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Die Firma Jetter AG behaélt sich das Recht vor, Anderungen an ihren Produkten vor-
zunehmen, die der technischen Weiterentwicklung dienen. Diese Anderungen wer-
den nicht notwendigerweise in jedem Einzelfall dokumentiert.

Diese Benutzer-Information und die darin enthaltenen Informationen wurden mit der
gebotenen Sorgfalt zusammengestellt. Die Firma Jetter AG Gbernimmt jedoch keine
Gewahr fir Druckfehler oder andere Fehler oder daraus entstehende Schaden.

Die in diesem Buch genannten Marken und Produktnamen sind Warenzeichen oder
eingetragene Warenzeichen der jeweiligen Titelhalter.
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1 Einleitung

1

Einleitung

JM-600

Versions-Update Ubersicht

Version

Funktion

erweitert

korrigiert

V1.24
(V7.23)

Spezielle CAM-Funktion
Oszilloskop-Funktion
Neue Register

Reversieren mit Lageregelung

Geschwindigkeitsdnderung wahrend Posi-

tionierung
Resetverhalten

Motion Control

v

v
v
v
v

V1.23
(V5.85)

R1x160 ENCMODE

Spezielle CAM-Funktion
R1x196 Master Geschwindigkeit
R1x390 EXTPOS

R1x060 Drehzahl-Sollwert

Drehzahlregler-Rampen

D NERNIER NI

V1.22
(V5.83)

Motordatenbank

R1x196 Master Geschwindigkeit
R1x231 Ist-Strom ungegléttet
System-Schnittstelle zur MC
Software-Endschalter

AXARR-Bit

NN N N VNN

V1.21
(V5.83)

Register 1x118 Maximale Drehzahl
ASCII-Parameter-Initialisierung
ASCIl-Parameter SERCSET
System-Schnittstelle zur MC
Capture-Funktion

Kommando 100 Fehler zurticksetzen
Motor-Datenbank

Spezielle CAM-Funktion

Master-Slave - Konfiguration

N N N N NN
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Versions-Update Ubersicht

Referenzfahrt 4
Oszilloskop-Funktion v v
R1x171 Referenzpunkt verschieben v
R1x012 Rampentyp v
AXARR-Bit / IN-POS-Bit v
R1x100 Verstarker-Status1 v
Register fur Entwicklungsversion v
Kommando 44/45 Nachlaufregler-Modus v
Warnung n32 v
V1.20 Spezielle Endschalter-Funktion v
(V5.48) | R1x004 Lageregler-Modus v v
R1x171 Referenzpunkt verschieben v
Kommando 3 Referenz setzen 4
R1x160 ENCMODE v
Achstyp Modulo v
R1x097 Fehler2 v
Busy-Bit zum Starten der P2P-Positionie- v
rung
R1x120 Schleppfehlergrenze v
R1x019 Tabellennummer 4
V1.19 | Oszilloskop-Funktion v
(V4.98) Kommando 100 Fehler zuriicksetzen v
V1.18 | R1x000 Steuerung v
(V4.98) Spezielle Endschalter-Funktion v
IN-POS-Bit in R1x100 Verstérker Status1 v
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2 Erweiterungen

2.1 Spezielle CAM-Funktion

2.1.1 Master-Daten uber Systembus

Fur die spezielle CAM-Funktion kann jetzt der Master seine Position und seine Ge-
schwindigkeit direkt Uber den Systembus an den Slave Ubergeben. Dazu muss im
Master Kommando 30 gegeben werden. Als Masterachse kann nur ein JM-6xx ver-
wendet werden.

Ein Slave kann dann die Masterpsoition in R1x195 und die Geschwindigkeit in
R1x196 lesen, wenn in R1x143 die entsprechende Master-Nummer angegeben ist
und folgende Bedingung im Slave erflillt ist:

e ASCII-Paramter ENCMODE =0

oder

e ASCII-Paramter ENCMODE = 2 und GEARMODE = 7 (SSI-Kommunikation mit
einer JM-6xx-Masterachse)

Register 1x143: Masternummer

Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle Masternummer
Schreiben Neue Masternummer
Galtig Sofort
Wertebereich 0 = kein Empfang
21-41 = Achsnummer des JM-6xx-
Masters
Einheit -
DRIVE -
ASCII -
Wert nach Reset 0

2.1.2 End-Position an der Modulo-Grenze

Eine Auswertung einer End-Position an der Modulo-Grenze einer Modulo-Achse ge-
staltet sich schwierig, da bei entsprechenden Achs-Geschwindigkeiten, der Abfrage-
Algorithmus nie eine Uberschreitung End-Position an der Ist-Position messen kann,
da ja die Ist-Position an dieser Stelle zuriickgesetzt wird.

