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1. Produktbeschreibung

1.1Allgemeines

Bei dem Schrittmotor-Ansteuermodul SMCI21-1 handelt es sich um eine Mikro-
schritt-Leistungsendstufe zur Ansteuerung von 2 Schrittmotoren im kleinen
Leistungsbereich. Eine RS485-Schnittstelle dient zur Parametrierung der Be-
triebsmodi, beide Motoren kdnnen synchron oder voneinander unabhangig an-
gesteuert werden. Insgesamt lassen sich bis zu 8 Module (16 Motoren) vernet-
zen.

Bei der SMCI-21 kann zwischen den Betriebsarten Position und Drehzahl ge-
wahlt werden. Maschinenbezogene Parameter wie Vorschubgeschwindigkeit in
mm/s, Frequenz in Hz oder Drehzahl in U/min, Vorschubkonstante in
mm/Umdrehung sowie eine eventuell vorhandene Getriebeuntersetzung und
das Umkehrspiel konnen mit Hilfe der Software Nanopro PDx-I hinterlegt wer-
den. Ebenso lassen sich motorbezogene Parameter wie Phasenstrom und
Schrittauflésung von 18° (Vollschritt) - 0,05625° (0,9°-Motor, Sechzehntelschritt)
einstellen. Zwei einstellbare Referenzmodi ermoglichen automatische Maschi-
neneinstellungen.

1.2Beschreibung der motor- und maschinenbezogenen Parameter

Neben speziellen Einstellungen entsprechend dem jeweiligen Betriebsmodus
konnen bei der SMCI21-1 allgemein gultige Motor- und Maschineneinstellungen
vorgenommen werden.

1.2.1 Motorbezogene Parameter

Schrittmodus

Der Motor kann in den folgenden Schrittmodi betrieben werden:

Schrittmodus Schrittauflésung
1,8°-Motor 0,9°-Motor
Vollschritt 1,8° 0,9°
Halbschritt 0,9° 0,45°
Viertelschritt 0,45° 0,225°
Achtelschritt 0,225° 0,1125
Sechzehntelschritt 0,1125 0,05625

Voreinstellung: Halbschritt
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1.2.2

Phasenstrom

Der Phasenstrom kann auf Werte zwischen 25% und 100% des Phasen-
nennstromes (0,7 A) eingestellt werden.

Folgende Einstellungen fur den Phasenstrom sind madglich:

100% Nennstrom 0,7 A
85% Nennstrom 0,6 A
70% Nennstrom 0,49 A
50% Nennstrom 0,35 A
35% Nennstrom 0,25 A
25% Nennstrom 0,18 A

Voreinstellung: Nennstrom

Phasenstrom im Stillstand

Unabhangig vom eingestellten Phasenstrom im Betrieb kann der Phasen-
strom im Stillstand z.B. zur Reduzierung der Verlustleistung eingestellt wer-
den.

Folgende Einstellungen fur den Phasenstrom im Stillstand sind mdglich:

100% Nennstrom 0,7A
85% Nennstrom 0,6 A
70% Nennstrom 0,49 A
50% Nennstrom 0,35 A
35% Nennstrom 0,25 A
25% Nennstrom 0,18 A

Voreinstellung: 50% vom Nennstrom (0,35 A)

Maschinenbezogene Parameter

Umkehrspiel

Die SMCI21-1 bietet im Positioniermodus die Moglichkeit einer Umkehr-
spiel-Kompensation bei Anderung der Drehrichtung. So kénnen bei entspre-
chenden Applikationen (z. B. Spindelantrieben) Positionierfehler beim Rich-
tungswechsel ausgeglichen werden. Das Umkehrspiel wird automatisch bei
einer Richtungsumkehr auf die Sollposition aufaddiert. Um einen Positions-
fehler beim ersten Start eines Fahrprofils nach dem Einschalten zu vermei-
den, sollte bei Verwendung des Umkehrspiels grundsatzlich nach dem Ein-
schalten eine Referenzfahrt durchgefihrt werden.
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1.3Beschreibung der Betriebsmodi

Die SMCI21-1 kann in zwei verschiedenen Modi betrieben werden:

- Positioniermodus (Voreinstellung, siehe 1.3.1)
- Drehzahlmodus (siehe 1.3.2)

1.3.1 Positioniermodus

Im Positioniermodus fahrt der Motor nach einem vorgegebenen Fahrprofil
von einer Position A zu einer Position B. Die Positionen kdnnen als Absolut-
oder Relativwerte definiert werden. Zusatzlich steht in diesem Modus die
Referenzfahrt (siehe Kapitel 7) zur Verflgung. Bis zu 16 verschiedene
Fahrprofile einschlieBlich der Referenzfahrt konnen in der SMCI21-1 ge-
speichert und Uber die serielle Schnittstelle gestartet werden.

Maximaldrehzahl

Minimaldrehzahl

Profilparameter

Ein Fahrprofil besteht aus den folgenden Parametern:
a) Positionierart
b) Weg
c) Minimale Drehzahl
d) Maximale Drehzahl
e) Rampenfaktor
f) Richtung
g) Richtungswechsel

a) Positionierart
Es wird zwischen 2 Positionierarten unterschieden:
= Relativpositionierung (Voreinstellung)
Das Fahrprofil wird von der aktuellen Position aus gefahren
= Absolutpositionierung
Das Fahrprofil bezieht sich auf eine fest eingestellte Sollposition,
unabhangig von der aktuellen Istposition
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b) We

Anzahl der auszugebenden Motorschritte
= bis zu 16.777.215 bei Relativpositionierung
= +8.388.607 bis -8.388.608 bei Absolutpositionierung
= Voreinstellung: 200 Schritte

¢) minimale Drehzahl
Die minimale Drehzahl ist die Anlaufgeschwindigkeit (Start-/Stopp-
Frequenz) des Motors. Um Schrittverluste zu vermeiden, sollte sie oberhalb
der Eigenresonanz des Motors gewahlt werden (ca. 80-250 Hz je nach Mo-
tortyp). Eine zu hohe Minimaldrehzahl fuhrt ebenfalls zu Schrittverlusten.

= wahlbarer Bereich: 100 Hz bis 10 kHz in 100 Hz — Schritten

(= 30 U/min bis 3000 U/min im Vollschritt)
= Voreinstellung: 400 Hz

d) maximale Drehzahl
Die maximale Drehzahl ist die Fahrgeschwindigkeit der SMCI21-1. Um
Schrittverluste zu vermeiden, sollte sie auRerhalb von Resonanzbereichen
gewahlt werden. Eine zu hohe maximale Drehzahl kann zu Schrittverlusten
und Motorstillstand flhren.

= wahlbarer Bereich: 100 Hz bis 10 kHz in 100 Hz — Schritten

(= 30 U/min bis 3000 U/min im Vollschritt)
= Voreinstellung: 1000 Hz

e) Rampenfaktor
In der SMCI21-1 sind Rampen (Beschleunigungs- und Bremsrampe) mit ei-
nem Frequenzsprung von 0,1 Hz pro Millisekunde bis 25,5 Hz pro Millise-
kunde hinterlegt.

= wahlbarer Bereich 1 bis 255 (0,1 bis 25,5 Hz/ms)

= Voreinstellung: 255

f) Richtung

Drehrichtung des Motors
= wahlbarer Bereich 1 oder 0 (rechts oder links)
= Voreinstellung: 0
= nicht relevant bei Absolutpositionierung

g) Richtungswechsel
Bei aktiviertem Richtungswechsel wird die Drehrichtung des Motors automa-
tisch gewechselt, wenn der gleiche Satz mehrfach nacheinander aufgerufen
wird. Die Richtung wird nach jedem Aufruf erneut geandert.

= wahlbarer Bereich 1 oder O (Ein oder Aus)

= Voreinstellung: 0 = Aus

= nicht relevant bei Absolutpositionierung




Nanoteeé" SMCI21-1

1.3.2 Drehzahlmodus

Im Drehzahlmodus beschleunigt der Motor mit einer vorgegebenen Rampe
von der Startdrehzahl (Startfrequenz) auf die eingestellte Maximaldrehzahl
(Maximalfrequenz). In der SMCI21-1 kdnnen 16 verschiedene Drehzahlpro-
file gespeichert werden, Drehzahlanderungen uber die Schnittstelle sind je-
derzeit mdglich.

Maximaldrehzahl

<a~°<°Q

Minimaldrehzahl

Profilparameter

Ein Drehzahlprofil besteht aus den folgenden Parametern:
a) minimale Drehzahl
b) maximale Drehzahl
c) Rampenfaktor
d) Richtung

a) minimale Drehzahl
Die minimale Drehzahl ist die Anlaufgeschwindigkeit (Start-/Stopp-
Frequenz) des Motors. Um Schrittverluste zu vermeiden, sollte sie oberhalb
der Eigenresonanz des Motors (ca. 80-250 Hz je nach Motortyp) gewahlt
werden. Eine zu hohe minimale Drehzahl fuhrt ebenfalls zu Schrittverlusten.
= wahlbarer Bereich: 100 Hz bis 10 kHz in 100 Hz — Schritten
(= 30 U/min bis 3000 U/min im Vollschritt (1,8° Schrittwinkel))
= Voreinstellung: 400 Hz

b) maximale Drehzahl
Die maximale Drehzahl ist die Solldrehzahl des Motors. Um einen unruhigen
Lauf zu vermeiden, sollte sie aulderhalb von Resonanzbereichen gewahlt
werden. Eine zu hohe maximale Drehzahl kann zu Schrittverlusten und Mo-
torstillstand fuhren.

