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Bedeutung der Benutzer-Information

Die Benutzer-Information ist Bestandteil der Servoverstarker-Serie JetMove 600 und

* immer, also bis zur Entsorgung der Servoverstarker-Serie JetMove 600, griffbe-
reit aufzubewahren.

* bei Verkauf, VerauRRerung oder Verleih der Servoverstarker-Serie JetMove 600
weiterzugeben.

Wenden Sie sich unbedingt an den Hersteller, wenn Sie etwas aus der Benutzer-In-
formation nicht eindeutig verstehen.

Wir sind dankbar fur jede Art von Anregung und Kritik von Ihrer Seite und bitten Sie,
diese uns mitzuteilen bzw. zu schreiben. Dieses hilft uns, die Handbucher noch an-
wenderfreundlicher zu gestalten und auf Ihre Wiinsche und Erfordernisse einzuge-
hen.

Diese Benutzer-Information enthalt wichtige Informationen zum Bedienen der Ser-
voverstarker-Serie JetMove 600.

Deshalb miissen die Benutzer-Information und besonders die Sicherheitshinweise
sorgfaltig gelesen, verstanden und beachtet werden.

Fehlende oder unzureichende Kenntnisse der Benutzer-Information fihren zum Ver-
lust jeglicher Haftungsanspriche gegen die Firma Jetter AG. Dem Betreiber wird
deshalb empfohlen, sich die Einweisung der Personen schriftlich bestatigen zu las-
sen.

Historie
Auflage Bemerkung
1.24.1 Erstausgabe
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Symbolerklarung

Sie werden auf eine mégliche drohende Gefahrdung hingewiesen, die zu schwe-
ren Korperverletzungen oder zum Tode flihren kann.

Sie werden auf eine moégliche drohende Gefahrdung hingewiesen, die zu leich-
ten Korperverletzungen fiihren kann. Dieses Signal finden Sie auch fir Warnun-
gen vor Sachschaden.

Sie werden auf eine moégliche drohende Situation hingewiesen, die zu Schaden
am Produkt oder in der Umgebung fiihren kann.

Es vermittelt auRerdem Bedingungen, die fir einen fehlerfreien Betrieb unbe-
dingt beachtet werden mussen.

Sie werden auf Anwendungen und andere nitzliche Informationen hingewiesen.
Es weist auBerdem auf Tipps und Ratschlage fur den effizienten Gerateeinsatz
und die Software-Optimierung hin, um Ihnen Mehrarbeit zu ersparen.

Mit Punkten oder Spiegelstrichen werden Aufzahlungen markiert.

Mit diesen Pfeilen werden Handlungsanweisungen markiert.

Mit diesem Pfeil werden automatisch ablaufende Vorgange oder Ergebnisse
markiert, die erreicht werden sollen.

Darstellung der Tasten auf der PC-Tastatur und der Bediengerate.

Dieses Symbol verweist Sie auf weiterfihrende Informationsquellen (Datenblat-
ter, Literatur etc.) zu dem angesprochenen Thema, Produkt 0.8. Ebenso gibt die-
ser Text hilfreiche Hinweise zur Orientierung im Handbuch.
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1.1 Produktbeschreibung

1 Einleitung

Dieses Dokument beschreibt den Betrieb des Produktes JetMove 6xx mit der Be-
triebssystem-Version 1.24 (7.23) am Systembus der Jetter AG.

1.1 Produktbeschreibung

Mit dem Jetter JetMove der 600er-Serie steht dem Anwender ein moderner Servo-
Verstarker fir den Betrieb von Synchron-Servomotoren zur Verfiigung.

1.2  Systemvoraussetzungen

Die JetMoves der 600er-Serie kdnnen mit den Steuerungen der JC-24x-Serie und
dem Submodul JX6-SB-I betrieben werden.

An den Jetter Systembus lassen sich die JM-6xx direkt anschlief3en. Gleichzeitig
kénnen auch weiterhin alle nicht intelligenten JX2-10 und intelligenten JX2-Slave Er-
weiterungsmodule der Jetter AG am Systembus betrieben werden.

Die Tabelle zeigt die erforderliche Software-Version der Steuerungs-Module auf, die
fur den Betrieb der JM-6xx an den Jetter Systembus fir diese Beschreibung voraus-
gesetzt werden:

Software-Versionen der Steuerungen
und Submodul JX6-SB-I

Steuerung ab SW-Version

JC-241, JC-243, JC-246 Ohne Einschrankung

JX6-SB-| 2.10

1.3  Verwendete Symbolik

Folgende Symbolik wird in diesem Dokument verwendet:

Symbolik Beschreibung
R Abkurzung flr Register
C Abkurzung fir Kommando
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1.4 Dokumentenubersicht

Nachfolgend sind die weiteren Dokumente zur Servoverstarker-Serie JetMove 600
aufgelistet, auf denen dieses Dokument aufbaut:

Titel

Beschreibung

JetMove600_xxx_ErsteSchritte.pdf

Konfigurations- und Parametrierhilfe fur
die Servoverstarker-Serie JetMove 600

JetMove 600 Installations-Hand-
buch.pdf

Montage- und Installationsanleitung der
Servoverstarker JetMove 601,

JetMove 603, JetMove 606, JetMove 610,
JetMove 614 und JetMove 620

JetMove 640_670 Installations-
Handbuch.pdf

Montage- und Installationsanleitung der
Servoverstarker JetMove 640 und JetMo-
ve 670

JetMove 600 Stopp- und Not-Aus-
Funktionen.pdf

Applikationshinweis Uber die Realisierung
der Stopp- und Not-Aus-Funktion mit der
Servoverstarker-Serie JetMove 600

JetMove 600 ASCII Interface Manual
HTML.chm

Online-Hilfe mit den im JetMove 600 vor-
handenen ASCII-Objekten

JetMove 600 ASCII Interface Manual
Readme.pdf

Readme-Datei zur obigen Online-Hilfe

JetMove 600 ASCII Schnittstellen-
Handbuch.pdf

Liste der im JetMove 600 vorhandenen
ASCII-Objekte

JetMove 600 DRIVE Software.pdf

Anleitung zur Inbetriebnahme-Software
DRIVE.EXE fiir JetMove 600

Hinweis!

Die obigen Dokumente werden als Online-Dokumentation auf CD-ROM der Ser-
voverstarker-Serie JetMove 600 bei der Auslieferung beigelegt.

Jetter AG
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1.5

1.5 Installation und Inbetriebnahme

Installation und Inbetriebnahme

Zur Installation und Inbetriebnahme des JM-6xx am Systembus sind folgende Schrit-
te durchzufiihren

Schritt

Vorgehen

1

Installation des JM-6xx mit Hilfe von Dokument:

+  JetMove600_xxx_ErsteSchritte.pdf

» JetMove 600 Installations-Handbuch.pdf /
JetMove 640_670 Installations-Handbuch.pdf

+ JetMove 600 Stopp- und Not-Aus-Funktionen.pdf

Konfiguration und Einstellung der Strom- und Drehzahlregelung mit Hil-
fe von:

Dokumente:

» JetMove600 xxx_ErsteSchritte.pdf

» JetMove 600 ASCII Interface Manual HTML.chm /
JetMove 600 ASCII Schnittstellen-Handbuch.pdf

Software:
* DRIVE-Software (die Drive-Software hat eine Online-Hilfe, die mit F1
aufgerufen wird)

Inbetriebnahme des JM-6xx am Systembus

Siehe dazu Kapitel 2 "Systembusanbindung", Seite 13.

Referenz setzen und Einstellung der Lageregelung an der Steuerung
mit Hilfe der Programmierumgebung JetSym.

Zum Referenz setzen und Einstellung der Lageregelung muss die End-
stufe zuerst freigeschaltet werden. Dies ist in Kapitel 3.1.2 "Endstufe
Freischalten und Sperren”, Seite 17, beschrieben.

Das Referenz setzen ist in Kapitel 4.2 "Referenzierung"”, Seite 84, be-
schrieben.

Zum Einstellen der Lageregelung bietet der JM-6xx eine Reversierfunk-
tion. Diese ist in Kapitel 4.3 "Reversierfunktion”, Seite 87, beschrieben.

Hinweis!

Der JM-6xx kann nicht mit dem Motion-Setup in JetSym konfiguriert werden,
ebenso kénnen keine Motion-Befehle in JetSym ST / STX auf den JM-6xx ange-
wendet werden.

11
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2.1 Verzdgerungszeit des Kommunikationsaufbaus

2 Systembusanbindung

Der JM-6xx wird Uber den Systembus mit einer Jetter-Steuerung verbunden. Die fol-
genden Kapitel beschreiben zum einen den Punkt Verzégerung des Kommunikati-
onsaufbaus und zum anderen den Zugriff auf die Parameter und Kommandos des
JM-6xx Uber den Systembus anhand der Registerschnittstelle.

21 Verzogerungszeit des Kommunikati-
onsaufbaus

2.1.1 Einleitung

Ein JM-6xx bendtigt nach dem Einschalten eine entsprechende Initialisierungszeit,
bevor er fur den Kommunikationsaufbau mit der Steuerung bereit ist.

Die Initialisierungszeit ist bei entsprechender Konfiguration des JM-6xx langer als
die Initialisierungszeit, die die Steuerung bendtigt, bis sie zum Kommunikationsauf-
bau des Systembusses kommt. Dies ist vor allem bei der NANO-Steuerungsreihe
der Fall.

Ist der JM-6xx fir den Kommunikationsaufbau nicht bereit, wird er von der Steuerung
nicht erkannt und kann nicht angesprochen werden. In diesem Fall muss eine Ver-
zdgerungszeit vor dem Kommunikationsaufbau in der Steuerung aktiviert werden.
Wie die Verzdgerungszeit realisiert werden kann ist abhangig von der verwendeten
Steuerung. Die nachsten Unterkapitel beschreiben die Realisierung der Verzdge-
rungszeit fur die unterschiedlichen Steuerungstypen.

Die Initialisierungszeit des JM-6xx ist von folgenden Punkten abhangig:

*  Gebertyp
« vorhergehende Anderung der Konfiguration (iber die DRIVE-Software

Gebertyp:

Die Initialisierungszeit ist bei einem HIPERFACE-Geber wesentlich langer
(ca. 4 s) als bei Verwendung eines Resolvers (ca. 1 s).

Anderung der Konfiguration:

Wurde vor dem Einschalten die Konfiguration (z. B. der digitalen Eingange)
Uber die DRIVE-Software geandert, dann bendtigt der JM-6xx einmalig eine
Initialisierungszeit von ca. 12 s.

21.2 JC-24x, NANO-B/C/D

Die Steuerungen JC-24x und NANO-B/C/D bieten das Steuerungsregister 2032 an,
mit dem die Verzdgerungszeit fir den Kommunikationsaufbau eingestellt werden
kann. Die Steuerung wartet nach dem Einschalten die angegebene Verzdgerungs-
zeit ab, bevor sie mit dem Kommunikationsaufbau des Systembusses beginnt.

13
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Register 2032: Verzogerungszeit beim Einschalten
Funktion Beschreibung
Lesen Aktuell eingestellte Verzdégerungszeit
Schreiben Neue Verzdgerungszeit
Wertebereich 10...600 (1s...60 s)
Wert nach Reset Letzte Einstellung

Die Verzodgerungszeit lasst sich in einem Vielfachen von 100 ms einstellen.

2.1.3 Submodul JX6-SB-I

Bei den Steuerungen JC-647, D-CPU, D-CPU200 und D-CPU2 gibt es kein Register,
das dem Register 2032 der anderen Steuerungen entspricht. Bevor der entspre-
chende Systembus mit Kommando 30 initialisiert wird, ist es notwendig im Anwen-
derprogramm eine entsprechende Verzégerungszeit zu programmieren.

2.2 Registerschnittstelle
2.21 Einleitung

Die Parameter und Kommandos des JM-6xx werden Uber die Registerschnittstelle
von der Steuerung aus gelesen bzw. geschrieben. Die Registerschnittstelle ist ein

Array von Datenfelder, die aufsteigend nummeriert sind. Die Datenfelder werden als
Register bezeichnet. Ein JM-6xx hat 1.000 Register, die alle eine Breite von 24-Bit
haben und vom Datentyp Integer sind.

Jeder Parameter des JM-6xx ist einem Register, d.h. einer Registernummer, zuge-
ordnet. Fir die Kommandos gibt es entsprechende Kommandoregister, Gber die das
Kommando abgesetzt werden kann.

Um ein Parameter des JM-6xx z. B. zu lesen, muss in der Steuerung die entspre-
chende Registernummer angegeben werden.

Die Registernummerierung ist steuerungsabhangig, je nach verwendetem Steue-
rungtyp unterscheiden sich die Registernummern fiir den Zugriff auf ein und dassel-
be Register im JM-6xx. Die Registernummerierung unterscheidet sich in den An-
fangs-Ziffern, die letzten 3 Ziffern der Registernummer sind bei allen Steuerungsty-
pen die gleichen.

In dieser Dokumentation werden bei der Angabe von Registernummern immer nur
die letzten 3 Ziffern angegeben mit einem vorhergehenen ’Register’ oder 'R’.

In den nachfolgenden Unterkapiteln werden die steuerungsabhangigen Register-
nummerierungen beschrieben.

14 Jetter AG
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2.2 Registerschnittstelle

2.2.2 JetControl 24x, NANO-B/C/D

Codierung der Registernummer:  1xzzz

Am Beispiel vom Register 1xzzz wird demonstriert, nach welchem Schema die Re-
gisternummerierung fiir die Steuerungen JC-24x und NANO-B/C/D erfolgt.

» Die Register werden Uber fiinfstellige Nummern angesprochen.

+ Die erste Ziffer istimmer 1.

» Die zweite Ziffer x ist die Slave-Modulnummer im Systembus:
x = Slave-Modulnummer (2 ... 9).

Die Slave-Modulnummer gibt die Position unter den am Jetter Systembus ange-
schlossenen intelligenten Erweiterungsmodulen an. Je kleiner die Zahl, umso na-
her befindet sich das Modul an der Steuerung.

» Die Ziffern drei, vier und finf zzz definieren die eigentliche Registernummer. Es
wird schlieBlich eines der 1.000 mdéglichen Register ausgewahlt.

2.2.3 Submodul JX6-SB-I

Die Servoverstarker-Serie JetMove 600 lasst sich mit unveranderter Funktionalitat
auch an einem JX6-SB-I Submodul betreiben. Das JX6-SB-I ist ein Submodul fiir die
Steuerungen Delta-CPU, Delta-CPU200, Delta-CPU2 und JetControl 647. An das

JX6-SB-I Submodul lassen sich alle Erweiterungsmodule (intelligente und nicht in-
telligente) des Jetter Systembusses anschlieRen. JetMove 600 zahlt zu den intelli-
genten Erweiterungsmodulen.

Codierung der Registernummer: 3m1xzzz

+ Die Register werden Uber siebenstellige Nummern angesprochen.

+ Die erste Ziffer ist immer 3.

» Die zweite Ziffer m definiert den Submodulsteckplatz, an dem sich das Submo-
dul JX6-SB-I auf der JetControl 647 befindet (siehe Abb. 1):
m = Submodulsteckplatz (1 ... 3).

+ Die dritte Ziffer ist immer 1.

» Die vierte Ziffer x ist die Slave-Modulnummer im Systembus:
x = Slave-Modulnummer (2 ... 9).

Die Slave-Modulnummer gibt die Position unter den am Jetter Systembus ange-
schlossenen intelligenten Erweiterungsmodulen an. Je kleiner die Zahl, umso na-
her befindet sich das Modul an der Steuerung.

» Die Zziffern finf bis sieben zzz definieren die eigentliche Registernummer. Es wird
schliellich eines der 1.000 moglichen Register ausgewahit.

15
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Abb. 1: Submodulsteckpldtze der Steuerung JC 647
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3.1
3.1.1

3.1 Grundfunktionen

Grundfunktionen und Basisre-
gister

Grundfunktionen

Kommandos

Zur Steuerung des JM-6xx werden neben verschiedenen Parametern auch Kom-
mandos verwendet. Kommandos fiihren oder stol3en Aktionen aus. Die Kommandos
werden durch Schreiben der Kommandonummer in R101 Kommandoregister ausge-
fihrt. Kommandos werden in diesem Dokument mit einem "C" vor der Kommando-
nummer gekennzeichnet.

3.1.2

Endstufe Freischalten und Sperren

Zum Freischalten der Endstufe sind folgende Schritte durchzufiihren:

Schritt Vorgehen
1 Eingang ENABLE am JM-6xx mit 24 V belegen
Ergebnis: Sobald die 24 V vom JM-6xx erkannt werden, wird Bit 20 in
R099 Verstérker Status2 gesetzt.
2 Software-Enable geben: C1 in R101 Kommandoregister eintragen.

Ergebnis: Sobald der JM-6xx die Endstufe freigegeben hat, wird Bit 11
in R100 Verstérker Status1 gesetzt. Dieses Bit muss abgewartet wer-
den, bevor der Motor verfahren werden kann.

Zum Sperren der Endstufe sind folgende Schritte durchzufiihren:

Schritt Vorgehen
1 Software-Sperren geben: C2 in R101 Kommandoregister eintragen.
Ergebnis: Sobald der JM-6xx die Endstufe gesperrt hat, wird Bit 11 in
R100 Verstérker Status1 zurlickgesetzt.
2 Gegebenenfalls Eingang ENABLE am JM-6xx mit 0 V belegen

ACHTUNG: Dies allein bewirkt noch keinen "sicheren Halt" der Endstu-
fe. Zur Realisierung eines "sicheren Halts" wird die AS-Option des JM-
6xx empfohlen.

17
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3.2

Kontrolle und Steuerung

Register 000: Steuerregister
Funktion Beschreibung

Lesen Aktueller Status Uber eingeschaltete Funktionen
Schreiben Funktionen ein- oder ausschalten
Wertebereich Bitkodiert: 24-Bit unsigned
DRIVE -
ASCII -
Wert nach Reset 0

Bedeutung der einzelnen Bits:

Bit Bedeutung
0 reserviert
1 Geschwindigkeitsanderung durchfiihren / nicht durchfiihren
0= Geschwindigkeitsanderung sofort durchfiihren, wenn bereits eine
PtP-Positionierung aktiv ist
1= Geschwindigkeitsdnderung nicht durchfihren, wenn bereits eine
PtP-Positionierung aktiv ist
2 reserviert
3 reserviert
4 Umskalierung R060 inaktiv / aktiv
0= Geschwindigkeitsdnderung sofort durchflihren, wenn bereits eine
PtP-Positionierung aktiv ist
1= Geschwindigkeitsanderung nicht durchfiihren, wenn bereits eine
PtP-Positionierung aktiv ist
5 reserviert
6 reserviert
7 MC-Sollwertmodus inaktiv / aktiv (nur in Verbindung mit MC)
0= MC-Sollwertmodus inaktiv
1= MC-Sollwertmodus aktiv
8 reserviert
9 reserviert
10 reserviert

Jetter AG



JetMove 600 3.2 Kontrolle und Steuerung

Bit Bedeutung
11 reserviert
12 reserviert

13 reserviert

14 reserviert’

15 reserviert

16 reserviert

17 reserviert

18 reserviert

19 reserviert

20 Spezielle Endschalterfunktion inaktiv / aktiv

0= Spezielle Endschalterfunktion ausgeschaltet
1= Spezielle Endschalterfunktion eingeschaltet
21 reserviert

22 reserviert

23 reserviert

Register 002: OPMODE
Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle Nummer des OPMODE
Schreiben Neuer OPMODE
Glltig Sofort
Wertebereich 0,1,4,8
DRIVE OPMODE (Funktionsgruppe: Verstarker)
ASCII OPMODE
Wert nach Reset 8

Folgende Verstarker-Modis kénnen mit diesem Register eingestellt werden:

OPMODE Name Beschreibung
0 Digitale Drehzahl Drehzahlregelung mit digitalem Soll-
wert
1 Analoge Drehzahl Drehzahlregelung mit analogem Soll-
wert

Jetter AG 19



3 Grundfunktionen und Basisregister

Warnung
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4 Position:

Nachlaufreglermodus
(elektrisches Getriebe)

Lageregelung "Pulsfolger"

8* Position:

Lageregelung "Fahrsatze", Punkt zu
Positionierung (Fahrsatze) Punkt

*) Standardeinstellung (grau hinterlegt)

Gefahr durch hohe Beschleunigung!

Die OPMODE Nummer kann bei laufendem Verstarker umgeschaltet werden.
Dies kann zu gefahrlicher Beschleunigung fihren.

> Schalten Sie deshalb die OPMODE Nummer nur bei laufendem Verstarker

um, wenn dies die Anwendung des Verstarkers zulasst.

Register 006: Positionsauflosung
Funktion Beschreibung
Lesen Aktueller Wert der Nummer der Positionsaufl6-
sung
Schreiben Neue Positionsauflésung
Glltig Sofort
Wertebereich 0..8
Einheit -
DRIVE -
ASCII -
Wert nach Reset 8

Das R006 definiert die externe Positionsauflosung, d.h. wie die interne Positionsauf-
I6sung im Verstarker dem Benutzer Uber SB-Schnittstelle dargestellt wird.

Jetter AG



JetMove 600 3.2 Kontrolle und Steuerung

Definition interne Positionsauflosung abhangig von PRBASE

PRBASE = 20
|l »la nl
[l Lt ] L]
Restliche 12 Bit steht fiir 20 Bit fur Aufldsung = 2% counts
Anzahl der Umdrehungen
zur Verfigung
1
PRBASE = 16
|t »la |
™ Ll »|
Restliche 16 Bit steht fiir 16 Bit fiir Aufldsung = 2'° counts
Anzahl der Umdrehungen
zur Verfligung

Abb. 2: Definition interne Positionsauflésung

Intern benutzt der Verstarker folgende Auflésungen ("Counts per Revolution" = inter-
ne Counts pro Umdrehung, "Max. Revolution" = Maximalanzahl der Umdrehungen):

PRBASE =20 PRBASE =16
Counts per Max. Counts per Max.
Revolution Revolution Revolution Revolution
1.048.576 counts -2.048/ 65.536 counts -32.768/
+2.047 +32.767

Definition der externen Positionsauflosung anhand des Wertes in
R006

Register ..006 = 0 Register ..102

| e it |
| L] >
Restliche 4 Bit stehen fir | 20 Bit fiir Aufldsung = 2% externe counts
Anzahl der Umdrehungen -
zur Verfigung |
Register ..006 = 7 | | I | | Register ..102
T
; Register ..102
Register ..006 = 8 I | : | | Internes Verstarker-
T register mit
I ASCIlI-Parameter O_P
PRBASE = 20
o »la [
. Ll L]
Restliche 12 Bit steht fur 12 Bit fur Auflésung
Anzahl der Umdrehungen = 2"externe counts

zur Verfligung

Abb. 3: Externe Positionsauflosung
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Es kénnen folgende Auflésungen pro Umdrehung definiert werden ("Num" = Num-
mer der Positionsauflésung, "Counts per Revolution" = externe Counts pro Umdre-
hung, "Max. Revolution" = Maximalanzahl der Umdrehungen):

Num. PRBASE = 20 PRBASE =16
Counts per Max. Counts per Max.
Revolution Revolution Revolution Revolution
0 1.048.576 counts -8/+7 65.536 counts | -128/+127
1 524.288 counts -16/+15 32.768 counts | -256/+255
2 262.144 counts -32/+31 16.384 counts | -512/+511
3 131.072 counts -64/+63 8.192 counts -1.024/
+1.023
4 65.536 counts | -128/+127 4.096 counts -2.048/
+2.047
5 32.768 counts | -256/+255 2.048 counts -4.096/
+4.095
6 16.384 counts | -512/+511 1.024 counts -8.192/
+8191
Num. PRBASE =20 PRBASE =16
Counts per Max. Counts per Max.
Revolution Revolution Revolution Revolution
7 8.192 counts -1.024/ 512 counts -16.384/
+1.023 +16.383
8* 4.096 counts -2.048/ 256 counts -32.768/
+2.047 +32.767

*) Standardeinstellung (grau hinterlegt) je nach ASCII-Parameter PRBASE

Je niedriger die Auflésung (externe Counts) pro Umdrehung ist, desto ungenauer
kann die Position tber die SB-Schnittstelle (Systembus-Schnittstelle) eingegeben
werden. Dafiir erhéht sich die Anzahl der maximalen Umdrehungen. Der Positionier-
bereich der Achse wird vergréRert.

Zu beachten ist, dass die Genauigkeit, mit der die Achse intern geregelt wird, sich
nicht andert.
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Hinweis!

Die fir die Positionierung relevanten Parameter der Drive- bzw. ASCII-Software
werden mit der internen Aufldsung gelesen und geschrieben.

Um die Register der SB-Schnittstelle auf diese internen Entsprechungen bezie-
hen zu kdnnen, ist folgende Umrechnung notwendig:

Num = Nummer der Positionsauflésung
Interner Wert = 2NU™ * SB-Schnittstellenwert

Die Positionsauflosung ist beim Lesen bzw. Schreiben von Werten der folgenden
Register Uber die SB-Schnittstelle wirksam:

— R102 Sollposition

— R107 Zielfenster

— R109 Istposition

— R119 Aktueller Schleppfehler

— R120 Schleppfehlergrenze

— R171 Referenzpunktverschiebung

— R184 Max. negative Position Modulo
— R185 Max. positive Position Modulo
— R309 CAM - Negative Position

— R310 CAM - Positive Position

Uber diese Register kann unabhéngig von dem Wert in RO06 immer nur eine Ma-
ximalposition von -8.388.608/+8.388.607 gesetzt werden.

Beispiel zur Ermittlung der internen Maximalposition

Die interne Maximalposition ist abhangig von der gewahlten Nummer der Positions-
auflésung:

» Bei einer Positionsauflésung von z. B. 0 ist die interne positive Maxi-
malposition, die Gber die SB-Schnittstelle gesetzt werden kann,

20 * 8.388.607 = 8.388.607.

» Bei einer Positionsauflosung von 1 ist die interne positive Maximalposi-
tion 21 * 8.388.607 = 16.777.214.

Soll ein hdherer Wert gesetzt werden, muss die Positionsauflésungsnummer ent-
sprechend erhéht werden.
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Wichtig!

Es ist sehr ratsam, fiir einen Antrieb die Positionsaufldésung am Anfang einmal zu
initialisieren und dann wahrend dem Betrieb nicht zu verandern.

Durch Hin- und Herschalten der Positionsauflosungen oder durch Endlospositio-
nieren kann sich die interne Achsposition auRerhalb der durch die Positionsauflo-
sungsnummer vorgegebenen internen Maximalposition befinden. Es kommt
dann zum Uberlauf. Dieser Uberlauf wird durch das Positionstiberlauf-Bit 20 im
R098 Positionierung Status 1 angezeigt. In diesem Fall ist der tiber die SB-
Schnittstelle gelesene Wert verfalscht.

Um wieder einen gultigen Wert zu bekommen, muss die Achsposition innerhalb
der durch die Positionsauflésungsnummer vorgegebenen internen Maximalgren-
zen gebracht werden. Dies geschieht durch Referenzfahrt der Achse oder durch
eine Positionierung auf eine Position innerhalb dieser Grenzen.

Register 101: Kommandoregister
Funktion Beschreibung
Lesen Nummer des zuletzt ausgefiihrten Kommandos
Schreiben Ausfihrung eines neuen Kommandos wird ge-
startet
Glltig BUSY-Bit Reset
Wertebereich 0...255
DRIVE -
ASCII Siehe folgende Tabelle
Wert nach Reset 0

Folgende Kommandos stehen zur Verfligung:

Kommando Bedeutung

0 AXARR mit Stopprampe

Die Achse halt sofort mit der in R106 "Stopprampe" definierten
Stopprampe an.
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Software-Enable

Wenn Software-Enable und Hardware-Enable (Klemme X3/15)
gesetzt sind und kein Fehler anliegt, wechselt die Endstufe vom
nicht freigeschalteten Zustand in den freigeschalteten Zustand.
Der BTB-Kontakt wird gleichzeitig geschlossen.