Ab dieser Version ist es deshalb mdglich, eine End-Position anzugeben, die tiber die
Modulo-Grenze hinaus geht, z.B. 380° (360° + 20° des neuen Modulo-Zyklus).
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Fir eine solche End-Position fihrt der JM-6xx folgenden Abfrage-Algorithmus durch:

Wenn Ist-Position >= Start-Position oder Ist-Position <= (End-Position - Modulo-Be-
reich)

2.2 Oszilloskop-Funktion

2.2.1 Rix112

In der Oszi-Funktion wird jetzt R1x112 abh&ngig vom Wert in R1x113 aufgezeichnet.
D.h. zuvor wurde immer nur die gefilterte Ist-Geschwindigkeit aufgezeichnet, unab-
héangig, ob der Filter fur die Ist-Geschwindigkeit Uber R1x113 ausgeschaltet wurde.

Jetzt wird entweder die gefilterte oder die ungefilterte Ist-Geschwindigkeit, einstell-

bar Gber R1x113 aufgezeichnet, d.h., so wie die Ist-Geschwindigkeit in R1x112 dar-
gestellt wird, wird sie auch in der Oszi-Funktion aufgezeichnet.

2.2.2 MC - Oszi

Fur die Oszi-Funktion, die von der MC (Motion Control) aus verwaltet wird, kann jetzt
direkt vom Verstérker der Schleppfehler (R1x147) und die Ist-Geschwindigkeit
(R1x129) aufgezeichnet werden. Auf diese beiden Register kann auch iber die MC
getriggert werden.

2.2.3 Weitere Register

Ab dieser Version kdnnen Uber die Oszi-Funktion folgende zuséatzliche Register auf-
gezeichnet werden:

* Ri1x111 Soll-Geschwindigkeit
e R1x125 Stromsollwert

2.3 Neue Register

Ab dieser Version stehen folgende neue Register aus verschiedenen Bereichen zur
Verfigung.

Register Kurzbeschreibung

Stromregler

1x048 Referenzfahrt-Strombegrenzung
Motor

1x123 Polpaarzahl
Ist-Werte

1x111 Drehzahlsollwert

1x125 Stromsollwert
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Register Kurzbeschreibung
1x129 Ist-Geschwindigkeit
1x501 Geratenennstrom
1x560 Aktuelle Zwischenkreisspannung
1x562 Aktuelle Motortemperatur
1x563 Aktuelle Kuhlkérpertemperatur
1x564 Aktuelle Ballastleistung
1x568 Aktuelle Innentemperatur
Uberwachung
1x546 Uberwachungsschwelle Kommutierungsfehler F25
1x601 Abschaltschwelle Kihlkérpertemperatur
1x603 Abschaltschwelle Motortemperatur
1x605 Abschaltschwelle Ballastleistung
1x643 Aktueller 12T-Wert
1x644 12T-Warnschwelle

2.3.1 Stromregler

Register 1x048: Referenzfahrt-Strombegrenzung

Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle Referenzfahrt-Strombegrenzung
Schreiben Neuer Referenzfahrt-Strombegrenzung
Galtig BUSY-Bit Reset
Wertebereich 0..R127
Einheit mA
DRIVE Ref.-lpeak (Funktionsgruppe: Stromregler)
ASCII REFIP
Wert nach Reset Letzter im EEPROM des Verstérkers

gepeicherter REFIP-Wert

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

2.3.2 Motor

Register 1x123: Polpaarzahl

Jetter AG
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2.3 Neue Register

Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle Polpaarzahl
Schreiben Neue Polpaarzahl
Galtig 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.

2.3.3

Ist-Werte

Register 1x111:

Drehzahlsollwert

Funktion

Beschreibung

Lesen

Aktueller Drehzahlsollwert

Schreiben

Nicht zuléssig

Wertebereich

- 12000 ... + 12000

Einheit rpm | counts/250us

DRIVE Drehzahl (Funktionsgruppe: Istwerte)
ASCII VCMD

Wert nach Reset 0

Interner Drehzahlsollwert nach dem Rampengenerator.
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Funktion Beschreibung
Lesen Aktueller Stromsollwert
Schreiben Nicht zulassig
Wertebereich -/+ Geratespitzenstrom
Einheit mA
DRIVE -
ASCII ICMD

Interner Stromsollwert.

Funktion Beschreibung
Lesen Aktueller Ist-Geschwindigkeit
Schreiben Nicht zulassig
Wertebereich - 72000 ... 72000 °/s
Einheit °/s
DRIVE -
ASCII -

Zeigt die Ist-Geschwindigkeit in °/s an.