= wahlbarer Bereich: 100 Hz bis 10 kHz in 100 Hz — Schritten

(= 30 U/min bis 3000 U/min im Vollschritt)
= Voreinstellung: 1000 Hz
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c) Rampenfaktor
In der SMCI21-1 sind Rampen (Beschleunigungs- und Bremsrampe) mit ei-
nem Frequenzsprung von 0,1 Hz pro Millisekunde bis 25,5 Hz pro Millise-
kunde hinterlegt.

= wahlbarer Bereich 1 bis 255 (0,1 bis 25,5 Hz/ms)

= Voreinstellung: 255

d) Richtung

Drehrichtung des Motors
= wahlbarer Bereich 1 oder 0 (rechts oder links)
= Voreinstellung: 0

2. Anschlisse

Die SMCI21-1 verflgt Uber einen Codierschalter S1 zur Adresseinstellung und
6 JST-Stecker fur Spannungsversorgung, RS485-Schnittstelle, Motoranschlus-
se und digitale Eingange.

Das Anschlielen und Trennen der Verbindungen darf nur im spannungsfreien
Zustand erfolgen, die Verbindungen mussen einen sicheren Anschluss bieten,
da sonst die Steuerung zerstort werden kann.

I 1 T A 1 |

H 3 I L

X3 X4 S1 X5 X6

X1 X2

-10-
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Anschluss Funktion
X1 Spannungsversorgung
X2 RS485-Anschluss
X3 Eingange Motor 1
X4 Motoranschluss 1
X5 Motoranschluss 2
X6 Eingange Motor 2

2.1Spannungsversorgung (X1)

Pin | Bezeichnung Bemerkung
1 Betriebsspannung +12 ... +32V DC
2 NC nicht belegt
3 Betriebsspannung GND oV

Die zulassige Betriebsspannung der SMCI21-1 liegt im Bereich von +12 bis +32
V DC und darf 35 V keinesfalls Uberschreiten bzw. 12 V unterschreiten. An der
Versorgungsspannung muss ein Ladekondensator von mindestens 2200 pF
vorgesehen sein, um ein Uberschreiten der zulassigen Betriebsspannung (z.B.
beim Bremsvorgang) zu vermeiden.

Ladekondensator von min. 2200pF anschlief3en
Ein Vertauschen der Anschlisse kann die
Endstufe zerstoren.

Bei anliegender Betriebsspannung niemals den
Zwischenkreis trennen

Leitungen niemals unter Spannung trennen!

Entsprechende Netzteile und Ladekondensatoren sind als Zubehor erhaltlich.

2.2RS485-Anschluss (X2)

Pin | Bezeichnung Bemerkung

1 A RS485 Rx+

2 B RS485 Rx-

3 Y RS485 Tx+

4 Z RS485 Tx-

5 +5V Ausgang Versorgung RS485-Konverter
6 GND Versorgung RS485-Konverter

-11-
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Schaltung RS485-Netzwerk

Master i
o a
c g
A L { S eeceeoauaraTEeos &
Rx 4—— | S (&
B & { T Goasssssortrnat L
@]
w
+5V
a
B g
Y L e s B —
o] <%
™ — 2|8 e |8
z - 0000 | e o el
@]
w
T T
A B Y z A B Y A A B Y z
SMCI21-1 SMCI21-1 SMCI21-1
1 2 n

Verwendet wird der RS485 4-Draht-Bus als reine Master-Slave-Anwendung, alle
SMCI21-1 sind als Slaves parallel mit dem Bus verbunden. Die Lange der Verbin-
dungsleitungen (Stichleitungen) ist moglichst kurz zu halten und sollte 5 m auf kei-
nen Fall Uberschreiten. Zur Vermeidung von Reflektionen bei der Datentbertra-
gung ist der Bus an den beiden Leitungsenden mit einem 120 Q Abschlusswider-
stand zu versehen (R1 bis R4). Zur Sicherstellung eines definierten Ruhepegels
sind die Widerstande R5 bis R8 einmalig gemal obiger Abbildung an den Bus an-
zuschlief3en.

2.3Motoranschluss (X4 und X5)

Bezeichnung Bemerkung
Motor Phase A
Motor Phase A\
Motor Phase B
Motor Phase B\

o

-12-
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2.4Eingange (X3 und X6)

Pin | Bezeichnung Bemerkung

1 ext. Endschalter oder Aktiv High (wenn Starteingang)
Starteingang Fahrprofil 2
(siehe Beschreibung der
Software 5.3.2 n)
2 Starteingang Fahrprofil 1 Aktiv high

Funktion Pin 1:

Pin 1 kann sowohl als Endschalter als auch als Starteingang fur das Fahrprofil
2 per Software programmiert werden. Ebenfalls kann bei der Funktion als End-
schalter der Endschaltertyp (,Offner oder ,SchlieRer*) gewahlt werden.

Schaltung der Eingange:

I 7,5 kOhm
Eingangspin O |— - —

2.5Adressschalter (S1)

Mit dem Adressschalter S1 wird die Moduladresse der SMCI21-1 eingestellt.
Uber diese Moduladresse wird den beiden Motoren eine Motoradresse zuge-
wiesen. Die Motoradressen berechnen sich wie folgt:

Motoradresse Motor 1 = Moduladresse *2 - 1
Motoradresse Motor 2 = Moduladresse *2

Steht der Adressschalter S1 in der Position 0, so kann die Moduladresse per
Software vergeben werden (Softwaremoduladresse).

13-
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3. Referenzfahrt und Endschalterverhalten

Bei der Referenzfahrt fahrt der Motor einen an den Referenzeingang (X3 oder
X6, Pin 1) angeschlossenen Schalter an.

Nach dem Start der Referenzfahrt beschleunigt der Motor mit der eingestellten
Rampe von der Minimal- auf die Maximaldrehzahl. Bei Erreichen des Referenz-
schalters wird die Bewegung abgebrochen und nach einer Pause von 100 ms
entsprechend der Einstellung ,Positionierverhalten am Endschalter® mit einer
Frequenz von = 10 Hz wieder vom Schalter herunter gefahren.

Der Referenzschalter kann sowohl als Offner als auch als SchlieRer ausgefiihrt
sein (muss bei der Programmierung mittels Software initialisiert werden).

Das Verhalten der SMCI21-1 bei einer Erkennung des Referenzschalters kann
fur den Normalbetrieb (Positionier- und Flagpositioniermodus) und fur die Refe-
renzfahrt getrennt definiert werden. Es gibt vier Arten des Positionierverhaltens
am Endschalter:

1. ,Freifahren ruckwarts® (Referenzfahrt und Normalbetrieb)
Der Motor wechselt bei Erkennung des Endschalters die Drehrichtung und
fahrt wieder vom Endschalter herunter.

Referenzposition

Referenzfahrt

100 ms Pause

Motordrehzahl +:
0!
Motordrehzahl - :

Eingang 1 | |
"Start” |

Eingang 2 ]
"Endschalter” |

-14-
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2. ,Freifahren vorwarts“ (Referenzfahrt und Normalbetrieb)
Der Motor fahrt bei Erkennung des Endschalters weiter in die gleiche Rich-
tung vom Endschalter herunter.

Referenzfahrt

Referenzposition

Motordrehzahl +
0
Motordrehzahl -

‘ 100 ms Pause

Eingang 1 | |
"Start” ; |

Eingang 2
"Endschalter" :

3. ,Stopp® (nur fur den Normalbetrieb)
Der Motor stoppt bei Erkennung des Endschalters sofort. Anschliel3end
muss eine Referenzfahrt durchgefihrt werden, da der Motor eventuell
Schritte verloren hat (Uberlauf).

: Normalbetrieb
Motordrehzahl +:

0
Motordrehzahl - :

Eingang 1
"Start”

Eingang 2 .
"Endschalter” :

-15-
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4. ,Disable” (nur fir den Normalbetrieb)
Der Endschalter hat keine Funktion.

Voreinstellungen fur das Endschalterverhalten:
= Endschalter = ,Offner*

= bei Referenzfahrt ,Freifahren rickwarts®:

= im Normalbetrieb ,disable*

4. Programmiersoftware NANOPRO-PDx-I

4.1Allgemeines

Mit dem Programm NANOPRO-PDx-I kann die SMCI21-1 mit jedem Standard-
PC konfiguriert und programmiert werden. Ubersichtliche Oberflachen und ein-
fache Testfunktionen ermdglichen einen schnellen Einstieg in die Bedienung
der SMCI21-1 und erleichtern die Inbetriebnahme.

Die Software ist geeignet fir die Betriebssysteme MS-Windows
98/NT/ME/2000/XP, fur die Kommunikation ist ein freier COM-Port zum An-
schluss des RS232/485-Converters erforderlich.

