0 Sensors Sensor 2 BOOL Prioritét konfigurierbar)
0 .2 Sensors Sensor 3 BOOL
0 3 Sensors Sensor 4 BOOL
0 4 Sensors Sensor 5 BOOL
0 5 Sensors Sensor 6 BOOL
0 .6 Sensors Sensor 7 BOOL
0 .7 Sensors Sensor 8 BOOL
1 .0 Digital I/O I/0 1 BOOL True = Auxiliary input / output aktiv
1 Digital /O /O 2 BOOL (Typ und Polaritét konfigurierbar)
1 .2 Digital I/10 I/0 3 BOOL
1 3 Digital I/O I/0 4 BOOL
1 4 Digital 1/10 Reserve BOOL Reserve
1 5 Digital 1/10O Reserve BOOL
1 .6 Digital 1/0O Reserve BOOL
1 7 Digital 1/10 Reserve BOOL
2 .0 Motor State RD 1 Errorl BOOL True = Motor Error
2 . Motor State RD 2 Error2 BOOL felse = ilatior CIC
2 2 Motor State RD 3 Error3 BOOL
2 3 Motor State RD 4 Error4 BOOL
2 4 System State ComFail BOOL True = Kommunikationsfehler
2 5 System State PowerFail BOOL True = Fehler Versorgungsspannung
2 6 System State TempFail BOOL True = Temperatur zu hoch
2 7 System State ControlFail BOOL True = Fehler Steuerung
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Unterschiedliche Prozessabbilder

Byte  Bit Kategorie Bezeichnung Typ Kommentar
3 System State ErrorState UINT8  Tatsdchlicher Fehlerzustand
1 = betriebsbereit,
2 = kleiner Fehler,
3 = schwerer Fehler
4 System State LastError UINT8  Zuletzt aufgetretener Fehler
5 Motors SpeedPos|1 INT8 Aktuelle Drehzahl / Position Motor
— s (00 T
7 Motors SpeedPos3 INT8
8 Motors SpeedPos4 INT8
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Unterschiedliche Prozessabbilder

PAA, Prozessabbild der Ausgéinge

Byte  Bit Kategorie Bezeichnung Typ Kommentar
0 .0 Digital 1/10 Output 1 BOOL True = Auxiliary Output aktiv
0 1 DigitllO Output 2 soplL o U e
konfigurierbar)
0 2 Digital I/O Output 3 BOOL
0 3 Digital 1/10 Output 4 BOOL
0 4 Digital 1/O Reserve BOOL  Nicht benutzt
0 .5 Digital 1/10 Reserve BOOL
0 6 Digital 1/10 Reserve BOOL
0 7 Digital 1/0O Reserve BOOL
1 Motors SpeedPos 1 INT8 Zielgeschwindigkeit / Position
Motor (-100...0...100 Prozent /
2 Motors S N8 90...0...90, 123...127 Grad)
8 Motors SpeedPos 3 INT8
4 Motors SpeedPos 4 INT8
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Unterschiedliche Prozessabbilder

9.4 Prozessabbild ,,Control Mode”

PAE, Prozessabbild der Eingéinge

Byte  Bit Kategorie Bezeichnung Typ Kommentar
0 .0 Sensors Sensor 1 BOOL True = Sensor aktiv (Eingangstyp und
0 1 Sensors Sensor 2 BOOL Prioritét konfigurierbar)
0 2 Sensors Sensor 3 BOOL
0 3 Sensors Sensor 4 BOOL
0 4 Sensors Sensor 5 BOOL
0 5 Sensors Sensor 6 BOOL
0 6 Sensors Sensor 7 BOOL
0 7 Sensors Sensor 8 BOOL
1 .0 Motor State RD 1 Errorl BOOL True = Motor Error
11 Motor State RD 2 Error2 BOOL False = Motor OK
1 .2 Motor State RD 3 Error3 BOOL
1 3 Motor State RD 4 Error4 BOOL
1 4 System State CompFail BOOL True = Kommunikationsfehler
1 5 System State PowerFail BOOL True = Fehler Versorgungsspannung
1 .6 System State TempFail BOOL True = Temperatur zu hoch
1 7 System State ControlFail BOOL True = Fehler Steuerung
2 System State ErrorState UINT8  Tatsdchlicher Fehlerzustand
1 = betriebsbereit,
2 = kleiner Fehler,
3 = schwerer Fehler
3 System State LastError UINT8  Zuletzt aufgetretener Fehler
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Unterschiedliche Prozessabbilder

Byte Bit Kategorie Bezeichnung Typ Kommentar
4 0 Control Inputs Controllnput1 BOOL Bedeutung abhéngig von
4 . Control Inputs Controllnput2 BOOL ;l:;?)e::ﬁzlﬁgrz;ztsz(:jggziie(Z'B'
4 2 Control Inputs Controllnput3 BOOL  Zonenkontrolle)
4 3 Control Inputs Controllnput4 BOOL
4 4 Control Inputs Controllnput5 BOOL
4 5 Control Inputs Controllnputé BOOL
4 6 Control Inputs Controllnput7 BOOL
4 7 Control Inputs Controllnput8 BOOL
5 0 Control Outputs ControlOutput 1 BOOL  Bedeutung abhéingig von
5 .1 Control Outputs ControlOutpur2_BOOL _ gs9ewepler Bunestobelle &
5 2 Control Outputs ControlOutput 3 BOOL  Zonenkontrolle)
5 & Control Outputs ControlOutput 4 BOOL
5 4 Control Outputs ControlOutput 5 BOOL
5 5 Control Outputs ControlOutput 6 BOOL
5 6 Control Outputs ControlOutput 7 BOOL
5 7 Control Outputs ControlOutput 8 BOOL
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Unterschiedliche Prozessabbilder

Byte  Bit Kategorie Bezeichnung Typ Kommentar
6 .0 Handshake Signals In_Up BOOL True = Upstream Zone hat Paket zu
transportieren
. Handshake Signals In_Down BOOL True = Downstream Zone ist frei
2 Handshake Signals In_Left BOOL True = Linke Zone hat Paket zu
transportieren oder linke Zone ist frei
6 3 Handshake Signals In_Right BOOL True = Rechte Zone hat Paket zu
transportieren oder rechte Zone ist
frei
6 4 Handshake Signals Out_Up BOOL True = Paket verfigbar am Ausgang
der letzten Zone
55 Handshake Signals Out_Down BOOL True = Erste Zone ist belegt
Handshake Signals Ovut_Left BOOL True = Paket verfiigbar fir linke Zone
oder Transfer / HPD ist besetzt
6 7 Handshake Signals Out_Right BOOL True = Paket verfiigbar fir rechte
Zone oder Transfer / HPD ist besetzt
7 0 Zone State ZoneBusy 1 BOOL Reserve
7 . Zone State ZoneBusy 2 BOOL
7 2 Zone State ZoneBusy 3 BOOL
7 3 Zone State ZoneBusy 4 BOOL
7 A4 Zone State ZoneError 1 BOOL
7 5 Zone State ZoneError 2 BOOL
7 6 Zone State ZoneError 3 BOOL
7 7 Zone State ZoneError 4 BOOL
8 .0 Reserve Reserve BOOL Reserve
8 .1 Reserve Reserve BOOL
8 2 Reserve Reserve BOOL
8 3 Reserve Reserve BOOL
8 4 Reserve Reserve BOOL
8 5 Reserve Reserve BOOL
8 6 Reserve Reserve BOOL
8 7 Reserve Reserve BOOL
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Unterschiedliche Prozessabbilder

PAA, Prozessabbild der Ausgéinge

Byte  Bit Kategorie Bezeichnung Typ Kommentar
0 .0 Control Inputs Overwrite Control Input 1 BOOL Bedeutung abhéngig von
0 1 Control nputs Overwrite _ Conrol Input 2 BOOL _ ge<gewdhle Bustondiicbels (.
0 .2 Control Inputs Overwrite Control Input 3 BOOL  Zonenkontrolle)
0 3 Control Inputs Overwrite Control Input 4 BOOL
0 4 Control Inputs Overwrite Control Input 5 BOOL
0 5 Control Inputs Overwrite Control Input 6 BOOL
0 6 Control Inputs Overwrite Control Input 7 BOOL
0 7 Control Inputs Overwrite Control Input 8 BOOL
1 .0 Control Outputs Overwrite Control Output T BOOL  Bedeutung abhéngig von

BOOL ausgewdhlter Zustandstabelle (z.

1 . Control Outputs Overwrite Control Output 2 B. .zone busy” for Zustandstabelle
1 .2 Control Outputs Overwrite Control Output 3 BOOL  Zonenkontrolle)

1 3 Control Outputs Overwrite Control Output 4 BOOL

1 4 Control Outputs Overwrite Control Output 5 BOOL

1 5 Control Outputs Overwrite Control Output 6 BOOL

1 .6 Control Outputs Overwrite Control Output 7 BOOL

1 7 Control Outputs Overwrite Control Output 8 BOOL
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Unterschiedliche Prozessabbilder

Byte  Bit Kategorie Bezeichnung Typ Kommentar
2 .0 Handshake Signals Overwrite  Upln BOOL True = Upstream Zone hat Paket zu
transportieren
. Handshake Signals Overwrite  Downln BOOL True = Downstream Zone ist frei
2 Handshake Signals Overwrite  Leftin BOOL True = Linke Zone hat Paket zu
transportieren oder linke Zone ist frei
2 3 Handshake Signals Overwrite  Rightln BOOL True = Rechte Zone hat Paket zu
transportieren oder rechte Zone ist
frei
2 4 Handshake Signals Overwrite  UpOut BOOL True = Paket verfigbar am Ausgang
der letzten Zone
55 Handshake Signals Overwrite  DownOut BOOL True = Erste Zone ist belegt
Handshake Signals Overwrite  LeftOut BOOL  True = Paket verfigbar fir linke Zone
oder Transfer / HPD ist besetzt
2 7 Handshake Signals Overwrite  RightOut BOOL  True = Paket ist verfigbar fir rechte
Zone oder Transfer / HPD ist besetzt
3 .0 Reserve Reserve BOOL Reserve
3 .1 Reserve Reserve BOOL
3 2 Reserve Reserve BOOL
g I Reserve Reserve BOOL
3 4 Reserve Reserve BOOL
IS Reserve Reserve BOOL
3 6 Reserve Reserve BOOL
3 7 Reserve Reserve BOOL
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Unterschiedliche Prozessabbilder