Nachdem der Verstarker freigeschaltet ist, wird das Bit 11 im
R100 "Verstarker Status1" gesetzt. Dieses Bit muss gelesen wer-
den, damit sichergestelltist, dass der Verstarker freigeschaltet ist,
bevor eine Positionierung durch das Schreiben in R102 "Sollposi-
tion" gestartet wird.

ASCII Querverweis: EN

Software-Disable

Deaktiviert die Endstufe. Wenn sich die Achse noch bewegt (je
nach konfiguriertem ASCIl Parameter MBRAKE, STOPMODE),
trudelt die Achse aus oder wird kontrolliert abgebremst.

ASCI| Querverweis: DIS

Referenz setzen

Setzt den Referenzpunkt (Istposition = 0) an der aktuellen
Position der Achse. Die Sollposition wird ebenfalls auf Null ge-
setzt (nur, wenn Verstarker freigeschaltet ist).

ASCI| Querverweis: NREF

AXARR mit Notstopprampe

Die Achse halt sofort mit der in R0O05 "Notrampe" definierten
Notrampe an.

Start Referenzfahrt Positiv

Startet Referenzfahrt in positive Richtung mit dem in R003
"NREF" eingestellten Referenzfahrtmodus.

Die Geschwindigkeit kann jederzeit wahrend der Referenzfahrt
Uber R103 geandert werden.

10

Start Referenzfahrt Negativ

Startet Referenzfahrt in negative Richtung mit dem in RO03
"NREF" eingestellten Referenzfahrtmodus.

Die Geschwindigkeit kann jederzeit wahrend der Referenzfahrt
Uber R103 geandert werden.

11

Start Referenzfahrt Auto

Startet Referenzfahrt in kiirzeste Richtung. Nur méglich mit R003
NREF = 5 (Referenz bei nachstem Nullpunkt des Gebers).

19

Positionierung fortsetzen

Nach unterbrochener Positionierung weiterfahren. Wird tberwie-
gend fir Relativpositionierung verwendet.

Wurde die Positionierung mit Kommando 0 oder 5 gestoppt, kann
mit Kommando 19 weiter gefahren werden.

Jetter AG
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Kommando

Bedeutung

30

Senden der Masterdaten aktivieren

Aktiviert das Senden der Masterdaten auf den Systembus. Das
Senden wird mit Kommando 42 wieder deaktiviert.

32

Reversierfunktion starten

Startet die Reversierfunktion mit Lageregelung.

33

Reversierfunktion stoppen

Stoppt die Reversierfunktion mit Lageregelung. Identisch mit
Kommando 0.

34

Capture-Funktion aktivieren

Macht alle ausgewahlten Capture-Eingange "scharf".

42

Senden der Masterdaten deaktivieren

Deaktiviert das Senden der Masterdaten. Das Senden wird mit
Kommando 30 aktiviert.

44

Elektrisches Getriebe EIN
Setzt den Verstarker in OPMODE 4 Elektrisches Getriebe

45

Elektrisches Getriebe AUS

Setzt den Verstarker auf den OPMODE zurtick, der vor Erteilen
von Kommando 44 gesetzt war.

56

Endlospositionierung in positive Richtung

Startet Endlospositionierung der Achse in positive Richtung.

Die Bewegung wird mit der in R105 "Startrampe" gesetzten Star-
trampe gestartet.

Die Geschwindigkeit kann wahrend der Endlospositionierung
Uber R103 geandert werden.

Die Endlospositionierung wird mit Kommando 0 oder
Kommando 5 beendet.

57

Endlospositionierung in negative Richtung

Startet Endlospositionierung der Achse in negative Richtung.
Die Bewegung wird mit der in R105 "Startrampe" gesetzten Star-
trampe gestartet.

Die Geschwindigkeit kann wahrend der Endlospositionierung
Uber R103 geandert werden.

Die Endlospositionierung wird mit Kommando O oder
Kommando 5 beendet.

74

Ausgang DIGITAL-OUT 1 einschalten

75

Ausgang DIGITAL-OUT 1 ausschalten

76

Ausgang DIGITAL-OUT 2 einschalten

77

Ausgang DIGITAL-OUT 2 ausschalten
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100 Reset-Fehler
Je nach Reset-Zustand eines Fehlers (siehe Beschreibung von
Register ..096 "Error 1", Spalte "Reset"), |6st dieses Kommando
einen Hardware-Reset aus oder nicht.
SW-Zustand:
Der Fehler wird zurlickgesetzt und der weitere Betrieb des Ver-
starkers ist sichergestellt.
HW-Zustand:
Ein Hardware-Reset wird ausgeldst. Der Verstarker wird neu ini-
tialisiert.
Vorsicht!
Ein Hardware-Reset fiihrt zu Kommunikationsverlust zwi-
schen Verstarker und Steuerung.
Nach einem Hardware-Reset muss die Systembus-Kommu-
nikation neu aufgebaut werden.
ASCII Querverweis: CLRFAULT
Register 160: ENCMODE
Funktion Beschreibung

Lesen Aktueller eingestellter ENCMODE

Schreiben ENCMODE setzen

Giltig BUSY-Bit Reset

Wertebereich 0,1,2,3

Einheit -

DRIVE Encoder Emulation (Funktionsgruppe: Encoder)

ASCII ENCMODE

Wert nach Reset Letzter im EEPROM gespeicherter ENCMODE

Das Register ermdglicht ein Umschalten des Modus der Encoder-Emulation (Para-
meter ENCMODE) ohne die Neukonfiguration tber die DRIVE-Software.

Mit diesem Register wird gewahlt, ob der Verstarker im Master-Slave-Verbund arbei-
tet oder einen Inkrementalgeber bzw. SSI-Geber emuliert.

Folgende Modi sind mdglich:

Kennung Funktion Bemerkung
0 Eingang Master-Slave-Betrieb
Encoder-Emulation ist abgeschaltet
1 EEO (ROD) Ausgabe Inkrementalgeber-Emulation
2 SSI Ausgabe SSI-Geber-Emulation
(synchron serielle Absolutgeberemula-
tion)
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3 EEO (ROD) Interpolation |Einstellung nur bei einem SINCOS-Mo-
Ausgabe

tor mdglich

Die hier getroffenen Einstellungen betreffen den Stecker X5 folgendermafen:
Im Master-Slave-Betrieb ist der Stecker X5 ein Eingang. Bei eingeschalteter Enco-
der-Emulation ist der Stecker X5 ein Ausgang.

Weitere Informationen zu den Betriebsarten der Encoder Emulation finden Sie im

|; Handbuch "Inbetriebnahme-Software DRIVE.EXE fur JetMove 600" im Kapitel
— zur "Bildschirmseite Encoder”. Der Dateiname ist "JetMove 600 DRIVE Soft-
—+ ware.pdf".
Register 390: EXTPOS
Funktion Beschreibung
Lesen Aktueller eingestellter EXTPOS-Wert
Schreiben EXTPOS neu setzen
Glltig Nach Reset des Verstarkers
Wertebereich 0,1,2,3,4
Einheit -
DRIVE Modus und Lagertckfihrung (Funktionsgruppe:
Lageregler)
ASCII EXTPOS
Wert nach Reset Letzter im EEPROM gespeicherter EXTPOS-
Wert.

Der ASCII-Parameter EXTPOS kann Uber dieses Register gedndert werden. Da-
nach wird allerdings automatisch ein Restart des JM-6xx veranlasst. Dies muss be-
achtet werden. Im Anwenderprogramm muss der Systembus dann neu initialiisert

werden.
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Register 096: Error 1
Funktion Beschreibung

Lesen Aktuelle Fehlermeldung der Fehlernummern FO1
bis F24

Schreiben Nicht zulassig

Wertebereich Bitkodiert: 24-Bit unsigned (siehe Tabelle)

Einheit -

DRIVE Aktueller Fehler (Funktionsgruppe: Verstarker)

ASCII ERRCODE

Wert nach Reset Aktuelle Fehlermeldung der Fehlernummern FO1
bis F24

Ein Fehlerbit wird gesetzt, sobald der entsprechende Fehler erkannt wurde. Das Bit
wird mit Kommando 100 "Reset-Fehler/Warnung" zurlickgesetzt.

Wichtig!

Sy

Fehler, die in der Tabellenspalte "Reset" durch SW gekennzeichnet sind, werden

ohne Hardware-Reset zurlickgesetzt.

Fehler, die durch HW gekennzeichnet sind, werden mit Hardware-Reset zurlick-
gesetzt. Dies fuhrt zum Kommunikationsverlust zwischen Verstarker und Steue-
rung. Nach einem Hardware-Reset muss die Systembus-Kommunikation neu

aufgebaut werden.

Jetter AG
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Vorsicht

Wichtig!

Die Spalte "Level" informiert Uber die Fehlerbehandlung im Verstéarker:

Level 2: Ein Fehler fihrt zu Not-Aus.
Der Motor wird durch Drehzahlregelung und mit einer Notstopprampe
angehalten (Register ..005). Wenn der Motor die Drehzahl Null erreicht
hat (auf 5 s begrenzt), wird der Verstarker abgeschaltet.
Der Betriebsbereit-Relaiskontakt wird abgeschaltet. Der Fehler muss
vor Aktivieren der Endstufe zurlickgesetzt werden. Dieser Fehler wird
angezeigt.

Level 3: Ein Fehler fihrt zu Not-Aus.
Der Motor wird ohne Riickfiihreinheit angehalten (ohne Sensor). Sobald
der Motor im Stillstand ist, wird der Verstarker deaktiviert.
Der Betriebsbereit-Relaiskontakt wird abgeschaltet. Der Fehler muss
vor Aktivieren der Endstufe zurlickgesetzt werden. Der Fehler wird
angezeigt.

(Level 3 kann nur bei Verstarkern ab Firmware 4.01 benutzt werden.
Dies ist nicht die Firmwareversion der SB-Schnittstelle.)

Level 4: Ein Fehler fuhrt direkt zum Abschalten des Verstarkers.
Der Motor hat kein Drehmoment (Austrudeln).
Der Betriebsbereit-Relaiskontakt wird abgeschaltet. Der Fehler muss
vor Aktivieren der Endstufe zurlickgesetzt werden. Der Fehler wird
angezeigt.

Einstellung der Level-Art
Far Fehler mit 2 Level-Meldungen, 2 und 4 bzw. 3 und 4, gilt:

Der Level wird durch die Einstellung der ASCII-Parameter ACTFAULT und MBRAKE
oder STOPMODE bestimmt.

ACTFAULT = 1 oder MBRAKE = 1 LEVEL 2 oder 3 (Standardeinstellung)
ACTFAULT =0 und MBRAKE =0 LEVEL 4

Bedeutung der einzelnen Bits:

Bit | Anzei- | Reset | Level Bedeutung
ge

1 = Kiihlk6rper
1= Ubertemperatur des Kiihlkérpers
00 | FO1 SW 2,4 0= Normale Kihlkdrpertemperatur

Set: Kihlkérpertemperatur (ASCII-Para-
meter TEMPH) Uberschreitet die
max. zuladssige Schwelle des ASCII-
Parameters MAXTEMPH

Reset: Temperatur = max. Schwellwert
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ASCII Querverweis:
ERRCODE * Bit 00

1 = Zwischenkreisspannung

1= Zwischenkreisiberspannung
01 | FO2 SW 2,4 0= Zwischenkreisspannung ok
Set: Zwischenkreisspannung Uber-

schreitet die vom ASCII-Parameter
VBUSBAL vorgegebene max.
Schwelle.

DRIVE-Software "max. Netzspan-
nung" (Funktionsgruppe: "Basisein-
stellungen™)

Reset: Zwischenkreisspannung niedriger
oder héher als max. Schwellwert

ASCII Querverweis:
ERRCODE * Bit 01

02 RESERVIERT
1 = Feedback
1= Ruckfuhrfehler
03 | FO4 HW 3,4 0= Ruckfiihrung ok
Set: Kein Feedback, keine Kommunika-
tion

Reset: Kommando 100, Verstarker-Reset

Dieses Bit wird im Register ..100 "Verstarker
Status1" gespiegelt.

ASCII Querverweis:
ERRCODE * Bit 03
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Bit | Anzei- | Reset | Level Bedeutung
ge

1 = Unterspannungsschutz

1= Zwischenkreisspannung zu niedrig
04 | FO5 SW 2,4 0= Zwischenkreisspannung in Ordnung
Set: Zwischenkreisspannung ist niedri-

ger als ASCIIl-Parameter VBUSMIN
(nur wenn Verstarker aktiviert ist).

Reset: Kommando 100, Verstarker-Reset

ASCII Querverweis:
ERRCODE * Bit 04

1 = Motortemperatur
1= Motortemperatur zu hoch
05 | FO6 HW 2,4 0= Motortemperatur ok

Set: Kahlkérpertemperatur (ASCII-Para-
meter TEMPM) Gberschreitet den
max. zulassigen Schwellwert des
ASCII-Parameters MAXTEMPH

Reset: Kommando 100, Verstarker-Reset

Dieses Bit wird im Register ..100 "Verstarker
Status1" gespiegelt.

ASCII Querverweis:
ERRCODE * Bit 05

1 = Interne Hilfsspannung

1= Interne Hilfsspannung nicht ok
06 | FO7 HW 2,4 0= Interne Hilfsspannung ok
Set: Interne Hilfsspannung zu niedrig

Reset: Kommando 100, Verstarker-Reset

ASCII Querverweis:
ERRCODE * Bit 06
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Bit | Anzei- | Reset | Level Bedeutung
ge
1 = Uberdrehzahl
1= Motordrehzahl unzuldssig hoch
07 | FO8 SW 3,4 0= Motordrehzahl zulassig
Set: Motordrehzahl Uberschreitet den
Schwellwert fir Uberdrehzahl
(ASCII-Parameter VOSPD)
Reset: Kommando 100, Verstarker-Reset
ASCII Querverweis:
ERRCODE * Bit 07
1 = EEPROM
1= EEPROM Checksummenfehler
08 | F09 HW 4 0= EEPROM ok
Set: Vom EEPROM gelesene und zum
EEPROM geschriebene Daten sind
ungultig
Reset: Kommando 100, Verstarker-Reset
ASCII Querverweis:
ERRCODE * Bit 08
09 | F10 HW 1 = Flash-EPROM
1 = Bremse
1= Bremse nicht ok
10 | F11 HW 2,4 0= Bremse ok
Set: Bremsschalter meldet Fehler (z.B.
Bremse wurde gewahlt, aber keine
Bremse ist angeschlossen).
Reset: Kommando 100, Verstarker-Reset
ASCII Querverweis:
ERRCODE * Bit 10
11 | F12 HW 1 = Motorphase
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Bit | Anzei- | Reset | Level Bedeutung
ge
1 = Umgebungstemperatur
1= Umgebungstemperatur zu hoch
12 | F13 SW 2,4 0= Umgebungstemperatur ok
Set: Umgebungstempertur (ASCII-Para-
meter TEMPE) Uiberschreitet den
max. zulassigen Schwellwert des
ASCII-Parameters MAXTEMPE
Reset: Kommando 100, Verstarker-Reset
ASCII Querverweis:
ERRCODE * Bit 12
1 = Leistungsendstufe
1= Fehler in der Leistungsendstufe
13 | F14 HW 2,4 0= Leistungsendstufe ok
Set: Kann verursacht werden durch:
— Erdschluss des Motors
— Kurzschluss der Motorphasen
— Kurzschluss der Balastschaltung
Reset: Kommando 100, Verstarker-Reset
ASCII Querverweis:
ERRCODE * Bit 13
1 = I’t Max
1= 12t-Maximalwert (iberschritten
14 | F15 SW 2,4 0= 1’t-Wert ok
siehe auch ASCII-Parameter FOLD-
MODE

Set: FOLDMODE = 0:
12-Wert Giberschreitet 115 % des
ASCIl-Parameters ICONT.
FOLDMODE = 1:
12t-Wert tiberschreitet 105 % des
ASCIl-Parameters ICONT.

Reset: Kommando 100, Verstarker-Reset

ASCII Querverweis:
ERRCODE * Bit 14
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Bit | Anzei- | Reset | Level Bedeutung
ge
1 = Netz-BTB
1= Netzspannung nicht ok
15 | F16 SW 2,4 0= Netzspannung ok
Set: 2 oder 3 Netzphasen fehlen.
Reset: Kommando 100, Verstarker-Reset
ASCII Querverweis:
ERRCODE * Bit 15
1 = A/D-Konverter
1= Fehler in der A/D-Wandlung
16 | F17 HW 2,4 0= A/D-Konverter ok
Set: Unglltige A/D-Wandlung:
Der aktuelle Strom-Offsetwert ist
beim Starten zu hoch.
Reset: Kommando 100, Verstarker-Reset
ASCII Querverweis:
ERRCODE * Bit 16
1 = Ballast
1= Ballastschaltung defekt
17 | F18 HW 2,4 0= Ballastschaltung ok
Set: Kann verursacht werden durch:
— Defekter Ballast
— Externer Ballastwiderstand wur-
de gewahlt, aber der interne wird
benutzt
Reset: Kommando 100, Verstarker-Reset
ASCII Querverweis:
ERRCODE * Bit 17
1 = Netzphase
1= Netzspannung nicht ok
18 | F19 SW 2,4 0= Netzspannung ok
Set: 1 Netzphase fehlt
Reset: Kommando 100, Verstarker-Reset
ASCII Querverweis:
ERRCODE * Bit 18
19 RESERVIERT
20 RESERVIERT

35



3 Grundfunktionen und Basisregister

JetWeb

Bit | Anzei- | Reset | Level Bedeutung
ge
1 = Erdschluss
1= Erdschluss
21 | F22 SW 2,4 0= Erdschluss ok
Set: Erdschlussiiberwachung der 40 /
70 A Gerate spricht an.
Reset: Kommando 100, Verstarker-Reset
ASCII Querverweis:
ERRCODE * Bit 21
22 RESERVIERT
1 = Warnung generiert Fehlermeldung
1= Fehler aufgrund einer Warnung
23 | F24 SW 2,4 0= Kein Fehler aufgrund einer War-
nung
Set: Warnung hat Fehlermeldung gene-

riert (abhéangig von gesetztem
ASCIl-Parameter).

Reset: Kommando 100, Verstarker-Reset

Abhangig vom ASCII-Parameter WMASK
wird eine Fehlermeldung aufgrund einer War-
nung generiert. Die Fehlermeldung wird durch
dieses Bit angezeigt und wie ein Fehler be-
handelt.

ASCII Querverweis:
ERRCODE * Bit 23

36

Weitere Informationen hierzu finden Sie in der "JetMove 600/640_670 Montage-
und Installationsanleitung".
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Register 097: Error 2
Funktion Beschreibung

Lesen Aktuelle Fehlermeldung der Fehlernummern F25
bis F32

Schreiben Nicht zuldssig

Wertebereich Bitkodiert: 24-Bit unsigned (siehe Tabelle)

Einheit -

DRIVE Aktueller Fehler (Funktionsgruppe: Verstarker)

ASCII ERRCODE

Wert nach Reset Aktuelle Fehlermeldung der Fehlernummern F25
bis F32

Ein Fehlerbit wird gesetzt, sobald der entsprechende Fehler erkannt wurde. Das Bit
wird mit Kommando 100 "Reset-Fehler/Warnung" zuriickgesetzt.

Wichtig!

Sy

Fehler, die in der Tabellenspalte "Reset" durch SW gekennzeichnet sind, werden

ohne Hardware-Reset zurtickgesetzt.

Fehler, die durch HW gekennzeichnet sind, werden mit Hardware-Reset zurlck-
gesetzt. Dies fuhrt zum Kommunikationsverlust zwischen Verstarker und Steue-
rung. Nach einem Hardware-Reset muss die Systembus-Kommunikation neu

aufgebaut werden.

Jetter AG
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Wichtig!
Die Spalte "Level" informiert Gber die Fehlerbehandlung im Verstarker:

®
] Level 2: Ein Fehler fihrt zu Not-Aus.

Vorsicht Der Motor wird durch Drehzahlregelung und mit einer Notstopprampe
angehalten (Register ..005). Wenn der Motor die Drehzahl Null erreicht
hat (auf 5 s begrenzt), wird der Verstarker abgeschaltet.

Der Betriebsbereit-Relaiskontakt wird abgeschaltet. Der Fehler muss
vor Aktivieren der Endstufe zurlickgesetzt werden. Dieser Fehler wird
angezeigt.

Level 3: Ein Fehler fihrt zu Not-Aus.
Der Motor wird ohne Riickfiihreinheit angehalten (ohne Sensor). Sobald
der Motor im Stillstand ist, wird der Verstarker deaktiviert.
Der Betriebsbereit-Relaiskontakt wird abgeschaltet. Der Fehler muss
vor Aktivieren der Endstufe zurlickgesetzt werden. Der Fehler wird
angezeigt.
(Level 3 kann nur bei Verstarkern ab Firmware 4.01 benutzt werden.
Dies ist nicht die Firmwareversion der SB-Schnittstelle.)

Level 4: Ein Fehler fuhrt direkt zum Abschalten des Verstarkers.
Der Motor hat kein Drehmoment (Austrudeln).
Der Betriebsbereit-Relaiskontakt wird abgeschaltet. Der Fehler muss
vor Aktivieren der Endstufe zurlickgesetzt werden. Der Fehler wird
angezeigt.

Einstellung der Level-Art
Far Fehler mit 2 Level-Meldungen, 2 und 4 bzw. 3 und 4, gilt:

Der Level wird durch die Einstellung der ASCII-Parameter ACTFAULT und MBRAKE
oder STOPMODE bestimmt.

ACTFAULT = 1 oder MBRAKE = 1 LEVEL 2 oder 3 (Standardeinstellung)
ACTFAULT =0 und MBRAKE =0 LEVEL 4
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Bedeutung der einzelnen Bits:

Bit | Anzei- | Reset | Level Bedeutung
ge
1 = Kommutierungsfehler
1= Kommutierungsfehler
00 | F25 HW 3,4 0= kein Fehler
Set: Vorzeichen des Strom-Istwertes

und Vorzeichen der Geschwindig-
keitsdnderung passen nicht zuein-
ander.

Reset: Kommando 100, Verstarker-Reset

Die Uberwachung des Kommutierungsfehlers
findet erst ab einer Drehzahl, die Uber R546
eingestellt wird, statt.

ASCII Querverweis: ERRCODE * Bit 24

1 = Hardware-Endschalterfehler

1= Hardware-Endschalter ist fehlerhaft
01 | F26 SW 2,4 0= Hardware-Endschalter ist ok
Set: Ein verbotener Hardware-Endschal-

terstatus trat wahrend der Referenz-
fahrt mit NREF 1-4 auf

Reset: Kommando 100, Verstarker-Reset

ASCII Querverweis: ERRCODE * Bit 25

1 = AS-Option Fehler

1= Enable-Signal (HW) ist 1 bei Aktiv-
werden der AS-Option

02 | F27 HW 4 0= Enable-Signal (HW) ist 0 bei Aktiv-
werden der AS-Option

Set: Beim Aktivwerden der AS-Option
war die Endstufe freigegeben

Reset: Kommando 100, Verstarker-Reset

ASCII Querverweis: ERRCODE * Bit 26

03 RESERVIERT
04 RESERVIERT
05 RESERVIERT
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Bit

Anzei-
ge

Reset

Level

Bedeutung

06

RESERVIERT

07

F32

HW

1 = Systemfehler
1= Systemfehler
0= Systemfehler ist ok

Set: Dieser Fehler wird generiert bei:

+ Beim Einschalten des Verstar-
kers, wenn die Systemiberpri-
fung wahrend der Initialisie-
rungsphase nicht erfolgreich ab-
geschlossen wurde.

» Ein SW-Watch-Dog trat wahrend
der Programmausfuhrung auf.

Es sind folgende Ursachen méglich:

— Fehlerhafte Datentabelle im
Flash (abgebrochener Firm-
ware-Update).

— SW-Watch-Dog (Fehler bei der
Programmausfihrung).

— Fehler beim Lesen/Schreiben
des EEPROMs.

— FPGA-Fehler (Fehler beim La-
den des FPGA-Programmes.

Reset: Kommando 100, Verstarker-Reset

Beim Einschalten der JetMove-Serie 600 wird
im Falle eines Systemfehlers die genaue Feh-
lerursache Uber die serielle Schnittstelle
(RS232) ausgegeben.

ASCII Querverweis: ERRCODE * Bit 31

08

23

RESERVIERT
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Register 099: Verstarker Status 2
Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle erweiterte, allgemeine Statusinformatio-
nen des Verstarkers
Schreiben Nicht zuldssig
Wertebereich Bitkodiert: 24-Bit unsigned (siehe Tabelle)
Einheit -
DRIVE -
ASCII DRVSTAT, IN1, IN2, IN3, IN4, REMOTE, O1, O2
Wert nach Reset 0

Alle in der Tabelle aufgelisteten Bits mit Eintrédgen in den Spalten "Anzeige" und
"Level" zeigen Stérungen des Normalbetriebs der Endstufe an. Abhangig vom
ASCII-Parameter WMASK (siehe Register ..096 "Error 1", Bit 23) kann die Stérung
als Warnung oder als Fehler ermittelt werden. Standardmafig werden Stérungen als
Warnungen bearbeitet.

Die Spalte "Level" informiert Uber die Behandlung von Warnungen im Verstarker:

Level O: Eine Storung wird als Warnung mit einer bestimmten Nummer in der
Anzeige der Endstufe angezeigt.
Die Endstufe wird NICHT deaktiviert. Der Betriebsbereit-Relais-
kontakt wird NICHT abgeschaltet.
Der Betrieb der Endstufe kdnnte eingeschrankt sein, z.B. durch
Strombegrenzung. Nach Beseitigung der Stoérung ist Normalbetrieb
wieder moglich.