Systemvoraussetzungen:

MSWindows 98/NT/ME/2000/XP
CD-ROM-Laufwerk fur Installations-CD
Freier COM-Port

Zubehor: RS232/485-Converter

4.2 Programminstallation

1. Legen Sie die Installations-CD in das CD-Laufwerk ein
Wechseln Sie im Windows-Explorer auf das CD-Laufwerk und 6ffnen Sie
den Ordner Setup

3. Starten Sie das Setup-Programm durch einen Doppelklick auf die ausfuhr-
bare Datei setup.exe

4. Folgen Sie den Installationsanweisungen des Setup-Programms

5. Sollten Sie aufgefordert werden, das .NET Framework zu installieren, so
finden Sie eine Version des Programms auf der CD im Verzeichnis Fra-
mework.

-16-
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4.3Programmstart

Wird das Programm zum ersten Mal gestartet, erscheint die Oberflache zur Ein-
stellung des COM-Ports:

Wabhlen Sie im Drop-Down-Menu Anschluss den freien COM-Port aus, an dem
die SMCI21-1 Uber den RS232/485-Converter angeschlossen ist.

Manotec Munich ' =101 x|

Anschluss:  |COM 4 vI
Abbrechen |

Durch einen Mausklick auf die Schaltflache OK wird die Einstellung fur kunftige
Programmstarts Gbernommen.

Manotec Munich ' =101 x|
Anzchluss: IW vI

Abbrechen | o |

-17-
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4.4Die Arbeitsoberflache
-loix

Datei Motor Modus  Referenzfahrt  Kommunikation  Einstellungen  Hilfe

Satzparameter Satz 1 Motor 1

Satz 1: |1"A(3'

A
[l
(==}

Schr.

% Start: 400 Hz

mctordrehzahl Satz 1:  150,0 Limin

18

el
=
(==}

Satz 2 | Ol Schr.

% bl [1000 Hz Beschleunigung: 100,00 Hzims

=
=
=
=

Schr.

1

Satz 3 | a0 Rampe: |1 Bezchleunigungszet: 10,96 ms

Satr 4 | [N O Schrittmodus:  Halbschritt

El
=
=

Schr. Ricktung: |rechts

Phasenstrom:  100%

Iy

Satz 5 | Ol Schr. Durchgénge: |1

il

Satz 6 |FA6‘

=
=
=

Schr.

|

Pause: |1

|
|
|
|
|
|
Satz 7 | a7 R o0 Schr. | Richtungsumketr r Sliiuemgy - 0200 e
Satz & |f'“ & @ R |00 Schr. | Kommunikation PDx-l Position
Stz 9 | Catrfo sch | Test Satz 1 [ [T o Schritte
Satz 10 | L Im— . | Daten speichern I Zihlerstand I
e | AR Im— e | Daten auslesen I Reset I
Satz 12 |f" a0 R [s00 Schr. | Streckengrafik Satz 1
Satz 13 |f" & % R [400 Schr. | 1000 Hz
Stz 14: |f" AGR[00 sehr |
Stz 15: |f" AR 00 schr. | o
Satz 16: |f" & & R |400 Schr. | 7 Schritte 400 Schritte
10,96 ms 414 Ams

Arbeitsoberflache im Positioniermodus

Nach dem Programmstart wird die Arbeitsoberflache angezeigt. Von hier aus
lassen sich alle weiteren Parameter und Funktionen einstellen. Alle Eingabefel-
der und Schaltflachen kénnen neben der Maus auch mit der Tabulatortaste und
den Pfeiltasten der Tastatur bedient werden.

-18-
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4 5Einstellen der Moduladresse

Um eine fehlerfreie Verbindung mit der SMCI21-1 herstellen zu kénnen, muss
zunachst die Moduladresse korrekt eingestellt werden (siehe auch 2.5 ,Adress-
schalter S1). Alle SMCI21-1 werden mit der voreingestellten Moduldresse ,1¢
ausgeliefert. Um mehrere Motoren in einem RS485 Netzwerk betreiben zu kon-
nen, muss jedem Motor eine eindeutige Adresse zugewiesen werden.

Zum Einstellen der Moduladresse (Softwaremoduladresse) betatigen Sie im
Menu Einstellungen den Untermentpunkt Moduladresse (Der Adressschalter
S1 muss sich bei der Vergabe einer Softwaremoduladresse in der Stellung 0

befinden).
ation | Einstellungen  Hilfe
Pragrarni-/Maschinenesinstellungzn
Inbetriebnahme
Steuerung ! ctard
W bdase 14000 H7 | ”

Es erscheint nun eine Warnmeldung, bei der Sie nochmals bestatigen mussen,
dass nur ein Modul an die Schnittstelle angeschlossen ist:

MNanotec-Munich x|

L] "j Achtung, es darf nur ein Modul angeschlossen sein!
L

Ik I Abbrechen |

Anschliel’end sehen Sie die Programmoberflache zur Einstellung der Modulad-
resse:

x

Einstellung der Moduladresse

(nur ein Modul anschliefen!)

htociul Mr I_ "I Auslesen |

Akbrechen | oK |
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Folgende Funktionen stehen in diesem Menu zur Verfugung:

Auslesen der aktuellen Moduladresse:

Betatigen Sie die Schaltflache Auslesen, um die aktuelle Adresse der ange-
schlossenen SMCI21-1 auszulesen. Die aktuelle Softwaremoduladresse wird
im Feld Modul-Nr.: angezeigt.

Zuweisen einer neuen Moduladresse:

Um der angeschlossenen SMCI21-1 eine neue Adresse zuzuweisen, stellen
Sie im Drop-Down-Feld Modul-Nr. die entsprechende Adresse ein und betati-
gen die Schaltflache OK. Die Adresse wird nun vom Motor ibernommen und
das Programm zeigt wieder die Arbeitsoberflache.

Abbrechen:
Durch Betatigen der Schaltflache Abbrechen kehrt das Programm ohne weitere
Aktionen wieder zur Arbeitsoberflache zurick.

4.6 Motorauswahl

Bis zu 16 Motoren kdnnen uber das Programm angesprochen und parametriert
werden. Zur Auswahl des gewlinschten Motors betatigen Sie im Menu Motor
die entsprechende Motornummer.

Manotec-Munich U

Catei | Motor  Modus R

W Mokor 1 —

gz Motor 2 I
Sz Motor 4 ! I
Motar 5 L]

3% Mator 6 _I
Motar 7 u

e Maotar & _I
gz Motor 9 I
Mokor 10 —

Sz Motor 11 |
Maotor 12 |—

3% Maotor 13 _|
c: Motor 14 _I
= Motori1s !
o Motor 16 I
e L

Alle Einstellungen und Eingaben werden motorbezogen vom Programm ge-
speichert. Erst beim Beenden des Programms gehen diese Einstellungen verlo-
ren, wenn sie nicht in einer Datei hinterlegt werden (siehe Menu Datei).
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4.7 Auswahl der Steuerung

Zur Auswahl der verwendeten Steuerung betatigen Sie im MenU Einstellungen
den Untermenupunkt Steuerung.

arnrunikaticn | Einstelungen  Hilfe

Programm-Maschineneinstellungen

Inbetriebnahbme

hr. Motoradresse
E W hdass 1000 Hz

Anschliel3end wird die Programmoberflache Steuerung angezeigt:

M=

Steuerng:

Ahbbrechen I Auslezen | k. |

Zur Auswahl der verwendeten Steuerung markieren Sie im Drop-Down-Feld
Steuerung den entsprechenden Steuerungstyp und bestatigen ihn mit der
Schaltflache OK.

Durch Betatigung der Schaltflache Auslesen kann der Steuerungstyp automa-
tisch ausgelesen und angezeigt werden.

Steusrung: | SrCI21-1 - I Sync

PO
arechen | FD4-1-v2
Synchronbetrieb

Die SMCI21-1 kann neben der unabhangigen Steuerung von Motor 1 und Mo-
tor 2 auch im Synchronmodus betrieben werden. In diesem Modus wird Motor 2
mit den gleichen Profilparametern wie Motor 1 betrieben, die eingestellten Pa-
rameter fUr Motor 2 werden ignoriert. Zur Aktivierung des Synchronbetriebs
markieren Sie das Kontrollkastchen Synchronbetrieb.

Stevarung: ISME|21 1 vI Spnchronbetrieh IF%

Die Ubernahme des Synchronmodus ist eine Unterbrechung der Betriebsspan-
nung notwendig.
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4.8Inbetriebnahme

Zur Einstellung der motorbezogenen Parameter betatigen Sie im Menu Einstel-
lungen den Untermenupunkt Inbetriebnahme.

runikation | Einstellungen  Hilfe

Programm-fMaschineneinstellungen

Inbetriebnabme
:I Motoradresse

Skeuerung otor
:I W M 1000 Hz |

AnschlielRend wird die Programmoberflache Inbetriebnahme angezeigt:

@ MNanotec-Munich Inbetriecbnahme -0l x|

Profilparameter Satz 1 Motor 1
Strecke: [T Schr. Schrittmodus: IHthschr'rtt "I

W Start: 1400 Hz Schrittmodus iibernehmen |

Phazenstrom: |1 00% hd I

Phasenstrom ilibernehmen |

W Max: (1000 Hz
Rarmpe:
Startrichtung: | rechts -

Pause: |10 5 Absenkung ISD% i I

Absenkung ibernehmen |

iy

Parameter ilbernehmen |

Start p |

g

Zuriick

Einstellungen libernehmen |

Im rechten Bereich der Oberflache wird die aktuelle Motornummer eingeblen-
det, im linken Bereich werden die Parameter des aktuellen Satzes angezeigt.
Durch Betatigen der Schaltflache Zurtick kehrt das Programm wieder zur Ar-
beitsoberflache zurtck.
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48.1

4.8.2

Einstellung des Schrittmodes

Zur Einstellung des Schrittmodes geben Sie im Drop-Down-Feld Schritt-
mode den gewunschten Schrittmodus ein. Durch Betatigen der Schaltflache
Schrittmode Ubernehmen wird die SMCI21-1 mit dem eingestellten Schritt-
modus neu initialisiert.