9.5 Prozessabbild ,1/0 Mode Tiny”

PAE, Prozessabbild der Eingéinge

Byte  Bit Kategorie Bezeichnung Typ Kommentar

0 .0 Sensors Sensor 1 BOOL True = Sensor aktiv (Eingangstyp und

0 Sensors Sensor 2 BOOL Prioritét konfigurierbar)

0 .2 Sensors Sensor 3 BOOL

0 3 Sensors Sensor 4 BOOL

0 4 Sensors Sensor 5 BOOL

0 5 Sensors Sensor 6 BOOL

0 .6 Sensors Sensor 7 BOOL

0 .7 Sensors Sensor 8 BOOL

1 .0 Digital I/O I/0 1 BOOL True = Auxiliary input / output aktiv

1 Digital /O /O 2 BOOL (Typ und Polaritét konfigurierbar)

1 .2 Digital I/10 I/0 3 BOOL

1 3 Digital I/O I/0 4 BOOL

1 4 Digital 1/10 Reserve BOOL Reserve

1 .5 Digital 1/10O Reserve BOOL Reserve

1 6 Digital I/O Reserve BOOL Reserve

1 7 Digital 1/10 Reserve BOOL Reserve

2 0 Motors MotorError 1 BOOL  True = Fehler Motor

2 . Motors MotorOn 1 BOOL True = Motor lauft

2 2 Motors MotorV2 1 BOOL True = Geschwindigkeit V2
ausgewdhlt

2 3 Motors MotorDir 1 BOOL True = Hauptrichtung umkehren

2 4 Motors MotorError 2 BOOL  True = Fehler Motor

2 5 Motors MotorOn 2 BOOL True = Motor lguft

2 6 Motors MotorV2 2 BOOL True = Geschwindigkeit V2
ausgewdhlt

2 7 Motors MotorDir 2 BOOL True = Hauptrichtung umkehren
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Unterschiedliche Prozessabbilder

Byte  Bit Kategorie Bezeichnung Typ Kommentar
.0 Motors MotorError 3 BOOL  True = Fehler Motor
. Motors MotorOn 3 BOOL True = Motor lguft
3 2 Motors MotorV2 3 BOOL True = Geschwindigkeit V2
ausgewdhlt
3 3 Motors MotorDir 3 BOOL  True = Hauptrichtung umkehren
3 4 Motors MotorError 4 BOOL True = Fehler Motor
g 3 Motors MotorOn 4 BOOL  True = Motor l&uft
3 6 Motors MotorV2 4 BOOL True = Geschwindigkeit V2
ausgewdhlt
3 7 Motors MotorDir 4 BOOL True = Hauptrichtung umkehren
4 0 Motor States RD 1 Errorl BOOL True = Motor Error,
4 .1 Motor States RD 2 Error2 BOOL False = Motor OK
4 2 Motor States RD 3 Error3 BOOL
4 3 Motor States RD 4 Error4 BOOL
4 4 System State BusComError BOOL True = BusCom Fehler
4 5 System State VoltageError BOOL True = Spannungsfehler
4 6 System State TemperatureError  BOOL  True = Temperaturfehler
4 7 System State ControlError BOOL True = Steuerungsfehler
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Unterschiedliche Prozessabbilder

PAA, Prozessabbild der Ausgéinge

Byte  Bit Kategorie Bezeichnung Typ Kommentar

0 .0 Digital 1/10 Output 1 BOOL True = Auxiliary Output aktiv

0 1 DigitllO Output 2 BOOL &ﬁf’gﬂ:ﬁ::gg#“d rebrili

0 .2 Digital I/10 Output 3 BOOL

0 3 Digital 1/10 Output 4 BOOL

0 4 Digital 1/O Reserve BOOL  Nicht benutzt

0 .5 Digital 1/10 Reserve BOOL

0 6 Digital 1/10 Reserve BOOL

0 .7 Digital 1/0O Reserve BOOL

1.0 Motors Reserve BOOL  Nicht benutzt

1 .1 Motors MotorOn 1 BOOL  True = Motor l&uft

1 2 Motors MotorV2 1 BOOL True = Geschwindigkeit V2
ausgewdhlt

1 3 Motors MotorDir 1 BOOL True = Hauptrichtung umkehren

1 4 Motors Reserve BOOL  Nicht benutzt

1 5 Motors MotorOn 2 BOOL  True = Motor l&uft

1 6 Motors MotorV2 2 BOOL True = Geschwindigkeit V2
ausgewdhlt

1 7 Motors MotorDir 2 BOOL True = Hauptrichtung umkehren

2 . Motors Reserve BOOL  Nicht benutzt

2 . Motors MotorOn 3 BOOL True = Motor lguft

2 2 Motors MotorV2 3 BOOL True = Geschwindigkeit V2
ausgewdhlt

2 3 Motors MotorDir 3 BOOL True = Hauptrichtung umkehren

2 4 Motors Reserve BOOL  Nicht benutzt

2 5 Motors MotorOn 4 BOOL  True = Motor l&uft

2 6 Motors MotorV2 4 BOOL True = Geschwindigkeit V2
ausgewdhlt

2 7 Motors MotorDir 4 BOOL True = Hauptrichtung umkehren
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Unterschiedliche Prozessabbilder

9.6 Prozessabbild ,,CANopen”
PAE, Prozessabbild der Eingéinge

Byte  Bit Kategorie Bezeichnung Typ Kommentar
0 .0 Sensors Sensor 1 BOOL  True = Sensor aktiv (Eingangstyp und
0 1 Sensors Sensor 2 BOOL Prioritét konfigurierbar)
0 2 Sensors Sensor 3 BOOL
0 3 Sensors Sensor 4 BOOL
0 4 Sensors Sensor 5 BOOL
0 5 Sensors Sensor 6 BOOL
0 6 Sensors Sensor 7 BOOL
0 7 Sensors Sensor 8 BOOL
1 .0 Digital 110 /01 BOOL  True = Auxiliary input / output aktiv
1 Digital /O /O 2 BOOL (Typ und Polaritét konfigurierbar)
1 2 Digital 110 /103 BOOL
I 3 Digital 110 /10 4 BOOL
1 4 Digital 1/0 Reserve BOOL  Reserve
1 5 Digital I/0 Reserve BOOL  Reserve
1 6 Digital 110 Reserve BOOL  Reserve
1 7 Digital 1/0 Reserve BOOL  Reserve
2 CANopen Drive OprModeDisp T INT8 Betriebsart CANopen Antrieb
3 CANopen Drive OprModeDisp 2 INT8 1 = Positioniermodus
4 CANopen Drive OprModeDisp 3 INT8 3 = Geschwindigkeitsmodus
5 CANopen Drive OprModeDisp 4  INT8 © = Aeiing
6 CANopen Drive StatusWord 1 UINT16  Status Wort CANopen Antrieb laut
8 CANopen Drive StatusWord 2 UINT16 G DEenll?
10 CANopen Drive StatusWord 3 UINT16
12 CANopen Drive StatusWord 4 UINT16

@ Fr den Positioniermodus muss in den Voreinstellungen die Drehrichtung ,clockwise” (Werkseinstellung)
angewdhlt sein!
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Unterschiedliche Prozessabbilder

Byte Bit Kategorie Bezeichnung Typ Kommentar
14 CANopen Drive ActualVelocity 1 INT32  Istgeschwindigkeit CANopen
18 CANopen Drive ActualVelocity 2 INT32 Antrieb laut CiA DS-402
22 CANopen Drive ActualVelocity 3 INT32
26 CANopen Drive ActualVelocity 4 INT32
30 CANopen Drive ActualPosition 1 INT32  Istposition CANopen Antrieb laut
34 CANopen Drive ActualPosition 2 INT32 Gl D 422
38 CANopen Drive ActualPosition 3 INT32
42 CANopen Drive ActualPosition 4 INT32
46 MotorStates MotTemperature 1 INT16 ~ Motor Temperatur in 0,1 °C
48 MotorStates MotTemperature 2 INT16
50 MotorStates MotTemperature 3 INT16
52 MotorStates MotTemperature 4 INT16
54 MotorStates MotTorque 1 INT16  Motor Drehmoment in mNm
56 MotorStates MotTorque 2 INT16
58 MotorStates MotTorque 3 INT16
60 MotorStates MotTorque 4 INT16
62 SystemState Voltage_Motor INT16  Versorgungsspannung Antriebe
in mV
64 SystemState Voltage_Logic INT16  Versorgungsspannung Logik in mV
66 SystemState Temperature INT16  Temperaturin 0,1 °C
68 SystemState SystemUpTime UINT32 Laufzeit seit Restart /
Steuerspannung ein
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PAA, Prozessabbild der Ausgéinge

Unterschiedliche Prozessabbilder

Byte  Bit Kategorie Bezeichnung Typ Kommentar
0 .0 Digital I/0 Output 1 BOOL  True = Auxiliary Output aktiv
0 .1  Digitd /O Output 2 BOOL ﬁ:?%‘:’:?::gzr;’”d e el
0 2 Digital 110 Output 3 BOOL
0 3 Digital I/0 Output 4 BOOL
0 4 Digital I/0 Reserve BOOL  Nicht benutzt
0 .5 Digital 1/0 Reserve BOOL
0 6 Digital I/0 Reserve BOOL
0 7 Digital I/0 Reserve BOOL
1 Reserved Reserve BYTE
2 CANopen Drive OprMode 1 INT8 Betriebsart CANopen Antrieb
3 CANopen Drive OprMode 2 INT8 1 = Positioniermodus
4 CANopen Drive OprMode 3 INT§ 3 = Geschwindigkeitsmodus
5 N eszn i OprMode 4 INTg & = Homing
6 CANopen Drive ControlWord 1 UINT  Steuerwort CANopen Antrieb laut
8 CANopen Drive ControlWord 2 UINT CiARS:402
10 CANopen Drive ControlWord 3 UINT
12 CANopen Drive ControlWord 4 UINT
14 CANopen Drive TargetVelocity 1 INT32  Sollgeschwindigkeit CANopen Antrieb
18 CANopen Drive TargetVelocity 2 INT32 oL iR P02
22 CANopen Drive TargetVelocity 3 INT32
26 CANopen Drive TargetVelocity 4  INT32
30 CANopen Drive TargetPosition 1 INT32  Sollposition CANopen Antrieb laut
34 CANopen Drive TargetPosition 2 INT32 G R0
38 CANopen Drive TargetPosition 3 INT32
42 CANopen Drive TargetPosition 4 INT32
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10 1/0 Konfiguration