Level 1: Eine Stdrung wird als Warnung mit einer bestimmten Nummer in der
Anzeige des Verstarkers angezeigt.
Die Stérung fuihrt zu Not-Aus. Der Motor wird durch Drehzahlre-
gelung und mit einer Notstopprampe angehalten (R005).
Die Leistungsendstufe wird NICHT deaktiviert. Der Betriebsbereit-
Relaiskontakt wird NICHT deaktiviert.
Der weitere Betrieb ist nur méglich, wenn die Stérung beseitigt oder
die entsprechende Warnung zurtickgesetzt wird.
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Bedeutung der einzelnen Bits:
Bit | Anzei- | Level Bedeutung
ge
1= I2t-Warnung
1= I’t-Warnschwelle ist (iberschritten
0= Aktueller It-Wert unterhalb der Warnschwelle
00 | n01 0 Set: 1’t-Wert > R644
Reset: I2T ist <= R644
ASCII Querverweis: DRVSTAT * Bit 00
1 = Ballastmeldung
1= Ballastmeldung
0= Ballast in Ordnung
01 | n02 0 Set: Aktuelle Ballastleistung Uberschreitet den ein-
gestellten Schwellwert des ASCII-Parameters
PBALMAX, DRIVE-Software "Ballastleistung"
(Funktionsgruppe: "Basiseinstellungen").
Reset:  Aktuelle Ballastleistung <= Schwellwert.
ASCII Querverweis: DRVSTAT * Bit 01
1 = Schleppfehler
1= Schleppfehler
0= Kein Schleppfehler
02 | n03 1 Set: Abstand zwischen Ist-Position und dem inter-
nen Sollwertgenerator tberschreitet die
Schleppfehlergrenze (R120).
Reset: Kommando 100
ASCII Querverweis: DRVSTAT * Bit 02
03 RESERVIERT
1 = Netzphase
1= Fehlen von einer Phase der Einspeisung
0= Netzphase ok
04 | n05 0 Set: Sobald eine von drei Phasen der Einspeisung
fehlt.
Reset: Alle drei Phasen der Einspeisung sind vor-
handen.
ASCII Querverweis: DRVSTAT * Bit 04
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3.3 Status

Bit | Anzei- | Level Bedeutung
ge
1 = Software-Endschalter 1
1= Betatigt
0= Nicht betatigt
05 | n06 1 Set: Die aktuelle Position ist niedriger als die Posi-
tion des ASCII-Parameters SWE1, DRIVE-
Software "Position 1" (Funktionsgruppe: "Po-
sitionierdaten").
Reset: — Die aktuelle Position Gberschreitet (héhere
Position) den Wert SWE1 und die Ge-
schwindigkeit ist positiv.
— Eine Positionierung mit einer Zielposition
groRer als der Wert SWE1 wird gestartet.
Um die Software-Endschalter benutzen zu kénnen,
muss zuvor die Software-Endschalterfunktion fir die
Positionsregister SWE1 und SWE2 gewahlt werden.
ASCII Querverweis: DRVSTAT * Bit 05
1 = Software-Endschalter 2
1= Betatigt
0= Nicht betatigt
06 | n0O7 1 Set: Die aktuelle Position ist hdher als die Position

des ASCII-Parameters SWEZ2,
DRIVE-Software "Position 2" (Funktionsgrup-
pe: "Positionierdaten").

Reset: Die aktuelle Position unterschreitet (niedrige-
re Position) den Wert SWE2 und die Ge-
schwindigkeit ist negativ.

Eine Positionierung mit einer Zielposition klei-
ner als der Wert SWE2 wird gestartet.

Um die Software-Endschalter zu benutzen, muss die
Software-Endschalterfunktion fur die Positionsregister
SWE1 und SWE2 gewahlt werden.

ASCII Querverweis: DRVSTAT * Bit 06
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Bit | Anzei- | Level Bedeutung
ge
1 = Falsche Positionierung
1= Falsche Positionierung wird gestartet
0= Glltige Positionierung wird gestartet
07 | n08 0 Set: Méogliche Ursachen:
- Zielposition befindet sich ausserhalb der
durch die Software-Endschalter definierten
Grenzen
- Die letzte Anderungberechnung einer lau-
fenden Positionierung wurde durch eine wei-
tere Anderunganforderung, z.B. durch Be-
schreiben von R102 oder R103, unterbrochen
Reset:  Giiltige Positionierung wird gestartet
ASCII Querverweis: DRVSTAT * Bit 07
1 = Keine Referenz
1= Referenz noch nicht gesetzt
0= Referenz gesetzt
08 | n09 0 Set: Positionierung wurde gestartet (keine Bewe-
gung wurde ausgefiihrt) ohne definierten Re-
ferenzpunkt
Reset:  Positionierung wird nach Referenzierung ge-
startet
Positionierung kann nicht gestartet werden, wenn der
Referenzpunkt nicht durch eine Referenzfahrt bzw. ein-
faches Referenz-Setzen gesetzt wurde. Dies ist bei ei-
nem absoluten Geber nicht erforderlich.
ASCII Querverweis: DRVSTAT * Bit 08
09 RESERVIERT
10 RESERVIERT
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Bit

Anzei-
ge

Level

Bedeutung

11

n12

1 = Defaultwerte

Set:

Reset:

Defaultwerte flr Encoder sind anders als die
Defaultwerte der Verstéarker

Defaultwerte fir Encoder sind gleich den De-
faultwerten der Verstarker

Beim Starten:

Defaultwerte des Motors werden vom
EEPROM des Ruckflihrsystems geladen und
sind nicht gleich den Motor-Defaultwerten des
EEPROMs des Verstarkers.

Mit dem ASCIll-Kommando SAVE, dem
DRIVE-Software-Button SAVE und dem But-
ton Kaltstart werden die Motorstandardpara-
meter im EEPROM der Endstufe gespeichert.
Wenn im EEPROM des Encoders noch keine
Daten mit dem ASCII-Befehl HSAVE gespei-
chert wurden, muss HSAVE statt SAVE be-
nutzt werden.

Nur far Absolutwertgeber-Systeme

ASCII Querverweis: DRVSTAT * Bit 11

12

RESERVIERT

13

n14

1 = SinCos Feedback

Kommutierung noch nicht vollzogen
Kommutierung vollzogen
Beim Starten des Verstarkers.

Nachdem Verstarker freigeschalten und Kom-
mutierung bestimmt wurde.

Nur wenn Feedback-Typ = 7.

ASCII Querverweis: DRVSTAT * Bit 13

14

RESERVIERT
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Bit | Anzeige | Level Bedeutung
1 = Summenwarnung fiir n16...n31
1= Eine oder mehrere Warnungen zwischen n16
und n31 wurden generiert
0= Keine der Warnungen zwischen n16 und n31
15 | n16 0 Set: Eine oder mehrere Warnungen zwischen n16
und n31 wurden generiert
Reset:  Warnung von n16...n31 sind aufgehoben
ASCII Querverweis: DRVSTAT * Bit 15
1 = Digitaleingang 1
16 | - - 1= aktiv (High-Pegel)
0= nicht aktiv (Low-Pegel)
ASCII Querverweis: IN1
1 = Digitaleingang 2
17 | - - 1= aktiv (High-Pegel)
0= nicht aktiv (Low-Pegel)
ASCII Querverweis: IN2
1 = Digitaleingang 3
18 | - - 1= aktiv (High-Pegel)
0= nicht aktiv (Low-Pegel)
ASCII Querverweis: IN3
1 = Digitaleingang 4
19 | - - 1= aktiv (High-Pegel)
0= nicht aktiv (Low-Pegel)
ASCII Querverweis: IN4
1 = Digitaleingang ENABLE
20 | - - 1= aktiv (High-Pegel)
0= nicht aktiv (Low-Pegel)
ASCII Querverweis: REMOTE
1 = Digitalausgang 1
21 | - - 1= aktiv (Ausgang geschaltet gegen DGND)
0= nicht aktiv (Ausgang offen; open collector)

ASCII| Querverweis: O1
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Bit | Anzeige | Level Bedeutung
1 = Digitalausgang 2
22 | - - 1= aktiv (Ausgang geschaltet gegen DGND)
0= nicht aktiv (Ausgang offen; open collector)
ASCII Querverweis: 02
1 = Falscher Eingabewert
1= Zuletzt geschriebener Wert war falsch
0= Zuletzt geschriebener Wert war richtig
23 | - - Set: Nach Schreiben eines Wertes in ein Register,
der die min. oder max. Grenzen unter-/lber-
schritten hat
Reset: Nach Schreiben eines gultigen Wertes
Register 100: Verstarker Status 1
Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle erweiterte, allgemeine Statusinformatio-
nen des Verstarkers
Schreiben Nicht zulassig
Wertebereich Bitkodiert: 24-Bit unsigned (siehe Tabelle)
Einheit -
DRIVE -
ASCII DRVSTAT, ERRCODE

Wert nach Reset

0

Alle in der Tabelle aufgelisteten Bits mit Eintragen in den Spalten "Anzeige" und
"Level" zeigen Stérungen des Normalbetriebs der Endstufe an. Abhangig vom
ASCII-Parameter WMASK (siehe Register ..096 "Error 1", Bit 23) kann die Stérung
als Warnung oder als Fehler ermittelt werden. StandardmaRig werden Stérungen als

Warnungen bearbeitet.

Die Spalte "Level" informiert Giber die Behandlung von Warnungen im Verstarker:

Level O: Eine Stdrung wird als Warnung mit einer bestimmten Nummer in der
Anzeige der Endstufe angezeigt.
Die Endstufe wird NICHT deaktiviert. Der Betriebsbereit-Relais-
kontakt wird NICHT abgeschaltet.
Der Betrieb der Endstufe kdnnte eingeschrankt sein, z. B. durch
Strombegrenzung. Nach Beseitigung der Stérung ist Normalbetrieb
wieder moglich.
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Eine Stérung wird als Warnung mit einer bestimmten Nummer in der

Anzeige des Verstarkers angezeigt.

Die Storung fiihrt zu Not-Aus. Der Motor wird durch Drehzahlre-
gelung und mit einer Notstopprampe angehalten (Register ..005).
Die Leistungsendstufe wird NICHT deaktiviert. Der Betriebsbereit-
Relaiskontakt wird NICHT deaktiviert.

Der weitere Betrieb ist nur mdglich, wenn die Stérung beseitigt oder
die entsprechende Warnung zurtickgesetzt wird.

Bedeutung der einzelnen Bits:

Bit | Anzeige | Level Bedeutung
1 = Referenz gesetzt
1= Referenziert
0= Noch nicht referenziert
00 | - - Set: Referenzfahrt wurde durchgefiihrt oder ein
Absolutwertgeber wird benutzt
Reset:  Referenzfahrt wurde noch nicht durchgefihrt
Nur wenn das Bit "Referenz gesetzt" = 0, kann die Po-
sitionierung gestartet werden. Vor dem Positionieren
muss immer eine Referenzfahrt durchgefiihrt werden.
ASCII Querverweis: DRVSTAT * Bit 17
1 =AXARR
1= Zielposition erreicht
0= Zielposition noch nicht erreicht
01 | - - Set: Sobald der interne Sollwertgenerator seine
Berechnung der Positionierung abgeschlos-
sen hat, oder die Ist-Position das Zielfenster
erreicht, je nach dem, welches Ereignis zuerst
eintritt.
Das Bit wird nur bei einer fehlerfreien Positio-
nierung gesetzt.
Reset: Beim Start einer Positionierung
1 =IN-POS
1= Aktuelle Position liegt innerhalb des Zielfens-
ters
0= Aktuelle Position liegt auRerhalb des Zielfens-
ters
02 | - - Set: Wenn sich die Achse wahrend einer fehler-
freien Positionierung innerhalb des in R107
definierten Zielfensters befindet
Reset: Beim Start einer Positionierung

ASCII Querverweis: DRVSTAT * Bit 19

Jetter AG



JetMove 600

Jetter AG

3.3 Status

Bit | Anzeige | Level Bedeutung
1 = Schleppfehler
1= Schleppfehler
0= Kein Schleppfehler
03 | n03 1 Set: Wenn Register |119] > Register 120
Reset:  Durch Kommando 100
ASCII Querverweis: DRVSTAT * Bit 03
1 = Negativer Endschalter (NSTOP)
1= Negativer Hardware-Endschalter betatigt
0= Negativer Hardware-Endschalter nicht beta-
tigt
04 | n11 1 Set: Entsprechender Digitaleingang bekommt
eine fallende Flanke (low-aktiv)
Reset: Entsprechender Digitaleingang bekommt
eine steigende Flanke
Um dieses Bit zu benutzen, muss eine der Funktionen
"NSTOP", "NSTOP+Intg.Off", "PSTOP+NSTOP", "P/
Nstop+Intg.Off" fur Digitaleingang 3 oder 4 gewahlt
werden.
ASCII Querverweis: DRVSTAT * Bit 10
1 = Positiver Endschalter (PSTOP)
1= Positiver Hardware-Endschalter betatigt
0= Positiver Hardware-Endschalter nicht betatigt
05 | n10 1 Set: Entsprechender Digitaleingang bekommt

eine fallende Flanke (low-aktiv)

Reset:  Entsprechender Digitaleingang bekommt
eine steigende Flanke

Um dieses Bit zu benutzen, muss eine der Funktionen
"PSTOP", "PSTOP+Intg.Off", "PSTOP+NSTOP", "P/
Nstop+Intg.Off" fur Digitaleingang 3 oder 4 gewahlt
werden.

ASCII Querverweis: DRVSTAT * Bit 09
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Bit | Anzeige | Level Bedeutung
1 = Referenzschalter
1= Referenzschalter betatigt
0= Referenzschalter nicht betatigt
06 | - - Set: Entsprechender Digitaleingang bekommt
eine steigende Flanke (high-aktiv)
Reset: Entsprechender Digitaleingang bekommt
eine fallende Flanke
Um dieses Bit zu benutzen, muss die Funktion "Refe-
renz" fur Digitaleingang 1, 2, 3 oder 4 gewahlt werden.
ASCII Querverweis: DRVSTAT * Bit 18
1 = Software-Endschalter 1
1= Betatigt
0= Nicht betatigt
07 | n06 1 Set: Die aktuelle Position ist niedriger als die Posi-

tion des ASCII-Parameters SWE1, DRIVE-
Software "Position 1" (Funktionsgruppe: "Po-
sitionierdaten").

Reset: — Die aktuelle Position Gberschreitet (hdhere
Position) den Wert SWE1 und die Ge-
schwindigkeit ist positiv.

— Eine Positionierung mit einer Zielposition
gréRer als der Wert SWE1 wird gestartet.

Um die Software-Endschalter benutzen zu kénnen,
muss zuvor die Software-Endschalterfunktion fur die
Positionsregister SWE1 und SWE2 gewahlt werden.

ASCII Querverweis: DRVSTAT * Bit 05
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Bit | Anzeige | Level Bedeutung

1 = Software-Endschalter 2

1= Betatigt

0= Nicht betatigt

08 | n07 1 Set: Die aktuelle Position ist hdher als die Position
des ASCII-Parameters SWE2,
DRIVE-Software "Position 2" (Funktionsgrup-
pe: "Positionierdaten").

Reset: Die aktuelle Position unterschreitet (niedrige-
re Position) den Wert SWE2 und die Ge-
schwindigkeit ist negativ.

Eine Positionierung mit einer Zielposition klei-
ner als der Wert SWE2 wird gestartet.

Um die Software-Endschalter zu benutzen, muss die

Software-Endschalterfunktion fur die Positionsregister

SWE1 und SWE2 gewahlt werden.

ASCII Querverweis: DRVSTAT * Bit 06

1 = Lageregler

1= Lageregler eingeschaltet

0= Lageregler ausgeschaltet

09 | - - Set: Endstufe und Lageregler eingeschaltet
(OPMODE 4 oder 8)

Reset:  Endstufe nicht aktiviert oder Lageregler aus-

geschaltet (OPMODE nicht 4 oder 8)
10 RESERVIERT

1 = Endstufe freigeschaltet

1= Endstufe freigeschaltet

0= Endstufe nicht freigeschaltet

1 | - - Set: Software- und Hardware-Enable liegen an

Reset:  Software- und/oder Hardware-Enable liegt

nicht an

ASCII Querverweis: DRVSTAT * Bit 30

51




3 Grundfunktionen und Basisregister

JetWeb

Bit | Anzeige | Level Bedeutung
1 = Hardware-Endschalterfehler
1= Hardware-Endschalter ist fehlerhaft
0= Hardware-Endschalter ist ok
12 | F26 - Set: Ein verbotener Hardware-Endschalter trat
wahrend der Referenzfahrt mit NREF 1-4 auf
Reset: Kommando 100, Verstarker-Reset
ASCII Querverweis: ERRCODE * Bit 25
1=BUSY
Verstarker bestatigt das Setzen von Parametern oder
das Ubernehmen von Kommandos
1= Nicht bestatigt / noch nicht Gbernommen
0= Bestatigen der Parametrierung oder Uber-
nommen
13 | - - Set: Schreiben bestimmter Parameter oder Ertei-
len bestimmter Kommandos durch R101
"Kommandoregister"
Reset:  Automatisch, wenn der Schreibvorgang des
Parameters abgeschlossen ist bzw. wenn das
Kommando ibernommen und zum Ausfiihren
vorbereitet wurde.
14 RESERVIERT
15 RESERVIERT
16 RESERVIERT
17 RESERVIERT
18 RESERVIERT
1 = Sammelwarnung
1= Eine oder mehrere Warnungen liegen an
(siehe R099 Bit 0...15)
0= Es liegen keine Warnungen an
19 | n01-n32 | - Set: Eine oder mehrere Warnungen sind generiert
worden
Reset: Warnungen werden geldscht
ASCII Querverweis: DRVSTAT
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Bit | Anzeige | Level Bedeutung
1 = Feedback
1= Rickflihrung nicht in Ordnung
0= Ruckfuhrung in Ordnung
20 | FO4 - Set: Kein Encoder, keine fehlerhafte Kommunika-
tion
Reset: Kommando 100, Verstarker-Reset
(Kommando 100 I8st immer einen Verstarker-
Reset fiir diesen Fehler aus).
Dieses Bit wird im Register ..096 "Error 1" gespiegelt.
Mehr dazu in der Beschreibung zu diesem Register.
ASCII Querverweis: ERRCODE * Bit 03
1 = Motortemperatur
1= Motortemperatur zu hoch
0= Motortemperatur in Ordnung
21 | FO6 - Set: Kuhlkorpertemperatur (ASCII-Parameter
TEMPM) Uberschreitet den max. zulassigen
Schwellwert des ASCII-Parameters MAX-
TEMPH
Reset: Kommando 100, Verstarker-Reset
(Kommando 100 16st immer einen Verstarker-
Reset fur diesen Fehler aus).
Dieses Bit wird im Register ..096 "Error 1" gespiegelt.
Mehr dazu in der Beschreibung zu diesem Register.
ASCII Querverweis: ERRCODE * Bit 05
1 = Aligemeiner Fehler (Fehler-Sammelbit)
1= Fehler ist aufgetreten
0= Kein Fehler ist aufgetreten
22 | FO1-F32 | - Set: Ein Fehler liegt vor (siehe R096 und R097)
Reset: Kommando 100
ASCII Querverweis: ERRCODE
23 RESERVIERT
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Register 501: Gerate-Nennstrom
Funktion Beschreibung
Lesen Gerate-Nennstrom
Schreiben Nicht zuldssig
Wertebereich 1500 ... 70000 mA
Einheit mA
DRIVE -
ASCII DICONT
Wert nach Reset DICONT-Wert

Zeigt den Gerate-Nennstrom an.
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3.4 Achsdefinition

34 Achsdefinition
3.4.1 Achsentyp Modulo

Eine Modulo-Achse ist eine Rundachse, die einen durch den Anwender einstellbaren
Positionsbereich (Modulo-Bereich) abfahren kann. Einstellbar ist der Positionsbe-
reich Uber eine max. negative Position (R184) und eine max. positive Position
(R185).

Die Position (R109 "Istposition", ASCIlI Parameter PFB) wird dann auf den Wert der
max. positiven Position minus Eins (interne Counts) gesetzt, wenn die Achse die
max. negative Position Uberschreitet; die Position wird dann auf den Wert der max.
negativen Position gesetzt, wenn die Achse die max. positive Position minus Eins
Uberschreitet (interne Counts).

Es kann keine Position angefahren werden, die aufterhalb des Modulo-Bereiches
liegt. Wird es versucht, dann generiert der Verstarker die Warnung n08 "Positionier-
Fehler". Bei relativer Positionierung kann zwar eine Position angegeben werden, die
aufierhalb des Modulo-Bereiches liegt. Die vorgegebene Position wird aber so korri-
giert, dass maximal nur einmal der Modulo-Bereich durchfahren wird.

Soll mehrere Male der Modulo-Bereich durchfahren werden, dann kann dies nur
durch mehrere Positionierkommandos erreicht werden.

Ein Annahern an die Zielposition ist aus der negativen oder positiven Richtung még-
lich. Der Anwender kann die Fahrtrichtung Gber das R008 bestimmen.

Die Modulo-Funktion, einmal ausgewabhlt, ist auer wahrend der Referenzfahrt im-
mer aktiviert (in allen Opmodes).

Um diesen Achsentyp zu konfigurieren, missen die folgenden Register verwendet
werden:

* In ROO7 "Achsentyp" den Wert 2 fiir den Achsentyp Modulo auswahlen.

+ Dann die Grenzen und die gewiinschte Fahrtrichtung mit Hilfe der Register
- R184 "Max. negative Position"
- R185 "Max. positive Position"
- R0O08 "Modulo Fahrtrichtung"
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3.4.2 Registerbeschreibung

Register 007: Achstyp
Funktion Beschreibung

Lesen Aktueller Wert des Achstyps
Schreiben Neuer Achstyp
Glltig BUSY-Bit Reset
Wertebereich 0..2
Einheit -
DRIVE Achsentyp (Funktionsgruppe: Positionierdaten)
ASCII POSCNFG
Wert nach Reset 0

Bedeutung von R007:

Typ Beschreibung
0~ Linear
1 Rund
Positionierungen sind immer Relativpositionierung, unabhangig vom
Wert in R004 Positioniermodus.
2 Modulo

Die maximalen negativen und positiven Grenzen kénnen in den
R184 und R185 gesetzt werden. Dies entspricht dem Setzen der
ASCII-Parameter SRND und ERND.

AuBerdem kann die Fahrtrichtung zum Ziel in RO08 gesetzt werden.
Dies entspricht dem Setzen des ASCII-Parameters DREF.

*) Standardeinstellung (grau hinterlegt)
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3.4 Achsdefinition

Register 184: Max. negative Position
Funktion Beschreibung

Lesen Aktuelle max. negative Position

Schreiben Neue max. negative Position festlegen

Giltig BUSY-Bit Reset

Wertebereich -8.388.608 ... 8.388.607
(der Wert muss kleiner als der Wert der max. po-
sitiven Position sein)

Einheit Externe Counts (externe Auflésung, abhangig
vom Wert in RO06 "Positionsaufldsung")

DRIVE Modulo Startposition
(Funktionsgruppe: Positionierdaten)

ASCII SRND

Wert nach Reset

Letzterim EEPROM des Verstarkers gespeicher-
ter SRND-Wert

(Achtung: Interne Counts unterscheiden sich von
externen Counts, abhangig von dem Wert in
R0O06 "Positionsaufldsung").

Register 185: Max. positive Position
Funktion Beschreibung

Lesen Aktuelle max. positive Position

Schreiben Neue max. positive Position festlegen

Giltig BUSY-Bit Reset

Wertebereich -8.388.608 ... 8.388.607
(der Wert muss groRRer als der Wert der max. ne-
gativen Position sein)

Einheit Externe Counts (externe Auflésung, abhangig
vom Wert in R006 "Positionsauflosung")

DRIVE Modulo Endposition
(Funktionsgruppe: Positionierdaten)

ASCII ERND

Wert nach Reset

Letzterim EEPROM des Verstarkers gespeicher-
ter ERND-Wert

(Achtung: Interne Counts unterscheiden sich von
externen Counts, abhangig von dem Wert in
R006 "Positionsauflosung").
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3.5 Motor
Register 116: Phasen-Offset
Funktion Beschreibung

Lesen Aktueller Wert des Phasenoffsets des Motors

Schreiben Neuer Phasen-Offset

Giiltig BUSY-Bit Reset

Wertebereich 0...360

Einheit Elektrische Grade

DRIVE -

ASCII MPHASE

Wert nach Reset Letzterim EEPROM des Verstarkers gespeicher-
ter MPHASE-Wert

\ Hinweis!

JL-/JH-Resolvermotoren:

JL-/JH-HIPERFACE-Motoren:

Phasen-Offset = 0°
Phasen-Offset = 270°

Register 123: Polpaarzahl
Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle Polpaarzahl
Schreiben Neue Polpaarzahl
Glltig sofort
Wertebereich 2,4,6, .., 256
Einheit -
DRIVE Polzahl (Funktionsgruppe: Motor)
ASCII MPOLES
Wert nach Reset Letzter im EEPROM des Verstarkers
gepeicherter MPOLES-Wert

In diesem Register wird die Anzahl der Motorpole pro Umdrehung des Motors ange-

geben.
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Register 565: Motorwellenstellung

Funktion Beschreibung

Lesen Aktuelle Stellung der Motorwelle

Schreiben Nicht zuldssig

Wertebereich -180...180°

Einheit °

DRIVE -

ASCII -

Wert nach Reset Aktuelle Motorwellenstellung

Mit Hilfe dieser Angabe kann die aktuelle Stellung der Motorwelle ausgelesen wer-

den.
OO

-90° - + +90°

-/+180°
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3.6 Regelung
3.6.1 Lageregler

JetWeb

Register 020: Lageregler - P-Verstarkung (KV)
Funktion Beschreibung
Lesen Aktueller Wert der P-Verstarkung des Lageregel-
kreises
Schreiben Neue P-Verstarkung
Glltig BUSY-Bit Reset
Wertebereich 0 ... 25.000
Einheit 1/s
DRIVE KV (Funktionsgruppe: Lageregler)
ASCII GP

Wert nach Reset

Letzterim EEPROM des Verstarkers gespeicher-
ter KV/GP-Wert

Bedeutung von Register 020:

Bestimmt die proportionale Verstarkung des Lagereglers.
Normierung: Geschwindigkeit in mm/s bei einer Positionsabweichung von 1 mm.

Register 021: Lageregler - Ff-Faktor
Funktion Beschreibung
Lesen Aktueller Wert des Ff-Faktors des Lageregelkrei-
ses
Schreiben Neuer Ff-Faktor
Glltig BUSY-Bit Reset
Wertebereich 0 ... 50.000
Einheit %0
DRIVE Ff-Faktor (Funktionsgruppe: Lageregler)

ASCII

GPFFV

Wert nach Reset

Letzterim EEPROM des Verstarkers gespeicher-
ter Ff-Faktor / GPFFV-Wert

Bedeutung von Register 021:

Bestimmt den Ff-Faktor flir den Lageregler. Geschwindigkeitsvorsteuerung entlastet
den Lageregler. Eine bessere Einstellung des Ff-Faktors bedeutet eine bessere Aus-
nutzung des Dynamikbereichs des Lagereglers. Die glinstigste Einstellung (meist

bei 1.000) hangt von aulieren Faktoren ab, z. B. Reibung, dynamischer Widerstand

und Steifigkeit.
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3.6 Regelung

Register 109: Istposition
Funktion Beschreibung
Lesen Momentane Istposition der Achse
Schreiben Nicht zulassig
Wertebereich -8.388.608 ... +8.388.607
Einheit Externe Counts (externe Auflésung abhangig
vom Wert im R006 "Positionsauflésung")

DRIVE Position  (Funktionsgruppe: Istwerte)
ASCII PFB
Wert nach Reset Istposition der Achse

Register 119: Aktueller Schleppfehler
Funktion Beschreibung
Lesen Wert des aktuellen Schileppfehlers
Schreiben Nicht zulassig
Wertebereich -8.388.607 ... +8.388.607
Einheit Externe Counts (externe Auflésung abhangig
vom Wert im Register ..006 "Positionsauflésung")
DRIVE Schleppfehler (Funktionsgruppe: Istwerte)
ASCII PE

Wert nach Reset

Wert des aktuellen Schileppfehlers
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Register 120: Schleppfehlergrenze
Funktion Beschreibung

Lesen Aktueller Wert der Schleppfehlergrenze

Schreiben Neue Schleppfehlergrenze

Glltig Sofort

Wertebereich 0 ... 8.388.607

Einheit Externe Counts (externe Zahlimpulse abhangig
vom Wert im Register ..006 "Positionsauflésung")

DRIVE Max. Schleppfehler
(Funktionsgruppe: Lageregler)

ASCII PEMAX

Wert nach Reset Letzterim EEPROM des Verstarkers gespeicher-
ter PEMAX-Wert
(Achtung: Interne Counts unterscheiden sich von
externen Counts, abhangig von dem Wert in Re-
gister ..006 "Positionsauflésung").