Maotor 1

Schrittmadus: |Halbzchritt

= “ollzchritt
schrittmod), -y - it

Viertelzchrit
Achtelschrit

Sechzehntelzchritt

Phazenstrom:

Einstellung des Phasenstroms

Der Phasenstrom wird im Drop-Down-Feld Phasenstrom eingestellt, der
Wert bezieht sich auf den Nennstrom der SMCI21-1. Durch Betatigen der
Schaltflache Phasenstrom Ubernehmen wird die SMCI21-1 mit dem vorge-
gebenen Phasenstrom neu initialisiert.

Schrittmodus iibernehmen |

=l

Phazenstrom. |25%

100%
Phasenstrd B5%

S0% k

35%
Absenkur asoy,

Absenkung:

4.8.3 Einstellung der Stromabsenkung

Im Drop-Down-Feld Absenkung wird die Stromabsenkung eingestellt (75%
entspricht einer Absenkung auf 75% des Nennstromes). Durch Betatigen
der Schaltflache Absenkung tbernehmen wird die Stromabsenkung von der
MCI21-1 Gbernommen.

Phasenstrom ubernehmen |

[

Abzenkung: |50%

keine

Ab=zenku
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4.8.4 Motortest

Die eingestellten Motorparameter konnen in Verbindung mit dem aktuellen
Satz in der Betriebsart Positioniermodus getestet werden. Hierzu geben Sie
die gewunschten Satzparameter in den entsprechenden Feldern ein.

Manotec-Munich Inbetriek

Profilparameter Satz 1

Strecke: 400 Schr.
W Start: (400 Hz

W Max: (1000 Hz
Rampe:

Startrichtung: | rechtz -

1l 1]

Pauze: 1,0 g

Parameter ilbernehmen | L

smn%J

Einstellungen iibernehmen |

P |

g

Nach Betatigen der Schaltflache Start wird der Motor mit den vorgegebenen
Einstellungen gestartet. Erreicht der Motor die eingetragene Position, bleibt
er fur die Dauer der im Feld Pause eingestellten Zeit stehen und wird an-
schlielend in die umgekehrte Richtung erneut gestartet. Dieser Vorgang
wird bis zum Betatigen der Schaltflache Stop standig wiederholt. Die Para-
meter kdnnen jederzeit gedndert und durch Betatigen der Schaltflache Pa-
rameter Ubernehmen an die SMCI21-1 (bertragen werden. Die Ubernahme
der geanderten Parameter erfolgt nach dem nachsten Richtungswechsel.
Zur Ubernahme der getesteten Parameter in den aktuellen Satz betatigen
Sie die Schaltflache Einstellungen tGbernehmen. Das Programm zeigt an-
schliel3end wieder die Arbeitsoberflache.
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4.9Programm- und Maschineneinstellungen

Um besondere Programm- und Maschineneinstellungen vorzunehmen beta-
tigen Sie im Menu Einstellungen den Untermenupunkt Programm-
/Maschineneinstellungen.

1nikation Einstellungen Hilfe

Programm-/Maschineneinstellungen k

Inbetriebnahme

Mokoradresse
Skeuerung otord
W Mz 1000 Hz | B

Es wird die Programmoberflache zur Einstellung der Programm- und Ma-
schinenparameter angezeigt:

Manotec-Munich =10 x|

Motor 1

Anzeige der Wegstrecke inn (SRt

Anzeige der Geschwindigkeit in.  |Hr -

Anzeige des Zahlerstandes in: IS-:hr'rl'ten vI
Imkehrzpiel: IU Schr.

r Getriehuntersetzundg:

Motorschritvwinkel: |1 Aoischrit - I

Abbrechen | OK |

Durch Betatigen der Drop-Down-Felder kénnen folgende Programmeinstel-
lungen fur die Arbeitsoberflache vorgenommen werden:

Anzeige der Wegstrecke in: Schritten
Grad
mm

Anzeige der Geschwindigkeit in: Hz
U/min
mm/s

Anzeige des Zahlerstandes in: Schritten

Grad
mm
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Die Umrechnung der Einheiten erfolgt automatisch nach dem Betatigen der
Schaltflache OK.

Ist eine der Angaben auf die Einstellung ,mm*® bzw. ,mm/s“ gesetzt, so muss
der entsprechende Vorschub im Feld Vorschubkonstante angegeben wer-

den:
Motor 1
Anzeige der Wegstrecke in |mm -
Anzeige der Geschwindigkeit in.  |Hz -
Anzeige des Zahlerstandes in: ISchr'rl'ten vI

Umkehrzgpiel:

II:I
Yorschubkonstante: |5| [% mimU

[ Getricbeurtersetzung;

Des Weiteren kann ein eventuell auszugleichendes Umkehrspiel (siehe
1.2.2) und eine Getriebeuntersetzung durch Aktivierung des entsprechen-
den Kontrollkastchens angegeben werden.

Umkehrspiel: |0 Schi.

warschubkonstarte: |5 mim

111

v Getriebeuntersetzung. |3 1

Motorschritbwinkel: |1 go/Schritt

Sollen Angaben in Grad, mm, U/min usw. vorgenommen werden, muss fur
die korrekte Umrechnung der Eingaben der Schrittwinkel des Motors im
Drop-Down-Feld Motorschrittwinkel angegeben werden.

| Getrieheuntersetzung:

Maotorschrittwinkel: [1 5°/Schrit vI

0,3°%Schritt

3,75 Schritt
7 SeiSchrit
15%Schrit

Abbrechen |

Zur Bestatigung der Einstellungen betatigen Sie die Schaltflache OK, die
Parameter werden umgerechnet und in die Arbeitsoberflache Glbernommen.
Wird die Schaltflache Abbrechen betatigt, kehrt das Programm ohne Uber-
nahme der Einstellungen zur Arbeitsoberflache zurtick.
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4.10 Einstellung der Referenzschalter

Die SMCI21-1 bietet unterschiedliche Moglichkeiten, das Verhalten am ex-
ternen Endschalter zu definieren (siehe 3.). Um diese Einstellungen vorzu-
nehmen, betatigen Sie im Menu Referenzfahrt den Untermenupunkt Einstel-
lungen.

Nanutec-Munich Unbenannt.pdi
Datei Motor  Modus | Referenzfabrt  Kommunikation

| I =y FER | ——

Die Oberflache fur die Einstellung der Referenzschalter wird gedffnet:

Manotec-Munich =10 x|

Einstellung der Referenzschalter flir Motor 1

externer Referenzschalter

—Typ Funktion Eingang 2
&+ Sffner {* Referenzzchatter
" Schiiefer - Eingang

—Werhalten bei Referenzfahrt

¥ Freifahren Rickwarts

" Freitahren Yorwérs

—Verhalten im Hormalbetrieb—
¥ Dizable

" Freifahren Rickywarts
" Freifahren Yorwarts
" Stop

Abbrechen 0K

Folgende Einstellungen kdnnen vorgenommen werden:
Typ:

Angabe, ob es sich beim angeschlossenen Endschalter um einen
Offner oder einen SchlieBer handelt.
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Verhalten bei Referenzfahrt:

Angabe, ob der Endschalter bei der Referenzfahrt vorwarts (ohne
Richtungsumkehr) oder rickwarts (in die entgegen gesetzte Rich-
tung) frei gefahren werden soll.

Verhalten im Normalbetrieb:

Angabe, wie die SMCI21-1 sich bei Erkennung des Endschalters
wahrend des Normalbetriebs (Positioniermodus) verhalten soll.

Nach Betatigen der Schaltflache OK werden die Einstellungen tibernommen
und das Programm zeigt wieder die Arbeitsoberflache.

Mit Abbrechen kehrt das Programm ohne die Ubernahme der Einstellungen
zur Arbeitsoberflache zuruck.

411

411.1

Beschreibung der Betriebsmodi

Allgemeine Funktionen (alle Modi)

Daten auslesen

Durch Betatigen der Schaltflache Daten auslesen werden alle in der
SMCI21-1 hinterlegten Parameter und Profildaten an das Programm u-
bertragen. Die Arbeitsoberflache wechselt anschlieend in den entspre-
chenden Betriebsmodus.