Nr. Wert  Bezeichnung Kommentar

1 0 None I/O nicht verwendet

2 1 PLC Input Eingangssignal an SPS

3 2 PLC Output Ausgangssignal von SPS

4 15 Sensor 5 Zusétzliche Eingéinge sind auch an der

5 16 Sensor 6 ;:Lszr:'echenden Stelle im Prozessabbild zu

6 17 Sensor 7

7 18 Sensor 8

8 19 Sensor Dirt Detect Auswertung Verschmutzungssignal des Sensors

9 20 Error Output Status Ausgang Schwerer Fehler

10 21 Control Input 1 Status Eingang 1

11 22 Control Input 2 Status Eingang 2

12 23 Control Input 3 Status ElIngang 3

13 24 Control Input 4 Status Eingang 4

14 25 Control Input 5 Status Eingang 5

15 26 Control Input 6 Status Eingang 6

16 27 Control Input 7 Status Eingang 7

17 28 Control Input 8 Status Eingang 8

18 31 Control Output 1 Status Ausgang 1

19 32 Control Output 2 Status Ausgang 2

20 88 Control Output 3 Status Ausgang 3

21 34 Control Output 4 Status Ausgang 4

22 35 Control Output 5 Status Ausgang 5

23 36 Control Output 6 Status Ausgang 6

24 37 Control Output 7 Status Ausgang 7

25 38 Control Output 8 Status Ausgang 8

26 41 Handshake InUp Handshake vom Upstream Modul

27 42 Handshake InDown Handshake vom Downstream Modul
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Nr. Wert  Bezeichnung Kommentar

28 43 Handshake InSide 1 Handshake vom Modul Links

29 44 Handshake InSide 2 Handshake vom Modul Rechts

30 45 Handshake OutUp Handshake zum Upstream Modul

31 46 Handshake OutDown Handshake zum Downstream Modul
32 47 Handshake OutSide 1 Handshake zum Modul Links

88 48 Handshake OutSide 2 Handshake zum Modul Rechts

39 61 VDCErrorln 1 Fehlereingang VDC Motor 1

40 62 VDCErrorln 2 Fehlereingang VDC Motor 2

41 63 VDCDirectionOvut 1 Richtungsausgang YDC Motor 1

42 64 VDCDirectionOut 2 Richtungsausgang VDC Motor 2

43 65 VDCStepPulseOut 1 Ausgang Schritt-Impuls VDC Motor 1
44 66 VDCStepPulseOut 2 Ausgang Schritt-Impuls VDC Motor 2
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Beschreibung der Control Programme

11 Beschreibung der Control Programme

Auswahl Gber Bedienoberfléche Seite ,Control Program / Control Program Selection / Program ID”.

ZPA-Programme mit Stopp-Funktion fir gerade Abschnitte und Kurven

Die Programme ,SingleRelease = Einzelplatzabzug” und ,TrainRelease = Blockabzug” erméglichen staudruckloses
Férdern.

Das Férdergut wird so lange zuriickgehalten, bis die folgende Zone von der Logik als ,frei” erkannt wird.

Staut sich das Férdergut, wird an die jeweils vorgelagerte (Upstream-) Zone ein Signal gesendet, dass das
Zuriickhalten des Férdergutes bewirkt. Zwischen den Férdergiitern verbleibt immer ein Spalt, es entsteht kein
Staudruck.

Im Einzelplatzabzug erfolgt der Abzug in einzelnen Zonen, im Blockabzug erfolgt der Abzug blockweise, sodass alle
zugehérigen Zonen nahezu gleichzeitig frei werden.

In den ZPA-Programmen kann eine MultiControl bis zu vier Zonen steuern. Jede Zone kann tber ein Eingangssignal
oder eine SPS gestoppt werden.

Der Férderprozess erfolgt von ,Upstream” nach ,Downstream”.
Die Startzone ist immer Zone 1. Es ist nicht méglich, eine andere Zone als Startzone zu definieren.

Bei aktivem Stopp-Signal wird das Férdergut noch bis zum Zonensensor transportiert. Das Férdergut wird nach dem
Ricksetzen des Stopp-Signals weiter transportiert, sofern die Downstream-Zone frei ist.

Wird das Férdergut aus einer gestoppten Zone entnommen und das Stopp-Signal zuriickgesetzt, startet die
RollerDrive und nach Ablauf von Timer 4 wird der Férderprozess fortgesetzt. Wird das Férdergut vor Ablauf von
Timer 4 in den Zonensensor gestellt, startet der Férderprozess sofort. Solange das Férdergut angehalten wird, erhélt
die nachfolgende Zone immer noch ein Frei-Signal, kein Belegt-Signal.

Ein Férdergut muss nach Verlassen des Zonensensors den néchsten Zonensensor innerhalb der Timer-2-Zeit erreichen.
Wahrend die Timer-2-Zeit abléuft wird die Upstream-Zone gestoppt. Nach Ablauf der Timer-2-Zeit wird die Zone als
frei bewertet und die Upstream-Zone kann einférdern, da angenommen wird, dass das Férdergut entnommen wurde.

Blockiert ein Férdergut den Zonensensor, stoppt die RollerDrive nach Ablauf von Timer 2 (interne
Férdergutiberwachung). Nach einer Pause, die auch Timer 2 entspricht, startet die RollerDrive erneut. Dieser Vorgang
wiederholt sich, bis das Férdergut aus dem Zonensensor entfernt wurde. Solange der Zonensensor belegt ist, wird der
Upstream-Zone ein Belegt-Signal gesendet.

Nachdem ein Férdergut den Zonensensor verlassen hat, lduft die RollerDrive so lange nach, wie es in Timer 3
(RunOutDelay) festgelegt ist.
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11.1  ZPA Single Release (Einzelplatzabzug)

Bei Einzelplatzabzug erfolgt der Abzug in einzelnen Zonen (,ZPA Single Release 1 Zone" bis ,ZPA Single Release 4
Zone").

Freie RollerDrive-Anschlisse kénnen gemdf3 Tabelle (PAE Motor States) als Slave-Motoren verwendet werden.

B5 M1 Bl M2 B2 M3 B3 M4 B4

1 2 3 4

4 Zonen Einzel Abzug

Forderrichtung I::}

I B1 Sensor
HMI Motor

1 Zone

| B5 Startsensor

Timer
ID Beschreibung Werkseinstellung [ms]
T1 Verbindungsiberwachung 200
T2 Interne Férdergutiiberwachung 4000
T3 Nachlauf RollerDrive 5000
T4 Fehler Ricksetzung 1000

@ Der Parameter ,Timer 1 - Verbindungsiiberwachung” sollte nicht verédndert werden.

Zusétzlich zu den Erklérungen der Control Programme werden im Anschluss die entsprechenden
Prozessabbilder aufgefihrt.
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SPS-Referenzen nach Prozessabbild ,Universal Full”

PAE - Sensoren 1-5

ID 1 Zone 2 Zonen 3 Zonen 4 Zonen SPS-Referenz (Read)
Byte Bit
B1 Sensor Zone 1 Sensor Zone 1 Sensor Zone 1 Sensor Zone 1 I: 0 0
B2 Nicht benutzt Sensor Zone 2 Sensor Zone 2 Sensor Zone 2 I:0 1
B3 Nicht benutzt Nicht benutzt Sensor Zone 3 Sensor Zone 3 I:0 2
B4 Nicht benutzt Nicht benutzt Nicht benutzt Sensor Zone 4 I:0 3
B5 Start Sensor Start Sensor Start Sensor Start Sensor I:0 4
Zone 1 Zone 1 Zone 1 Zone 1

PAE - Motor States (Speed 1 - 4)

ID 1 Zone 2 Zonen 3 Zonen 4 Zonen SPS-Referenz (Read)
Byte

M1 Motor Zone 1 Motor Zone 1 Motor Zone 1 Motor Zone 1 13S;

M2 Nicht benutzt Motor Zone 2 Motor Zone 2 Motor Zone 2 I: 4

M3 Nicht benutzt Nicht benutzt Motor Zone 3 Motor Zone 3 I:5

M4 Nicht benutzt Nicht benutzt Nicht benutzt Motor Zone 4 I:6

PAA - Control Inputs Overwrite (Control Input 1 - 4)

ID 1 Zone 2 Zonen 3 Zonen 4 Zonen SPS-Referenz (Write)
Byte Bit

chn Stopp Zone 1 Stopp Zone 1 Stopp Zone 1 Stopp Zone 1 Q5 0

CI2 Nicht benutzt Stopp Zone 2 Stopp Zone 2 Stopp Zone 2 Q: 5 1

CI3  Nicht benutzt Nicht benutzt Stopp Zone 3 Stopp Zone 3 Q:5

Cl4 Nicht benutzt Nicht benutzt Nicht benutzt Stopp Zone 4 Q5
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PAE - Control Outputs (Control Output 1 - 4)

ID 1 Zone

2 Zonen

3 Zonen

4 Zonen

SPS-Referenz (Read)

CO1 Zone 1 belegt

Zone 1 belegt

Zone 1 belegt

Zone 1 belegt

CO2 Nicht benutzt

Zone 2 belegt

Zone 2 belegt

Zone 2 belegt

CO3  Nicht benutzt

Nicht benutzt

Zone 3 belegt

Zone 3 belegt

CO4  Nicht benutzt

Nicht benutzt

Nicht benutzt

Zone 4 belegt
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Beschreibung der Control Programme

11.2  ZPA Train Release (Blockabzug)
Bei Blockabzug (,ZPA Train Release 1 Zone” bis ,ZPA Train Release 4 Zone") erfolgt der Abzug immer in einem Block,
sodass alle zugehérigen Zonen nahezu zeitgleich frei werden.

Nach einem Neustart der Anlage oder nach einem Fehlerereignis erfolgt eine Initialisierung im Modus
LEinzelplatzabzug". Anschlielend erfolgt der Wechsel in den Modus Blockabzug.

Freie RollerDrive-Anschliisse kénnen geméf Tabelle ,PAE - Motor States” als Slave-Motoren verwendet werden.