Beim Wert 0 ist die Schleppfehleriiberwachung (n03) ausgeschaltet.
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3.6.2 Drehzahlregler

Register 030: Drehzahl - P-Verstarkung (KP)
Funktion Beschreibung

Lesen Aktueller Wert der P-Verstarkung (auch als AC-
Verstarkung bekannt) des Drehzahlregelkreises

Schreiben Neue P-Verstarkung

Glltig BUSY-Bit Reset

Wertebereich 0 ... (62.500 * Register ..031 "Drehzah Tn")

Einheit -

DRIVE KP (Funktionsgruppe: Drehzahlregler)

ASCII GV

Wert nach Reset Letzterim EEPROM des Verstarkers gespeicher-
ter KP/GV-Wert

\ / Hinweis!
~ ~
-~ ~ Einstellung: VergroRern Sie den Wert bis zur Motor-Schwinggrenze und ver-
— kleinern Sie ihn dann bis zum sicheren Aussetzen der Schwin-

gung.
FUr diesen Parameter typische Einstellwerte liegen zwischen
10.000 und 20.000.

Normierung:  Beieiner P-Verstarkung gleich 1.000 und einer Regelabweichung
von nsoll - nist = 3.000 U/min wird der Geratespitzenstrom gelie-

fert.
Register 031: Drehzahl - Tn
Funktion Beschreibung

Lesen Aktueller Tn-Wert des Drehzahlregelkreises

Schreiben Neuer Tn-Wert

Gilltig BUSY-Bit Reset

Wertebereich 0, (Register ..030 "Speed P-Verstarkung" /
62.500) ... 1.000.000

Einheit us

DRIVE Tn (Funktionsgruppe: Drehzahlregler)

ASCII GVTN

Wert nach Reset Letzterim EEPROM des Verstarkers gespeicher-
ter Tn/GVTN-Wert
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Bedeutung von Register 031:

Legt die Integral-Zeitkonstante bzw. Nachstellzeit fest. Kleinere Motoren ermdgli-
chen kirzere Nachstellzeiten. Gro3e Motoren bzw. grofde Last-Tragheitsmomente
erfordern meist Nachstellzeiten von 20.000 ps und héher. Mit Tn = 0 ys wird der I-
Anteil abgeschaltet.

Register 032: Drehzahl - PID-T2
Funktion Beschreibung

Lesen Aktueller Wert des PID-T2-Filters des Drehzahl-
regelkreises

Schreiben Neuer PID-T2-Wert

Gilltig BUSY-Bit Reset

Wertebereich 0 ... 30.000

Einheit [V

DRIVE PID-T2 (Funktionsgruppe: Drehzahlregler)

ASCII GVT2

Wert nach Reset Letzterim EEPROM des Verstarkers gespeicher-
ter PID-T2-Wert

Bedeutung von Register 032:

Beeinflusst die proportionale Verstarkung (P-Verstarkung) bei mittleren Frequenzen.
Es ist méglich, die Dampfung des Drehzahlregelkreises durch Vergréfierung von
PID-T2 bis auf Tn/3 zu verbessern. Die Einstellung erfolgt, falls erforderlich, nach
dem Grundabgleich von KP und Tn.

Register 033: Drehzahl - PI-PLUS
Funktion Beschreibung

Lesen Aktueller Wert des PI-PLUS-Filters des Dreh-
zahlregelkreises

Schreiben Neuer PI-PLUS-Wert

Glltig BUSY-Bit Reset

Wertebereich 0...1.000

Einheit -

DRIVE PI-PLUS (Funktionsgruppe: Drehzahlregler)

ASCII GVFR

Wert nach Reset Letzterim EEPROM des Verstarkers gespeicher-
ter PI-PLUS-Wert
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3.6 Regelung

\ / Hinweis!
~ ~
/\ Dieser Parameter ist nur wirksam, wenn der I-Anteil eingeschaltet ist (R031
— (GVTN) ungleich Null).
Register 065: Start-Rampe
Funktion Beschreibung

Lesen Aktuelle Start-Rampe im Drehzahlregler
Schreiben Neue Start-Rampe
Glltig BUSY-Bit Reset
Wertebereich 0...32767 ms
Einheit ms
DRIVE SW-Rampe + (Funktionsgruppe: Drehzahlregler)
ASCII ACC

Wert nach Reset

Letzterim EEPROM des Verstarkers gespeicher-
ter ACC-Wert

Register 066: Stopp-Rampe
Funktion Beschreibung

Lesen Aktuelle Stopp-Rampe im Drehzahlregler
Schreiben Neue Stopp-Rampe
Giiltig BUSY-Bit Reset
Wertebereich 0...32767 ms
Einheit ms
DRIVE SW-Rampe - (Funktionsgruppe: Drehzahlregler)
ASCII DEC

Wert nach Reset

Letzterim EEPROM des Verstarkers gespeicher-
ter DEC-Wert
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Register 111: Soll-Drehzahl
Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle Soll-Drehzahl
Schreiben Nicht zuldssig
Wertebereich - 12000 ... + 12000
Einheit 1/min oder counts/250us
DRIVE Drehzahl (Funktionsgruppe: Istwerte)
ASCII VCMD
Wert nach Reset 0

Interner Drehzahlsollwert nach dem Rampengenerator.

Register 112: Ist-Drehzahl
Funktion Beschreibung

Lesen Momentane Ist-Drehzahl
Schreiben Nicht zulassig
Wertebereich -32.768 ... +32.767
Einheit 1/min
DRIVE Drehzahl-Istwert ~ (Funktionsgruppe: Istwerte)
ASCII \
Wert nach Reset 0

Hinweis!

Je nach Wert im R113 "Drehzabhlfilter", weist die Ist-Drehzahl einen gréReren

bzw. kleineren Jitter auf.
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3.6 Regelung

Register 113: Drehzahlfilter
Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle Nummer des Drehzahlfilters
Schreiben Neuer Drehzahlfilter
Glltig Sofort
Wertebereich 2,3
Einheit -
DRIVE -
ASCII -
Wert nach Reset 2

Bedeutung von Register 113:

Folgende Drehzahlfilternummern kénnen verwendet werden:

Nummer Beschreibung
2* Drehzahl gefiltert mit 250 ms
3 Drehzahl wird nicht gefiltert

*) Standardeinstellung (grau hinterlegt)

Register 118:

Max. Geschwindigkeit

Funktion Beschreibung
Lesen Aktueller Wert der maximalen Geschwindigkeit
(Enddrehzahl)
Schreiben Neue maximale Geschwindigkeit setzen

Beschrankungen beim

Nicht Schreiben, wahrend sich die Achse bewegt

Schreiben

Glltig Sofort

Wertebereich 0 ... ASCIll-Parameter MSPEED

Einheit 1/min

DRIVE Enddrehzahl (Funktionsgruppe: Drehzahlregler)
ASCII VLIM, PVMAX

Wert nach Reset

Letzterim EEPROM des Verstarkers gespeicher-
ter VLIM-Wert
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3.6.3 Stromregler

Register 040: Strom - P-Verstarkung
Funktion Beschreibung
Lesen Aktueller Wert der proportionalen Verstarkung
des Stromregelkreises
Schreiben Neue P-Verstarkung
Glltig BUSY-Bit Reset
Wertebereich 10 ... 15.000
Einheit -
DRIVE KP (Funktionsgruppe: Stromregler)
ASCII MLGQ

Wert nach Reset

Letzterim EEPROM des Verstarkers gespeicher-
ter KP/MLGQ-Wert

Bedeutung von Register 040:

Legt die proportionale Verstarkung des Stromreglers fest.

Normierung:

Bei P-Verstarkung = 1.000 und einer Regelabweichung von Iy - list = Geratespit-
zenstrom wird die Motornennspannung ausgegeben.

Register 041: Strom - Tn
Funktion Beschreibung

Lesen Aktueller Wert des Tn des Stromregelkreises
Schreiben Neuer Tn-Wert
Glltig BUSY-Bit Reset
Wertebereich 200 ... 2.000
Einheit VE]
DRIVE Tn (Funktionsgruppe: Stromregler)
ASCII KTN

Wert nach Reset

Letzterim EEPROM des Verstarkers gespeicher-
ter Tn/KTN-Wert

Bedeutung von Register 041:

Legt die Nachstellzeit (Integral-Zeitkonstante) des Stromreglers fest.
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3.6 Regelung

Register 048: Referenzfahrt-Strombegrenzung
Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle Referenzfahrt-Strombegrenzung
Schreiben Neuer Referenzfahrt-Strombegrenzung
Giltig BUSY-Bit Reset
Wertebereich 0..R127
Einheit mA
DRIVE Ref.-Ipeak (Funktionsgruppe: Stromregler)
ASCII REFIP
Wert nach Reset Letzter im EEPROM des Verstarkers
gepeicherter REFIP-Wert

Dieses Register limitiert den Maximalstrom flr die Referenzfahrt 7 und fir den Wake
& Shake - Modus fiir SinCos-Geber-Betrieb.

Register 125: Stromsollwert
Funktion Beschreibung
Lesen Aktueller Stromsollwert
Schreiben Nicht zulassig
Wertebereich -/+ Geratespitzenstrom
Einheit mA
DRIVE -
ASCII ICMD
Wert nach Reset 0

Interner Stromsollwert.
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Register 127: Maximale Stromgrenze
Funktion Beschreibung

Lesen Aktueller Wert der Maximalstromgrenze

Schreiben Neue Maximalstromgrenze

Giltig BUSY-Bit Reset

Wertebereich 0 ... Maximalstrom des Verstarkers

Einheit mA

DRIVE Ipeak (Funktionsgruppe: Stromregler)

ASCII IPEAK

Wert nach Reset Letzterim EEPROM des Verstarkers gespeicher-
ter IPEAK-Wert

Dieses Register wird zur Drehmomentbegrenzung benutzt.

Register 130: Dauerstromgrenze
Funktion Beschreibung

Lesen Aktueller Wert der Dauerstromgrenze
Schreiben Neue Dauerstromgrenze
Giltig BUSY-Bit Reset
Wertebereich 0 ... Maximaldauerstrom des Verstarkers
Einheit mA
DRIVE Irms (Funktionsgruppe: Stromregler)
ASCII ICONT

Wert nach Reset

Letzterim EEPROM des Verstarkers gespeicher-
ter ICONT-Wert

Register 131: Ist-Strom
Funktion Beschreibung
Lesen Aktueller Strom-Istwert
Schreiben Nicht zulassig
Wertebereich 0 ... Maximalstrom des Verstarkers
Einheit mA
DRIVE Effektivstrom (Funktionsgruppe: Istwerte)

ASCII

Wert nach Reset

Aktueller Strom-Istwert
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Register 231: Ist-Strom - Geglattet
Funktion Beschreibung
Lesen Aktueller geglatteter Strom-Istwert
Schreiben Nicht zulassig
Wertebereich 0 ... Maximalstrom des Verstarkers
Einheit mA
DRIVE Effektivstrom (Funktionsgruppe: Istwerte)
ASCII I
Wert nach Reset Aktueller geglatteter Strom-Istwert

Dieses Register zeigt den Ist-Strom mit einem Filter von 250us an.
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3.7 Uberwachung
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Register 005: Notrampe
Funktion Beschreibung

Lesen Aktueller Wert der Notrampe
Schreiben Neue Notrampe
Giiltig BUSY-Bit Reset
Wertebereich 0...32.767
Einheit ms -> VLIM
DRIVE Notrampe (Funktionsgruppe: Drehzahlregler)
ASCII DECSTOP

Wert nach Reset

Letzter im Verstarker gespeicherter ASCII-Para-

meter DECSTOP

In diesem Register kann die Rampenzeit eingestellt werden, die bei einem Nothalt
aktiviert wird. Entsprechend dieser Rampenzeit wird die Geschwindigkeit der Achse

verringert.

Wenn ein Sollgeschwindigkeitswert unter dem max. Geschwindigkeitswert des
ASCIlI-Parameters VLIM gefahren wird, verringert sich die Zeit fir die Notrampe im
gleichen Verhaltnis wie die Geschwindigkeitswerte (die Verzdgerung bleibt gleich).

Die Notrampe ist eine lineare bzw. Trapez-Rampe.
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3.7 Uberwachung

Register 114: Software-Endschalter - Negativ
Funktion Beschreibung

Lesen Aktuelle Position des negativen Software-End-
schalters

Schreiben Neue Position

Gultig Sofort

Wertebereich -8.388.608 ... 8.388.607

Einheit Externe Counts (externe Auflésung, abhangig
vom Wert im R0O06 "Positionsauflosung")

DRIVE SW-Schalter - Position (Funktionsgruppe: Posi-
tionierdaten)

ASCII SEW1

Wert nach Reset

Letzter im Verstarker gespeicherter ASCII-Para-
meter SEW1

Register 115: Software-Endschalter - Positiv
Funktion Beschreibung

Lesen Aktuelle Position des positiven Software-End-
schalters

Schreiben Neue Position

Gultig Sofort

Wertebereich -8.388.608 ... 8.388.607

Einheit Externe Counts (externe Auflésung, abhangig
vom Wert im R0O06 "Positionsauflosung")

DRIVE SW-Schalter - Position (Funktionsgruppe: Posi-
tionierdaten)

ASCII SEW?2

Wert nach Reset

Letzter im Verstarker gespeicherter ASCII-Para-
meter SEW2

Werden die Software-Endschalter im spateren Betrieb Gberschritten, dann bremst
der Antrieb mit der Notrampe R005.

Um die Software-Endschalter benutzen zu kénnen, muss zuvor die Software-End-
schalterfunktion fir die Positionsregister Gber die DRIVE-Software in der Bildschirm-
maske "Lageregler->Positionierdaten" aktiviert werden.

Wabhlen Sie unter dem Bereich "SW-Endschalter / Positionsschwellen" aus den Aus-
wahlfeldern folgende Einstellung aus (Abb. 4):
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— 5w -Endzchalter / Positiohzzchwellen

Fozitionzregizter Pogition
T [swEndschaler 1 =] |-2000000
2 [swEndschater2 | |2000000
& IInaktiv j IIJ
i IInaktiv j IIJ

Abb. 4: Positionsdaten der SW-Endschalter

Driicken Sie auf den OK-Button und speichern Sie die Einstellung Giber den Button
"SAVE" auf der Bildschirmseite "Verstarker".

Register 546: Uberwachyngsschwelle -
Kommutierungsfehler

Funktion Beschreibung

Lesen Aktuelle Uberwachungsschwelle

Schreiben neue Uberwachungsschwelle

Glltig sofort

Wertebereich 0..1.2*MSPEED rpm

Einheit rom

DRIVE -

ASCII VCOMM

Wert nach Reset Letzterim EEPROM des Verstarkers

gespeicherter VCOMM-Wert

Dieses Register stellt die Drehzahlschwelle fiir die Uberwachung des Kommutie-
rungsfehlers F25 ein. Der Kommutierungsfehler liegt vor, wenn das Vorzeichen des
Strom-Istwertes und das Vorzeichen der Geschwindigkeitsanderung nicht zueinan-
der passen. Dies deutet auf das Durchgehen des Motors hin und wird durch soforti-
ges Sperren der Endstufe unterbunden.

Der Kommutierungsfehler wird nur dann tiberwacht, wenn die aktuelle Drehzahl die

hier eingestellte Schwelle tiberschreitet. Um die Uberwachung abzuschalten, muss
der Schwellwert auf VLIM gesetzt werden.
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3.7 Uberwachung

Register 560: . Aktu_e lle
Zwischenkreisspannung
Funktion Beschreibung

Lesen Aktuelle Zwischenkreisspannung

Schreiben Nicht zulassig

Wertebereich 0..900V

Einheit \Y

DRIVE Zwischenkreisspannung (Funktionsgruppe:

Istwerte)
ASCII VBUS

Wert nach Reset

Aktuelle Zwischenkreisspannung

Register 562: Aktuelle Motortemperatur
Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle Motortemperatur
Schreiben Nicht zuldssig
Wertebereich 0 ... 10000 Ohm
Einheit Ohm
DRIVE -
ASCII TEMPM

Wert nach Reset

Aktuelle Motortemperatur

Der Istwert der Motortemperatur wird als Widerstands-Wert des Temperaturfihlers

angezeigt.
Register 563: Aktuelle Kiihlkorpertemperatur
Funktion Beschreibung

Lesen Aktuelle Kihlkoérpertemperatur

Schreiben Nicht zulassig

Wertebereich -20...90°C

Einheit °C

DRIVE Kuhlkérpertemperatur (Funktionsgruppe:
Istwerte)

ASCII TEMPH

Wert nach Reset

Aktuelle Kiihlkérpertemperatur
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Register 564: Aktuelle Ballastleistung
Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle Ballastleistung
Schreiben Nicht zulassig
Wertebereich 0...1500 W
Einheit w
DRIVE Ballastleistung (Funktionsgruppe: Istwerte)

ASCII

PBAL

Wert nach Reset

Aktuelle Ballastleistung

Istwert der mittleren Ballastleistung

Register 568: Aktuelle Innentemperatur
Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle Innentemperatur
Schreiben Nicht zuldssig
Wertebereich -20...90 °C
Einheit °C
DRIVE Innentemperatur (Funktionsgruppe: Istwerte)

ASCII

TEMPE

Wert nach Reset

Aktuelle Innentemperatur

Register 601: A bs_f:haltschwelle
Kuhlkorpertemperatur
Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle Abschaltschwelle
Schreiben nicht zulassig
Wertebereich -20...90°C
Einheit °C
DRIVE -
ASCII MAXTEMPH

Wert nach Reset

Letzter im EEPROM des Verstarkers
gespeicherter MAXTEMPH-Wert
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3.7 Uberwachung

Wenn die Kihlkdrpertemperatur diesen Wert Uberschreitet, wird ein Fehler ausge-

[6st.
Register 603: Abschaltschwelle
Motortemperatur
Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle Abschaltschwelle
Schreiben nicht zulassig
Wertebereich 0.0 ... 6000 Ohm
Einheit Ohm
DRIVE -
ASCII MAXTEMPM
Wert nach Reset Letzter im EEPROM des Verstarkers
gespeicherter MAXTEMPM-Wert

Abschaltwert der Motortemperatur als Widerstandswert.

. Abschaltschwelle
Register 605: .
Ballastleistung
Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle Abschaltschwelle
Schreiben nicht zulassig
Wertebereich 0..1500 W
Einheit W
DRIVE Ballastleistung (Funktionsgruppe:
Basiseinstellungen)
ASCII PBALMAX
Wert nach Reset Letzter im EEPROM des Verstarkers
gespeicherter PBALMAX-Wert

Mit diesem Register kann die Dauerleistung des Ballastwiderstandes begrenzt wer-

den. Falls der Istwert der Ballastleistung die eingestellte Abschaltschwelle tGber-

schreitet, wird der Ballastwiderstand abgeschaltet. Als Folge kann die Fehlermel-
dung "Uberspannung" ausgeldst werden.
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Register 643: Aktueller I’t-Wert
Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle I?t-Wert
Schreiben nicht zulassig
Wertebereich 0...100 %
Einheit %
DRIVE 12t (Mittelwert) (Funktionsgruppe: Istwerte)
ASCII 12T
Wert nach Reset 0

Gibt die durchschnittliche I?t - Belastung des Verstarkers in % von ICONT wieder.
Dieser Durchschnittswert ist gefiltert mit einer Zeitkonstante von einigen Sekunden.

Register 644: I’t-Warnschwelle
Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle I?t-Warnschwelle
Schreiben neue I’t-Warnschwelle
Gultig sofort
Wertebereich 0...100 %
Einheit %
DRIVE [?t-Meldung (Funktionsgruppe: Stromregler)
ASCII I2TLIM

Wert nach Reset

Letzter im EEPROM des Verstarkers
gespeicherter I2TLIM-Wert

Dieses Register definiert eine It-Warnschwelle. Sobald die eingestellte Warn-
schwelle Uberschritten ist, wird die Warnung "n01" generiert.
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3.8 Sonstiges

3.8 Sonstiges

Register 010: Analog IN1
Funktion Beschreibung

Lesen Aktueller Wert von Analogeingang 1
Schreiben Nicht zulassig
Wertebereich -10.000 ... +10.000
Einheit mV
DRIVE Analogeeingang 1  (Funktionsgruppe: Istwerte)
ASCII ANIN1

Wert nach Reset

Aktueller Wert von Analogeingang 1

Register 011: Analog IN2
Funktion Beschreibung
Lesen Aktueller Wert von Analogeingang 2
Schreiben Nicht zuldssig

Wertebereich

-10.000 ... +10.000

Einheit mV
DRIVE Analogeeingang 2  (Funktionsgruppe: Istwerte)
ASCII ANIN2

Wert nach Reset

Aktueller Wert von Analogeingang 2

Register 198: Build-Version
Funktion Beschreibung

Lesen Aktueller Build-Version JetMove 600 an der Sys-
tembus-Schnittstelle (letzter Teil der Software-
Version in JetMove 600 SW-Version Gber ASCII-
Parameter VER *)

Schreiben Nicht zulassig

Einheit -

DRIVE -

ASCII VER * (Jetm600-SW-Version)

Build-Version <> 0 -> Beta-Version
Build-Version = 0 -> offizielle Version
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Register 199: Software-Version
Funktion Beschreibung

Lesen Aktueller Software-Version JetMove 600 an der
Systembus-Schnittstelle (erster Teil der
JetMove 600 SW-Version uber ASCIlI-Parameter
VER *)

Schreiben Nicht zulassig

Einheit z.B. 101 =1.01

DRIVE -

ASCII VER * (Jetm600-SW-Version)
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4.1 Beschreibung allgemeiner Register

Referenzierung und Positionie-
rung

Fir die Referenzierung und Positionierung muss der OPMODE (R002) des JM-6xx
stets auf 8 eingestellt sein.

4.1

Beschreibung allgemeiner Register

Register 098: Positionierung Status 1
Funktion Beschreibung

Lesen Momentaner Positionierstatus des Verstérkers
Schreiben Nicht zulassig
Wertebereich Bitkodiert: 24-Bit unsigned (siehe Tabelle)
DRIVE -
ASCII TRJISTAT
Wert nach Reset Momentaner Positionierstatus des Verstarkers

Uber R098 Positionierung Status 1 kann der Status fiir Referenzfahrt und Positionie-
rungen gelesen werden.

Bedeutung der einzelnen Bits:

Bit Bedeutung
1 = Positionierung aktiv
1= PtP-Positionierung, Endlospositionierung oder Referenzfahrt ak-
tiv
0= PtP-Positionierung, Endlospositionierung oder Referenzfahrt
nicht aktiv
00 | Set: Start der PtP-Positionierung, Endlospositionierung oder Refe-
renzfahrt

Reset:  PtP-Positionierung, Endlospositionierung oder Referenzfahrt be-
endet oder unterbrochen (z. B. Not-Aus)

Nach Start einer PtP-Positionierung, Endlospositionierung oder Referenz-
fahrt (z. B. Beschreiben von R102 Sollposition) dauert es eine kurze Bear-
beitungszeit von wenigen Millisekunden, bis dieses Bit gesetzt wird.

ASCII| Querverweis: TRJSTAT * Bit 16
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Bit

Bedeutung

01

1 = Referenzfahrt

1= Referenzfahrt aktiv

0= Referenzfahrt nicht aktiv

Set: Kommando 9 oder 10 wurde erteilt
Reset:  Referenzfahrt beendet oder unterbrochen

Nach Start einer Referenzfahrt dauert es eine kurze Bearbeitungszeit von
wenigen Millisekunden, bis dieses Bit gesetzt wird.

ASCII Querverweis: TRJSTAT * Bit 21

02

1 = Endlospositionierung

1= Endlospositionierung aktiv

0= Endlospositionierung nicht aktiv
Set: Start der Endlospositionierung

Reset: Kommando 0 wurde gegeben oder die Endlospositionierung wird
auf andere Art unterbrochen

Nach Start einer Endlospositionierung dauert es eine kurze Bearbeitungs-
zeit von wenigen Millisekunden, bis dieses Bit gesetzt wird.

ASCII Querverweis: TRJSTAT * Bit 22

03

RESERVIERT

04

RESERVIERT

05

1 = Not-Aus
1= Notrampe aktiv
0= Notrampe nicht aktiv

Set: Bremsphase durch Fehler ausgeldst, z. B. Hardware-Endschalter
sind aktiv, Digitaleingang mit der Funktion "Nothalt" konfiguriert

Reset: Bremsphase beendet

ASCII Querverweis: TRJSTAT * Bit 24

06

RESERVIERT

07

RESERVIERT

08

RESERVIERT

09

RESERVIERT
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4.1 Beschreibung allgemeiner Register

Bit Bedeutung
1 = Positionierung beendet (Toggle)*

10 | Dieses Bit wird nach jeder PtP-Positionierung umgeschaltet, wenn die Ziel-
position erreicht wurde (nicht schon, wenn die Achse innerhalb des Ziel-
fensters ist).

Nach Start einer PtP-Positionierung dauert es eine kurze Bearbeitungszeit

von wenigen Millisekunden, bis dieses Bit gedndert wird.

ASCII Querverweis: TRISTAT * Bit 02

1 = Keine IN-POS

1= Nach Beenden der momentan gestarteten Bewegungen steuert
der Verstarker das IN-POS Bit nicht an (Bit 02, R100 Verstédrker
Status1)

0= Der Verstéarker steuert das IN-POS Bit an

11 | Set: Start einer Referenzfahrt oder Endlospositionierung
Reset:  Start einer PtP-Positionierung
Durch dieses Bit kann zwischen der Art der momentanen oder der vorher
ausgeflihrten Bewegung, Referenzfahrt, Endlos- oder PtP-Positionierung
unterschieden werden.

ASCII Querverweis: TRJSTAT * Bit 01

12 | RESERVIERT

13 | RESERVIERT

14 | RESERVIERT

15 | RESERVIERT

16 | RESERVIERT

17 | RESERVIERT

18 | RESERVIERT

19 | RESERVIERT

20 | RESERVIERT

21 | RESERVIERT

22 | RESERVIERT

23 | RESERVIERT
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4.2 Referenzierung

Zur Referenzierung der Achse gibt es folgende 2 Moglichkeiten:

* Referenz setzen
« Referenzfahrt

4.2.1 Referenz setzen

Beim Referenz setzen wird die Ist-Position an der aktuellen Position der Achse auf

einen bestimmten Wert gesetzt. Dabei kann die Endstufe freigeschaltet sein. Der ak-
tuelle Schleppfehler wird beibehalten. Fir das Referenz setzen gibt es 2 Mdglichkei-
ten:

+ |st-Position wird auf 0 gesetzt: C3 in R101 Kommandoregister geben

« Ist-Position wird auf einen beliebigen Wert gesetzt: R171 Referenzpunktverschie-
bung beschreiben

4.2.2 Referenzfahrt

Zur Referenzfahrt werden folgende Schritte durchgefuhrt:

Schritt Vorgehen

1 Referenzfahrt-Typ festlegen: RO03 NREF mit Typ beschreiben

2 Wenn R003 NREF = 7 Fahren auf Hardware-Anschlag oder wenn ein
SinCos-Geber mit Wake&Shake betrieben wird:

Einstellen der Strombegrenzung fiir die Referenzfahrt: R048 Referenz-
fahrt-Strombegrenzung beschreiben

3 Geschwindigkeit der Referenzfahrt festlegen: R103 Sollgeschwindigkeit
mit Geschwindigkeitswert beschreiben

4 Referenzfahrt in entsprechende Richtung starten:
» C9: Start in positive Richtung
» C10: Start in negative Richtung

5 Abwarten, bis Referenzfahrt zu Ende ist: Bit 0 in R100 Verstérkerstatus

1 auf gesetzt Gberprifen.
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4.2 Referenzierung

4.2.3 Registerbeschreibung

Register 003: NREF
Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle Nummer von NREF (Referenzfahrtmo-
dus)
Schreiben Neue Nummer von NREF
Glltig Sofort
Wertebereich 0..8
DRIVE Referenzfahrt (Funktionsgruppe: Lageregler)
ASCII NREF
Wert nach Reset 5

Folgende NREF-Nummern kénnen verwendet werden:

NREF

Beschreibung

0

Setzt den Referenzpunkt auf die Sollposition (der Schleppfehler geht
verloren).