Kommunikation PDx-|

| Test Satz 1 |

Daten speichern |

Daten auslesen [, |
i

Motor- und Maschineneinstellungen:

Im rechten Bereich der Arbeitsoberflache sind jederzeit die gewahlten
Motor- und Maschineneinstellungen dargestellt. Alle Angaben beziehen
sich beim Programmstart auf einen Motor mit einem Schrittwinkel von
1,8°. Um die Angaben dem tatsachlichen Motor anzupassen, betatigen
Sie die Schaltflache Daten auslesen (siehe oben).

Die aus dem eingegebenen Profil resultierenden Zeiten und Geschwin-
digkeiten sowie die gewahlte Motornummer werden ebenfalls im Bereich
der Maschineneinstellungen angezeigt. Fur diese Angaben findet bei je-
der relevanten Eingabe eine Neuberechnung statt.
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Motor 1

Motordrehzahl Satz 1; 150,0 Limin
Beschleunigung: 100,00 Hz/ms
Beschleunigungzzeit: 10,96 ms
Schrittmodus:  Halbschritt
Phasenstrom:  100%
Getriebeuntersetzung: 31
Ausgangzdrehzahl S0 Limin
Schrittauflbsung. 250 pmfSchrit

Position:

Die aktuelle Position des Motors kann mit Hilfe der Schaltflache Zahler-
stand ausgelesen werden, die Darstellung erfolgt absolut zur Nullposition
(siehe auch 4.9, Anzeige des Zahlerstandes).

Durch Betatigen der Schaltflache Reset wird der Zahler geldscht und die
aktuelle Position zur Nullposition.

Position

400 Schritte

| Zihlerstand |

Reset |

4.11.2 Wahl des Betriebmodus

Um einen Betriebsmodus auszuwahlen, betatigen Sie den Menupunkt
Modus und anschlielend das entsprechende Untermend. Das Pro-
gramm wechselt zu der dem Modus entsprechenden Arbeitsoberflache.

Nanutec—Munich Unbenannt.pdi

Datei  Maokar | Modus Referenzfahrt  Kammur

M|_
Drehzahl

Satz 1 E Flagposition T

Takr-Richtung =
Satz 2 F I Wik I

Der aktuelle Modus ist unter diesem Menupunkt mit einem Hakchen ver-
sehen.
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4.11.3 Betriebsmodus Position
(Positioniermodus, siehe auch 1.3.1)

Im Positioniermodus sehen Sie folgende Arbeitsoberflache:

Startgeschwindigkeit
Wegstrecke

Maximalgeschwindigkeit
Positionierart
Rampe

1= ,
/ Anzeige
‘ i Satzpar: ter Sat Motor CI121-1 ‘/_/ Motoreinste”ungen
— = Ve b g iotordrehzahl Satz 1: 150,0 Unin
e (1000 H !

Satz2 | C A& € R [400 Sehr,
o b iz Bieschleunigung. 25,50 Heins I RlChtU ng
Satz3 [C & R Jao Schr, Rampe: [1 W
Satz4 [C & &R Jao Schr, Richtung; W ECHIETRLS: Falscis
Phasenstrom 100%
Satz& | C &€ R 400 Schr,
SatzB | C A& € R 400 Schr,

Satztest Satz7: | A &R [a00 Schr Richtungsumkehr u
e & R faon sohr Kemmunikation PDx.1 ition

zg | AR chr E Test Satz 1 | [ [ Schritte || i
— A | zaniorstana ( [T Richtungsumkehr

Daten speichern — [oonlcocri— o botenmesen | = |

satz12 | O A G R |aoo Schr Streckengrafik Satz 1

M| Nanotec-Munich  Unbenannt.pdi
Daf®h Motor Modus Refepenzfahrt Kommunikation Enstelungen| Hife

o,

Schritaufidsung: 0,900 */Schritt

|

|

)

|

satz1% | A &R [a00 Sohr 1000 Hz

satzi4 | O A &R [a00 Sohr
400 Hz

"

satz1s | C A &R [a00 Sohr

satzie | O AR |aoo Schr 16 Schritte 400 Schrite
2353m3s 4311 ms

|

Streckengrafik

In diesem Modus kdnnen bis zu 16 Fahrprofile definiert und program-
miert werden.
Zur Eingabe eines Fahrprofils gehen Sie folgendermalen vor:

a) Auswahl des Fahrprofils
Durch Aktivierung der Optionsfelder fur die Positionierart oder des
Eingabefeldes fur die Wegstrecke wird das gewilnschte Fahrprofil
gewahlt. Das Eingabefeld fir die Wegstrecke wird farblich hervorge-
hoben, im Feld Satzparameter... wechselt die Anzeige der Satz-
nummer.

Satz 2 [ AR |4|:n:| Schr.
Satz 3 [ AW R |4n|:| Schr.
Satz 4 [ oAV R |4n|:| Schr.

Satzparameter Satz 3

W Start: |4IZIEI Hz
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b)

c)

d)

Angabe der Positionierart:
Wahlen Sie das Optionsfeld R fur Relativpositionierung bzw. A fir
Absolutpositionierung.

Satzz | AR |4nn Schr.
Satz [ AT R |4|:u:| Schr.
Satz g [ Coa e R |4nn Schr.

[ = ——e 1

Eingabe der Wegstrecke:

Geben Sie im Feld Wegstrecke die Absolut- oder Relativposition fur
das gewahlte Fahrprofil ein (siehe auch 4.8, Programm- und Maschi-
neneinstellungen = Anzeige der Wegstrecke).

Zulassige Werte bei Absolutpositionierung: + 8.388.607 Schritte
Zulassige Werte bei Relativpositionierung: 0 bis 16777215 Schritte

Satz2 | a4 MR |4n|:| Schr.
Stz [0 A TR |-4|:n:n:| . Schr,

=
Satz4: | O A G R [400 Schr.

Eingabe der Geschwindigkeiten und Rampe:
In den Feldern V Start und V Max geben Sie die Start- und Maximal-
geschwindigkeit des gewahlten Fahrprofils, im Feld Rampe die Ram-
pensteilheit ein.
Zulassige Werte fur die Geschwindigkeiten: 100 bis 10000 Hz
(in 100 Hz-Schritten,
bei anderen Einheiten
entsprechend)

Zulassige Werte fur die Rampe: 1 bis 255

Satzparameter Satz 3

W Start: |4IJEI Hz

W M |1 Q0o Hz
Rarmpe: |1
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e)

g)

h)

Eingabe der Richtung (nur bei Relativpositionierung):
Bei Relativpositionierung geben Sie im Auswahlfeld Richtung die
Drehrichtung des Fahrprofils an.

Richtung:  |rechts o I
hit

Eingabe der Richtungsumkehr (nur bei Relativpositionierung):
Im Auswahlkastchen Richtungsumkehr kann die automatische Rich-
tungsumkehr (siehe 1.3.1 g) aktiviert werden.

Richtungsumkehr I_I\:s

Anzeige der Streckengrafik (nur bei Relativpositionierung):

Streckengrafik Satz 3
1000 Hz
400 Hz \
¥ Schritte 400 Schritte
10 96 mz 414 9 ms

In der eingeblendeten Streckengrafik kbnnen Sie schnell die Ram-
penzeit (Hochlaufzeit) und die Gesamtstellzeit fir das eingegebene
Fahrprofil ablesen. Die Grafik wird bei jeder relevanten Eingabe neu
berechnet.

Satztest:

Durch Betatigen der Schaltflache Test Satz ... wird der aktuelle Satz
an die SMCI21-1 Ubertragen und gestartet. Die Parameter werden
von der Steuerung nicht gespeichert.

Kommunikation PDx-|

Test Satz 3 E |

Daten speichern |

Daten auslesen |
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i) Daten speichern:
Um die eingestellten Fahrprofile dauerhaft in der Steuerung zu spei-
chern, betatigen Sie die Schaltfliche Daten speichern. Die Ubertra-
gung kann einige Sekunden dauern und wird optisch mit einem Lauf-
balken angezeigt.

Kommunikation PDx.|

Test Satz 3 |

Daten speichern t |

Daten auslesen

Manotec Munich

Daten werden gespeichert

4.11.4 Betriebsmodus Drehzahl
(Drehzahlmodus, siehe auch 1.3.2)

Im Drehzahimodus sehen Sie folgende Arbeitsoberflache:

Startgeschwindigkeit
Maximalgeschwindigkeit

Drehzahl Nr.

[WInanotec-rtunich  unbenannt.pdi
Dofei Motor Mddys Referenzfahrt Kommunkation Einstelygen  Hife

'atei or ;
i Satzpaygneter Stz 1 Motor Anzeige
Setzd Pretzani 1 L — .
i i Miordfehzahl Setz 1: 150,0 Ufin MOtOre|nSte”ungen
Vitax: |1000 IhE Beschisunigung: 100,00 Hzims .
P I - [ s e {] Richtung
etz 4 m erung: [rars d—| Sehiimodus:  Haloschrit
Prasenstrom:  100%
Satztest — fsrl e

Saiz & & Kommunikation PDx-| Position

Daten speichern R [0 s

> Daten spei | Zahlerstand |

-mx| Rampe
| —

i

|

Satz 10

Daten auslesen | Reset |
Satz 12 m Streckengrafik Satz 1

Setz 16: [prenzani 16 7 Schrite:
10,36 ms

Drehzanl 10

i

|

!

|

|

Streckengrafik

In diesem Modus konnen 16 unterschiedliche Drehzahlen definiert und
programmiert werden.