Forderrichtung I::}

B5 M1 Bl M2 B2 M3 B3 M4 B4
1 2 3 4
4 Zonen Block Abzug
| Bl Sensor

H M1 Motor

1 Zone

| B5 Startsensor

Timer
ID Beschreibung Werkseinstellung [ms]
T1 Blockabzugsverzégerung 100
T2 Interne Férdergutiberwachung 4000
T3 Nachlauf RollerDrive 5000
T4 Fehler Ricksetzung 1000

Der Parameter Timer 1 beeinflusst das zeitversetzte Starten der RollerDrive im Blockabzug.
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SPS-Referenzen nach Prozessabbild ,Universal Full”

PAE - Sensoren 1-5

ID 1 Zone 2 Zonen 3 Zonen 4 Zonen SPS-Referenz (Read)
Byte Bit
B1 Sensor Zone 1 Sensor Zone 1 Sensor Zone 1 Sensor Zone 1 I: 0 0
B2 Nicht benutzt Sensor Zone 2 Sensor Zone 2 Sensor Zone 2 I: 0 1
B3 Nicht benutzt Nicht benutzt Sensor Zone 3 Sensor Zone 3 I: 0 2
B4 Nicht benutzt Nicht benutzt Nicht benutzt Sensor Zone 4 I: 0 3
B5 Start Sensor Start Sensor Start Sensor Start Sensor I: 0 4
Zone 1 Zone 1 Zone 1 Zone 1

PAE - Motor States (Speed 1 - 4)

ID 1 Zone 2 Zonen 3 Zonen 4 Zonen SPS-Referenz (Read)
Byte

M1 Motor Zone 1 Motor Zone 1 Motor Zone 1 Motor Zone 1 I: 3

M2 Slave Zone 1 Motor Zone 2 Motor Zone 2 Motor Zone 2 I: 4

M3 Slave Zone 1 Slave Zone 1 Motor Zone 3 Motor Zone 3 I:5

M4 Slave Zone 1 Slave Zone 2 Nicht benutzt Motor Zone 4 I: 6

PAA - Control Inputs Overwrite (Control Input 1 - 4)

ID 1 Zone 2 Zonen 3 Zonen 4 Zonen SPS-Referenz (Write)
Byte Bit

cn Stopp Zone 1 Stopp Zone 1 Stopp Zone 1 Stopp Zone 1 Q:5 0

Cl2 Nicht benutzt Stopp Zone 2 Stopp Zone 2 Stopp Zone 2 Q:5 1

CI3  Nicht benutzt Nicht benutzt Stopp Zone 3 Stopp Zone 3 Q:5 2

Cl4 Nicht benutzt Nicht benutzt Nicht benutzt Stopp Zone 4 Q:5 8
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PAE - Control Outputs (Control Output 1 - 4)

ID 1 Zone 2 Zonen 3 Zonen 4 Zonen SPS-Referenz (Read)
Byte Bit

CO1 Zone 1 belegt Zone 1 belegt Zone 1 belegt Zone 1 belegt I: 28 0

CO2 Nicht benutzt Zone 2 belegt Zone 2 belegt Zone 2 belegt I: 28 1

CO3  Nicht benutzt Nicht benutzt Zone 3 belegt Zone 3 belegt I: 28 2

CO4  Nicht benutzt Nicht benutzt Nicht benutzt Zone 4 belegt I: 28 3
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Ubergabe (Handshake Signale)

Der Austausch der erforderlichen Informationen fir den Transport von Férdergut zwischen MultiControl und externer
Steuerung erfolgt Gber Handshake-Signale.

Férderrichtung I:>

M1 B1 M2 B2 M3 B3 M4 B4

1 2 3 4

I Bl Sensor

“ M1 Motor

1 Zone

Outup = Signal von der MultiControl Zone 1 ist frei

In up = Signal an die MultiControl Férdergut auf Zone 1 Gbernehmen
Out Down = Signal von der MultiControl Zone 4 ist belegt

InDown = Signal an die MultiControl Férdergut von Zone 4 abgeben

PAE - Handshake Signale

ID Zone Digital I/O Setting SPS-Referenz (Read)
Byte Bit

Out up Signal erste Zone frei Handshake Out Up 1: 29 4

Out Down Signal letzte Zone belegt Handshake Out Down 1: 29 5
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PAA - Handshake Signale

ID Zone Digital I/O Setting SPS-Referenz (Write)
Byte Bit

In Up Signal erste Zone einférdern Handshake In Up Q:8 0

In Down Signal letzte Zone ausférdern Handshake In Down Q: 8 1

@ Das Signal zum Ausférdern des Férderguts muss so lange aktiv sein, bis das Férdergut den Zonensensor
nicht mehr belegt. Wird das Signal vorher deaktiviert, bleibt das Férdergut im belegten Zonensensor
stehen.

Im Blockabzug wird beim erneuten Setzen des Ausférdersignals eine Initialisierung im Einzelplatzmodus
durchgefihrt. AnschlieBend erfolgt der Wechsel in den Modus Blockabzug.

Das Signal zum Einférdern ist als Impuls ausreichend. Das Férdergut wird bis zum Zonensensor geférdert.
Die Impulsldnge muss mindestens 100 ms betragen.
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11.3  ZPA Transfer In
Mit dem Programm ,ZPA Transfer In” kann von bis zu zwei zusétzlichen Einschleusungen Férdergut in die Férderlinie
eingebracht werden.

Die Férderguter werden entsprechend der Richtungswahl von Upstream, links oder rechts jeweils nach Downstream
weitergeleitet. Die Signale fir die Richtungsauswahl werden von eine SPS gesetzt.

Ist in der Einstellung ,Automatische Zusammenfihrung” eine Einschleusung frei, werden automatisch die verbleibenden
Einschleusungen abwechselnd bedient, um Staus zu vermeiden (siehe Tabelle ,Zusammenfihrungspriorisierung’).

In ,Motorsettings” Motor 1 auf ,counterclockwise” stellen.

LINKS

L1

B2

M2

M1
B1
B3
| Bl Sensor
RECHTS
|IM1 Motor
Timer
ID Beschreibung Werkseinstellung [ms]
T1 Verbindungsiberwachung 100
T2 Nicht benutzt 2000
T3 Fehlerriicksetzung 1000
T4 Interne Férdergutiberwachung 4000

Der Parameter Timer 1 sollte nicht verstellt werden.
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SPS-Referenzen nach Prozessabbild ,Universal Full”

PAE - Sensoren 1-4

ID Beschreibung Anschluss MultiControl Typ SPS-Referenz (Read)
Byte Bit

B1 Sensor Vertikale Nullposition Sensor Zone 1 PNP / positive  |: 0 0

B2 Sensor Einlauf links (Spaltkontrolle) Sensor Zone 2 PNP / positive  I: 0 1

B3 Sensor Einlauf rechts (Spaltkontrolle) ~ Sensor Zone 3 PNP / positive  I: 0 2

B4 Nicht benutzt Nicht benutzt Nicht benutzt

Einstellungen fir Transfer Varianten

Transfer Variante Anschluss MultiControl Typ

Up / Links / Rechts nach Down - -

Up / Links nach Down Sensor 3 (B3) PNP / negative *
Up / Rechts nach Down Sensor 2 (B2) PNP / negative *
Links nach Down Sensor 3 (B3) PNP / negative *
Rechts nach Down Sensor 2 (B2) PNP / negative *

Links / Rechts nach Down - -

* Einstellung im Web Server oder iber SDO, kein Sensor angeschlossen
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PAE - Motor States (Speed 1 - 4)

Beschreibung der Control Programme

ID Beschreibung Anschluss Anschluss SPS-Referenz (Read)
MultiControl Interface Box
Byte
M1 Motor Hubantrieb - Motor 1 I8
M2 Motor Riemenantrieb - Motor 2 I: 4
M3 Motor Ubergaberolle RD 3 - I: 5
M4 Motor Ubergaberolle RD 4 - I: 6

PAA Control Inputs Overwrite (Control Input 1 - 4)

ID Beschreibung SPS-Referenz (Write)
Byte Bit

Cl1T  Richtungsauswahl 1 Q:5 0

Cl2  Richtungsauswahl 2 Q:5 1

Cl3  Nicht benutzt Nicht benutzt

Cl4  Nicht benutzt Nicht benutzt
Richtungsauswahl

Cl1 Cl2 Beschreibung

0 0 Von Up nach Down

1 0 Von Links nach Down

0 1 Von Rechts nach Down

1 1 Automatische Zusammenfihrung
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Zusammenfiihrungspriorisierung

Richtungsauswahl Up Links Rechts Entscheidung
Von Up nach Down Frei Frei Frei Kein Transport
Frei Frei Belegt Kein Transport
Frei Belegt Frei Kein Transport
Frei Belegt Belegt Kein Transport
Belegt Frei Frei Von Up nach Down
Belegt Frei Belegt Von Up nach Down
Belegt Belegt Frei Von Up nach Down
Belegt Belegt Belegt Von Up nach Down
Von Links nach Down Frei Frei Frei Kein Transport
Frei Frei Belegt Kein Transport
Frei Belegt Frei Von Links nach Down
Frei Belegt Belegt Von Links nach Down
Belegt Frei Frei Kein Transport
Belegt Frei Belegt Kein Transport
Belegt Belegt Frei Von Links nach Down
Belegt Belegt Belegt Von Links nach Down
Von Rechts nach Down Frei Frei Frei Kein Transport
Frei Frei Belegt Von Rechts nach Down
Frei Belegt Frei Kein Transport
Frei Belegt Belegt Von Rechts nach Down
Belegt Frei Frei Kein Transport
Belegt Frei Belegt Von Rechts nach Down
Belegt Belegt Frei Kein Transport
Belegt Belegt Belegt Von Rechts nach Down
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Richtungsauswahl Up Links Rechts Entscheidung
Automatische Frei Frei Frei Kein Transport
Zusammenfihrung Frei Frei Belegt Von Rechts nach Down
Frei Belegt Frei Von Links nach Down
Frei Belegt Belegt Reihum von Links / Rechts
nach Down
Belegt Frei Frei Von Up nach Down
Belegt Frei Belegt Reihum von Up / Rechts nach
Down
Belegt Belegt Frei Reihum von Up / Links nach
Down
Belegt Belegt Belegt Reihum von Up / Links /

Ubergabe (Handshake-Signale)

Der Austausch der erforderlichen Informationen fir den Transport von Férdergut zwischen der MultiControl und einer
externen Steuerung erfolgt Uber Handshake-Signale.

Out Left
In Left
Out Right
In Right

Signal von der MultiControl
Signal an die MultiControl
Signal von der MultiControl
Signal an die MultiControl

PAE - Handshake Signale

Transfer ist frei

Rechts nach Down

Férdergut von links auf Transfer ibernehmen

Transfer ist frei

Férdergut von rechts auf Transfer Gbernehmen

ID Zone SPS-Referenz (Read)
Byte Bit

Out Left Signal: Transfer frei 1: 29 6

Out Right Signal: Transfer frei 1: 29 7

PAA - Handshake Signale

ID Zone SPS-Referenz (Write)
Byte Bit
In Left Signal: Von links einférdern Q:8 2
In Right Signal: Von rechts einférdern Q: 8 3
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11.4  ZPA Transfer Out

Mit dem Programm ,ZPA Transfer Out” kann zu maximal zwei zusétzlichen Ausschleusungen Férdergut verteilt werden.

Die Entscheidung, wohin ein Gut geférdert werden soll, wird zum Zeitpunkt des Einférderns abgefragt, d.h. die
Sensoren missen so angebracht werden, dass die Information rechtzeitig gegeben werden kann. Sollte dies zeitlich
nicht gewdhrleistet werden kénnen, empfiehlt es sich an der MultiControl des vorangehenden Férderers die Stopp-
Funktion einzustellen, um Fehler beim Lesen und Ausschleusen zu vermeiden.