Fahren auf Referenzschalter mit Nullpunkterkennung.

Fahren auf Hardware-Endschalter mit Nullpunkterkennung.
Der Referenzpunkt wird auf den ersten Nulldurchgang der Ruckfuihrein-
heit (Nullpunkt) auBerhalb des Anschlags gesetzt.

Fahren auf Referenzschalter ohne Nullpunkterkennung.
Der Referenzpunkt wird auf die Flanke des Referenzschalters gesetzt.

Fahren auf Hardware-Endschalter ohne Nullpunkterkennung. Der Refe-
renzpunkt wird auf die Flanke des Hardware-Endschalters gesetzt.

Fahren auf den nachsten Nullpunkt der Rickfiihreinheit. Der Referenz-
punkt wird auf den nachsten Nullpunkt der Ruckfuhreinheit gesetzt.

Setzt den Referenzpunkt auf die Istposition (der Schleppfehler geht
nicht verloren).

Fahren auf Hardware-Anschlag mit Nullpunkerkennung.
Der Referenzpunkt wird auf den ersten Nulldurchgang der Riickfiihrein-
heit (Nullpunkt) auRerhalb des Anschlags gesetzt.

Fahren auf eine absolute SSI-Position. Bei Beginn der Referenzfahrt
wird eine Position am SSI-Eingang eingelesen (GEARMODE = 7), an-
hand der Skalierfaktoren GEARI und GEARO und dem Referenz-Offset
umgerechnet und als Zielposition verwendet.

*) Standardeinstellung (grau hinterlegt)
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Weitere Informationen zu jedem Referenzfahrtmodus finden Sie im Handbuch

— "Inbetriebnahme-Software DRIVE.EXE fiir JetMove 600" im Kapitel zur "Bild-
P schirmseite Einrichtbetrieb". Der Dateiname ist "JetMove 600 DRIVE Soft-
— ware.pdf".

Dieses Handbuch gibt auch einen Uberblick tiber den Einrichtbetrieb.

@ Wichtig!

Es muss sichergestellt sein, dass alle notwendigen Sensoren (Referenzschalter,
Endschalter) installiert sind und dass die entsprechenden Funktionen fur die
benutzten Digitaleingdnge gewahlt wurden. Fur den positiven Endschalter muss
zum Beispiel Digitaleingang 3 oder 4 mit einer der Funktionen "PSTOP",
"PSTOP+Intg.Off", "PSTOP+NSTOP" oder "P/Nstop+Intg.Off" konfiguriert wer-
den.

Weitere Informationen zum Konfigurieren von Digitaleingangen finden Sie im
"Inbetriebnahme-Software DRIVE.EXE fur JetMove 600" im Kapitel zur "Bild-
schirmseite 1/0O digital". Der Dateiname ist "JetMove 600 DRIVE Software.pdf".

Register 171: Referenzpunktverschiebung
Funktion Beschreibung
Lesen Letzter Wert der Referenzpunktverschiebung
Schreiben Neuer Referenzpunkt
Giiltig BUSY-Bit Reset
Wertebereich -8.388.607 ... +8.388.607
Einheit Externe Counts (externe Auflésung abhangig
vom Wert im Register ..006 "Positionsauflésung")
DRIVE -
ASCII -
Wert nach Reset 0

Alle weiteren Positionierungen beziehen sich auf den neu definierten Referenzpunkt.

Wichtig!
Dieses Register sollte nur bei Stillstand der Achse verwendet werden, da der
Referenzpunkt neu definiert wird.

Das R171 ersetzt die Referenzpunktverschiebung tiber den ASCII-Parameter
ROFFS.
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4.3 Reversierfunktion

Die Reversierfunktion reversiert die Achse des JM-6xx mit dem Lageregler. Die
Funktion wird folgendermalRen vom Verstarker durchgefiihrt:

Ist das Reversieren aktiv, fihrt der Verstarker endlos Reversierungen zwischen ei-
ner Anfangs- und einer Endposition durch. Der Verstarker started beim Erreichen ei-
ner Position automatisch eine weitere PtP-Positionierung zur anderen Position. Im-
mer beim Erreichen der Positionen lauft eine Wartezeit ab, bevor wieder die andere
Position angefahren wird. Ist die Wartezeit = 0, dann wird die nachste PtP-Positio-
nierung sofort gestartet.

Die Sollgeschwindigkeit und die Anfangs- und Endposition kdnnen wahrend dem
Reversieren geandert werden.

Zur Konfiguration und zum Betreiben der Funktion stehen folgende Kommandos und

Register zur Verfligung:
Register Kurzbeschreibung

R101 Kommandoregister:
C32: Reversieren starten
C33: Reversieren stoppen

R103 Zielgeschwindigkeit

R105 Startrampe

R106 Stopprampe

R107 Zielfenster

R132 Anfangsposition

R133 Endposition

R134 Wartezeit

Die Funktion wird folgendermafen konfiguriert:

Schritt Vorgehen

1 Zielgeschwindigkeit festlegen

Vorgehen: Zielgeschwindigkeit in R103 schreiben

2 Anfangs- und Endposition festlegen

Vorgehen: Beschreiben von R132 und R133

3 Wartezeit festlegen

Vorgehen: Beschreiben von R134
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Die Funktion wird folgendermallen betreiben:

Starten der Funktion:

Schritt Vorgehen

1 Kommando zum Starten geben

Vorgehen: R101 mit C32 beschreiben

Stoppen der Funktion:

Schritt Vorgehen
1 Kommando zum Stoppen geben
Vorgehen:
- R101 mit C33 beschreiben
oder

- R101 mit CO beschreiben

Kommando 33 und Kommando 0 sind identisch.

4.3.1 Registerbeschreibung

Register 132: Reversieren - Anfangsposition
Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle Anfangsposition
Schreiben Neue Anfangsposition
Giiltig sofort
Wertebereich -8.388.608 ... 8.388.607
Einheit Externe Counts (externe Auflosung, abhangig
vom Wert in RO06)
DRIVE -
ASCII -
Wert nach Reset SRND / 256
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4.3 Reversierfunktion

Register 133: Reversieren - Endposition
Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle Endposition
Schreiben Neue Endposition
Glltig sofort
Wertebereich -8388608 ... 8388607
Einheit Externe Counts (externe Auflésung, abhangig
vom Wert in RO06)
DRIVE -
ASCII -

Wert nach Reset

ERND / 256

Register 134: Reversieren - Wartezeit
Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle Wartezeit
Schreiben Neue Wartezeit
Gultig sofort
Wertebereich 0...65535
Einheit ms
DRIVE -
ASCII -
Wert nach Reset 0
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4.4 Positionieren

441 Einfuhrung

Der JM-6xx stellt folgende Arten der Positionierung zur Verfigung:

* Punkt-zu-Punkt-Positionierung (PtP-Positionierung)
* Endlospositionierung
+ Spezielle Positionierung uber Tabelle

4.4.2 PtP-Positionierung

Bei einer PtP-Positionierung fiihrt der JM-6xx eine Bewegung von der aktuellen Po-
sition bis zu einer definierten Zielposition durch. Die Bewegungsrichtung ergibt sich
dabei automatisch aus der aktuellen Position und der Zielposition. Am Anfang und
am Ende der Bewegung wird eine Start- bzw. Stopprampe durchgefiihrt.

Das Bit 1 AXARR und das Bit 2 IN-POS werden beim Start der PtP-Positionierung
zurlickgesetzt. Bit 1 AXARR wird wieder gesetzt, wenn das Zielfenster erreicht ist
oder der interne Positionsgenerator die Positionierung abgeschlossen hat. Dies ist
z. B. beim vorzeitigen Abbruch der PtP-Positionierung mit CO der Fall. Bit 2 IN-POS
wird dann gesetzt, wenn sich die Ist-Position innerhalb des Zielfensters befindet.
Schwingt die Achse um den Zielpunkt, dann kann es sein, dass das Bit 2 IN-POS
toggled.

Eine PtP-Positionierung kann absolut oder relativ ausgefihrt werden.

Bevor die Referenz nicht gesetzt ist, kann keine PtP-Positionierung. Wird doch eine
gestartet, dann generiert der JM-6xx die Warnung n09 Kein Referenzpunkt.

Eine laufende PtP-Positionerung kann durch eine weitere PtP-Positionierung oder
eine Endlospositionierung geédndert werden. Der Ubergang ist flieRend. Beim Uber-
gang wird von der aktuellen Geschwindigkeit mit der Start- oder Stopprampe auf die
neue Sollgeschwindigkeit beschleunigt oder verzogert.

Wenn die Zielposition 8.388.607 bzw. -8.388.608 counts weit von der aktuellen Po-
sition entfernt liegt (bei R0O06 Positionsauflésung = 8), dann fahrt die Achse in die ent-
gegengesetzte Richtung, die erwartet wird. In diesem Fall muss die Distanz mit 2
PtP-Positionierungen durchgefiihrt werden, deren Zielpositionen weniger als
8.388.607 bzw. -8.388.608 entfernt liegen.

Folgende Kommandos und Register sind fir die PtP-Positionierungen relevant:

Register Kurzbeschreibung

101 Kommandoregister:
C0: AXARR mit Stopprampe
C5: AXARR mit Notrampe

004 Positioniermodus:
Legt absolute oder relative Positionierung fest

008 Fahrtrichtung:
Legt die Fahrtrichtung (negativ oder positiv) fest. Nur relevant,
wenn RO07 Achsentyp auf Modulo-Achse eingestellt ist.
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Register Kurzbeschreibung

012 Rampentyp:
Legt fest, ob lineare oder Sinus?>-Rampen gefahren werden sol-
len.

102 Zielposition

103 Sollgeschwindigkeit

105 Startrampe

106 Stopprampe

107 Zielfenster

Um eine PtP-Positionierung durchzufiihren, miissen zuerst die entsprechenden Re-
gister, Startrampe, Stopprampe, Sollgeschwindigkeit etc. beschrieben werden. Als
letztes wird R102 Zielposition beschrieben. Durch das Beschreiben von R102 wird
die Positionierung gestartet. In der Programmiersprache JetSym wird zum Starten
einer PtP-Positionierung der POS-Befehl verwendet, der als Parameter schon die
Sollgeschwindigkeit und die Zielposition beinhaltet.

Die Vorgehensweise beim Anderung einer laufenden PtP-Positionierung ist zwi-
schen den Programmiersprachen JetSym und JetSym ST/STX unterschiedlich. Die
nachfolgende Tabelle zeigt, wie eine PtP-Positionierung in den unterschiedlichen
Programmiersprachen geandert wird:

Program-
miersprache

Vorgehen

JetSym

Verwendung des POS-Kommandos (siehe nachfolgendes Kapi-
tel)

JetSym ST/
STX

Andern der Zielposition und der Sollgeschwindigkeit einer laufen-
den PtP-Positionierung:

Bit 1 in RO00 Steuerregister setzen und dann folgende
Schritte in der vorgegebenen Reihenfolge durchfihren:
1. Beschreiben von R103 Sollgeschwindigkeit

2. Beschreiben von R102 Zielposition

Andern der Sollgeschwindigkeit einer laufenden PtP-Positionie-
rung:

Bit 1 in RO00 Steuerregister zurlcksetzen und dann fol-
genden Schritt durchflhren:
1. Beschreiben von R103 Sollgeschwindigkeit

Andern der Zielposition einer laufenden PtP-Positionierung:

Folgenden Schritt durchfiihren:
1. Beschreiben von R102 Zielposition

Bit 1 in RO0O0 Steuerregister ist nicht relevant (don't care).
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4.4.3 Befehle zur PtP-Positionierung in JetSym

In der Programmiersprache JetSym (nicht JetSym ST/STX) gibt es folgende Befehle
fur die PtP-Positionierung:

— POS <Achsadresse> <Ziel> <Geschwindigkeit>
— AXARR <Achsadresse>
— ACTUAL_POS <Achsadresse>

JetControl 24x, NANO-B/C und NANO-D

Codierung der Achsadresse: xy

» Die erste Ziffer x ist die Slave-Modulnummer im Systembus:
x = Slave-Modulnummer (2 ... 9).

Die Slave-Modulnummer gibt die Position unter den am Jetter Systembus ange-
schlossenen intelligenten Erweiterungsmodulen an. Je kleiner die Zahl, umso na-
her befindet sich das Modul an der Steuerung.

» Die zweite Ziffer y ist die Achsnummer (1).

Submodul JX6-SB-I

Die Servoverstarker-Serie JetMove 600 lasst sich mit unveranderter Funktionalitat
auch an einem JX6-SB-I Submodul betreiben. Das JX6-SB-I ist ein Submodul fir die
Steuerungen Delta-CPU, Delta-CPU200, Delta-CPU2 und JetControl 647. An das
JX6-SB-I Submodul lassen sich alle Erweiterungsmodule (intelligente und nicht in-
telligente) des Jetter Systembusses anschlieen. JetMove 600 zahlt zu den intelli-
genten Erweiterungsmodulen.

Codierung der Achsadresse: mxy

» Die erste Ziffer m definiert den Submodulsteckplatz, an dem sich das Submodul
JX6-SB-I auf der JetControl 647 befindet:
m = Submodulsteckplatz (1 ... 3).

» Die zweite Ziffer x ist die Slave-Modulnummer im Systembus:
x = Slave-Modulnummer (2 ... 9).

» Die dritte Ziffer y ist die Achsnummer (1).
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4.4.4 Endlospositionierung

Bei einer Endlospositionierung flhrt der JM-6xx eine endlose Bewegung in die fest-
gelegte Richtung durch. Am Anfang der Bewegung wird eine Startrampe durchge-
fuhrt. Die Startrampe ist dabei immer eine lineare bzw. Trapez-Rampe, ungeachtet
der Einstellung in R012 Rampentyp.

Kommt die Ist-Position an eine der Positionsgrenzen 8.388.607 bzw. -8.388.608
dann lauft die Ist-Position tber. Die Bewegung bleibt unverandert.

Das Bit 1 AXARR und das Bit 2 IN-POS sind bei der Endlospositionierung nicht re-
levant. Stattdessen zeigt das Bit 2 in R098 Positionierung - Status 1 eine laufende
Endlospositionierung an.

Eine laufende Endlospositionerung kann durch eine Endlospositionierung in die ent-
gegengesetzte Richtung oder durch Beschreiben von R103 Sollgeschwindigkeit
oder durch Starten einer PtP-Positionierung geandert werden. Der Ubergang ist flie-
Rend. Beim Ubergang wird von der aktuellen Geschwindigkeit mit der Start- oder
Stopprampe auf die neue Sollgeschwindigkeit beschleunigt oder verzogert.

Folgende Kommandos und Register sind fir die Endlospositionierungen relevant:

Register Kurzbeschreibung

101 Kommandoregister:

C0: AXARR mit Stopprampe

C5: AXARR mit Notrampe

C56: Starten oder Andern einer Endlospositionierung in die
positive Richtung

C57: Starten oder Andern einer Endlospositionierung in die
negative Richtung

103 Sollgeschwindigkeit
105 Startrampe
106 Stopprampe

Gestartet wird die Endlospositionierung tber C56 und C57.

Gestoppt wird die Endlospositionierung durch geben von CO AXARR mit Stoppram-
pe bzw. C5 AXARR mit Notrampe oder durch Andern der Endlospositionierung in
eine PtP-Positionierung. Wird die Endlospositionierung mit CO gestoppt, dann wird
eine lineare bzw. Trapez-Stopprampe durchgefihrt, ungeachtet der Einstellung in
R012 Rampentyp.
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4.4.5 Spezielle Positionierung uber Tabelle

Bei der speziellen Positionierung tiber Tabelle bekommt der JM-6xx seine Sollwerte
fur die entsprechenden Regler Uiber eine Tabelle (ein Profil), die zuvor in den
JM-6xx geladen werden muss.

Diese Positionierung ist grundverschieden von der Betriebsart "Nachlaufregler Gber
eine Tabelle", wie sie bei anderen Jetter-Produkten, z. B. CAN-DIMA, JX2-SV1 und
JX2-SM1D, angeboten wird. Diese Positionierung gibt es in dieser Form nur beim
JM-6xx.

Die spezielle Positionierung wird bei dynamischen und kurzen Bewegungen einge-
setzt, bei denen die herkdmmliche Art und Weise der Reglereinstellung nicht aus-
reicht.

Die spezielle Positionierung kann nur durch fachkundiges Personal angewendet
werden. Zum Einsatz dieser Positionierung muss eine entsprechende Tabelle durch
die Jetter AG erstellt werden und dann in den JM-6xx geladen werden.

Es kdnnen auch mehrere unterschiedliche Tabellen in den JM-6xx geladen werden.
Die Auswabhl der Tabelle, die fir eine Positionierung zum Einsatz kommt, wird tber
R019 Tabellennummer durchgefiihrt. Uber R004 Positioniermodus wird der Modus
so gewahlt, dass die Tabelle anstatt der herkémmliche Sollwertgenerator fir die
Sollwerterzeugung herangezogen wird und dann kann die Positionierung iber den
herkdbmmlichen Weg gestartet werden, z. B. Beschreiben von R102 Zielposition.

Die geladene Tabelle kann auch nur fiir Start- und Stopprampe verwendet werden.
Die Konstantfahrt flihrt dann der herkémmliche Sollwertgenerator durch. Um die Ta-
belle als Start- bzw. Stopprampe auszuwahlen, muss R012 Rampentyp entspre-
chend beschrieben werden.
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4.4.6 Registerbeschreibung

Register 004: Positioniermodus
Funktion Beschreibung
Lesen Aktueller Wert des Positioniermodus
Schreiben Neuer Positioniermodus
Glltig Mit Beginn der nachsten Positionierung
Wertebereich 0..3,10...13
DRIVE -
ASCII o_C
Wert nach Reset 0

Folgende Positioniermode-Nummern kénnen verwendet werden:

Modus Beschreibung

PtP-Positionierung

(0 Absolute Positionierung:
Der neue Wert flr die Sollposition ist die neue Zielposition.

1 Relativpositionierung:
Der neue Wert fiir die Sollposition wird zur alten Zielposition addiert.
Die Zielposition hangt vom IN-POS-Bit ab:

— IN-POS = 1:
Zielposition = alte Zielposition + neuer Sollpositionswert
— IN-POS =0:

Zielposition = Istposition + neuer Sollpositionswert

2 Relativpositionierung:
Der neue Wert fur die Sollposition wird zur alten Zielposition addiert:
Zielposition = alte Zielposition + neuer Sollpositionswert

3 Relativpositionierung:
Der neue Wert fir die Sollposition wird zur Istposition addiert:
Zielposition = Istposition + neuer Sollpositionswert

Spezielle Positionierung mit Tabelle

10 ** Abfahren eines Profils im Modus 0
11** Abfahren eines Profils im Modus 1
12 ** Abfahren eines Profils im Modus 2
13 ** Abfahren eines Profils im Modus 3

*) Standardeinstellung (grau hinterlegt).
**) Die Sollpositionswerte sind in einer Tabelle hinterlegt. Die Auswahl der Tabelle
geschieht tGber das R019.

Jetter AG 95



4 Referenzierung und Positionierung

96

JetWeb
Register 008: Modulo-Fahrtrichtung
Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle Fahrtrichtung
Schreiben Neue Fahrtrichtung festlegen
Giltig Fir die nachste Punkt zu Punkt Positionierung
Wertebereich 0,1
Einheit -
DRIVE -
ASCII DREF

Wert nach Reset

1

Nur fir Achstyp (R007) = 2 -> Modulo-Achse.

Bedeutung der Werte:

Zustand DREF

Kurzbeschreibung

Beschreibung

0

Negative Fahrtrichtung

Position wird mit negativer Geschwin-
digkeit angefahren.

Bei DIR = 1 wird die Zielposition von
rechts angefahren.

Positive Fahrtrichtung

Position wird mit positiver Geschwin-
digkeit angefahren.

Bei DIR = 1 wird die Zielposition von
links angefahren.

Zustand DIR

Kurzbeschreibung

Beschreibung

0

Negative Zahlrichtung

Positive Geschwindigkeitsvorgaben
bewirken eine Drehung der Motorwel-
le entgegen dem Uhrzeigersinn.

Positive Zahlrichtung

Positive Geschwindigkeitsvorgaben
bewirken eine Drehung der Motorwel-
le im Uhrzeigersinn.

Hinweis!

Der ASCII-Parameter "DIR" ist bei der Inbetriebnahme einmalig einzustellen.

Das Register ..008 gibt die Fahrtrichtung nur bei der Punkt zu Punkt Positionie-
rung vor. In der Endlospositionierung wird die Fahrtrichtung durch die Komman-
dos 56 und 57 bestimmt.
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Register 012: Rampentyp
Funktion Beschreibung
Lesen Aktuell eingestellter Rampentyp
Schreiben Neuen Rampentyp definieren
Glltig Zur nachsten Punkt-zu-Punkt-Positionierung
Wertebereich 0..10
Einheit -
DRIVE -
ASCII SPSET, O_ACC2, O_DEC2
Wert nach Reset 0
Bedeutung von Register 012:

Nummer Rampentyp

0 Trapez fur Start- und Stopprampe

1 Sinus? fiir Start- und Stopprampe

2 Trapez fur Startrampe; Sinus? fur Stopprampe

3 Sinus? fiir Startrampe; Trapez fiir Stopprampe

10 Tabelle fir Start- und Stopprampe

Register 019: Tabellennummer

Funktion Beschreibung

Lesen Aktuell ausgewahlte Tabellennummer
Schreiben Neue Tabellennummer auswahlen
Gultig Sofort
Wertebereich 0..1
Einheit -
DRIVE -
ASCII -
Wert nach Reset 0

Uber dieses Register wird die Tabellen ausgewahlt, die fiir die spezielle Positionie-
rung mit Tabelle benutzt werden soll.

Jetter AG
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Register 102: Zielposition
Funktion Beschreibung
Lesen Wert der Zielposition der momentanen oder der

letzten Positionierung

Schreiben Setzen einer neuen Zielposition.
Die Positionierung auf diese Zielposition wird so-
fort gestartet, wenn die Endstufe freigeschaltet ist

Glltig Sofort

Wertebereich -8.388.608 ... 8.388.607

Einheit Externe Counts (externe Auflésung, abhangig
vom Wert im R0O06 "Positionsauflésung")

DRIVE -

ASCII o_P

Wert nach Reset 0

Vor Ausfiihren einer Positionierung miissen folgende Parameter
gesetzt werden:

* RO004 "Positioniermodus"

+ R105 "Startrampe" (Beschleunigungsrampe)
* R106 "Stopprampe" (Abbremsrampe)

+ R107 "Zielfenster"

+ R103 "Sollgeschwindigkeit"

+ R102 "Zielposition" (startet Positionierung)

\ / Hinweis!
~ ~
-~ ~ Diese Parameter kdnnen wahrend einer Positionierung gesetzt werden.

Doch die neuen Werte fiir R0O04 "Positioniermodus”, R005 "Startrampe" und
R006 "Stopprampe" haben fir die laufende Positionierung nur Auswirkung, wenn
nach dem Setzen auch R003 "Sollgeschwindigkeit" neu gesetzt wird. Andernfalls
gelten die neuen Registerwerte erst fir die nachste Positionierung.

ﬁ Wichtig!

Zuerst muss eine Referenzfahrt durchgefiihrt werden!

Eine Positionierung kann nicht gestartet werden, wenn das Bit "Referenz
gesetzt" im R100 "Verstarker Status1" Null ist.
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\ / Hinweis!
~ ~
-~ ~ Ist die Positionsauflésungsnummer (siehe R006 "Positionsauflésung") auf 8

gesetzt (Standardeinstellung) und wird eine lineare Achse benutzt, kann eine
Positionierung an eine interne Position weiter entfernt als 2.147.483.648 interne
Counts nicht in einer einzigen Positionierung durchgefihrt werden.

Mindestens zwei Positionierungen zu Zwischenpositionen missen durchgefihrt

werden.
Register 103: Sollgeschwindigkeit
Funktion Beschreibung
Lesen Aktueller Wert der Sollgeschwindigkeit der Achse
Schreiben Neue Sollgeschwindigkeit fir die Achse
Glltig Sofort
Wertebereich 0...32.767
Einheit U/min
ASCII O_V, VREF, VJOG
Wert nach Reset 300

Bedeutung von Register 103:

Dieses Register definiert die Geschwindigkeit fir Positionierung, Referenzfahrt und
Endlospositionierung.

Die obere Geschwindigkeitsgrenze wird durch den ASCII-Parameter VLIM bzw.
Drive-Softwareparameter "Drehzahlgrenze" (Funktionsgruppe: Drehzahlregler) defi-
niert. Sogar wenn mit diesem Register ein héherer Drehzahlwert gesetzt wird, Uber-
schreitet die Geschwindigkeit der Achse nicht den Wert VLIM (U/min).

Bei Relativpositionierung (Register ..004 "Positioniermodus ist auf 1, 2 oder 3 ge-

setzt) wird die Relativpositionierung jedesmal, wenn sich der Wert fur die Sollge-
schwindigkeit andert, neu gestartet.
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Register 105: Startrampe
Funktion Beschreibung
Lesen Aktueller Wert der Startrampe (Beschleuni-
gungsrampe)
Schreiben Neue Startrampe
Glltig Siehe unten
Wertebereich 0...32.767
Einheit ms -> VLIM
DRIVE -
ASCII O_ACC1, ACCR
Wert nach Reset 1.000

Bedeutung von Register 105:

Definiert die Startrampe flr Positionierung, Referenzfahrt und Endlosbetrieb. Der
neue Wert wird beim Start einer neuen Positionierung tibernommen.

Fir eine laufende Positionierung gilt der neue Wert erst, nachdem auch das
Register ..103 "Sollgeschwindigkeit" gedndert wurde. Dabei wird fiir die Geschwin-
digkeitsanderung noch der alte Rampenwert verwendet.

Die Startrampe wird beim Beschleunigen der Achse verwendet, d.h. zu Beginn einer
Bewegung und jedesmal, wenn sich die Geschwindigkeit erhoht.

Wenn die Achse mit einem Sollgeschwindigkeitswert fahrt, der niedriger ist als der
Maximalgeschwindigkeitswert des ASCII-Parameters PVMAX, dann wird die Start-
rampe im gleichen Verhaltnis wie die Geschwindigkeitswerte verringert. Die Be-
schleunigung bleibt gleich.

Drehzahl

in U/min
Parametrierter Wert im Register 105:
0 500 1.000 2.000 4.000

PVMAX}-

0 1 1 1 !

0 1000 2000 3000  4.000 tinms
Abb. 5: Startrampe
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Register 106: Stopprampe
Funktion Beschreibung

Lesen Aktueller Wert der Stopprampe (Abbremsrampe)
Schreiben Neue Stopprampe
Glltig Siehe unten
Wertebereich 0...32.767
Einheit ms -> VLIM
DRIVE -
ASCII O_DEC1, DECR
Wert nach Reset 1.000

Bedeutung von Register 106:
Definiert die Stopprampe fir Positionierung, Referenzfahrt und Endlosbetrieb.

Der neue Wert wird beim Start einer neuen Positionierung tibernommen.

Fir eine laufende Positionierung gilt der neue Wert erst, nachdem auch das
Register ..103 "Sollgeschwindigkeit" geandert wurde. Dabei wird fir die Geschwin-
digkeitsanderung noch der alte Rampenwert verwendet.