Zur Eingabe eines Drehzahlprofils gehen Sie folgendermalen vor:
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a) Auswahl der Drehzahl Nr.:
Zur Auswahl einer Drehzahl aktivieren Sie das entsprechende Feld
Drehzahl Nr., welches anschlie3end farblich hervorgehoben wird.

Satz 2 Drehzahl 2

Satz 3 Drehzahl 3

-

Ll

Satz 4 Drehzahl 4
Totr S | Ir"ln:uln-.r-nlnl = |

b) Eingabe der Geschwindigkeiten und Rampe:

In den Textfeldern V Start und V Max geben Sie die Start- und Maxi-

malgeschwindigkeit des gewahlten Drehzahlprofils, im Feld Rampe

die Rampensteilheit ein.

Zulassige Werte fur die Geschwindigkeiten: 100 bis 10000 Hz
(in 100 Hz-Schritten,
bei anderen Einheiten
entsprechend)

Zulassige Werte fur die Rampe: 1 bis 255

Satzparameter Satz 1

W Start: |4IIIEI Hz
W Ml |1 Q0o Hz
Ratmpe: |1

c) Eingabe der Richtung:

Im Auswabhlfeld Richtung geben Sie die Drehrichtung des Drehzahl-
profils an.

Richtung:  |rechts 7 I

rechts
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d) Anzeige der Streckengrafik:

In der eingeblendeten Streckengrafik kdnnen Sie die Rampenzeit
(Hochlaufzeit) fur das eingegebene Drehzahlprofil ablesen. Die Grafik
wird bei jeder relevanten Eingabe neu berechnet.

Streckengrafik Satz 1
1000 Hz
400 Hz
¥ Schritte
10 96 ms
Drehzahltest:

Durch Betatigen der Schaltflache Test Satz ... wird das aktuelle
Drehzahlprofil an die SMCI21-1 Ubertragen und gestartet. Die Para-
meter werden von der Steuerung nicht gespeichert.

Kommunikation PDx-l

| TestSatz1 [ |
il
Daten speichern |

Daten auslesen |

Nach dem Start werden die Schaltflachen zur Steuerung des Motors
eingeblendet. Die Drehzahl kann nun durch Mausklicks erhoht oder
verringert werden. Zur Beendigung des Drehzahltests betatigen Sie
die Schaltflache Satz ... stopp.

Kommunikation PDx-|

| Drehzahl erhihen [\}_ I
“E

Drehzahl verringern |

Satz 3 stopp |
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k) Daten speichern
Um die eingestellten Drehzahlprofile dauerhaft in der Steuerung zu
speichern, betatigen Sie die Schaltflaiche Daten speichern. Die Uber-
tragung kann einige Sekunden dauern und wird optisch mit einem
Laufbalken angezeigt.

Kommunikation PDx.|

Test Satz 3 |

Daten speichern t |

Daten auslesen

ENEEEEEEE

4.11.5 Eingabe der Referenzfahrt
(Referenzfahrt, siehe auch Kapitel 3)

Im Positioniermodus kénnen einzelne Fahrprofile auch als Referenzfahrt
programmiert werden. Zur Eingabe einer Referenzfahrt geben Sie im
Eingabefeld fur die Wegstrecke ein ,R* oder ,r* ein.

Satz 15 | C a @ R [s0 Sch |

Satz 16 [ C 4 (O R |r -— |

Referenzfahrt

Die Eingabe der Geschwindigkeiten, Rampe und Richtung erfolgt wie bei
der Eingabe der Fahrprofile.

Satzparameter Satz 1

W Start: (400 Hz
W has 1000 Hz

Rampe: |1

1

Richtung:  |rechts

:
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Die Referenzfahrt kann durch Betatigen der Schaltflache Test Satz ...
gestartet werden. Die Parameter werden von der Steuerung nicht ge-
speichert.

Kommunikation PDx-l

TestSatz1 [ |
il
Daten speichern |

Daten auslesen |

Durch Betatigung der Schaltflache Daten speichern werden neben den
eingegebenen Fahrprofilen auch die Parameter der Referenzfahrt an die
SMCI21-1 Ubertragen.

Kommunikation PDx|

Test Satz 1 |

Daten speichern |-, |
C

Daten auslesen

4.11.6 Menu Datei

Manotec-Munich  Unbe

Datei Motor Modus  Refere

Cffren k

i

400
Speichern
Speichern unker |4EIEI
Beenden
I P = P T L = |4EIEI

Im Menu Datei kbnnen Sie wie aus anderen Anwendungen gewohnt die
Einstellungen speichern, gespeicherte Einstellungen o6ffnen und das
Programm beenden.
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4.11.7

Warnmeldungen

a) Kommunikationsfehler

MNanotec-Munich x|

@ Kommunikationsfehler |

Diese Meldung erscheint, wenn die Datentbertragung zur Steuerung
nicht moglich ist.
Folgende Ursachen kénnen dafir verantwortlich sein:

es ist der falsche COM-Port eingestellt (siehe Einstellen
des COM-Ports 4.11.8)

das Kommunikationskabel ist nicht angesteckt oder un-
terbrochen

es ist eine nicht vorhandene Motornummer eingestellt

die Spannungsversorgung der SMCI21-1 ist unterbrochen

b) Ubertragungsfehler

MNanotec-Munich x|

@ UbertragungsFebler!

Diese Meldung erscheint, wenn die Datentbertragung zur Steuerung
gestort ist (Sender oder Empfanger werden gestort).
Folgende Ursachen kénnen dafir verantwortlich sein:

falsche Verlegung des Kommunikationskabels (von Mo-
tor- und Versorgungsleitungen getrennt verlegen)

Kabel ist nicht geschirmt

RS-485 Adern sind nicht paarweise verdrillt

die Widerstande fur den Ruhepegel auf der Kommunika-
tionsleitung sind nicht vorhanden

die Bus-Abschlusswiderstande sind nicht vorhanden
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c)

Steuerung ist nicht bereit

Nanotec-Munich | x|

» | Steusrung ist nicht bereit!
*n"\/ Fahrprofil stoppen?

Ja I Mein |

Wird wahrend der Ausgabe eines Fahrprofils versucht, nicht zulassi-
ge Daten an die Steuerung zu senden, erscheint die oben abgebilde-
te Meldung. Durch Betatigen der Schaltflache Ja wird das Fahrprofil
angehalten und die SMCI21-1 wechselt wieder in den Zustand ,Be-
reit‘. AnschlieBend konnen die Daten nochmals an die Steuerung
Ubertragen werden. Durch Betatigen der Schaltflache Nein wird das
Fahrprofil weiter ausgegeben.

Steuerung ist nicht aktiv

Manotec-Munich | x|
L]
\1]) Steusrung ist nicht akkiv!

Wird wahrend der Ausgabe eines Drehzahlprofils ein Reset der
Steuerung durchgefihrt (durch Aus- und Einschalten der Betriebs-
spannung), so ist im Drehzahlmodus eine Anderung der auszuge-
benden Frequenz nicht mehr mdglich, es wird die Meldung ,Steue-
rung ist nicht aktiv* angezeigt. Nach Betatigung der Schaltflache OK
kann der Drehzahlmodus wieder gestartet werden.

e) Positionsfehler

Manotec-Munich x|
Positionsfehler!
Fehler zuriicksetzen?

| Ja I Mein |

Wird eine Schaltflache betatigt, wahrend sich die Steuerung im Feh-
lermodus (Positionsfehler oder Endschalter im Normalbetrieb) befin-
det, wird die Meldung ,Positionsfehler!* angezeigt. Der Fehler kann
durch Betatigung der Schaltflache Ja zurlickgesetzt werden.
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f) Motorversion

Manotec-Munich i x|

D akkuelle Makorversion SMCIZ1-1
‘v\]/ Wersion dndern?

Der Versionstest ist fehlgeschlagen, die Version der angegebenen
Steuerung (des angegebenen Motors) unterscheidet sich von der tat-
sachlich angeschlossenen Version. Durch die Bestatigung mit Ja wird
die Version geandert.

411.8 Einstellen des COM-Ports

Zur Einstellung des COM-Ports wahlen Sie im Menli Kommunikation den
Menupunkt CommPort.

Unbenannt.pdi
Referenzfahrt | Kommunikation  Einstelungen

Wahlen Sie im Drop-Down-Menu Anschluss den freien COM-Port aus,
an dem die SMCI21-1 Uber den RS232/485-Converter angeschlossen

ist.
V] Manotec-Munich x|
Anzchluss: I oo 1] - I

Abbrechen I

Durch einen Mausklick auf die Schaltflache OK wird die Einstellung G-
bernommen.

%
Anschluss: I oo 2| - I
abbrechen | oK, |

-40-



Nanoteé”

SMCI21-1

5. Kommunikation

Die SMCI21-1 ist als reiner Slave konfiguriert, sie sendet Daten nur auf
Anforderung einer Ubergeordneten Steuerung.