Ist der nachfolgende seitliche Férderer belegt, wird mit einer reduzierten Geschwindigkeit des Transferriemens
gefahren. Sobald der Nachfolger frei ist, wird wieder mit der normalen Geschwindigkeit geférdert.

Sollte in der Einstellung ,Automatische Verteilung” eine Ausschleusung belegt sein, werden automatisch die
verbleibenden Ausschleusungen abwechselnd bedient, um Staus zu vermeiden (siehe Tabelle Verteilungspriorisierung).

In ,Motorsettings” Motor 1 auf ,counterclockwise” stellen.

LINKS

B2

B4
B3

RECHTS I B1 Sensor

[| M1 Motor
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Timer

ID Beschreibung

Beschreibung der Control Programme

Werkseinstellung [ms]

T1 Verbindungsiberwachung 100

T2 Nicht benutzt 2000
T3 Fehlerriicksetzung 1000
T4 Interne Férdergutiberwachung 5000

Der Parameter Timer 1 sollte nicht verstellt werden.

SPS-Referenzen nach Prozessabbild ,Universal Full”

PAE - Sensoren 1-4

ID Beschreibung Anschluss MultiControl Typ SPS-Referenz (Read)
Byte Bit
B1 Sensor Vertikale Nullposition Sensor Zone 1 PNP / positive  1: 0 0
B2 Sensor Auslauf links (Spaltkontrolle)  Sensor Zone 2 PNP / positive  |: 0 1
B3 Sensor Auslauf rechts Sensor Zone 3 PNP / positive ~ |: 0 2
(Spaltkontrolle)
B4 Sensor Hinterkantenabfrage Sensor Zone 4 PNP / positive  1: 0 3

Einstellungen fir Transfer Varianten

Transfer Variante

Anschluss MultiControl Typ

Up nach Links / Rechts / Down

Up nach Links / Down Sensor 3 (B3) PNP / negative *
Up nach Rechts / Down Sensor 2 (B2) PNP / negative *
Up nach Links Sensor 3 (B3) PNP / negative *
Up nach Rechts Sensor 2 (B2) PNP / negative *

Up nach Links / Rechts

* Einstellung im Web Server oder iber SDO, kein Sensor angeschlossen
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PAE - Motor States (Speed 1 - 4)

ID Beschreibung Anschluss Anschluss SPS-Referenz (Read)
MultiControl Interface Box
Byte
M1 Motor Hubantrieb - Motor 1 k3
M2 Motor Riemenantrieb - Motor 2 I: 4
M3 Motor Ubergaberolle RD 3 - I:5
M4 Motor Ubergaberolle RD 4 - I: 6

PAA Control Inputs Overwrite (Control Input 1 - 4)

ID Beschreibung SPS-Referenz (Write)
Byte Bit

Cl 1  Richtungsauswahl 1 Q:5 0

Cl2  Richtungsauswahl 2 Q:5 1

ClI3  Nicht benutzt Nicht benutzt

Cl4  Nicht benutzt Nicht benutzt

Richtungsauswahl

Cl1 ClI2 Beschreibung
0 0 Von Up nach Down
1 0 Von Up nach Links
0 1 Von Up nah Rechts
1 1 Automatische Verteilung
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Verteilungspriorisierung

Richtungsauswahl Down Links Rechts Entscheidung

Von Up nach Down Frei Frei Frei Von Up nach Down
Frei Frei Belegt Von Up nach Down
Frei Belegt Frei Von Up nach Down
Frei Belegt Belegt Von Up nach Down
Belegt Frei Frei Kein Transport
Belegt Frei Belegt Kein Transport
Belegt Belegt Frei Kein Transport
Belegt Belegt Belegt Kein Transport

Von Up nach Links Frei Frei Frei Von Up nach Links
Frei Frei Belegt Von Up nach Links
Frei Belegt Frei Kein Transport
Frei Belegt Belegt Kein Transport
Belegt Frei Frei Von Up nach Links
Belegt Frei Belegt Von Up nach Links
Belegt Belegt Frei Kein Transport
Belegt Belegt Belegt Kein Transport

Von Up nach Rechts Frei Frei Frei Von Up nach Rechts
Frei Frei Belegt Kein Transport
Frei Belegt Frei Von Up nach Rechts
Frei Belegt Belegt Kein Transport
Belegt Frei Frei Von Up nach Rechts
Belegt Frei Belegt Kein Transport
Belegt Belegt Frei Von Up nach Rechts
Belegt Belegt Belegt Kein Transport
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Richtungsauswahl Down Links Rechts Entscheidung
Automatische Verteilung Frei Frei Frei Reihum nach Links / Rechts
/ Down

Frei Frei Belegt Reihum nach Links / Down
Frei Belegt Frei Reihum nach Rechts / Down
Frei Belegt Belegt Von Up nach Down
Belegt Frei Frei Reihum nach Links / Rechts
Belegt Frei Belegt Von Up nach Links
Belegt Belegt Frei Von Up nach Rechts
Belegt Belegt Belegt Kein Transport

Ubergabe (Handshake-Signale)

Der Austausch der erforderlichen Informationen fir den Transport von Férdergut zwischen der MultiControl und einer
externen Steuerung erfolgt Uber Handshake-Signale.

Out Left =
In Left =
Out Right =
InRight =

Signal von der MultiControl
Signal an die MultiControl
Signal von der MultiControl
Signal an die MultiControl

PAE - Handshake Signale

Férdergut fir links ist auf dem Transfer

Férdergut soll nach links Gbergeben werden

Férdergut fir rechts ist auf dem Transfer

Fordergut soll nach rechts Gbergeben werden

ID Zone SPS-Referenz (Read)
Byte Bit

Out Left Signal: Transfer belegt I: 29 6

Out Right Signal: Transfer belegt I: 29 7

PAA - Handshake Signale

ID Zone SPS-Referenz (Write)
Byte Bit
In Left Signal: Nach links ausférdern Q:8 2
In Right Signal: Nach rechts ausférdern Q:8 3
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11.5 ZPA Merge (Zusammenfihrung)

Mit dem Programm ,ZPA Merge” kann von bis zu zwei zusétzlichen Einschleusungen Férdergut in die Forderlinie

eingebracht werden.

Sollte in der Einstellung ,Automatische Zusammenfihrung” eine Einschleusung frei sein, werden automatisch
die verbleibenden Einschleusungen abwechselnd bedient, um Staus zu vermeiden (siehe Tabelle

Zusammenfihrungspriorisierung”).

M3

uP |:> DOWN
M4
RECHTS
M3 Motor links
M4 Motor rechts
Timer

ID Beschreibung Werkseinstellung [ms]
T1 Verbindungsiberwachung 100
T2 Nicht benutzt 2000
T3 Fehlerriicksetzung 1000
T4 Interne Férdergutiberwachung 4000

Der Parameter Timer 1 sollte nicht verstellt werden.
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SPS-Referenzen nach Prozessabbild ,Universal Full”

PAE - Motor States (Speed 1 - 4)

ID Beschreibung Anschluss Anschluss SPS-Referenz (Read)
MultiControl Interface Box
Byte
M1 Motor nicht benutzt - - 138
M2 Motor nicht benutzt - - I: 4
M3 Motor Einlauf links RD 3 - I:5
M4 Motor Einlauf rechts RD 4 - I:6

PAA Control Inputs Overwrite (Control Input 1 - 4)

ID Beschreibung SPS-Referenz (Write)
Byte Bit

cn Richtungsauswahl 1 Q:5 0

Cl2  Richtungsauswahl 2 Q:5 1

CI3  Nicht benutzt Nicht benutzt

Cl4  Nicht benutzt Nicht benutzt

Richtungsauswahl

Cl1 Cl2 Beschreibung
0 0 Von Up nach Down
1 0 Von Links nach Down
0 1 Von Rechts nach Down
1 1 Automatische Zusammenfishrung
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Zusammenfihrungspriorisierung

Richtungsauswahl Up Links Rechts Entscheidung
Von Up nach Down Frei Frei Frei Kein Transport
Frei Frei Belegt Kein Transport
Frei Belegt Frei Kein Transport
Frei Belegt Belegt Kein Transport
Belegt Frei Frei Von Up nach Down
Belegt Frei Belegt Von Up nach Down
Belegt Belegt Frei Von Up nach Down
Belegt Belegt Belegt Von Up nach Down
Von Links nach Down Frei Frei Frei Kein Transport
Frei Frei Belegt Kein Transport
Frei Belegt Frei Von Links nach Down
Frei Belegt Belegt Von Links nach Down
Belegt Frei Frei Kein Transport
Belegt Frei Belegt Kein Transport
Belegt Belegt Frei Von Links nach Down
Belegt Belegt Belegt Von Links nach Down
Von Rechts nach Down Frei Frei Frei Kein Transport
Frei Frei Belegt Von Rechts nach Down
Frei Belegt Frei Kein Transport
Frei Belegt Belegt Von Rechts nach Down
Belegt Frei Frei Kein Transport
Belegt Frei Belegt Von Rechts nach Down
Belegt Belegt Frei Kein Transport
Belegt Belegt Belegt Von Rechts nach Down
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Richtungsauswahl Up Links Rechts Entscheidung
Automatische Frei Frei Frei Kein Transport
ZusammenfGhrung Frei Frei Belegt Von Rechts nach Down
Frei Belegt Frei Von Links nach Down
Frei Belegt Belegt Reihum von Links / Rechts
nach Down
Belegt Frei Frei Von Up nach Down
Belegt Frei Belegt Reihum von Up / Rechts nach
Down
Belegt Belegt Frei Reihum von Up / Links nach
Down
Belegt Belegt Belegt Reihum von Up / Links /

Ubergabe (Handshake-Signale)

Rechts nach Down

Der Austausch der erforderlichen Informationen fir den Transport von Férdergut zwischen der MultiControl und einer
externen Steuerung erfolgt GUber Handshake-Signale.

Out Left =
In Left

Out Right
InRight =

Signal von der MultiControl
Signal an die MultiControl
Signal von der MultiControl
Signal an die MultiControl

PAE - Handshake Signale

Merge ist frei

Férdergut von links einférdern

Merge ist frei

Férdergut von rechts einférdern

ID Zone SPS-Referenz (Read)
Byte Bit

Out Left Signal: Merge ist frei I: 29 [¢)

Out Right Signal: Merge ist frei I: 29 7

PAA - Handshake Signale

ID Zone SPS-Referenz (Write)
Byte Bit
In Left Signal: Von links einférdern Q: 8 2
In Right Signal: Von rechts einférdern Q: 8 3
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11.6  ZPA HPD (High Performance Divert)

Mit dem Programm HPD kann zu maximal zwei zusétzlichen Ausschleusungen Férdergut verteilt werden.