Funktion Beschreibung
Lesen Geratenennstrom
Schreiben Nicht zulassig
Wertebereich 1500 ... 70000 mA
Einheit mA
DRIVE -
ASCII DICONT

10
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2.3 Neue Register

Register 1x560:

Aktuelle
Zwischenkreisspannung

Funktion

Beschreibung

Lesen

Aktuelle Zwischenkreisspannung

Schreiben

Nicht zuléssig

Wertebereich

0..900V

Einheit

DRIVE Zwischenkreisspannung (Funktionsgruppe:
Istwerte)

ASCII VBUS

Wert nach Reset

Aktuelle Zwischenkreisspannung

Register 1x562:

Aktuelle Motortemperatur

Funktion

Beschreibung

Lesen

Aktuelle Motortemperatur

Schreiben

Nicht zulssig

Wertebereich

0 ... 10000 Ohm

Einheit

DRIVE

ASCII

TEMPM

Wert nach Reset

Aktuelle Motortemperatur

Der Istwert der Motortemperatur wird als Widerstands-Wert des Temperaturfuhlers
angezeigt.

Register 1x563:

Aktuelle Kiihlkérpertemperatur

Funktion

Beschreibung

Lesen

Aktuelle Kuhlkérpertemperatur

Schreiben

Nicht zulssig

Wertebereich

-20...90°C

Einheit

DRIVE Kahlkérpertemperatur (Funktionsgruppe:
Istwerte)

ASCII TEMPH

Wert nach Reset

Aktuelle Kuhlkérpertemperatur

11
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Register 1x564:

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 1x568:

Aktuelle Innentemperatur

Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle Innentemperatur
Schreiben Nicht zulassig
Wertebereich -20...90 °C
Einheit °C
DRIVE Innentemperatur (Funktionsgruppe: Istwerte)
ASCII TEMPE

Wert nach Reset

Aktuelle Innentemperatur

2.3.4 Uberwachung

Register 1x546: Uberwachyngsschwelle -
Kommutierungsfehler
Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle Uberwachungsschwelle
Schreiben neue Uberwachungsschwelle
Giltig sofort

Wertebereich

0...1.2* MSPEED rpm

Einheit rpm
DRIVE -
ASCII VCOMM

Jetter AG
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2.3 Neue Register

Letzter im EEPROM des Verstarkers
gespeicherter VCOMM-Wert

Wert nach Reset

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 Geschwindigkeitsdnderung 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 Uberschreitet. Um die Uberwachung abzuschalten, muss
der Schwellwert auf VLIM gesetzt werden.

Register 1x601: LA BPLEALCILE
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

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

|6st.
Register 1x603: 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.

Jetter AG
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Register 1x605: Abschaltss:hwelle
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.

Register 1x643:

Aktueller 12t-Wert

Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle I2t-Wert
Schreiben nicht zulassig
Wertebereich 0...100 %
Einheit %
DRIVE [2t (Mittelwert) (Funktionsgruppe: Istwerte)
ASCII 12T
Wert nach Reset 0

Gibt die durchschnittliche 12t - Belastung des Verstarkers in % von ICONT wieder.
Dieser Durchschnittswert ist gefiltert mit einer Zeitkonstante von einigen Sekunden.

Register 1x644:

I2t-Warnschwelle

Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle [2t-Warnschwelle
Schreiben neue [2t-Warnschwelle
Galtig sofort
Wertebereich 0...100 %

14
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Einheit %

DRIVE [2t-Meldung (Funktionsgruppe: Stromregler)

ASCII [2TLIM

Wert nach Reset Letzterim EEPROM des Verstérkers
gespeicherter I2TLIM-Wert

Dieses Register definiert eine I2t-Warnschwelle. Sobald die eingestellte Warn-
schwelle Uberschritten ist, wird die Warnung "n01" generiert.

2.4 Reversieren mit Lageregelung

Ab dieser Version gibt es die Funktion: Reversieren mit Lageregler. Die Funktion
wird folgendermaBen vom Verstéarker durchgeflhrt:

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 Positionierung zur anderen Position. Immer beim Er-
reichen der Positionen lauft eine Wartezeit ab, bevor wieder die andere Position an-
gefahren wird. Ist die Wartezeit = 0, dann wird die néchste Positionierung sofort ge-
startet.

Zur Konfiguration und zum Betreiben der Funktion stehen folgende Kommandos und
Register zur Verfligung:

Register Kurzbeschreibung

1x101 Kommandoregister:
C32: Reversieren starten
C383: Reversieren stoppen

1x103 Zielgeschwindigkeit
1x132 Anfangsposition
1x133 Endposition
1x134 Wartezeit
Register 1x132: Reversieren - Anfangsposition
Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle Anfangsposition
Schreiben neue Anfangsposition
Giltig sofort
Wertebereich -8388608 ... 8388607
Einheit Externe Counts (externe Auflésung, abhéngig
vom Wert in R006)
DRIVE -

15
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ASCII

Wert nach Reset

SRND / 256

Register 1x133:

Reversieren - Endposition

Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle Endposition
Schreiben neue Endposition
Galtig sofort

Wertebereich

-8388608 ... 8388607

Einheit Externe Counts (externe Auflésung, abhéangig
vom Wert in R006)

DRIVE -

ASCII -

Wert nach Reset

ERND / 256

Register 1x134:

Reversieren - Wartezeit

Funktion Beschreibung
Lesen Aktuelle Wartezeit
Schreiben neue Wartezeit
Galtig sofort
Wertebereich 0 ... 65535
Einheit ms
DRIVE -
ASCII -
Wert nach Reset 0

Die Funktion wird folgendermafBen konfiguriert:

Schritt Vorgehen
1 Zielgeschwindigkeit festlegen
Vorgehen: Zielgeschwindigkeit in R1x103 schreiben
2 Anfangs- und Endposition festlegen
Vorgehen: Beschreiben von R132 und R133

Jetter AG
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Schritt Vorgehen

3 Wartezeit festlegen

Vorgehen: Beschreiben von R134

Die Funktion wird folgendermaf3en betreiben:

Starten der Funktion:

Schritt Vorgehen

1 Kommando zum Starten geben

Vorgehen: R1x101 mit 32 beschreiben

Stoppen der Funktion:

Schritt Vorgehen

1 Kommando zum Stoppen geben

Vorgehen:

- R1x101 mit 33 beschreiben
oder

- R1x101 mit 0 beschreiben

Kommando 33 und Kommando 0 sind identisch.

2.5 Geschwindigkeitsanderung wah-
rend Positionierung

Eine Anderung der Sollposition und der Geschwindigkeit, wahrend bereits eine PtP-
Positionierung aktiv ist, und bei Verwendung der Programmiersprache ST hat den

Nachteil, dass der Verstarker zwei Mal eine Positionsédnderung durchrechnen muss,
namlich beim Beschreiben der Sollposition (R1x102) und beim Beschreiben der Ziel-
geschwindigkeit (R1x103). Dies kann zur Warnung n08 "Fahrauftragsfehler" fiihren.

Ab dieser Version gibt es folgende Abhilfe fur dieses Problem:

Durch Setzen von Bit 1 in R1x000 Steuerregisterkann dem Verstarker mitgeteilt wer-
den, dass er beim Beschreiben der Zielgeschwindigkeit (R1x103) keine Berechnung
der PtP-Positionsanderung durchfiihren soll, wenn bereits eine PtP-Positionierung
aktiv ist. Die Berechnung der PtP-Positionsdnderung wird dann durchgefihrt, wenn
die Zielposition beschrieben wird, wobei zuvor gednderte Wert flr die Zielgeschwin-
digkeit bei der Berechnung berucksichtigt wird.

Die Abhilfe setzt voraus, dass zuerst die Zielgeschwindigkeit beschrieben wird und
danach die Sollposition.

Jetter AG 17
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Das Bit 1 in R1x000 Steuerregister ist wie folgt definiert:

0 =Beschreiben von R1x103 Zielgeschwindigkeitbei aktiver PtP-Positionierung fuhrt
zur Neuberechnung der PtP-Positionierung

1 =Beschreiben von R1x103 Zielgeschwindigkeitbei aktiver PtP-Positionierung fuhrt
NICHT zur Neuberechnung der PtP-Positionierung. Die neue Zielgeschwindigkeit
wird erst beim Beschreiben der Sollposition wéhrend der aktiven PtP-Positionierung
wirksam oder beim Start der nachsten PtP-Positionierung nach einer abgeschlosse-
nen PtP-Positionierung.

18 Jetter AG
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3 Beseitigte Software-Bugs

3.1 Resetverhalten

Wourde bei den Vorversionen ein Reset des Systembusses durchgefiihrt (durch Ein-
und Ausschalten der Steuerung oder entsprechendes Kommando / Spezialfunktion),
dann bleib die Endstufe des Verstérkers im freigeschalteten Zustand, falls sie zuvor
freigeschaltet war, und alle Variablen blieben auf dem zuvor gesetzten Wert.

Ab dieser Version wird bei Reset des Systembusses die Endstufe gesperrt und die
Variablen zuriickgesetzt.

3.2 Motion Control

3.2.1 R1x118 Maximale Motorumdrehungen

In den Vorversionen wurde der Wert von R1x118 Maximale Motorumdrehungen
nach dem Andern nicht richtig angezeigt. Dies ist mit dieser Version behoben.

3.2.2 Ini-File-Ubertragung
Bei Verwendung der Vorversionen des JM-6xx konnte es vorkommen, dass beim
Ubertragen des Ini-Files auf den Verstarker durch die Motion Control nicht alle Werte

(vorrangig die Reglerwerte) korrekt vom Verstarker Gbernommen wurden.

Ab dieser Version ist dies behoben.
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