5.1Die Ubergeordnete Steuerung

Jedes Datenpaket der Ubergeordneten Steuerung setzt sich aus den fol-
genden Komponenten zusammen:

Startbyte

Adresse

Befehl

Daten (abhangig vom Befehl)
CR

Startbyte Adresse Befehl Daten CR

# Adressnummer 1 Byte 0 bis n Byte 1 Byte

Jedes Byte besteht aus 1 Startbit, 8 Datenbits und 1 Stoppbit ohne Pari-
tatsbit. Die Baudrate ist fest eingestellt auf 19200 Baud.

a)

Startbyte und Adresse

Jede Kommunikation mit einer SMCI21-1 beginnt mit dem Startbyte
H gefolgt von der Motoradresse. Die angesprochene Adresse muss
beim Einsatz mehrerer Steuerungen im Netzwerk eindeutig sein, um
Kollisionen bei der Antwort mehrerer Steuerungen zu vermeiden. Gul-
tige Adressen sind die Werte 1 bis 249, die Adresse 255 ist die All-
gemeinadresse (alle Steuerungen werden angesprochen).

Befehl
Das Befehlsbyte beinhaltet die auszufihrende Aktion der SMCI21-1.

Daten

Entsprechend dem jeweiligen Befehl wird eine bestimmte Anzahl von
Datenbytes Ubertragen. Die vorgeschriebene Anzahl der Bytes ist
zwingend einzuhalten. Den Steuerbefehlen folgen keine Datenbytes.

CR (Carriage Return)
Jedes Datenpaket wird durch das Zeichen <CR> abgeschlossen.

-41-




Nanoteé®

SMCI21-1

5.2Datenibernahme durch die SMCI21-1

Das von der Ubergeordneten Steuerung gesendete Datenpaket wird zu-
nachst in einen Empfangspuffer eingelesen. Bei erfolgreicher Ubertra-
gung werden die Daten von der Steuerung Ubernommen und der ent-
sprechende Befehl wird ausgefiihrt. Ist die Ubertragung fehlerhaft, wer-
den die empfangenen Daten verworfen. Mit Ausnahme des Startbytes
werden alle anderen empfangenen Bytes unmittelbar nach dem Empfang
als Echo an den Sender zuruckgeschickt (Ausnahme: Befehle, welche
die Allgemeinadresse verwenden). Bei Lesebefehlen werden an das Be-
fehlsbyte die Datenbytes angehangt und mit CR abgeschlossen.

Totzeit: Bei einer Unterbrechung des Datenpaketes fur eine Dauer von
mehr als 2 Sekunden werden die bereits empfangenen Daten verworfen.

5.3Befehle und Daten

Anmerkung: Bei Befehlen, welche ein Speichern der gesendeten Daten
auslosen, ist die angegebene Speicherzeit (typ. 10 ms / Byte) zu beruck-
sichtigen. Erst nach Ablauf dieser Zeit ist eine Kommunikation mit der
Steuerung wieder moglich. Diese Befehle durfen nur gesendet werden,
wenn sich beide Motoren im Stillstand befinden.

Beschreibung Parameter

Parameter, die automatisch im | Phasenstrom im Betrieb
EEPROM gespeichert werden Phasenstrom im Stillstand
Schrittmodus
Endschalterfunktion
Endschaltertyp
Endschalterverhalten
Schrittwinkel

Umkehrspiel

Parameter, die automatisch im | Moduladresse  (Softwaremo-
EEPROM gespeichert werden, ihre | duladresse / Hardwaremodul-
Gultigkeit aber erst beim nachsten | adresse (S1))

Einschalten der Betriebsspannung | Synchronbetrieb

erhalten

Parameter, die nur im RAM abgelegt | Betriebsmodus

werden und beim Einschalten der Be- | minimale Drehzahl
triebsspannung wieder neu initialisiert | maximale Drehzahl
werden mussen Rampenfaktor

Durch den Befehl ,Satz speichern® | Drehrichtung

konnen diese Parameter ins EEPROM | Richtungsumkehr

kopiert werden und durch den Befehl | Positionierart

,oatz laden” wieder ins RAM ubertra- | Schritte (Absolut, Relativ)
gen werden. Bei einem Start Gber den
digitalen Eingang (X3, X6; Pin 2) wird
automatisch der Satz 1 ins RAM ko-
piert.
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5.3.1 Lesebefehle
a) Statusabfrage
Befehl: | Zeichen ,$° | ASCIll Hex 24 | ASCIl Dez 36 |

Beispiel (Hex): | 28 | 01 | 24 | oD |

<> < > <$> <CR>

Antwort (Hex): | 01 ] 24 | 13 | oD |
> <$> <Statusbyte> <CR>

Aufbau des Statusbytes:

Bit 0: 1 = bereit / 0 = nicht bereit

Bit 1: 1 = Referenzposition (interne 0-Position) erreicht
Bit 4: 1 = Positioniermodus aktiv

Bit 5: 1 = Drehzahimodus aktiv

b) Abfrage der Motoradresse

Befehl: | Zeichen ,M* | ASCIlI Hex 4D | ASCIl Dez 77 |

Beispiel (Hex): | 28 | FF | 4D | oD |

<> < > <> <CR>

Antwort (Hex): | FF | 4D | 30 | 30 | 31 | oD |
> <> <Motoradresse (001)> <CR>

Die Motoradresse wird in 3 Datenbytes (3-stellige Adresse) Ubermit-
telt.

Das Senden des Befehls ist nur im Zustand ,Bereit* zulassig.

Da bei diesem Befehl die globale Motoradresse verwendet wird, darf
nur eine SMCI21-1 an die Ubergeordnete Steuerung angeschlossen
sein!

c)
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Auslesen der gespeicherten Daten (3 Byte Speicheradresse)

Befehl: | Zeichen ,Z* | ASCIl Hex 5A | ASCII Dez 90 |

Beispiel (Hex): | 23 | 01 | 5A | 30 | 31 | 30 | 0D |

<#>< > <7> <Speicheradresse (010)> <CR>

Antwort (Hex): \ 01 | 5A [ 30 [ 31 | 30 | 32 |30 ] 30 | oD |

> </> <Speicheradresse (010)> <Daten

(200)> <CR>

Speicheradresse und Daten:

Nachfolgende Tabelle zeigt die gespeicherten Daten und die zugeho-
rige Adresse (dezimal) im EEPROM der SMCI21-1. Im Antwortpaket
werden zunachst der Befehl und die Speicheradresse wiederholt, im
Anschluss werden die 3 Datenbytes (3-stelliger Adressinhalt) gesen-

det.
Adr. | Parameter Adr. | Parameter
000 | Schrittmodus 032 | Maximalfr. 1 Satz 2
001 Softwaremoduladresse 033
002 | Betriebsmodus 034 | Rampenfaktor Satz 2
003 | Phasenstrom im Betrieb 035 | Richtung Satz 2
004 | Phasenstrom im Stillstand | 036 | Richtungsumk. Satz 2
005 | Endschalterverh. bei Ref. 037
006 038 | Positionierart Satz 3
007 | Endschalterverh. im Betr. 039 | Schritte L-Byte Satz 3
008 | Endschaltertyp 040 | Schritte M-Byte Satz 3
009 | Belegung Eingang 2 041 Schritte H-Byte Satz 3
010 | Umkehrspiel L-Byte 042 | Startfrequenz Satz 3
011 Umkehrspiel H-Byte 043 | Maximalfr. 1 Satz 3
012 | Motorschrittwinkel 044
013 045 | Rampenfaktor Satz 3
014 | Synchronbetrieb 046 | Richtung Satz 3
015 047 | Richtungsumk. Satz 3
016 | Positionierart Satz 1 048
017 | Schritte L-Byte Satz 1 049 | Positionierart Satz 4
018 | Schritte M-Byte Satz 1 050 | Schritte L-Byte Satz 4
019 | Schritte H-Byte Satz 1 051 Schritte M-Byte Satz 4
020 | Startfrequenz Satz 1 052 | Schritte H-Byte Satz 4
021 Maximalfr. 1 Satz 1 053 | Startfrequenz Satz 4
022 054 | Maximalfr. 1 Satz 4
023 | Rampenfaktor Satz 1 055
024 | Richtung Satz 1 056 | Rampenfaktor Satz 4
025 | Richtungsumk. Satz 1 057 | Richtung Satz 4
026 058 | Richtungsumk. Satz 4
027 | Positionierart Satz 2 059
028 | Schritte L-Byte Satz 2 060 | Positionierart Satz 5
029 | Schritte M-Byte Satz 2 061 Schritte L-Byte Satz 5
030 | Schritte H-Byte Satz 2 062 | Schritte M-Byte Satz 5
031 Startfrequenz Satz 2 063 | Schritte H-Byte Satz 5
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Adr. | Parameter Adr. | Parameter

064 | Startfrequenz Satz 5 114

065 | Maximalfr. 1 Satz 5 115 | Positionierart Satz 10
066 116 | Schritte L-Byte Satz 10
067 | Rampenfaktor Satz 5 117 | Schritte M-Byte Satz 10
068 | Richtung Satz 5 118 | Schritte H-Byte Satz 10
069 | Richtungsumk. Satz 5 119 | Startfrequenz Satz 10
070 120 | Maximalfr. 1 Satz 10
071 Positionierart Satz 6 121