Die Entscheidung, wohin ein Gut geférdert werden soll, wird zum Zeitpunkt des Einférderns abgefragt, d. h. die
Sensoren missen so angebracht werden, dass die Information rechtzeitig gegeben werden kann. Sollte dies zeitlich
nicht gewéhrleistet werden k&nnen, empfiehlt es sich, an der MultiControl des vorangehenden Férderers die Stopp-
Funktion einzustellen, um Fehler beim Lesen und Ausschleusen zu vermeiden.

Sollte in der Einstellung ,Automatische Verteilung” eine Ausschleusung belegt sein, werden automatisch die
verbleibenden Ausschleusungen abwechselnd bedient, um Staus zu vermeiden (siehe Tabelle ,Verteilungspriorisierung”).

Der HPD kann maximal von +45° bis -45° schwenken.

M3
B2

up DOWN |::>
| B1 Sensor
ﬂ M1 Motor
Timer

ID Beschreibung Werkseinstellung [ms]
T Verbindungsiiberwachung 100
T2 Interne Férdergutiberwachung 9500
T3 Fehlerriicksetzung 1000
T4 Schrittimpuls 50

Die Parameter Timer 1 bis Timer 4 sollten nicht verstellt werden.
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SPS-Referenzen nach Prozessabbild ,,Universal Fu

PAE - Sensoren 1-4

"II

ID Beschreibung Anschluss MultiControl Typ SPS-Referenz (Read)
Byte Bit

B1 Nullposition Schwenkmotor Sensor 1 PNP / negative |: 0 0

B2 Sensor Auslauf links Sensor 2 PNP / positive  I: 0 1

B3 Sensor Auslauf rechts Sensor 3 PNP / positive  |: 0 2

B4 Nicht benutzt Nicht benutzt Nicht benutzt

Einstellungen fiir HPD Varianten

HPD Variante

Anschluss MultiControl

Typ

Up nach Links / Rechts / Down

Up nach Links / Down Sensor 3 (B3) PNP / negative *
Up nach Rechts / Down Sensor 2 (B2) PNP / negative *
Up nach Links Sensor 3 (B3) PNP / negative *
Up nach Rechts Sensor 2 (B2) PNP / negative *

Up nach Links / Rechts

* Einstellung im Web Server oder Gber SDO, kein Sensor angeschlossen

PAE - Motor States (Speed 1 - 4)

ID Beschreibung Anschluss Anschluss SPS-Referenz (Read)
MultiControl Interface Box
Byte
M1 Motor Schwenkantrieb - Motor 1 k&
M2 Motor Tragrollenantrieb - Motor 2 I: 4
M3 Motor Auslauf links RD 3 I:5
M4 Motor Auslauf rechts RD 4 I:6
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PAA Control Inputs Overwrite (Control Input 1 - 4)

ID Beschreibung SPS-Referenz (Write)
Byte Bit

cn Richtungsauswahl 1 Q:5 0

Cl2  Richtungsauswahl 2 Q:5 1

CI3  Richtungsauswahl 3 Q:5 2

Cl4  Richtungsauswahl 4 Q:5 3]
Richtungsauswahl

Cl1 Cl2 CI3 Cl4 Beschreibung

0 0 X X Von Up nach Down

1 0 0 X Von Up nach Links 45°

0 1 X 0 Von Up nach Rechts 45°

1 0 1 X Von Up nach Links 30°

0 1 X 1 Nach Rechts 30°

1 1 0 0 Automatische Verteilung Rechts 45° / Links 45°

1 1 1 1 Automatische Verteilung Rechts 30° / Links 30°

1 1 0 1 Automatische Verteilung Rechts 30° / Links 45°

1 1 1 0 Automatische Verteilung Rechts 45° / Links 30°
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Verteilungspriorisierung

Richtungsauswahl Down Links Rechts Entscheidung

Von Up nach Down Frei Frei Frei Von Up nach Down
Frei Frei Belegt Von Up nach Down
Frei Belegt Frei Von Up nach Down
Frei Belegt Belegt Von Up nach Down
Belegt Frei Frei Kein Transport
Belegt Frei Belegt Kein Transport
Belegt Belegt Frei Kein Transport
Belegt Belegt Belegt Kein Transport

Von Up nach Links Frei Frei Frei Von Up nach Links
Frei Frei Belegt Von Up nach Links
Frei Belegt Frei Kein Transport
Frei Belegt Belegt Kein Transport
Belegt Frei Frei Von Up nach Links
Belegt Frei Belegt Von Up nach Links
Belegt Belegt Frei Kein Transport
Belegt Belegt Belegt Kein Transport

Von Up nach Rechts Frei Frei Frei Von Up nach Rechts
Frei Frei Belegt Kein Transport
Frei Belegt Frei Von Up nach Rechts
Frei Belegt Belegt Kein Transport
Belegt Frei Frei Von Up nach Rechts
Belegt Frei Belegt Kein Transport
Belegt Belegt Frei Von Up nach Rechts
Belegt Belegt Belegt Kein Transport
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Richtungsauswahl Down Links Rechts Entscheidung
Automatische Verteilung Frei Frei Frei Reihum nach Links / Rechts
/ Down

Frei Frei Belegt Reihum nach Links / Down
Frei Belegt Frei Reihum nach Rechts / Down
Frei Belegt Belegt Von Up nach Down
Belegt Frei Frei Reihum nach Links / Rechts
Belegt Frei Belegt Von Up nach Links
Belegt Belegt Frei Von Up nach Rechts
Belegt Belegt Belegt Kein Transport

Ubergabe (Handshake-Signale)

Der Austausch der erforderlichen Informationen fir den Transport von Férdergut zwischen der MultiControl und einer
externen Steuerung erfolgt Gber Handshake-Signale.

Out Left = Signal von der MultiControl
In Left = Signal an die MultiControl
Out Right = Signal von der MultiControl
InRight = Signal an die MultiControl

PAE - Handshake Signale

Férdergut fir links steht bereit

Férdergut soll nach links Gbergeben werden
Férdergut fir rechts steht bereit

Fordergut soll nach rechts Gbergeben werden

ID Zone SPS-Referenz (Read)
Byte Bit

Out Left Signal: HPD belegt 1: 29 6

Out Right Signal: HPD belegt 1: 29 7

PAA - Handshake Signale

ID Zone SPS-Referenz (Write)
Byte Bit
In Left Signal: Nach links ausférdern Q: 8 2
In Right Signal: Nach rechts ausférdern Q: 8 3
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11.7 Halbautomatische Programme

In halbautomatischen Programmen ist es méglich, die Antriebe des Transfers mit digitalen Signalen anzusteuern.

11.8 HPD Semi Automatic

Der HPD kann max. von +90° bis -90° schwenken.

up

DOWN |:>

|Bl Sensor
ﬂMl Motor
Timer
ID Beschreibung Werkseinstellung [ms]
Tl 0-Positionierung (Homing) 1000
T2 Interne Férdergutiberwachung 19000
T3 Fehlerriicksetzung 5000
T4 Schrittimpuls 100

Timer 1:  Homing Delay - starte Homing nach T1 Inakfivitét
Timer 2:  Homing Timeout - Sensor 1 wurde nicht ,gefunden”
Timer 3:  Error Recovery - Neustart des Programms nach Timeout

Timer 4:  Step (Pulse) - fihrt alle T4 einen Schritt beim Homing aus

Die Parameter Timer 1 bis Timer 4 sollten nicht verstellt werden.
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SPS-Referenzen nach Prozessabbild ,Universal Full”

PAE - Sensoren 1-4

ID Beschreibung Anschluss MultiControl Typ SPS-Referenz (Read)
Byte Bit

B1 Nullposition Schwenkmotor Sensor 1 PNP / negative 1: 0 0

B2 Sensor Auslauf links Sensor 2 PNP / positive  1: 0 1

B3 Sensor Auslauf rechts Sensor 3 PNP / positive  1: 0 2

B4 Nicht benutzt Nicht benutzt Nicht benutzt

PAE - Motor States (Speed 1 - 4)

ID Beschreibung Anschluss Anschluss SPS-Referenz (Read)
MultiControl Interface Box
Byte
M1 Motor Schwenkantrieb - Motor 1 k&
M2 Motor Tragrollenantrieb - Motor 2 I: 4
M3 Motor Auslauf links RD 3 k5
M4 Motor Auslauf rechts RD 4 I: 6

PAA Control Inputs Overwrite (Control Input 1 - 4)

ID Beschreibung SPS-Referenz (Write)
True False Byte Bit

cn Schwenk nach links Schwenk nach rechts Q:5 0

Cl2  Winkelstellung (siehe Tabelle) Winkelstellung (siehe Tabelle) Q:5 1

CI3  Winkelstellung (siehe Tabelle) Winkelstellung (siehe Tabelle) Q:5 2

Cl4  Start M2, M3, M4 Stopp M2, M3, M4 Q:5 3
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Auswahl Winkelstellung

clt cdl2 d3 Winkelstellung
0 0 0 0°

1 0 1 - 30° (Links)

1 1 0 - 45° (Links)

1 1 1 - 90° (Links)

0 0 1 + 30° (Rechts)
0 1 0 + 45° (Rechts)
0 1 1 + 90° (Rechts)
1 0 0 Homing

PAE - Control Outputs (Control Output 1 - 4)

ID HPD SPS-Referenz (Read)
Byte Bit

CO1 Homing I: 28 0

CO 2 Nicht benutzt I: 28 1

CO3 Betriebsbereit I: 28

CO4 Nicht betriebsbereit I: 28

Version 1.7 (11/2019) Online

114 von 138 Zusatzdokument - Inbetriebnahme und Programmierung



Beschreibung der Control Programme

11.9  Transfer Semi Automatic

LINKS
B2
M2
VN I =) pown
M1
B4 B1
B3
RECHTS I B1 Sensor
HM] Motor
In ,Motorsettings” Motor 1 auf ,counterclockwise” stellen.
Timer
ID Beschreibung Werkseinstellung [ms]
T1 Fehlerricksetzung (Neustart des Programms nach 2000
Timeout)
T2 Nicht benutzt 2000
T3 Nicht benutzt 2000

T4 Uberwachungszeit (Bewegung nicht innerhalb der 2000
Zeit beendet, vertikale Nullposition nicht erreicht)
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SPS-Referenzen nach Prozessabbild ,Universal Full”