Die Stopprampe wird beim Abbremsen der Achse verwendet, d.h. am Ende einer Be-
wegung und jedesmal, wenn sich die Geschwindigkeit verringert.

Wenn die Achse mit einem Sollgeschwindigkeitswert fahrt, der niedriger ist als der
Maximalgeschwindigkeitswert des ASCII-Parameters PVMAX, wird die Stopprampe
im gleichen Verhaltnis wie die Geschwindigkeitswerte verringert. Die Verzégerung

bleibt gleich.
Drehzahl
in Ulmi
n =imin Parametrierter Wert im Register 106:
PVMAX 4.000 2.000 1.000 500 O
0 1 % % 1
0 1000 2000 3000  4.000 tinms

Abb. 6: Stopprampe
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Register 107: Zielfenster
Funktion Beschreibung
Lesen Aktueller Wert des Zielfensters
Schreiben Neuer Wert des Zielfensters
Glltig Sofort
Wertebereich 0 ... 8.388.607
Einheit Externe Counts (externe Auflésung abhangig
vom Wert im Register ..006 "Positionsauflésung")
DRIVE InPosition  (Funktionsgruppe: Positionierdaten)
ASCII PEINPOS
Wert nach Reset 0

Zu beachten ist:

Der Wert in R107 ist halb so grof3 wie das Zielfenster, und die Sollposition befindet
sich in der Mitte des Zielfensters.

Falls sich die Achse innerhalb dieses Fensters befindet, wird dies durch das IN-POS-
Bit und das AXARR-Bit (R100 "Verstarker Status 1") angezeigt.

Reg. 100
Bit 2

- Zielfenster

Abb. 7: Zielfenster

102

100
Sollposition |
I |
| L R
I N °
| Wert von : Wert von |
Reg. 107 Reg. 107
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5 Weitere Funktionen

5.1 Oszi-Funktion

Der JM-6xx kann die Werte bestimmter Register tiber die JetSym-Oszilloskop-Funk-
tion aufzeichnen. Dabei kann tiber R170 Oszi-Kanéle im JM-6xx gewahlt werden,
wieviel Kanale pro Aufzeichnungsdurchlauf gespeichert werden:

* 2 Kanale mit jeweils 750 Werten
oder
* 3 Kanale mit jeweils 500 Werten

Folgende Register kénnen fur die Oszilloskop-Funktion aufgezeichnet bzw. zum
Triggern verwendet werden:

Register

Status

R098 Verstarkerstatus 2

R100 Verstarkerstatus 1

Lageregler

R109 Istposition

R119 Aktueller Schleppfehler

Drehzahlregler

R111 Soll-Drehzahl

R112 Ist-Drehzahl

Stromregler

R125 Stromsollwert

R131 Ist-Strom
R231 Ist-Strom geglattet
Sonstige

R010 Analog IN1

RO11 Analog IN2

103



5 Weitere Funktionen

104

JetWeb

5.1.1 Registerbeschreibung
Register 170 Oszi-Kanale

Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle Anzahl der Oszi-Kanale
Schreiben Neue Anzahl der Oszi-Kanale
Glltig Nachste Oszi-Aufnahme
Wertebereich 2,3
Wert nach Reset 3

Mit diesem Register wird die Anzahl der Oszi-Kanale fir die JetSym-Oszi-Funktion

vorgegeben.

Jetter AG



JetMove 600

Jetter AG

5.2 Capture-Funktion

5.2 Capture-Funktion

Diese Funktion gewahrleistet das schnelle Festhalten der augenblicklichen Position
der Achse in einem Register auf ein Hardware-Signal hin.

Die Capture-Funktion im JetMove 600 kann alle vier digitalen Eingange des
JetMove 600 gleichzeitig als Capture-Eingange auswerten. Die Capture-Funktion ist
Flanken-getriggert, nicht Level-getriggert. Ob die positive oder negative Flanke wir-
ken soll, kann fir jeden Capture-Eingang separat festgelegt werden.

Die Capture-Funktion startet fir alle Capture-Eingange, indem C34 erteilt wird.
Hat ein Eingang gecaptured, dann muss wieder C34 gegeben werden. Dies ist erfor-
derlich, damit dieser Eingang wieder "scharf" wird. Die anderen Capture-Eingange

bleiben nach wie vor "scharf".

Fir die Capture-Funktion stehen folgende Kommandos und Register zur Verfligung:

Register Kurzbeschreibung

R101 Kommandoregister:
C34: Capture-Funktion aktivieren

R186 Positionswert PSTOP:

Gecapturter Positionswert des digitalen Eingangs PSTOP
R187 Positionswert NSTOP:

Gecapturter Positionswert des digitalen Eingangs NSTOP
R188 Positionswert DIGITAL-IN2:

Gecapturter Positionswert des digitalen Eingangs DIGITAL-IN2
R189 Positionswert DIGITAL-IN1:

Gecapturter Positionswert des digitalen Eingangs DIGITAL-IN1
R510 Input Polaritat:

Legt die den Spannung fest, 0V oder 24V, bei der der Eingang als

"aktiv" gilt.
R511 Zustand der Eingange:

Welche Eingange sind aktiv, welche nicht.

R512 Capture - Auswahl:
Legt fest, welche Eingdnge zum capturen nach dem Geben von
C34 verwendet werden sollen.

R513 Capture - Status:
Zeigt an, fur welche Eingange ein Capture-Ereignis nach dem
Geben von C34 bereits eingetroffen ist.

R513 Capture - Status:
Zeigt an, fir welche Eingange ein Capture-Ereignis nach dem
Geben von C34 bereits eingetroffen ist.

R514 Capture - Flankendefinition:
Definitiert, ob das Capture-Ereignis bei steigender oder fallender
Flanke des Eingangs erzeugt werden soll.
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5.2.1 Registerbeschreibung

R510, R511, R512, R513 und R514 sind bitkodiert. Die Bits dieser Register sind fol-
genden Eingangen zugeordnet:

Bit-Nr. Eingang
Bit 0 ENABLE-Eingang (nur bei Register ..511)
Bit 1 Digitaler Eingang 3 / PSTOP (positiver Endschalter)
Bit 2 Digitaler Eingang 4 / NSTOP (negativer Endschalter)
Bit 3 Digitaler Eingang 2
Bit 4 Reserviert
Bit 5 Reserviert
Bit 6 Reserviert
Bit 7 Digitaler Eingang 1
Register 510: Input Polaritaten
Funktion Beschreibung
Lesen Den Eingangen zugeordnete Polaritat
Schreiben Festlegen der Polaritat
Glltig Sofort
Wertebereich Bitkodiert: 24-Bit unsigned
Wert nach Reset 11111111 11111111 11111111b

Die Polaritat der vier Capture-Eingange wird festgelegt.

Bitzustand Bedeutung
0 Low aktiv
1 High aktiv (DEFAULT)
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Register 511: Zustand der Eingange
Funktion Beschreibung
Lesen Den logischen Zustand der Eingange
Schreiben Nicht zulassig
Wertebereich Bitkodiert: 24-Bit unsigned
Wert nach Reset Aktueller logischer Zustand von Eingang ENAB-
LE und den digitalen Eingangen 1 bis 4

Uber R511 Iasst sich der Zustand der fiinf obigen Eingénge erfragen. Dieser Zustand
ist abhangig von R510.

Bitzustand Bedeutung
0 Nicht aktiv
1 Aktiv
Register 512: Capture Auswahl
Funktion Beschreibung

Lesen Fir die Capture-Funktion ausgewahlte Eingange
Schreiben Eingange fir die Capture-Funktion auswahlen
Glltig Sofort
Wertebereich Bitkodiert: 24-Bit unsigned
Wert nach Reset 0

Im R512 werden die Eingange fir die Capture-Funktion ausgewabhlt.

Bitzustand Bedeutung
0 Eingang nicht fir die Capture-Funktion ausgewahlt
(DEFAULT)
1 Eingang fir die Capture-Funktion ausgewanhlt

@ Wichtig!
Werden die Endschalter-Eingange PSTOP und NSTOP als Capture-Eingange

verwendet, dann darf keine Funktion fur diese Eingénge tber die DRIVE-Soft-
ware festgelegt werden.
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k] 1/0 digital 0 "DRIVED"
DIGITALAN T ————————
Funktion Hilfswar. »

[WEEE— ]
FDIGITALINZ————————
Funktion Hilfswar. »
I 0: Ausg 'l ]
—PSTOP——
Funktion Hilfswar. »
0: Ausg |0
~NSTOP———
Funktion Hilfswar. »
0: Ausg |0

Abb. 8: Digital I/0O Funktionen ausschalten per DRIVE-Software

JetWeb

Register 513: Capture Status
Funktion Beschreibung
Lesen Anzeige des Status der Capture-Eingange
Schreiben Nicht zulassig
Wertebereich Bitkodiert: 24-Bit unsigned

Wert nach Reset

11111111 11111111 11111111b

Hier wird der Status jedes Capture-Einganges angezeigt.

Bitzustand Bedeutung
0 Noch nicht gecaptured
(Eingang ist fur die Capture-Funktion scharf)
1 Eingang hat gecaptured (DEFAULT)
Register 514: Capture Flankendefinition
Funktion Beschreibung
Lesen Anzeige der Flankendefinition der Capture-Ein-
gange

Schreiben Neue Flankendefinition setzen
Glltig Sofort
Wertebereich Bitkodiert: 24-Bit unsigned
Wert nach Reset 11111111 11111111 11111111b

Hier wird definiert, bei welcher Flankenart gecaptured wird.
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Bitzustand Bedeutung
0 Gecaptured bei fallender Flanke
1 Gecaptured bei steigender Flanke
(DEFAULT)
Register 186, 187, Positionswert
188 und 189: zum Capture-Zeitpunkt
Funktion Beschreibung

Lesen Positionswert zum Capture-Zeitpunkt
Schreiben Nicht zulassig
Wertebereich -8.388.608 ... +8.388.607
Wert nach Reset 0

Die Positionswerte zum Capture-Zeitpunkt werden in diesen Registern abgelegt:

Register Capture-Eingang
186 Eingang PSTOP
187 Eingang NSTOP
188 Eingang DIGITAL-IN2
189 Eingang DIGITAL-IN1
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5.3 Drehzahlreglermodus

Uber die Systembusschnittstelle kann der JM-6xx auch im Drehzahlreglermodus be-
trieben werden. Dazu muss iber R002 OPMODE der Opmode auf 0 = Digitale Dreh-
zahl eingestellt werden. Dann kann mit RO60 direkt ein Soll-Wert fiir den Drehzahl-
regler vorgegeben werden. Die Skalierung von R060 kann tber Bit 4 von R000 Steu-
erregister geandert werden.

In diesem Modus wirken R065 Start-Rampe und R066 Stopp-Rampe nicht.

5.3.1 Registerbeschreibung

Register 060: Sollgeschwindigkeit
Funktion Beschreibung

Lesen Aktueller Wert der Sollgeschwindigkeit in
OPMODE 0

Schreiben Neue Sollgeschwindigkeit

Gultig Sofort

Wertebereich -8.388.608 ... +8.388.607

Einheit R000.4 = 0:

1/1118,4808 U/min
1 U/min =>ca. 1118

R000.4 = 1:
1/69,90505 U/min
1 U/min =>ca. 70

Wert nach Reset 0

Dieser Parameter wird nur im OPMODE 0 "Drehzahl digital" benutzt, um den Motor
nur mit dem Drehzahlregelkreis und dem Stromregelkreis anzusteuern. Die Sollge-
schwindigkeit wird vom Drehzahlregelkreis direkt Gbernommen.
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5.4 Elektrisches Getriebe

54 Elektrisches Getriebe

Mit einem JM-6xx kann ein elektrisches Getriebe realisiert werden. Dazu kann ent-
weder ein anderer JM-6xx als Masterachse verwendet werden oder ein externer In-
krementalgeber direkt an den Slave-JM-6xx angeschlossen werden.

Wenn ein anderer JM-6xx als Masterachse verwendet werden soll, so muss dieser
separat, zusatzlich zum Systembus, wie ein Inkrementalgeber an den Slave-JM-6xx
angeschlossen werden. Dazu muss der Master-JM-6xx eine Inkrementalgeber-Emu-
lation ausgeben. An die Inkrementalgeber-Emulation kénnen bis zu 15 Slave-JM-6xx
angeschlossen werden.

Die Anschlussbeschreibung fir den Inkrementalgeber-Eingang im Slave-JM-6xx
bzw. dem Inkrementalgeber-Ausgang im Master-JM-6xx ist aus dem Dokument Jet-
Move 600 Installations-Handbuch.pdf bzw. JetMove 640 670 Installations-Hand-
buch.pdf zu entnehmen.

Der Slave-JM-6xx muss zum Einlesen der Inkrementalgeber-Informationen tber die
DRIVE-Software konfiguriert werden. Wird ein anderer JM-6xx als Masterachse ver-
wendet, muss dieser ebenfalls tiber die DRIVE-Software zum Senden der Inkremen-
talgeber-Informationen konfiguriert werden. Die Konfiguration von Slave-JM-6xx und
Master-JM-6xx ist jeweils in einem extra Unterkapitel weiter unten beschrieben.

Fir das elektrische Getriebe stehen folgende Kommandos und Register zur Verfu-
gung:

Register Kurzbeschreibung

R101 Kommandoregister:
C44: Elektrische Getriebe EIN
C45: Elektrische Getriebe AUS

R156 Faktor:
Faktor des Getriebeverhaltnissses

R157 Devisor:
Devisor des Getriebeverhaltnisses

Zum Betreiben des elektrischen Getriebes muss zuerst Uiber R156 Faktor und R157
Devisor im Slave-JM-6xx das Getriebeverhaltnis festgelegt werden. Dieses kann
auch wahrend dem Betrieb jederzeit gedndert werden. Anderungen der Register fiir
das Getriebeverhaltnis wirken sofort.

Zum Einkoppeln des Slave-JM-6xx muss C44 Elektrische Getriebe EIN im Slave-JM-
6xx gegeben werden. Dabei wird automatisch auf den OPMODE 4 Elektrische Ge-
triebe umgeschaltet. Bei der Kopplung handelt es sich um eine relative Kopplung,
d.h. der Slave-JM-6xx "hangt’ sich die Masterposition, die sich zum Zeitpunkt des
Einkoppelns ergibt. Zum Auskoppeln muss C45 gegeben werden. Beim Geben von
C45 wird der urspriingliche OPMODE wieder eingestellt.

5.4.1 Slave-Konfiguration

Fir das elektrische Getriebe muss der Slave-JM-6xx Uber die DRIVE-Software fol-
gendermalien zum Lesen der Inkrementalgeber-Information konfiguriert werden:
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Schritt

Vorgehen

1

Offnen der Bildschirmseite "Encoder" iiber Button:

ROD/SSI/E neoder
O— ROD

Das Auswahlfeld Encoderemulation auf 'Eingang’ stellen

Bildschirmseite mit Button OK schlief3en und zur Hauptseite zuriickkeh-
ren

Offnen der Bildschirmseite "El. Getriebe" wie folgt:
-> Offnen der Bildschirmseite "Lageregler"
-> dort auf Button El. Getriebe

Auf der Bildschirmseite "El. Getriebe" folgende Parameter einstellen:
-> Getriebe Modus = "Encoderfiihrung, 5V (X5)" oder "Encoderfiihrung,
Dig. I1/0 24V (X3)", je nachdem welche Inkrementalgeber-Schnittstelle
verwendet wird.

-> Auswahlfeld unterhalb von "Eingangsimpulse pro Umdrehung" auf ei-
nen bindren Wert, der der Strichzahl des verwendeten Gebers am
nachsten liegt, einstellen.

-> Uber die Felder nach dem "x" kann das Getriebeverhaltnis eingestellt
werden. Das obere Feld kann Uber R156 Faktor und das untere Feld
Uber R157 Devisor von der Steuerung aus gelesen und beschrieben
werden.

Um bei einer nicht bindren Strichzahl des Gebers zuerst einmal die not-
wendigen Impulse pro Umdrehung zu bekommen, muss das obere Feld
nach dem "x" mit der bindren Geberstrichzahl beschrieben werden und
das untere Feld, nach dem "x", mit der gewlinschten Geberstrichzahl
pro Umdrehung. Sind die gewunschten Impulse pro Umdrehung einge-
stellt, kbnnen den Werten in den beiden Felder nach dem "x" die not-
wendigen Faktoren dazugerechnet werden, damit das gewilinschte Ge-
triebeverhaltnis entsteht.

Bildschirmseite "El. Getriebe" mit Button "OK" schliefen und zur Haupt-
seite zurtickkehren

7

Speichern der Konfiguration und Reset des JM-6xx

5.4.2

Master-Konfiguration

Wird ein Master-JM-6xx fur das elektrische Getriebe verwendet, dann muss dieser
Uber die DRIVE-Software folgendermalften zum Emulieren der Inkrementalgeber-In-
formationen konfiguriert werden:
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5.4 Elektrisches Getriebe

Schritt Vorgehen
1 Offnen der Bildschirmseite "Encoder” iiber Button:
ROD/SSI/E ncoder
O— ROD
2 Das Auswahlfeld Encoderemulation auf 'ROD’ stellen und Im Auswahl-
feld Auflibsung die Strichzahl auf den Wert einstellen, der im Slave-JM-
6xx eingestellt ist.
3 Bildschirmseite mit Button OK schlieen und zur Hauptseite zurlickkeh-
ren
4 Speichern der Konfiguration und Reset des JM-6xx
5.4.3 Registerbeschreibung
Register 156: Faktor
Funktion Beschreibung
Lesen Aktueller Wert des Faktors fiir das elektrische
Getriebe
Schreiben Neuer Faktor
Glltig Sofort
Wertebereich -32.768 ... +32.767
Einheit -
DRIVE Ubersetzung
(Funktionsgruppe: Lageregler / El. Getriebe)
ASCII GEARO
Wert nach Reset Letzter im EEPROM des JM-6xx gespeicherter
GEARO-Wert.
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Register 157: Divisor
Funktion Beschreibung
Lesen Aktueller Wert des Divisors fur das elektrische
Getriebe
Schreiben Neuer Divisor
Glltig Sofort
Wertebereich -32.768 ... +32.767
Einheit -
DRIVE Ubersetzung

(Funktionsgruppe: Lageregler / El. Getriebe)

ASCII

GEARI

Wert nach Reset

Letzter im EEPROM des JM-6xx gespeicherter
GEARI-Wert.
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5.5 Spezielle CAM-Funktion

Mit der CAM-Funktion kénnen in einem JM-6xx 100 Positionsbereiche, sogenannte
CAMs, definiert werden. Befindet sich die Ist-Position des JM-6xx oder die Master-
Position, je nach Einstellung, im Positionsbereich der aktiven CAM, dann ist die
CAM-Bedigung erfiillt und ein zuvor definiertes Register wird mit einem zuvor defi-
nierten Wert beschrieben.

Beispiele-Anwendungen:

*  Wenn die Ist-Position die Position 10.000 erreicht, dann soll die Geschwindigkeit
erhoht werden.

*  Wenn die Ist-Position die Position 10.000 erreicht, dann soll die ein Ausgang ge-
setzt werden.

» Wenn die Master-Position die Position 10.000 erreicht, dann soll eine Positionie-
rung im Slave-JM-6xx gestartet oder verandert werden.

Die nachfolgende Tablle zeigt alle Register, die durch die CAM-Funktion bei erfiillter
CAM-Bedingung auf den definierten Wert gesetzt werden. Es gibt Register, die in-
nerhalb 250 ps gesetzt werden, und es gibt Register, die innerhalb 1 ms gesetzt wer-
den.

Register Beschreibung Reaktionszeit
R060 Sollgeschwindigkeit innerhalb 250 ps
R101 Kommandoregister: innerhalb 250 ps

Nur diese Kommandos:

« C74 Ausgang DIGITAL-OUT 1
einschalten

« C75 Ausgang DIGITAL-OUT 1
ausschalten

+ C76 Ausgang DIGITAL-OUT 2
einschalten

« C77 Ausgang DIGITAL-OUT 2

ausschalten

R156 Faktor - elektrisches Getriebe innerhalb 250 s
R157 Divisor - elektrisches Getriebe innerhalb 250 ps
R101 Kommandoregister: innerhalb 1 ms

Alle Kommandos aulier C74, C75,

C76, C77
R102 Zielposition innerhalb 1 ms
R103 Sollgeschwindigkeit innerhalb 1 ms

Der Positionsbereich der CAM wird Uiber eine negative und eine positive Position de-
finiert. Die Positionen kdnnen irgendwelche Positionen im Positionsbereich der Ach-
se sein. Die negative Position muss kleiner als positive Position sein.
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Die CAMs sind nummeriert und werden nach aufsteigender Reihenfolge von der
CAM-Funktion abgearbeitet. Erst wenn die Ist-Position oder Master-Position im Be-
reich der aktuellen CAM ist, also die Bedingung fiir die aktuelle CAM erfilllt ist, wird
zu nachsten weitergeschaltet.

Fur jede CAM wird eine Registernummer aus der oben aufgefiihrten Liste zur Defi-
nition des Registers und ein entsprechender Wert definiert, der bei Erfillung der
CAM-Bedigung in das Register geschrieben wird. Wenn die Bedingung erfullt ist,
wird das Register innerhalb von 250us oder 1ms auf den definierten Wert gesetzt.
Die CAM-Funktion durchlauft die CAMs bis eine CAM erreicht wird, die nicht glltig
ist. In diesem Fall fahrt die CAM-Funktion bei der ersten CAM fort.

Ein Uberlappen der Positionsbereiche bei den CAMs ist zwar méglich, es wird immer
nur die aktive CAM bearbeitet.

Als Eingangsposition kann anstatt der Ist-Position eines JM-6xx auch die Position ei-
nes anderen JM-6xx, als Master-Position verwendet werden. Dabei wird die Master-
Position Giber den Systembus tbertragen. Der Master-JM-6xx und der Slave-JM-6xx
mussen dazu zum Senden bzw. Empfangen der Master-Position konfiguriert wer-
den. Diese Konfiguration ist und weitere Information dazu sind weiter unten im Kapi-
tel 5.5.2 "CAM-Funktion mit Masterposition, Seite 121", beschrieben.

Fir die CAM-Funktion stehen folgende Register zur Verfigung:

Register Kurzbeschreibung
R300 CAM - Funktions-Steuerwort:
Steuerwort der CAM-Funktion (Funktion aktivieren, deaktivieren
etc.)
R307 CAM - Aktuelle CAM:

Nummer der CAM, die gerade von der CAM-Funktion

R308 CAM - CAM-Konfiguration:
Nummer der CAM, die konfiguriert werden soll

R309 CAM - Negative Position:
Negative Position der zu konfigurierenden CAM

R310 CAM - Positive Position:
Positive Position der zu konfigurierenden CAM

R311 CAM - Registernummer:
Registernummer der zu konfigurierenden CAM

R312 CAM - Registerwert:
Registerwert der zu konfigurierenden CAM

R313 CAM - CAM-Steuerwort:

Steuerwort der zu konfigurierenden CAM

Die CAMs sind von 0 - 99 durchnummeriert. Zur Konfiguration einer CAM muss die
Nummer der CAM in R308 CAM - CAM-Konfiguration angegeben werden. Dann
kann Uber R309 CAM - Negative Position, R310 CAM - Positive Position, R311 CAM
- Registernummer und R312 CAM - Registerwert die CAM konfiguriert werden. Am
Ende der Konfiguration wird Bit 0 in R313 CAM - CAM-Steuerung gesetzt, um die
CAM als glltig zu markieren.
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Alle CAMs die spater nacheinander durchlaufen werden sollen, missen als glltig
markiert sein und es darf keine Liicke mit einer nicht giltigen CAM geben. Die CAM
nach der letzten verwendeten CAM wird als ungiltig markiert, d.h. Bit 0 in R313 ist
zurickgesetzt. Es kann mehrere CAM-Reihen geben, die jeweils durch eine Licke
voneinander getrennt sind.

Zum Starten des Durchlaufs, wird zuerst die aktuelle CAM durch Beschreiben von
R301 CAM - Aktuelle CAM festgelegt und danach die CAM-Funktion durch setzen
von Bit 0 in R300 CAM - Allgemeine Steuerung gestartet. Zum Stoppen des Durch-
laufs wird Bit 0 in R300 zurtickgesetzt.

Uber Bit 1 in R300 wird Eingangsposition auf Ist-Position oder Master-Position fest-
gelegt.

117



5 Weitere Funktionen

118

JetWeb

5.5.1 Registerbeschreibung
Register 300: CAM - Funktions-Steuerungwort
Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelles Steuerwort der CAM-Funktion
Schreiben Neues Steuerwort
Glltig Sofort
Wertebereich Bitkodiert: 24-Bit unsigned
Wert nach Reset 0

Bedeutung von Register 300:

Bit Beschreibung
Aktivierung der CAM-Funktion
0 0: CAM-Funktion abschalten
1: CAM-Funktion einschalten
Positionseingabe
1 0: Als Eingabe wird die Istposition des Achse herangezo-
1: %\(IasnEingabe werden die Masterachsdaten herangezo-
gen, die Gber den Systembus empfangen werden.
2.23 Reserviert
Register 307: CAM - Aktuelle CAM
Funktion Beschreibung
Lesen Nummer der CAM, die momentan von der CAM-
Funktion verarbeitet wird
Schreiben Nummer der CAM, die von der CAM-Funktion
verarbeitet werden soll
Glltig Sofort
Wertebereich 0..99
Wert nach Reset 0
Register 308: CAM - CAM-Konfiguration
Funktion Beschreibung
Lesen Nummer der CAM, die konfiguriert wird
Schreiben Nummer der CAM, die konfiguriert werden soll

Jetter AG




JetMove 600

Jetter AG

5.5 Spezielle CAM-Funktion

Glltig Sofort
Wertebereich 0..99
Wert nach Reset 0

Register 309: CAM - Negative Position
Funktion Beschreibung

Lesen Negative Position der zur Konfiguration ausge-
wahlten CAM

Schreiben Neue negative Position der zur Konfiguration
ausgewahlten CAM

Gultig Sofort

Wertebereich -8.388.608 ... +8.388.607

Einheit Externe Counts (externe Auflésung, abhangig

vom Wert in R006 "Positionsauflésung")

Wert nach Reset

0

Register 310: CAM - Positive Position
Funktion Beschreibung

Lesen Positive Position der zur Konfiguration ausge-
wahlten CAM

Schreiben Neue positive Position der zur Konfiguration aus-
gewahlten CAM

Gultig Sofort

Wertebereich -8.388.608 ... +8.388.607

Einheit Externe Counts (externe Auflésung, abhangig

vom Wert in R006 "Positionsauflésung")

Wert nach Reset

0

Register 311: CAM - Registernummer
Funktion Beschreibung
Lesen Registernummer der zur Konfiguration ausge-
wahlten CAM
Schreiben Neue Registernummer der zur Konfiguration
ausgewahlten CAM
Gultig Sofort
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Wertebereich

60, 101, 102, 103, 156, 157 (Nur die letzten 3 Zif-
fern der vollstdndigen Registernummern)

Wert nach Reset

199

Bei der Erfiillung der Bedingung der aktuellen CAM wird das hier definierte Register-
auf den in R312 definierten Wert gesetzt.