PAE - Sensoren 1-4

ID Beschreibung Anschluss MultiControl Typ SPS-Referenz (Read)
Byte Bit
B1 Sensor vertikale Nullposition Sensor 1 PNP / positive  |: 0 0
B2 Sensor Auslauf links (Spaltkontrolle*) ~ Sensor 2 PNP / positive  I: 0 1
B3 Sensor Auslauf rechts Sensor 3 PNP / positive  |: 0 2
(Spaltkontrolle*)
B4 Sensor Hinterkantenabfrage Sensor 4 PNP / positive  I: 0 2
*Optional

PAE - Motor States (Speed 1 - 4)

ID Beschreibung Anschluss Anschluss SPS-Referenz (Read)
MultiControl Interface Box
Byte
M1 Motor Hubantrieb - Motor 1 38
M2 Motor Riemenantrieb - Motor 2 I: 4
M3 Optional RD 3 - I:5
M4 Optional RD 4 - I: 6

PAA Control Inputs Overwrite (Control Input 1 - 4)

ID SPS-Referenz (Write)
True False Byte Bit

an M1 Freigabe Hub M1 Hub aus Q:5 0

Cl2 M1 Hub oben M1 Hub unten Q:5 1

CI3 M2 Riemenantrieb nach rechts - Q:5

Cl4 M2 Riemenantrieb nach links - Q:5
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PAE - Control Outputs (Control Output 1 - 4)

ID SPS-Referenz (Read)
True False Byte Bit
CO1 Stopp Normalbetrieb 1: 28 0
CO 2 Hub oben Hub unten I: 28 1
CO3 Betriebsbereit Nicht benutzt I: 28
CO 4 Nicht betriebsbereit Nicht benutzt I: 28 8
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11.10 1/0O Device

Im Programm 1/O Device werden die Motoren und die Ein-/Ausgénge durch ein in der Gbergeordneten Steuerung
erstelltes Programm gesteuert.

Die Geschwindigkeitseinstellung der Motoren erfolgt durch positive oder negative prozentuale Sollwertvorgaben in
den entsprechenden Output-Bytes. In der Ubergeordneten Steuerung wird hierfir der ,Move"-Befehl verwendet. Die
prozentuale Sollwertvorgabe bezieht sich auf den Wert ,Normal speed” der im Webserver eingestellt wurde.

Motor Settings

Hotor Type Ecs
Rollr dameter [mm] 500
Gearig rato 1
Directon ®cwOcew
Normal Speed [mis]:  1.00
Atemate Speed (mis]: 050
Acceleration (s 000
Deccsleraton [mis™: 0.0

[0 Appy Hotor 1 Settings to al

=

EQ
i

®cw O cow

=]
o0
o0

- oo

00
o
®cw Ocow

=]
o0
o0

- e

00
o
®cw O cow

=]
o0
o0

Nicht verwendete Motoren deaktivieren, um Fehlermeldungen zu vermeiden.

,Roller diameter”, ,Gearing ratio” und ,Normal speed” entsprechend der verwendeten RollerDrive eingestellen.

Mit dem Parameter ,Direction” wird die RollerDrive-Drehrichtung der Einbaulage entsprechend angepasst
(Drehrichtung vom Kabelende der RollerDrive aus gesehen).

JAcceleration” und ,Deceleration” veréindern das Start-Stopp-Verhalten der RollerDrive.

Der Parameter ,Alternate speed” wird lediglich im Prozessabbild ,I/O Mode Tiny” verwendet.

Zur Ubernahme der gednderten Parameter in die MultiControl, Schaltflache ,Submit” betétigen.
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11.11

Spezifische Parameter (nur Transfer und HPD) in I/O Device

Die MultiControl erméglicht die Verwendung des Transfers bzw. des HPD als vollstéindig SPS-gesteuertes Gerdét. Alle
Funktionen missen von der SPS redlisiert werden. Die MultiControl arbeitet dann als Bus-Slave-Gerdt.

Transfer

Die MultiControl ist die Schnittstelle zu den beiden Motoren im Transfer.
SPS-Referenzen nach Prozessabbild ,Universal Full”
PAE - Sensoren 1-4

ID Beschreibung Anschluss MultiControl Typ

SPS-Referenz (Read)

Byte Bit
B1 Sensor Hubantrieb Sensor 1 PNP / positive  1: 0 0
0 = oben, 1 = unten
PAA - Motor (Speed 1 - 4)
ID Beschreibung Anschluss Anschluss SPS-Referenz (Write)
MultiControl Interface Box
Byte
M1 Motor Hubantrieb - Motor 1 Q: 1
M2 Motor Riemenantrieb - Motor 2 Q: 2
PAE - Motor States (Speed 1 - 4)
ID Beschreibung Anschluss Anschluss SPS-Referenz (Read)
MultiControl Interface Box
Byte
M1 Motor Hubantrieb - Motor 1 k3
M2 Motor Riemenantrieb - Motor 2 I: 4

Motor 1 wird durch das Output-Byte ,Motor Speed 1" gesteuert:
Wert 30 bis 100 = Der Motor dreht mit konstanter Geschwindigkeit im Uhrzeigersinn.
Dadurch dreht sich der Exzenter und hebt und senkt den Transfer.

Motor 2 wird durch das Output-Byte ,Motor Speed 2" gesteuert:
Wert 0 bis +100 = Geschwindigkeit vorwdrts.
Wert 0 bis -100 = Geschwindigkeit rickwérts.
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HPD

Die MultiControl ist die Schnittstelle zu den beiden Motoren im HPD.
PAE - Sensoren 1-4

ID Beschreibung Anschluss MultiControl Typ SPS-Referenz (Read)
Byte Bit
B1 Sensor Schwenkantrieb Sensor 1 PNP / negative |: 0 0
0°-Stellung
PAA - Motor (Speed 1 - 4)
ID Beschreibung Anschluss Anschluss SPS-Referenz (Write)
MultiControl Interface Box
Byte
M1 Motor Schwenkantrieb - Motor 1 Q:1
M2 Motor Tragrollenantrieb - Motor 2 Q: 2
PAE - Motor States (Speed 1 - 4)
ID Beschreibung Anschluss Anschluss SPS-Referenz (Read)
MultiControl Interface Box
Byte
M1 Motor Schwenkantrieb - Motor 1 &
M2 Motor Tragrollenantrieb - Motor 2 I: 4

Der Motor 1 wird iber das Output-Byte ,Motor Speed 1” gesteuert:
Wert 0 bis 90 = Motorwinkel in Linkslaufrichtung.
Wert 0 bis -90 = Motorwinkel in Rechtslaufrichtung.

Die aktuelle Position wird im Input-Byte angezeigt.

Der Motor2 wird Uber das Output-Byte ,Motor Speed 2" gesteuert:
Wert 0 bis 100 = Geschwindigkeit vorwdrts.
Wert 0 bis -100 = Geschwindigkeit rickwérts.
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Homing
Beim Betrieb des HPD kann es zu einer Verdrehung der Tragrollen gegeniber der Nullposition kommen. Der HPD muss
sich daher von Zeit zu Zeit referenzieren und ggf. die Position der Tragrollen korrigieren (Homing).

Dabei zeigt das Input-Byte ,Motor Speed 1” den Wert 127 an. Ist die Nullposition erreicht, wird der Wert 0
angezeigt.

Wert 127 = HPD stellt sich in Nullposition (Homing gerade, 0°)

@ Wir empfehlen, die Initialisierung regelméfig (z. B. jede Minute) durchzufihren, wenn sich der HPD auf der
oder um die Nullposition befindet und es fiir etwa zwei Sekunden keinen Férderfluss gibt, da der Prozess
dann nur weniger als 200 ms dauert. Wird ein Homing auf einer anderen Position gestartet, kénnte der
Prozess Sekunden dauern.

Es ist nur alle 30 Sekunden méglich, eine neue Referenzfahrt zu starten.

Ein Homing darf nur gestartet werden, wenn der HPD zwischen +80° und -80° liegt, da sonst keine korrekte
Referenzfahrt durchgefihrt werden kann.

Was passiert beim Homing?
1. Wenn Sensor 1 = 0:  Motor dreht nach links bis Sensor 1 = 1 (Fertig).
2. Wenn Sensor 1 = 1:  Motor dreht nach rechts bis Sensor 1 = 0
Motor dreht zuriick nach links bis Sensor 1 = 1 (Fertig).
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12 Anwendungsbeispiele
12.1  Anwendungsbeispiel 1: Férderer mit drei MultiControl

Multicontrol 1 Multicontrol 2 Multicontrol 3

upstream IP 192.168.0.20 IP192.168.0.21 1P 192.168.0.22 downstream

71| z2 |73 |74 |71 |z22 |23 |74 |71 | 72 | 73 | 74 |

Férderrichtung I::)

MultiControl 1

Control Program Selection: ,ZPA Single Release 4 Zone"

Bus protocol Neighbouss
EtherCAT IP address upstream 000

& PROFINET IP address downstresm  © 192.168.0.21
EtherNevTP

IP address transfer parmer 1 : 0.0.0.0
P address transfer parter 2: 0.0.0.0

Addresses

IP address wansfie parter 3: 0.0.0.0
IP address 192.166.0.20

IP address transfer partner 4 0.0.0.0
Network mask - 255.255.255.0
Gateway 0.0.00

Options

Big Endian Format

Domains
Hostname  : multcontrol-001
Domain name

DNS server 1 0.0.0.0
DNS server 2: 0.0.0.0

Configaration mode
® Static
1O Controller
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MultiControl 2

Control Program Selection: ,ZPA Single Release 4 Zone”

Anwendungsbeispiele

Bus protocel

EtherCAT
@& PROFINET
EtherNetIP

Addresses
IPaddress  © 192.168.0.21
Network mask : 255.255.255.0

Neighbours

TP address upstream

[P address downstream

IP address transfer parter 1
1P address transfer partner 2
TP address transfer partner 3
TP address transler partner 4

192.168.0.20
192.168.0.22
0,000
0000
0.00.0
0.00.0

Hostaame  : multicontrot-003
Domain name :

DNS server 1: 0.0.0.0

DNS server 2 0.0.0.0

Configuration mode
® Static
1O Controller

Gateway 0.0.0.0
Options
Big Endian Format
Deomains.
Host name multicantrol-002|
Domain name :
DNS server 1 : 0.0.0.0
DNS server 2: 0.0.0.0
Conbigaration mode
& Static
10 Coatroller
MultiControl 3
Control Program Selection: ,ZPA Single Release 4 Zone
‘Bus protocol Neighbours:
EtherCAT IP address upstream 182.168.0.21
@ PROFINET i
EtherNetTP 1P address downstream £ 0.0.0.0
1P address transfer partner 1: 0.0.0.0
i l;addms umsrerm\—rjz 10000
addre transfer 0.0.0.0
IP address 152.168.0.22 oy Mm ot N
waaster “t000
Network mack : 255.255.255.0 e B
Gateway 0.0.0.0
Options
‘Big Endian Format
Domains
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12.2  Anwendungsbeispiel 2: Forderer und Transfer mit finf MultiControl

Multicontrol 1
4 Zonen

upstream IP 192.168.0.30

Multicontrol 2 Multicontrol 3
4 Zonen 4 Zonen

IP192.168.0.31 IP 192.168.0.32 downstream

Multicontrol 5
Transfer
1P 192.168.0.34

‘1|2 |z3za| 71 |07 3 |za |71 [ 72 | 73 | 74 |
71

Férderrichtung ﬁ

Zz Multicontrol 4

4 Zonen
/3 | P192.168033

Z4

MultiControl 1

Control Program Selection: ,ZPA Single Release 4 Zone”

Bus protocol

© EtherCAT
“ PROFINET
© EtherNetIP

Addresses

IP address 192.168.0.30

Network mask : |255.255.255.0

Gateway :|0.0.0.0

Domains

Hostname  : [Multicontroll
Domain name :

DNS server 1 ©0.0.0.0

DNS server 2 :|0.0.0.0

Configuration mode
 Static
€ 1O Controller

Neighbours
TP address upstream
TP address downstream 192.168.0.31

IP address transfer partner 1

IP address transfer partner 2
IP address transfer partner 3 :
IP address transfer partner 4 :

Options
™ Big Endian Format
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Bus protocol

© EtherCAT
& PROFINET
€ EtherNetTP

Addresses

IP address 1]192.168.0.31

Network mask :|255.255.255.0

Gateway < [0.0.0.0

Domains

Hostname  : [Multicontrol2
Domain name :
DNS server 1 :|0.0.0.0

DNS server 2 :]0.0.0.0

Configuration mode
& Suatic
© 1O Controller

Neighbours
IP address upstream - |192.168.0.30
IP address downstream - [192.168.0.32

IP addsess transfer pastner 1:[
IP addsess transfer pastner 2 [192.168.0.34
IP address transfer partner 3 : |—
1P address transfer partner 4 © ,—

Options
I” Big Endian Format

MultiControl 3

Control Program Selection: ,ZPA Single Release 4 Zone"

Bus protocol

€ EtherCAT
& PROFINET
€ EtherNevIP

Addresses

IP address :[192.168.0.32

‘Network mask : |255.255.255.0

Gateway :Jo.0.0.0

Domains

Hostname  : |Mukicontrol3
Domain name *
DNS server 1 :|0.0.0.0

DNS server 2 - 0.0.0.0

Configuration mode

& Static
© 10 Controller

Neighbours
IP address upstream :[192.168.0.31
IP address downstream :

IP address transfer partner 1 : ,7
IP address transfer partner 2 : l—
IP address transfer partner 3 : l—
IP address transfer partner 4 [

Options
™ Big Endian Format
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MultiControl 4

Control Program Selection: ,ZPA Single Release 4 Zone”

Bus protocol

€ EtherCAT
@ PROFINET
€ EtherNetIP

Addresses

IP address 1]192.168.0.33

Network mask : [255.255.255.0

Gateway tj0.0.0.0

Domains

Hostname :[MukicontroW |
Domain name * ’—
DNS server 1 : W
DNS server2 : W

Configuration mode

& Static
€ 10 Controller

Neighbours

IP address upstream : W
IP address downstream : I—
IP address transfer partner 1 : l—
IP address transfer partner 2 © l—
IP address transfer partner 3 : li
IP address transfer partner 4 : I—

Options
I Big Endian Format

MultiControl 5

Control Program Selection: ,ZPA Single Release 4 Zone”

Bus protocol
O EtherCAT
PROFINET
O EtherNet/IP

Addresses
[Paddress  :[192168034

Gateway :|0.00.0
Domains
Host name  : [multicontrol ]

Domain name :

DNS server 1 : 00.0.0

DNS server 2 : 0.0.0.0

Configuration mode

Network mask : [255 255 255 0 ]

Neighbours

IP address left :0.0.0.0

1 addes g ST —
IP address transfer partner 1
Options

[ Big Endian Format

® Static
1O Controller
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12.3  Anwendungsbeispiel 3: Startsensor

Sensor 1 Sensor 3
Type : @PNP NPN Type : @PNP NPN
Polarity - © positive ) negative Polarity - @ positive © negative
101 o3
Type - @ PNP NPN Type - ©PNP NPN
Polarity - © positive ® negative Polanity : ® positive negative
Function : Sensor 5 - Function : PLC Input -
Sensor 2 Sensor 4
Type : @ PNP NPN Type : @PNP NPN
Polarity : @ positive ) negative Polanity : @ positive ) negative
vo2 Vo4
Type : @PNP O NPN Type : @PNP NPN
Polarity © © positive negative Polarity © ® positive negative
Function : PLC Input - Function : PLC Input -

[7] VO State LEDs enabled

[T Shutdown Aux Output

1/0 1

Function = Sensor 5
Polarity = negative

Der an I/0O 1 angeschlossene Sensor ist nun als Startsensor konfiguriert
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12.4  Anwendungsbeispiel 4: Stoppen der Zone 3

Sensor 1 Sensor 3

Type : @PNP NPN Type @ PNP NPN

Polarity : @ positive © negative Polarity : @ positive © negative

roi1 ros

Type : @PNP NPN Type : @PNP NPN
Polarity : © positive @ negative Polarity : @ positive negative
Function : Sensor 5 - Function : PLC Input -
Sensor 2 Sensor 4

Type : @PNP NPN Type @ PNP NPN

Polarity : @ positive ' negative Polarity : @ positive © negative

Loz ro4

Type - © PNP NPN Type : ©PNP NPN
Polarity = @ positive O negative Polarity : @ positive negative
Function : Control Input 3 - Function : Control Output 3 -

¥] T/O State LEDs enabled
7] Shutdown Aux Cutput

1/0 2
Function = Control Input 3

Die dritte Zone wird mit einem Signal an 1/O 2 gestoppt.

1/0 4
Function = Control Output 3

Der Status ,Zonensensor belegt” der dritten Zone wird an 1/O 4 ausgegeben.
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Interface Boxen fur VDC Motoren

13 Interface Boxen fur VDC Motoren

Die Interface Boxen sind die Schnittstelle zwischen der MultiControl und den YDC Motoren des Transfers
beziehungsweise des HPD. Die Spannungsversorgung der MultiControl erfolgt durch die Interface Box.

An der Interface Box werden die beiden Motoren und die externe Spannungsversorgung mit M12-Steckern
angeschlossen.

Der Betriebszustand der Interface Box und der Antriebe wird durch die Status-LED signalisiert.

13.1 Interface Box

To position sensor
HPD or Transfer

Power RollerDrive

pe—
p— Power Logic
(optional, 24V, 1,7A)
Interface Box
—
— Motor 1 Power Motor 2

| VDC|Motor 2
HPDfTransfer

Pin 1: 24V

R 4 Pin 2: 24V
2 3 Pin3:Ground
Pin 4: Ground

VDC|Motor 1
HPD/Transfer

Beim HPD muss nach jedem Zuschalten von ,Power RollerDrive” ein Homing durchgefihrt werden.
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Interface Boxen fur VDC Motoren

DIP-Schalter auf der Interface Box

ON WE

Mit unterschiedlichen Einstellungen des DIP-Schalters an der Interface Box werden unterschiedliche Parameter auf die
Motoren Ubertragen, siehe Tabelle.

Transfer 12 A
Reclaim Unit 28 A

1 2 8 4 5
HPD L L L L L
Transfer 28 A H L L L L
Transfer 20 A H H L L L
L L H L L
L H L L L

Dieser Stecker ist im Lieferumfang enthalten.

KabelauBendurchmesser: 4-6mm

Die Pins 1 und 2 missen beide mit + 24V verbunden sein.

Die Pins 3 und 4 missen mit OV verbunden sein.

Power RollerDrive der MultiControl ist standardméfig mit der Interface Box verbunden.

Power Logic kann vom Kunden optional angeschlossen werden.
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Interface Boxen fur VDC Motoren

13.2 Interface Box 48

VDC Motor connection to 24/48V MultiControl with Interface Box

To position sensor
HPD or Transfer

Powerbus 1

Powerbus 2

Interface Box

:: Motor 1 Power Motor 2
0 & ¢¢
L VDC[Motor 2
HPD/Transfer

Pin 1:24/48V
1 4 Pin 2: 24748V
2 3 Pin3:Ground

Pin 4: Ground

VDC|Motor 1
HPD/Transfer

Beim HPD muss nach jedem Zuschalten von ,Power RollerDrive” ein Homing durchgefihrt werden.
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Interface Boxen fur VDC Motoren

DIP-Schalter auf der Interface Box 48

mnn i

Mit unterschiedlichen Einstellungen des DIP-Schalters an der Interface Box 48 werden unterschiedliche Parameter auf
die Motoren Ubertragen, siehe Tabelle.

1 2 3 4 5 6 7 8
HPD L L L L L >
2 -

Transfer 28 A H L L L L I 55| 5E

2 .>| 6.2
Transfer 20 A H H L L L j>:~ § % 20 "%
Transfer 12 A L L H L L ﬁ :lll: S ::|: S
Reclaim Unit 28 A L H L L L —

o ToN
|

\O O/
NG

Dieser Stecker ist im Lieferumfang enthalten.

KabelauBendurchmesser: 4-6mm

Die Pins 1 und 2 missen beide mit + 24V oder + 48V verbunden sein.

Die Pins 3 und 4 missen mit OV verbunden sein.

Power RollerDrive der MultiControl ist standardméfig mit der Interface Box verbunden.

Power Logic kann vom Kunden optional angeschlossen werden.
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Signalfluss

Signalfluss

14

State Table

(Control
Program)

Sensor Inputs

MultiControl Signal Flow

Augxiliary 1/0
(/o1...1/04)

Process Image

Digital 1/0

! Control
. i Qutputs
- ’ — - i
0, Q '@ ! Handshake
m _ i > Outputs
Control Control Handshake Handshake Digital Digite! /0
Qutputs Inputs Outputs Inputs Qutputs
t Control Inputs
Overwrite
=
Handshake
H Inputs
- Overwrite
Logical Logical
Sensors Control Handshake
Inputs Qutputs
m
r F Handshake
Inputs
Nwax._.mw_m " ’
o : ) 1/__,.5_._".35 _
: Handshake
. Outputs
Overwrite
h 4
Logical Logical Control
Motors Control Handshake Qutputs
_lvul_ Outputs _‘vul_ Qutputs Qverwrite
R | s s e

riority as internel Signals

Signals have higher

Overwrite
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