Register 312: CAM - Registerwert
Funktion Beschreibung

Lesen Registerwert der zur Konfiguration ausgewahliten
CAM

Schreiben Neuen Registerwert der zur Konfiguration ausge-
wahlten CAM

Glltig Sofort

Wertebereich -8.388.608 ... +8.388.607
(Der Wertebereich hangt ab von dem Register,
welches in R311 ausgewahlt ist)

Einheit verschiedene

Wert nach Reset 0

Register 313: CAM - CAM-Steuerwort
Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelles Steuerwort der zur Konfiguration aus-
gewahlten CAM
Schreiben Neues Steuerwort der zur Konfiguration ausge-
wahlten CAM
Glltig Sofort
Wertebereich Bitkodiert: 24-Bit unsigned
Wert nach Reset 0
Bedeutung von Register 313:
Bit Beschreibung
Glltigkeit der CAM
0 0: CAM ist nicht gltig
1: CAM ist gultig
1..23 Reserviert
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5.5.2 CAM-Funktion mit Masterposition

Als Positionseingangsdaten in die CAM-Funktion kann auch die Ist-Position eines
anderen JM-6xx verwendet werden, der als Master-JM-6xx eingesetzt wird. Dazu
wird der Master-JM-6xx zum Senden und der Slave-JM-6xx zum Empfangen der
Masterposition veranlasst.

Fir das Senden um Empfangen der Masterposition stehen im Master-JM-6xx und im
Slave-JM-6xx folgende Register zur Verfligung:

Register Kurzbeschreibung
Master-JM-6xx

R101 Kommandoregister:
C30: Senden der Masterdaten aktivieren
C42: Senden der Masterdaten daktivieren

R158 Minimale Masterposition

R159 Maximale Masterposition

R195 Master-Position

R196 Master-Geschwindigkeit

Der Master-JM-6xx und der Slave-JM-6xx werden wie nachfolgend erklart konfigu-

riert:

Master-JM-6xx -

Konfiguration:

Im Master-JM-6xx muss C30 Senden der Masterdaten aktivieren gegeben
werden. Damit wird veranlasst, dass der Master seine Positionsdaten auf
dem Systembus ausgibt. Mit C42 Senden der Masterdaten daktivieren kann
das Senden wieder abgeschaltet werden.

Slave-JM-6xx - Konfiguration:

Im Slave-JM6xx muss in R143 die entsprechende Masternummer des Mas-
ter-JM-6xx eingetragen werden, von dem die Positionsdaten empfangen wer-

den sollen.

Codierung der Masternummer: xy

» Die erste Ziffer x ist die Slave-Modulnummer des Master-JM-6xx im Sys-

tembus:

x = Slave-Modulnummer (2 ... 9).

* Die zweite Ziffery =immer 1

Beispiel:

1. Achsmodul nach der Steuerung: Slave-Modulnummer 2 => Masternummer

=21
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AuRerdem muss im Slave wie folgt ein oder zwei ASCII-Parameter auf einen
entsprechenden Wert gesetzt werden:

* ASCIl-Paramter ENCMODE =0

oder

» ASCII-Paramter ENCMODE = 2 und GEARMODE = 7 (SSI-Kommunikati-
on mit einer JM-6xx-Masterachse)

Damit die Uberlaufe der Masterposition im Slave-JM-6xx richtig verarbeitet
werden, muss R158 Minimale Masterposition und R159 Maximale Masterpo-
sition auf den gleichen Wert eingestellt werden, der im Master-JM-6xx in
R184 Max. negative Position und R185 Max. positive Position festgelegt ist.

Wurde die Konfiguration richtig durchgefihrt, dann wird im Slave-JM-6xx in R195
Master-Position und R196 Master-Geschwindigkeit die Masterposition und Master-
geschwindigkeit angezeigt.

Um der CAM-Funktion mitzuteilen, das die Positionseingangsdaten von einem Mas-

ter-JM-6xx verwendet werden sollen und nicht die eigene Ist-Position, muss das Bit 1
in R300 CAM - Funktions-Steuerwort gesetzt werden.
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5.5.3 Registerbeschreibung - Masterposition

Register 143: Masternummer

Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle Masternummer
Schreiben Neue Masternummer
Glltig Sofort
Wertebereich 0 = kein Empfang

21-41 = Masternummer

Wert nach Reset

0

Register 158: Minimale Masterposition
Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle minimale Masterposition
Schreiben Neue minimale Masterposition
Glltig Sofort
Wertebereich -8.388.608 ... +8.388.607
Einheit Master-Counts

Wert nach Reset

-8.388.608

Hinweis!

Der Wert in R158 muss auf den gleichen Wert gesetzt werden, wie R184 Max. ne-
gative Position im Master-JM-6xx.

Register 159: Maximale Masterposition
Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle maximale Masterposition
Schreiben Neue maximale Masterposition
Glltig Sofort
Wertebereich -8.388.608 ... +8.388.607
Einheit Master-Counts

Wert nach Reset

8.388.607
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\ / Hinweis!
~ ~
-~ ~ Der Wert in R159 muss auf den gleichen Wert gesetzt werden, wie R185 Max. po-
= sitive Position im Master-JM-6xx.

Register 195: Master-Position
Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle Ist-Position des Masters
Schreiben Nicht erlaubt
Wertebereich -8.388.608 ... +8.388.607
Einheit Master-Counts
Wert nach Reset 0

Bedeutung von Register 195:

R195 ist ein Slave-Register, in dem die Position der Masterachse dargestellt wird.
Die Masterposition wird jede Millisekunde upgedatet.

\ / Hinweis!
~ -~
/\ Der Wert in R195 muss gleich sein mit dem Wert in R109 /stposition des Master-
= JM-6xx.
Register 196: Master-Geschwindigkeit
Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle Mastergeschwindigkeit
Schreiben Nicht erlaubt
Wertebereich -12.000 ... 12.000 1/min
Einheit 1/min
Wert nach Reset 0

R196 ist ein Slave-Register, in dem die aktuelle Geschwindigkeit der Masterachse
dargestellt wird. Die Gewindigkeit wird jede Millisekunde upgedatet.

124 Jetter AG



JetMove 600 Anhang

Anhang

Jetter AG 125



Anhang JetWeb

126 Jetter AG



JetMove 600 Anhang

Anhang A: Aktuelle Anderungen

Akuelle Anderungen gibt es nicht, da diese Betriebsanleitung eine Erstausgabe ist.
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Anhang B: Glossar

ASCII-Parameter Alle verfigbaren Endstufen-Parameter der Servover-
starker-Serie JetMove 600.
Die DRIVE-Software beinhaltet ein Terminal-Pro-
gramm, mit dem die ASCII-Parameter verandert wer-

den kénnen.
AS-Option Sicherheitsrelais (personell sichere Anlaufsperre)
BTB-Kontakt Relaiskontakt als Uberwachungskontakt fiir den Einbau

in den Sicherheitskreis. Der BTB-Kontakt hat keinen
Durchgang, wenn ein Fehler auftritt.

DRIVE-Software Inbetriebnahme-Software flir Servoverstarker-Serie
JetMove 600.

Jetter Systembus Der Jetter Systembus ist ein Steuerungssystem mit ei-
ner Kabelldnge von max. 200 m, mit schnellen Daten(-
bertragungsraten von max. 1 MBit/s. Zudem zeichnet
sich der Jetter Systembus durch eine hohe EMV-Stérsi-
cherheit aus. Somit eignet sich der Jetter Systembus fur
raumliche begrenzte Feldbusanwendungen.

JetWeb Steuerungstechnologie mit Steuerungen, Antriebssys-
temen, Bediengeraten, Visualisierung, Remote-I/Os
und Industrie-PCs. Programmierung mit Multitasking
und moderner Ablaufsprache. Kommunikation mit
Ethernet-TCP/IP und Nutzung der Web-Technologien.

JX2-1/0 Modul Nicht intelligente Erweiterungsmodule am Jetter Sys-
tembus mit automatischer Modulnummernvergabe. Zu
den nicht intelligenten Modulen gehdren digitale und
analoge Ein- und Ausgange, sowie serielle und paralle-
le Schnittstellen und Zahler-Module.

JX2-Slave Modul Intelligente Erweiterungsmodule am Jetter Systembus
mit automatischer Modulnummernvergabe. Zu den in-
telligenten Modulen gehdren Schrittmotor- und Servo-
motor-Module, PID-Regler, Nockenschaltwerk usw.

Modulnummer Jedes Modul, dass am Jetter Systembus angeschlos-
sen wird, erhalt eine eindeutige Modulnummer.

SSl-Interface Synchron serielle Absolutgeberemulation.
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Anhang C: Abkurzungsverzeichnis

Abb.
bzw.
ca.
d.h.
HW
log.
Nr.
Reg.
SB
SW
Vgl.
VLIM
z.B.

Einheiten:

Baud
mm/s

U/min

Yoo

Jetter AG

Abbildung
beziehungsweise
circa

das heifdt
Hardware
logischer
Nummer
Register

Jetter Systembus
Software
Vergleiche
maximale Drehzahl

zum Beispiel

Ampere

1 Baud = 1 Bit/s
Millimeter pro Sekunde
Umdrehungen pro Minute
Volt

Promille
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Anhang D: Abbildungsverzeichnis
Abb. 1: Submodulsteckplatze der Steuerung JC 647 16
Abb. 2:  Definition interne Positionsauflésung 21
Abb. 3: Externe Positionsauflésung 21
Abb. 4: Positionsdaten der SW-Endschalter 74
Abb. 5: Startrampe 100
Abb. 6: Stopprampe 101
Abb. 7: Zielfenster 102
Abb. 8: Digital I/0O Funktionen ausschalten per DRIVE-Software 108
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Anhang E: Stichwortverzeichnis

P 118 67
119 61
Programmierbefehl 120 62
ACTUAL_POS 92 123 58
AXARR 92 125 69
POS 92 127 70
130 70
R 131 70
132 88
Register 133 89
000 18 134 89
002 19 156 113
003 85 157 114
004 95 158 123
005 72 160 27
006 20 171 86
007 56 184 57
008 96 185 57
010 79 186 109
011 79 187 109
012 97 188 109
019 97 189 109
020 60 195 124
021 60 198 79
030 63 199 80
031 63 2032 14
032 64 231 71
033 64 300 118
040 68 307 118
041 68 308 118
048 69 309 119
060 110 311 119
065 65 312 120
066 65 313 120
096 29 390 28
097 37 501 54
098 81 510 106
099 41 511 107
100 47 512 107
101 24 513 108
102 98 514 108
103 99 546 74
105 100 560 75
106 101 562 75
107 102 563 75
109 61 564 76
111 66 565 59
112 66 568 76
113 67 601 76
114 73 603 77
115 73 605 77
116 58
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643 78 S

644 .
Symbolerklarung 5
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Anhang F: Registerubersicht - Num.
Reihenfolge

*) R/W: Read/Write; Ro: Read only

Registeruberblick - Numerische Reihenfolge

Reg. | RIW
Nr. Ro*)

Funktion

Kurze Beschreibung

1) Wertebereich
2) Resetwert
3) Querverweis

Verstarker-Kontrolle

000 R/W | Steuerregister Funktionen ein- und 1) 24-Bit unsigned
ausschalten 2)0
3) Seite 18
002 R/W | OPMODE OPMODE lesen und 1)0,1,4,8
auswahlen 2)8
(z. B. OPMODE 8 = 3) Seite 19
Position: Fahrsatze)
Referenzierung
003 R/W | NREF Parameter NREF le- 1)0...8
sen und Referenzfahrt- | 2) 5
modus auswahlen 3) Seite 85

Positionierung

004 R/W | Positioniermo- Positioniermodus le- 1)0..3,10...13
dus sen und auswahlen, 2)0
z. B. Absolut- oder Re- | 3) Seite 95
lativpositionierung
Uberwachung
005 R/W | Notrampe Rampenzeit fur Not- 1)0...32.767 ms

stopp-Situationen,
z. B. Fehlerreaktion

2) Letzter gespei-
cherter

und fir Kommando 5 DECSTOP
3) Seite 72
Verstarker-Kontrolle
006 R/W | Positionsauflo- Auflésung einer Mo- 1)0...8
sung torumdrehung 2)8
3) Seite 20
Achsdefinition
007 R/W | Achstyp Art des Achsentyps, 1)0..2
z. B. linear, rund, mo- | 2)0
dulo 3) Seite 56
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Reg. | RIW Funktion

Nr. Ro*)

Kurze Beschreibung

1) Wertebereich
2) Resetwert
3) Querverweis

Positionierung

008 R/W | Modulo-Fahrt-
richtung

Festlegung der Fahrt-
richtung bei Einstel-
lung des Achstyps auf
Modulo-Achsen.

10,1
2)1
3) Seite 96

Analogeingédnge

010 Ro | Analog IN1

Wert von Analogein-

1) -10.000...10.000

gang 1 lesen 2)0
3) Seite 79
011 Ro | Analog IN2 Wert von Analogein- 1) -10.000...10.000
gang 2 lesen 2)0
3) Seite 79
Positionierung
012 R/W | Rampentyp Einstellung des Ram- 1)0..10
pentyps 2)0
3) Seite 97
019 R/W | Tabellennum- Auswahl der Tabelle 1)0...1
mer 2)0
3) Seite 97
Lageregler
020 R/W | Lageregler - P- Lageregelung: Propor- | 1) 0 ... 25.000
Verstarkung tionale Verstarkung 2) Letzter gespei-
(KV) (KV) cherter KV/GP-
Wert
3) Seite 60
021 R/W | Lageregler - Ff- | Lageregelung: Feed- 1) 0 ... 50.000
Faktor forward-Faktor (Ge- 2) Letzter gespei-
schwindigkeitsvorsteu- cherter GPFFV-
erung) fir den Dreh- Wert
zahl-Istwert des Dreh- | 3) Seite 60

zahlregelkreises

Drehzahlregler

030 R/W | Drehzahl - P-

Drehzahlregelung:

1)0 ... (62.500 *

Verstarkung Proportionale Verstar- Reg. 031)
(KP) kung (KP) 2) Letzter gespei-
cherter KV/GV-
Wert
3) Seite 63
Jetter AG
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Reg. | RIW Funktion Kurze Beschreibung | 1) Wertebereich
Nr. | Ro* 2) Resetwert
3) Querverweis
Drehzahlregler
031 R/W | Drehzahl - Tn Drehzahlregelung: 1) 0, (Reg. 030) /
Integral-Zeitkonstante 62.500 ...
Tn 1.000.000 ms
2) Letzter gespei-
cherter GVTN-
Wert
3) Seite 63
032 R/W | Drehzahl - PID- | Drehzahlregelung: 1) 0 ... 30.000
T2 Filterelement (PID-T2) | 2) Letzter gespei-
Beeinflusst die propro- cherter PID-T2-
tionale Verstarkung bei Wert
mittleren Frequenzen 3) Seite 64
033 R/W | Drehzahl - PI- Drehzahlregelung: 1)0...1.000
PLUS PI-PLUS Element 2) Letzter gespei-
cherter PI-PLUS-
Wert
3) Seite 64
Stromregler
040 R/W | Strom - P-Ver- Stromregelung: Pro- 1) 10 ... 15.000
starkung portionale Verstar- 2) Letzter gespei-
kung (KP) cherter KP/
MLGQ-Wert
3) Seite 68
041 R/W | Strom -Tn Stromregelung: 1) 200 ... 2.000 ms
Integral-Zeitkonstante | 2) Letzter gespei-
Tn cherter KTN-Wert
3) Seite 68
048 R/W | Referenzfahrt- Stromregelung: Strom- | 1) 0 ... R127 mA
Strombegren- begrenzung nur fir die | 2) Letzter gespei-
zung Referenzfahrt und die cherter REFIP-
Wake & Shake-Funkti- Wert
on 3) Seite 69
Drezahlregler-Modus (OPMODE 0)
060 R/W | Sollgeschwin- Drehzahlsollwert 1) -8.388.608 ...
digkeit +8.388.607
2)0
3) Seite 110
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Reg.
Nr.

R/IW
Ro*

Funktion

Kurze Beschreibung

1) Wertebereich
2) Resetwert
3) Querverweis

Drehzahiregle

r

065

R/W

Start-Rampe

Startrampe im Dreh-
zahlregler

1)0...32.767 ms

2) Letzter gespei-
cherter ACC-
Wert

3)Seite 65

066

R/W

Stopp-Rampe

Stopprampe im Dreh-
zahlregler

1)0 ... 32.767 ms
2) Letzter gespei-
cherter DEC-

Wert
3)Seite 65

Status

096

Ro

Error 1

Fehlermeldung 1. Re-
gister

1) 24-Bit unsigned

2) Aktueller Fehler-
status

3) Seite 29

097

Ro

Error 2

Fehlermeldung 2. Re-
gister

1) 24-Bit unsigned

2) Aktueller Fehler-
status

3) Seite 37

Positionierung

098 Ro Positionierung Statusmeldung wah- 1) 24-Bit unsigned
Status 1 rend der Positionie- 2) Aktueller Positio-
rung (OPMODE 8) nierstatus
3) Seite 81
Status
099 Ro Verstarker Sta- | Statusmeldung 2. Re- | 1) 24-Bit unsigned
tus 2 gister 2)0
3) Seite 41
100 Ro Verstarker Sta- | Statusmeldung 1. Re- | 1) 24-Bit unsigned
tus 1 gister 2)0
3) Seite 47
Verstarker-Kontrolle
101 R/W | Kommandore- Zuletzt ausgefihrtes 1)0...255
gister Kommando lesenund | 2)0
Kommandos zum Aus- | 3) Seite 24

flhren schreiben
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Reg. | R'W Funktion Kurze Beschreibung | 1) Wertebereich
Nr. | Ro* 2) Resetwert
3) Querverweis
Positionierung
102 R/W | Zielposition Zielposition der PtP- 1) -8.388.608 ...
Positionierung +8.388.607 Ink.
2)0
3) Seite 98
103 R/W | Sollgeschwin- Sollgeschwindigkeitfur | 1)0 ... 32.767 1/min
digkeit Positionierungen 2) 300
3) Seite 99
105 R/W | Startrampe Startrampe fiir Positio- | 1) 0 ... 32.767 ms
nierungen 2) 1.000
3) Seite 100
106 R/W | Stopprampe Stopprampe fir Positi- | 1) 0 ... 32.767 ms
onierungen 2)1.000
3) Seite 101
107 R/W | Zielfenster Zielfenster zur Definiti- | 1) 0 ... 8.388.607
on des IN-POS-Bits in Ink.
R100 2)0
3) Seite 102
Lageregler
109 Ro | Istposition Aktuelle Istposition 1) -8.388.608 ...
+8.388.607 Ink.
2) Aktuelle
Istposition
3) Seite 61
Drehzahliregler
111 Ro | Soll-Drehzahl Sollgeschwindigkeit 1)-32.768 ...
des Drehzahlreglers +32.767 1/min
2)0
3) Seite 66
112 Ro | Ist-Drehzahl Istgeschwindigkeitdes | 1)-32.768 ...
Drehzahlreglers +32.767 1/min
2) Aktuelle Istge-
schwindigkeit
3) Seite 66
113 R/W | Drehzahlfilter Drehzahilfilter fir die 12,3
Anzeige der Istge- 2)2
schwindigkeit ein- und | 3) Seite 67

ausschalten

Jetter AG
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Reg.
Nr.

R/IW
Ro*

Funktion

Kurze Beschreibung

1) Wertebereich
2) Resetwert
3) Querverweis

Uberwachung

114

R/W

Software-End-
schalter - Nega-
tiv

Negativer Soft-
wareendschalter

1) -8.388.608 ...
+8.388.607 Ink.

2) Letzter gespei-
cherter SEW1-
Wert

3) Seite 73

115

R/W

Software-End-
schalter - Positiv

Positiver Softwareend-
schalter

1) -8.388.608 ...
+8.388.607 Ink.

2) Letzter gespei-
cherter SEW2-
Wert

3) Seite 73

Motor

116

R/W

Phasen-Offset

Wert der elektrischen
Phase bzw. Feedback-
Offset des Motors

1)0...360°

2) Letzter gespei-
cherter
MPHASE-Wert

3) Seite 58

Drehzahiregle

r

118

R/W

Max. Geschwin-
digkeit

Geschwindigkeit be-
grenzen (Enddrehzahl)

1) 0 ... MSPEED-
Wert 1/min

2) Letzter gespei-
cherter VLIM-
Wert

3) Seite 67

Lageregler

119

Ro

Aktueller
Schleppfehler

Wert des aktuellen
Schleppfehlers

1) -8.388.608 ...
+8.388.607 Ink.
2) Aktueller
Schleppfehler
3) Seite 61

120

R/W

Schleppfehler-
grenze

Wert der Schleppfeh-
lergrenze lesen und
schreiben

1) 0 ... +8.388.607
Ink.

2) Letzter gespei-
cherter PEMAX-
Wert

3) Seite 62
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Reg.
Nr.

R/IW
Ro*

Funktion

Kurze Beschreibung

1) Wertebereich
2) Resetwert
3) Querverweis

Motor

123

R/W

Polpaarzahl

Polpaarzahl des Mo-
tors

1)2,4,6, ..., 256

2) Letzter gespei-
cherter MPOLES-
Wert /2

3) Seite 58

Stromregler

125

Ro

Stromsollwert

Stromsollwert des
Stromreglers

1)-/+ Maximalstrom
Verstarker mA

2)0

3) Seite 69

127

R/W

Maximale
Stromgrenze

Wert der maximalen
Stromgrenze lesen
und schreiben

1) 0 ... Maximal-
strom Verstarker
mA

2) Letzter gespei-
cherter IPEAK-
Wert

3) Seite 70

130

R/W

Dauerstrom

Effektiver Dauerstrom
des Verstarkers

1) 0 ... Maximaldau-
erstrom Verstar-
ker mA

2) Letzter gespei-
cherter ICONT-
Wert

3) Seite 70

131

Ro

Ist-Strom

Effektiver Ist-Strom
des Verstarkers

1) 0 ... Maximal-
strom Verstarker
mA

2) Aktueller Strom-
Istwert

3) Seite 70

Revers

ier-Funktion

132

R/W

Reversieren -
Anfangsposition

Anfangsposition des
Reversiermodus

1) -8.388.608 ...
+8.388.607 Ink.

2) Letzter gespei-
cherter SRND-
Wert / 256

3) Seite 88
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Reg. | R'W Funktion Kurze Beschreibung | 1) Wertebereich
Nr. | Ro* 2) Resetwert
3) Querverweis
Reversier-Funktion
133 R/W | Reversieren - Endposition des Re- 1) -8.388.608 ...
Endposition versiermodus +8.388.607 Ink.
2) Letzter gespei-
cherter ERND-
Wert / 256
3) Seite 89
134 R/W | Reversieren - Wartezeit Reversier- 1)0...65.535 ms
Wartezeit modus 2)0
3) Seite 89
CAM-Funktion - Masterposition
143 R/W | Masternummer Masternummer firden | 1) 0, 21...41
Empfang der Master- 2)0
daten Uber den Sys- 3) Seite 123
tembus
Elektrisches Getriebe
156 R/W | Faktor Wert des Faktors fir 1) -32.768 ...
den Nachlaufreglermo- +32.767
dus (elektrisches Ge- 2) Letzter gespei-
triebe) in OPMODE 4 cherter GEARO-
Wert
3) Seite 113
157 R/W | Divisor Wert des Divisors fir 1)-32.768 ...
den Nachlaufreglermo- +32.767
dus (elektrisches Ge- 2) Letzter gespei-
triebe) in OPMODE 4 cherter GEARI-
Wert
3) Seite 114
CAM-Funktion - Masterposition
158 R/W | Minimale Mas- Maximale negative 1) -8.388.608 ...
terposition Master-Position fiir die +8.388.607 Ink.
CAM-Funktion 2)-8.388.608
3) Seite 123
159 R/W | Maximale Mas- | Maximale positive 1) -8.388.608 ...
terposition Master-Position fir die +8.388.607 Ink.
CAM-Funktion 2) +8.388.607
3) Seite 123
Jetter AG
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Reg.
Nr.

R/IW
Ro*

Funktion

Kurze Beschreibung

1) Wertebereich
2) Resetwert
3) Querverweis

Verstarker-Kontrolle

160 R/W | ENCMODE ENCMODE festlegen 1)0,1,2,3
2) Letzter im
EEPROM gespei-
cherter ENCMO-
DE-Wert
3)Seite 27
Oszi-Funktion
170 R/W | Oszi-Kanale Angabe der Oszi-Ka- 12,3
nale. Dadurch wird 2)3
Festlegung, wie viel 3) Seite 104
Werte pro Kanal aufge-
zeichnet werden kon-
nen.
Referenzierung
171 R/W | Referenzpunkt- | Referenzpunkt auf ei- 1) -8.388.608 ...
verschiebung nen beliebigen Wert +8.388.607 Ink.
setzen, an der aktuel- | 2)0
len Position. 3) Seite 86
Achsdefinition
184 R/W | Max. negative Max. negative Position | 1)-8.388.608 ...
Position des Modulobereichs +8.388.607 Ink.
2) Letzter gespei-
cherter SRND-
Wert / 256
3) Seite 57
185 R/W | Max. positive Max. positive Position | 1)-8.388.608 ...
Position des Modulobereichs +8.388.607 Ink.
2) Letzter gespei-
cherter ERND-
Wert / 256
3) Seite 57
Capture-Funktion
186 Ro Positionswert Positionswert zum 1) -8.388.608 ...
PSTOP Zeitpunkt als der digi- +8.388.607Ink.
tale Eingang 3 2)0
(PSTOP) gecaptured 3) Seite 109

hat
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Reg.
Nr.

R/IW
Ro*

Funktion

Kurze Beschreibung

1) Wertebereich
2) Resetwert
3) Querverweis

Capture-Funktion

187 Ro Positionswert Positionswert zum 1) -8.388.608 ...
NSTOP Zeitpunkt als der digi- +8.388.607 Ink.
tale Eingang 4 2)0
(NSTOP) gecaptured 3) Seite 109
hat
188 Ro Positionswert Positionswert zum 1) -8.388.608 ...
DIGITAL-IN2 Zeitpunkt als der digi- +8.388.607 Ink.
tale Eingang 2 gecap- | 2)0
tured hat 3) Seite 109
189 Ro Positionswert Positionswert zum 1) -8.388.608 ...
DIGITAL-IN1 Zeitpunkt als der digi- +8.388.607 Ink.
tale Eingang 1 gecap- | 2)0
tured hat 3) Seite 109
CAM-Funktion - Masterposition
195 Ro Master-Position | Position der Master- 1) -8.388.608 ...
achse, innerhalb der +8.388.607 Ink.
Modulo-Grenzen 2) -
R158, R159. 3) Seite 124
196 Ro Master-Ge- Aktuelle Geschwindig- | 1) -32.768 ...
schwindigkeit keit der Masterachse. 32.767 1/min
2)0
3) Seite 124
Firmware-Version
198 Ro Build-Version Zwischenversion der 1) 0...999
Systembusanbindung | 2) Zwischenversion
0 => Offizielle Firm- 3) Seite 79
ware
<> (0 => Beta-Version
199 Ro Firmware-Versi- | Firmware-Version der 1)0 ... +8.388.607

on

Systembusanbindung

2) 100 * Firmware-
Version
3) Seite 80

Stromregler

231

Ro

Ist-Strom - Ge-
lattet

Effektiver Ist-Strom
des Verstarkers, mit
Zeitkonstante von
250 ps gefiltert

1) 0 ... Maximal-
strom Verstarker
mA

2) Aktueller Strom-
Istwert

3) Seite 71
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Reg. | RIW Funktion Kurze Beschreibung | 1) Wertebereich
Nr. | Ro* 2) Resetwert
3) Querverweis
CAM-Funktion
300 R/W | CAM - Uberge- Ein-/Ausschalten der 1) 24-Bit unsigned
ordnete Steue- CAM-Funktion und Art | 2) 0
rung der Positionseingabe 3) Seite 118
307 R/W | CAM - Aktuelle Gerade vom JM-6xx 1)0...99
CAM bearbeitete CAM 2)0
3) Seite 118
308 R/W | CAM - Auswahl | Auswahl einer CAM 1)0...99
CAM-Parameter | zur Parametereingabe | 2) 0
3) Seite 118
309 R/W | CAM - Negative | Negative Position der 1) -8.388.608 ...
Position ausgewahlten CAM +8.388.607 Ink.
festlegen 2)0
3) Seite 119
310 R/W | CAM - Positive Positive Position der 1) -8.388.608 ...
Position ausgewahlten CAM +8.388.607 Ink.
festlegen 2)0
3) Seite 119
311 R/W | CAM - Register- | Fir die ausgewahlte 1) 60, 101, 102,
nummer CAM eine Register- 103, 156, 157
nummer definieren 2) 199
3) Seite 119
312 R/W | CAM - Register- | Fir die ausgewahlte 1) -8.388.608 ...
wert CAM einen Register- +8.388.607
wert definieren 2)0
3) Seite 120
313 R/W | CAM - CAM- Ausgewahlte CAM gul- | 1) 24-Bit unsigned
Steuerung tig oder nicht gultig set- | 2) 0
zen 3) Seite 120
Verstarker-Kontrolle
390 R/W | EXTPOS Festlegen des ASCII- 1)0..4
Parameters EXTPOS, | 2) Letzter gespei-
mit Verstarker-Reset cherter EXTPOS-
Wert
3) Seite 28
Status
501 Ro Gerate-Nenn- Nennstrom des Gera- | 1) 1.500 ...
strom tes 70.000 mA
2) DICONT-Wert
3) Seite 54
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Reg. | RIW Funktion Kurze Beschreibung | 1) Wertebereich
Nr. | Ro* 2) Resetwert
3) Querverweis
Capture-Funktion
510 R/W | Input Polaritdten | Festlegen der Ein- 1) 24-Bit unsigned
gangs-Polaritat 2) FFFFFFh
3)Seite 106
511 Ro Log. Zustand Zeigt an, ob der Zu- 1) 24-Bit unsigned
der Eingange stand der digitalen Ein- | 2) Aktueller Zu-
gange aktiv oder nicht stand
aktiv ist 3) Seite 107
512 R/W | Capture Aus- Wahlt aus, welcher di- | 1) 24-Bit unsigned
wahl gitale Eingang als Cap- | 2) 0
ture-Eingang verwen- | 3) Seite 107
det wird
513 Ro Capture Status Zeigt an, welcher Cap- | 1) 24-Bit unsigned
ture-Eingang gecaptu- | 2) FFFFFFh
red hat 3) Seite 108
514 R/W | Capture Flan- Definieren, ob bei pos. | 1) 24-Bit unsigned
kendefinition oder neg. Flanke ge- 2) FFFFFFh
captured wird 3) Seite 108
Uberwachung
546 R/W | Uberwachungs- | Drehzahlschwelle fir 1)0..12*
schwelle - Kom- | die Kommutierungs- MSPEED 1/min
mutierungsfeh- | fehleriiberwachung 2) Letzter gespei-
ler zum Auslésen des cherter VCOMM-
Kommutierungsfeh- Wert
lers F25 3) Seite 74
560 Ro Aktuelle Zwi- Aktuelle Zwischen- 1)0..900V
schenkreisspan- | kreisspannung 2)0
nung 3) Seite 75
562 Ro Aktuelle Motor- | Aktuelle Motortempe- 1) 0 ... 10.000 Ohm
temperatur ratur 2)0
3) Seite 75
563 Ro Aktuelle Kihl- Aktuelle Kiihlkorper- 1)-20...90 °C
korpertempera- | temperatur 2)0
tur 3) Seite 75
564 Ro Aktuelle Ballast- | Aktuelle Ballastleis- 1)0...1.500 W
leistung tung 2)0
3) Seite 76
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Reg. | RIW Funktion Kurze Beschreibung | 1) Wertebereich
Nr. | Ro* 2) Resetwert
3) Querverweis
Motor
565 Ro Motorwellenstel- | Aktuelle Stellung der 1)-180...180 °
lung Motorwelle 2) aktuelle Motor-
wellenstellung
3) Seite 59
Uberwachung
568 Ro Aktuelle Innen- | Aktuelle 1)-20...90 °C
temperatur Innentemperatur 2)0
3) Seite 76
601 Ro Abschaltschwel- | Schwelle, bei der der 1)-20...90 °C
le Kuihlkérper- Kihlkorpertemperatur- | 2) Letzter gespei-
temperatur Fehler FO1 ausgel6st cherter MAX-
werden soll TEMPH-Wert
3) Seite 76
603 Ro Abschaltschwel- | Schwelle, bei der der 1) 0 ... 6.000 Ohm
le Motortempe- Motortemperatur-Feh- | 2) Letzter gespei-
ratur ler FO6 ausgel6st wer- | cherter MAX-
den soll TEMPM-Wert
3) Seite 77
605 Ro Abschaltschwel- | Schwelle, bei der der 1)0...1.500 W
le Ballastleis- Ballast-Fehler F18 2) Letzter gespei-
tung ausgel6st werden soll | cherter PBALMAX-
Wert
3) Seite 77
643 Ro Aktueller I7t- Aktueller Wert der I2t- 1)0... 100 %
Wert Auswertung 2)0
3) Seite 78
644 R/W | It-Warnschwel- | Aktuelle Warnschwel- | 1) 0 ... 100 %
le le, bei der die I’t-War- | 2) Letzter gespei-
nung n01 ausgeldst cherter I2TLIM-
wird Wert
3) Seite 78

Jetter AG
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Anhang G: Registerubersicht - Funkt.

Reihenfolge
*) R/W: Read/Write; Ro: Read only
Registeruberblick - Funktionale Reihenfolge
Reg. | RIW Funktion Kurze Beschreibung | 1) Wertebereich
Nr. | Ro* 2) Resetwert
3) Querverweis
Verstarker-Kontrolle
000 R/W | Steuerregister Funktionen ein- und 1) 24-Bit unsigned
ausschalten 2)0
3) Seite 18
002 R/W | OPMODE OPMODE lesen und 1)0,1,4,8
auswahlen 2)8
(z. B. OPMODE 8 = 3) Seite 19
Position: Fahrsatze)
006 R/W | Positionsauflo- Auflésung einer Mo- 1)0..8
sung torumdrehung 2)8
3) Seite 20
101 R/W | Kommandore- Zuletzt ausgefiihrtes 1)0...255
gister Kommando lesenund | 2)0
Kommandos zum Aus- | 3) Seite 24
fihren schreiben
160 R/W | ENCMODE ENCMODE festlegen 1)0,1,2,3
2) Letzter im
EEPROM gespei-
cherter ENCMO-
DE-Wert
3)Seite 27
390 R/W | EXTPOS Festlegen des ASCII- 1)0..4
Parameters EXTPOS, | 2) Letzter gespei-
mit Verstarker-Reset cherter EXTPOS-
Wert
3) Seite 28
Status
096 Ro Error 1 Fehlermeldung 1. Re- | 1) 24-Bit unsigned
gister 2) Aktueller Fehler-
status
3) Seite 29
097 Ro Error 2 Fehlermeldung 2. Re- | 1) 24-Bit unsigned
gister 2) Aktueller Fehler-
status
3) Seite 37
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Reg. | R'W Funktion Kurze Beschreibung | 1) Wertebereich
Nr. | Ro* 2) Resetwert
3) Querverweis
Status
099 Ro Verstarker Sta- | Statusmeldung 2. Re- | 1) 24-Bit unsigned
tus 2 gister 2)0
3) Seite 41
100 Ro Verstarker Sta- | Statusmeldung 1. Re- | 1) 24-Bit unsigned
tus 1 gister 2)0
3) Seite 47
501 Ro Gerate-Nenn- Nennstrom des Gera- | 1) 1.500 ...
strom tes 70.000 mA
2) DICONT-Wert
3) Seite 54
Achsdefinition
007 R/W | Achstyp Art des Achsentyps, 1)0..2
z.B. linear, rund, mo- | 2)0
dulo 3) Seite 56
184 R/W | Max. negative Max. negative Position | 1)-8.388.608 ...
Position des Modulobereichs +8.388.607 Ink.
2) Letzter gespei-
cherter SRND-
Wert / 256
3) Seite 57
185 R/W | Max. positive Max. positive Position | 1)-8.388.608 ...
Position des Modulobereichs +8.388.607 Ink.
2) Letzter gespei-
cherter ERND-
Wert / 256
3) Seite 57
Motor
116 R/W | Phasen-Offset Wert der elektrischen 1)0...360°
Phase bzw. Feedback- | 2) Letzter gespei-
Offset des Motors cherter
MPHASE-Wert
3) Seite 58
123 R/W | Polpaarzahl Polpaarzahl des Mo- 1)2,4,6, ..., 256
tors 2) Letzter gespei-
cherter MPOLES-
Wert / 2
3) Seite 58
565 Ro Motorwellenstel- | Aktuelle Stellung der 1)-180...180 °

lung

Motorwelle

2) aktuelle Motor-
wellenstellung
3) Seite 59

Jetter AG



JetMove 600

Jetter AG

Anhang

Reg. | R'W Funktion Kurze Beschreibung | 1) Wertebereich
Nr. | Ro* 2) Resetwert
3) Querverweis
Lageregler
020 R/W | Lageregler - P- Lageregelung: Propor- | 1) 0 ... 25.000
Verstarkung tionale Verstarkung 2) Letzter gespei-
(KV) (KV) cherter KV/GP-
Wert
3) Seite 60
021 R/W | Lageregler - Ff- | Lageregelung: Feed- 1) 0 ... 50.000
Faktor forward-Faktor (Ge- 2) Letzter gespei-
schwindigkeitsvorsteu- cherter GPFFV-
erung) fur den Dreh- Wert
zahl-Istwert des Dreh- | 3) Seite 60
zahlregelkreises
109 Ro Istposition Aktuelle Istposition 1) -8.388.608 ...
+8.388.607 Ink.
2) Aktuelle
Istposition
3) Seite 61
119 Ro Aktueller Wert des aktuellen 1) -8.388.608 ...
Schleppfehler Schleppfehlers +8.388.607 Ink.
2) Aktueller
Schleppfehler
3) Seite 61
120 R/W | Schileppfehler- Wert der Schleppfeh- 1)0 ... +8.388.607
grenze lergrenze lesen und Ink.
schreiben 2) Letzter gespei-

cherter PEMAX-
Wert
3) Seite 62

Drehzahlregler

030 R/W | Drehzahl - P- Drehzahlregelung: 1)0 ... (62.500 *
Verstarkung Proportionale Verstar- Reg. 031)
(KP) kung (KP) 2) Letzter gespei-
cherter KV/GV-
Wert
3) Seite 63
031 R/W | Drehzahl - Tn Drehzahlregelung: 1) 0, (Reg. 030) /

Integral-Zeitkonstante
Tn

62.500 ...
1.000.000 ms
2) Letzter gespei-
cherter GVTN-

Wert
3) Seite 63
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Reg. | R'W Funktion Kurze Beschreibung | 1) Wertebereich
Nr. | Ro* 2) Resetwert
3) Querverweis
Drehzahlregler
032 R/W | Drehzahl - PID- | Drehzahlregelung: 1) 0 ... 30.000
T2 Filterelement (PID-T2) | 2) Letzter gespei-
Beeinflusst die propro- cherter PID-T2-
tionale Verstarkung bei Wert
mittleren Frequenzen 3) Seite 64
033 R/W | Drehzahl - PI- Drehzahlregelung: 1)0...1.000
PLUS PI-PLUS Element 2) Letzter gespei-
cherter PI-PLUS-
Wert
3) Seite 64
065 R/W | Start-Rampe Startrampe im Dreh- 1)0...32.767 ms
zahlregler 2) Letzter gespei-
cherter ACC-
Wert
3)Seite 65
066 R/W | Stopp-Rampe Stopprampe im Dreh- 1)0...32.767 ms
zahlregler 2) Letzter gespei-
cherter DEC-
Wert
3)Seite 65
111 Ro | Soll-Drehzahl Sollgeschwindigkeit 1)-32.768 ...
des Drehzahlreglers +32.767 1/min
2)0
3) Seite 66
112 Ro Ist-Drehzahl Istgeschwindigkeitdes | 1)-32.768 ...
Drehzahlreglers +32.767 1/min
2) Aktuelle Istge-
schwindigkeit
3) Seite 66
113 R/W | Drehzahilfilter Drehzahlfilter fur die 12,3
Anzeige der Istge- 2)2
schwindigkeit ein- und | 3) Seite 67
ausschalten
118 R/W | Max. Geschwin- | Geschwindigkeit be- 1) 0 ... MSPEED-
digkeit grenzen (Enddrehzahl) Wert 1/min
2) Letzter gespei-
cherter VLIM-
Wert
3) Seite 67
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Reg. | R'W Funktion Kurze Beschreibung | 1) Wertebereich
Nr. | Ro* 2) Resetwert
3) Querverweis
Stromregler
040 R/W | Strom - P-Ver- Stromregelung: Pro- 1) 10 ... 15.000
stérkung portionale Verstar- 2) Letzter gespei-
kung (KP) cherter KP/
MLGQ-Wert
3) Seite 68
041 R/W | Strom - Tn Stromregelung: 1) 200 ... 2.000 ms
Integral-Zeitkonstante | 2) Letzter gespei-
Tn cherter KTN-Wert
3) Seite 68
048 R/W | Referenzfahrt- Stromregelung: Strom- | 1) 0 ... R127 mA
Strombegren- begrenzung nur fir die | 2) Letzter gespei-
zung Referenzfahrt und die cherter REFIP-
Wake & Shake-Funkti- Wert
on 3) Seite 69
125 Ro Stromsollwert Stromsollwert des 1)-/+ Maximalstrom
Stromreglers Verstarker mA
2)0
3) Seite 69
127 R/W | Maximale Wert der maximalen 1) 0 ... Maximal-
Stromgrenze Stromgrenze lesen strom Verstarker
und schreiben mA
2) Letzter gespei-
cherter IPEAK-
Wert
3) Seite 70
130 R/W | Dauerstrom Effektiver Dauerstrom | 1) 0 ... Maximaldau-
des Verstarkers erstrom Verstar-
ker mA
2) Letzter gespei-
cherter ICONT-
Wert
3) Seite 70
131 Ro Ist-Strom Effektiver Ist-Strom 1) 0 ... Maximal-
des Verstarkers strom Verstarker
mA
2) Aktueller Strom-
Istwert
3) Seite 70
231 Ro Ist-Strom - Ge- Effektiver Ist-Strom 1) 0 ... Maximal-
lattet des Verstarkers, mit strom Verstarker
Zeitkonstante von mA
250 us gefiltert 2) Aktueller Strom-
Istwert
3) Seite 71
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Reg. | RIW Funktion Kurze Beschreibung | 1) Wertebereich
Nr. | Ro* 2) Resetwert
3) Querverweis
Uberwachung
005 R/W | Notrampe Rampenzeit fir Not- 1)0...32.767 ms
stopp-Situationen, 2) Letzter gespei-
z. B. Fehlerreaktion cherter
und fir Kommando 5 DECSTOP
3) Seite 72
114 R/W | Software-End- Negativer Soft- 1) -8.388.608 ...
schalter - Nega- | wareendschalter +8.388.607 Ink.
tiv 2) Letzter gespei-
cherter SEW1-
Wert
3) Seite 73
115 R/W | Software-End- Positiver Softwareend- | 1) -8.388.608 ...
schalter - Positiv | schalter +8.388.607 Ink.
2) Letzter gespei-
cherter SEW2-
Wert
3) Seite 73
546 R/W | Uberwachungs- | Drehzahlschwelle fir 1)0..12*
schwelle - Kom- | die Kommutierungs- MSPEED 1/min
mutierungsfeh- | fehlerliiberwachung 2) Letzter gespei-
ler zum Auslosen des cherter VCOMM-
Kommutierungsfeh- Wert
lers F25 3) Seite 74
560 Ro Aktuelle Zwi- Aktuelle Zwischen- 1)0..900V
schenkreisspan- | kreisspannung 2)0
nung 3) Seite 75
562 Ro Aktuelle Motor- | Aktuelle Motortempe- 1) 0 ... 10.000 Ohm
temperatur ratur 2)0
3) Seite 75
563 Ro Aktuelle Kuhl- Aktuelle Kiihlkorper- 1)-20...90 °C
koérpertempera- | temperatur 2)0
tur 3) Seite 75
564 Ro Aktuelle Ballast- | Aktuelle Ballastleis- 1)0...1.500 W
leistung tung 2)0
3) Seite 76
568 Ro Aktuelle Innen- | Aktuelle 1)-20...90 °C
temperatur Innentemperatur 2)0
3) Seite 76
601 Ro Abschaltschwel- | Schwelle, bei der der 1)-20...90 °C
le Kiihlkérper- Kihlkérpertemperatur- | 2) Letzter gespei-
temperatur Fehler FO1 ausgel6st cherter MAX-
werden soll TEMPH-Wert
3) Seite 76
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Reg. | R'W Funktion Kurze Beschreibung | 1) Wertebereich
Nr. | Ro* 2) Resetwert
3) Querverweis
Uberwachung
603 Ro Abschaltschwel- | Schwelle, bei der der 1) 0 ... 6.000 Ohm
le Motortempe- Motortemperatur-Feh- | 2) Letzter gespei-
ratur ler FO6 ausgel6st wer- | cherter MAX-
den soll TEMPM-Wert
3) Seite 77
605 Ro Abschaltschwel- | Schwelle, bei der der 1)0...1.500 W
le Ballastleis- Ballast-Fehler F18 2) Letzter gespei-
tung ausgel6st werden soll | cherter PBALMAX-
Wert
3) Seite 77
643 Ro Aktueller I7t- Aktueller Wert der I2t- 1)0... 100 %
Wert Auswertung 2)0
3) Seite 78
644 R/W | It-Warnschwel- | Aktuelle Warnschwel- | 1) 0 ... 100 %

le

le, bei der die I1?t-War-
nung n01 ausgeldst

2) Letzter gespei-
cherter I2TLIM-

wird Wert
3) Seite 78

Referenzierung
003 R/W | NREF Parameter NREF le- 1)0...8

sen und Referenzfahrt- | 2) 5

modus auswahlen 3) Seite 85
171 R/W | Referenzpunkt- | Referenzpunkt auf ei- 1) -8.388.608 ...

verschiebung nen beliebigen Wert +8.388.607 Ink.
setzen, an der aktuel- | 2)0
len Position. 3) Seite 86

Positionierung

004 R/W | Positioniermo- Positioniermodus le- 1)0..3,10...13
dus sen und auswahlen, 2)0
z. B. Absolut- oder Re- | 3) Seite 95
lativpositionierung
008 R/W | Modulo-Fahrt- Festlegung der Fahrt- | 1)0, 1
richtung richtung bei Einstel- 2)1
lung des Achstyps auf | 3) Seite 96
Modulo-Achsen.
012 R/W | Rampentyp Einstellung des Ram- 1)0...10
pentyps 2)0
3) Seite 97
019 R/W | Tabellenummer | Auswahl der Tabelle 1)0...1
2)0
3) Seite 97
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Reg.
Nr.

R/IW
Ro*

Funktion

Kurze Beschreibung

1) Wertebereich
2) Resetwert
3) Querverweis

Positionierung

098 Ro Positionierung Statusmeldung wah- 1) 24-Bit unsigned
Status 1 rend der Positionie- 2) Aktueller Positio-
rung (OPMODE 8) nierstatus
3) Seite 81
102 R/W | Zielposition Zielposition der PtP- 1) -8.388.608 ...
Positionierung +8.388.607 Ink.
2)0
3) Seite 98
103 R/W | Sollgeschwin- Sollgeschwindigkeitfir | 1)0... 32.767 1/min
digkeit Positionierungen 2) 300
3) Seite 99
105 R/W | Startrampe Startrampe fur Positio- | 1) 0 ... 32.767 ms
nierungen 2) 1.000
3) Seite 100
106 R/W | Stopprampe Stopprampe fir Positi- | 1) 0 ... 32.767 ms
onierungen 2) 1.000
3) Seite 101
107 R/W | Zielfenster Zielfenster zur Definiti- | 1) 0 ... 8.388.607
on des IN-POS-Bits in Ink.
R100 2)0
3) Seite 102
Reversier-Funktion
132 R/W | Reversieren - Anfangsposition des 1) -8.388.608 ...
Anfangsposition | Reversiermodus +8.388.607 Ink.
2) Letzter gespei-
cherter SRND-
Wert / 256
3) Seite 88
133 R/W | Reversieren - Endposition des Re- 1) -8.388.608 ...
Endposition versiermodus +8.388.607 Ink.
2) Letzter gespei-
cherter ERND-
Wert / 256
3) Seite 89
134 R/W | Reversieren - Wartezeit Reversier- 1)0...65.535 ms
Wartezeit modus 2)0
3) Seite 89
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Reg. | RIW Funktion Kurze Beschreibung | 1) Wertebereich
Nr. | Ro* 2) Resetwert
3) Querverweis
Oszi-Funktion
170 R/W | Oszi-Kanale Angabe der Oszi-Ka- 12,3
nale. Dadurch wird 2)3
Festlegung, wie viel 3) Seite 104
Werte pro Kanal aufge-
zeichnet werden kon-
nen.
Capture-Funktion
186 Ro Positionswert Positionswert zum 1) -8.388.608 ...
PSTOP Zeitpunkt als der digi- +8.388.607 Ink.
tale Eingang 3 2)0
(PSTOP) gecaptured 3) Seite 109
hat
187 Ro Positionswert Positionswert zum 1) -8.388.608 ...
NSTOP Zeitpunkt als der digi- +8.388.607 Ink.
tale Eingang 4 2)0
(NSTOP) gecaptured 3) Seite 109
hat
188 Ro Positionswert Positionswert zum 1) -8.388.608 ...
DIGITAL-IN2 Zeitpunkt als der digi- +8.388.607 Ink.
tale Eingang 2 gecap- | 2)0
tured hat 3) Seite 109
189 Ro Positionswert Positionswert zum 1) -8.388.608 ...
DIGITAL-IN1 Zeitpunkt als der digi- +8.388.607 Ink.
tale Eingang 1 gecap- | 2)0
tured hat 3) Seite 109
510 R/W | Input Polaritaten | Festlegen der Ein- 1) 24-Bit unsigned
gangs-Polaritat 2) FFFFFFh
3)Seite 106
511 Ro Log. Zustand Zeigt an, ob der Zu- 1) 24-Bit unsigned
der Eingange stand der digitalen Ein- | 2) Aktueller Zu-
gange aktiv oder nicht stand
aktiv ist 3) Seite 107
512 R/W | Capture Aus- Wahlt aus, welcher di- | 1) 24-Bit unsigned
wahl gitale Eingang als Cap- | 2) 0
ture-Eingang verwen- | 3) Seite 107
det wird
513 Ro Capture Status Zeigt an, welcher Cap- | 1) 24-Bit unsigned
ture-Eingang gecaptu- | 2) FFFFFFh
red hat 3) Seite 108
514 R/W | Capture Flan- Definieren, ob bei pos. | 1) 24-Bit unsigned
kendefinition oder neg. Flanke ge- 2) FFFFFFh
captured wird 3) Seite 108
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Reg. | R'W Funktion Kurze Beschreibung | 1) Wertebereich
Nr. | Ro* 2) Resetwert
3) Querverweis
Drezahlregler-Modus (OPMODE 0)
060 R/W | Sollgeschwin- Drehzahlsollwert 1) -8.388.608 ...
digkeit +8.388.607
2)0
3) Seite 110
Elektrisches Getriebe
156 R/W | Faktor Wert des Faktors fir 1) -32.768 ...
den Nachlaufreglermo- +32.767
dus (elektrisches Ge- 2) Letzter gespei-
triebe) in OPMODE 4 cherter GEARO-
Wert
3) Seite 113
157 R/W | Divisor Wert des Divisors fir 1)-32.768 ...
den Nachlaufreglermo- +32.767
dus (elektrisches Ge- 2) Letzter gespei-
triebe) in OPMODE 4 cherter GEARI-
Wert
3) Seite 114

CAM-Funktion

300 R/W | CAM - Uberge- Ein-/Ausschalten der 1) 24-Bit unsigned
ordnete Steue- CAM-Funktion und Art | 2) 0
rung der Positionseingabe 3) Seite 118
307 R/W | CAM - Aktuelle Gerade vom JM-6xx 1)0...99
CAM bearbeitete CAM 2)0
3) Seite 118
308 R/W | CAM - Auswahl | Auswahl einer CAM 1)0...99
CAM-Parameter | zur Parametereingabe | 2)0
3) Seite 118
309 R/W | CAM - Negative | Negative Position der 1) -8.388.608 ...
Position ausgewahlten CAM +8.388.607 Ink.
festlegen 2)0
3) Seite 119
310 R/W | CAM - Positive Positive Position der 1) -8.388.608 ...
Position ausgewahlten CAM +8.388.607 Ink.
festlegen 2)0
3) Seite 119
311 R/W | CAM - Register- | Fir die ausgewahlte 1) 60, 101, 102,
nummer CAM eine Register- 103, 156, 157
nummer definieren 2) 199
3) Seite 119
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Reg. | RIW
Nr. Ro*)

Funktion

Kurze Beschreibung

1) Wertebereich
2) Resetwert
3) Querverweis

CAM-Funktion

312 R/W | CAM - Register- | Fir die ausgewahlte 1) -8.388.608 ...
wert CAM einen Register- +8.388.607
wert definieren 2)0
3) Seite 120
313 R/W | CAM - CAM- Ausgewahlte CAM gil- | 1) 24-Bit unsigned
Steuerung tig oder nicht gultig set- | 2) 0
zen 3) Seite 120
CAM-Funktion - Masterposition
143 R/W | Masternummer | Masternummerfirden | 1)0, 21...41
Empfang der Master- 2)0
daten Uber den Sys- 3) Seite 123
tembus
158 R/W | Minimale Mas- Maximale negative 1) -8.388.608 ...
terposition Master-Position fir die +8.388.607 Ink.
CAM-Funktion 2) -8.388.608
3) Seite 123
159 R/W | Maximale Mas- | Maximale positive 1) -8.388.608 ...
terposition Master-Position fir die +8.388.607 Ink.
CAM-Funktion 2) +8.388.607
3) Seite 123
195 Ro Master-Position | Position der Master- 1) -8.388.608 ...
achse, innerhalb der +8.388.607 Ink.
Modulo-Grenzen 2)-
R158, R159. 3) Seite 124
196 Ro Master-Ge- Aktuelle Geschwindig- | 1)-32.768...32.767
schwindigkeit keit der Masterachse. 1/min

2)0
3) Seite 124

Analogeingange

010 Ro | Analog IN1 Wert von Analogein- 1) -10.000...10.000
gang 1 lesen 2)0
3) Seite 79
011 Ro | Analog IN2 Wert von Analogein- 1) -10.000...10.000
gang 2 lesen 2)0
3) Seite 79
Firmware-Version
198 Ro Build-Version Zwischenversion der 1)0...999
Systembusanbindung | 2) Zwischenversion
0 => Offizielle Firm- 3) Seite 79

ware
<> (0 => Beta-Version
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Reg. | RIW Funktion Kurze Beschreibung | 1) Wertebereich
Nr. | Ro* 2) Resetwert
3) Querverweis

Firmware-Version

199 Ro Firmware-Versi- | Firmware-Version der 1)0 ... +8.388.607

on Systembusanbindung | 2) 100 * Firmware-
Version

3) Seite 80
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