072 | Schritte L-Byte Satz 6 122 | Rampenfaktor Satz 10
073 | Schritte M-Byte Satz 6 123 | Richtung Satz 10

074 | Schritte H-Byte Satz 6 124 | Richtungsumk. Satz 10
075 | Startfrequenz Satz 6 125

076 | Maximalfr. 1 Satz 6 126 | Positionierart Satz 11
077 127 | Schritte L-Byte Satz 11
078 | Rampenfaktor Satz 6 128 | Schritte M-Byte Satz 11
079 | Richtung Satz 6 129 | Schritte H-Byte Satz 11
080 | Richtungsumk. Satz 6 130 | Startfrequenz Satz 11
081 131 Maximalfr. 1 Satz 11
082 | Positionierart Satz 7 132

083 | Schritte L-Byte Satz 7 133 | Rampenfaktor Satz 11
084 | Schritte M-Byte Satz 7 134 | Richtung Satz 11

085 | Schritte H-Byte Satz 7 135 | Richtungsumk. Satz 11
086 | Startfrequenz Satz 7 136

087 | Maximalfr. 1 Satz 7 137 | Positionierart Satz 12
088 138 | Schritte L-Byte Satz 12
089 | Rampenfaktor Satz 7 139 | Schritte M-Byte Satz 12
090 | Richtung Satz 7 140 | Schritte H-Byte Satz 12
091 Richtungsumk. Satz 7 141 Startfrequenz Satz 12
092 142 | Maximalfr. 1 Satz 12
093 | Positionierart Satz 8 143

094 | Schritte L-Byte Satz 8 144 Rampenfaktor Satz 12
095 | Schritte M-Byte Satz 8 145 | Richtung Satz 12

096 | Schritte H-Byte Satz 8 146 | Richtungsumk. Satz 12
097 | Startfrequenz Satz 8 147

098 Maximalfr. 1 Satz 8 148 Positionierart Satz 13
099 149 | Schritte L-Byte Satz 13
100 | Rampenfaktor Satz 8 150 | Schritte M-Byte Satz 13
101 Richtung Satz 8 151 Schritte H-Byte Satz 13
102 | Richtungsumk. Satz 8 152 | Startfrequenz Satz 13
103 153 | Maximalfr. 1 Satz 13
104 | Positionierart Satz 9 154

105 | Schritte L-Byte Satz 9 155 | Rampenfaktor Satz 13
106 | Schritte M-Byte Satz 9 156 | Richtung Satz 13

107 | Schritte H-Byte Satz 9 157 | Richtungsumk. Satz 13
108 | Startfrequenz Satz 9 158

109 | Maximalfr. 1 Satz 9 159 | Positionierart Satz 14
110 160 | Schritte L-Byte Satz 14
111 Rampenfaktor Satz 9 161 Schritte M-Byte Satz 14
112 | Richtung Satz 9 162 | Schritte H-Byte Satz 14
113 | Richtungsumk. Satz 9 163 | Startfrequenz Satz 14
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Adr. | Parameter Adr. | Parameter

164 | Maximalfr. 1 Satz 14 180

165 181 Positionierart Satz 16
166 | Rampenfaktor Satz 14 182 | Schritte L-Byte Satz 16
167 | Richtung Satz 14 183 | Schritte M-Byte Satz 16
168 | Richtungsumk. Satz 14 184 | Schritte H-Byte Satz 16
169 185 | Startfrequenz Satz 16
170 | Positionierart Satz 15 186 | Maximalfr. 1 Satz 16
171 Schritte L-Byte Satz 15 187 | Maximalfr. 2 Satz 16
172 | Schritte M-Byte Satz 15 188 | Rampenfaktor Satz 16
173 | Schritte H-Byte Satz 15 189 | Richtung Satz 16

174 | Startfrequenz Satz 15 190 Richtungsumk. Satz 16
175 | Maximalfr. 1 Satz 15

176

177 | Rampenfaktor Satz 15

178 | Richtung Satz 15

179 | Richtungsumk. Satz 15

Das Senden des Befehls ist nur im Zustand ,Bereit* zulassig.

Anmerkung:
Der Schrittwinkel (hinterlegt an Adresse 12) ist in Form von 1 Zeichen
hinterlegt:

Schrittwinkel 1,8° =  Adresse 12 = ,001
Schrittwinkel 0,9° =  Adresse 12 = ,000“
Schrittwinkel 3,75° = Adresse 12 = ,004
Schrittwinkel 7,5° =  Adresse 12 = ,007“
Schrittwinkel 15° = Adresse 12 = ,005¢
Schrittwinkel 18° ==  Adresse 12 = ,008*

Beispiel: Abfrage des Schrittmodus:

Beispiel (Hex): | 23 | 01 | 5A | 30 | 31 | 32 | oD |

<#>< > <7> <Speicheradresse (000)> <CR>

Antwort (Hex): \ 01 | 5A [ 30 [ 31 ] 32|30 ]3] 31 ] 0D |

> </> <Speicheradresse (000)> <Daten

(001 )> <CR>

= Daten =,001" < Schrittmodus ,Vollschritt*

d)
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Auslesen der Ist-Position (9 Byte Position)

Befehl: | Zeichen ,C* | ASCIll Hex 43 | ASCIl Dez 67 |

Beispiel (Hex): | 28 | 01 | 43 | 0D |

<{> < > <C> <CR>

Antwort (Hex): |01 | 43 | 30 [ 30 | 30 | 30 | 30 | 31 | 31 |

34 | 34 | OD
< > <C> <Position (000001144)> < CR>
Position:
Die Position wird als dezimaler Speicherinhalt der 3 Positionsbytes
gesendet.

Beispiel: Die Position wurde als 000001144 (s.0.) gesendet und wird
wie folgt umgerechnet:

1. Byte * 65536 = 000 * 65536 =0

2. Byte * 256 = 001 * 256 = 256
3. Byte * 1 = 144 *1 =144
= Position: = 400

Ist der berechnete Positionswert groRer als 8.388.607, handelt es
sich um eine negative Position. Der berechnete Wert muss in diesem
Fall vom mdglichen Maximalwert 16.777.216 abgezogen werden.

Das Senden des Befehls ist nur im Zustand ,Bereit® zulassig.

e) Abfrage des Steuerungstyps (2 Byte Steuerungstyp)
Befehl: | Zeichen ,“ | ASCll Hex 20 | ASCIl Dez 32 |

Beispiel (Hex): | 23 | 01 | 20 | oD |

<> < ><> <CR>

Antwort (Hex): \ 01 | 20 | 31 | 49 | oD |

><><1> <CR>

Sie SMCI21-1 hat den Steuerungstyp ,11*
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5.3.2 Schreibbefehle
a) Moduladresse setzen (1 oder 2 Byte Moduladresse)
Befehl: | Zeichen ,m* | ASCII Hex 6D | ASCII Dez 109 |
Beispiel (Hex): | 28 | FF]] 6D | 31 | oD |
<#>< > <m> <Motoradresse (1)> <CR>

Antwort (Hex): | FF | 6D | 31 | oD |

> <m> <Motoradresse (1)> <CR>

FUr die Moduladresse ist ein Wert zwischen 1 und 249 zulassig. Die
zugewiesene Adresse wird von der SMCI21-1 Gbernommen und ge-
speichert.

Da bei diesem Befehl die globale Motoradresse verwendet wird, darf
nur eine SMCI21-1 an die Ubergeordnete Steuerung angeschlossen
sein!

Das Senden des Befehls ist nur im Zustand ,Bereit” zulassig.
Nach dem Andern der Moduladresse ist zur Aktivierung eine Unter-
brechung der Betriebsspannung notwendig.

b) Schrittmodus setzen (1 oder 2 Byte Schrittmodus)

Befehl: | Zeichen ,g* | ASCIll Hex 67 | ASCIl Dez 103 |

Beispiel (Hex): | 28 | 01| 67 | 31 | oD |

<#>< > <g> <Schrittmodus (1)> <CR>

Antwort (Hex): | 01 | 67 | 31 | 0D |

> <g> <Schrittmodus (1)> <CR>

Bedeutung von Schrittmodus:

,1“ (Hex 31): Vollschritt
,2" (Hex 32): Halbschritt
4" (Hex 34): Viertelschritt
,8" (Hex 38): Achtelschritt

,16“ (Hex 31; 30): Sechzehntelschritt

Der Schrittmodus wird von der Steuerung gespeichert (Dauer: ca. 10
ms).

Das Senden des Befehls ist nur im Zustand ,Bereit® zulassig.
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Phasenstrom setzen (2 oder 3 Byte Phasenstrom)

Befehl: | Zeichen ,i* | ASCIl Hex 69 | ASCII Dez 105 |

Beispiel (Hex): | 283 | 01 ] 69 | 31 | 30 | 30 | OD |

<#>< > <j> <Phasenstrom (100)> <CR>

Antwort (Hex): | 01 | 69 | 31|30 | 30 | 0D |

> <j> <Phasenstrom (100)> <CR>

Bedeutung von Phasenstrom:

.25 (Hex 32; 35): Phasenstrom 25 % v. Maximalstrom
»39* (Hex 33; 35): Phasenstrom 35 % v. Maximalstrom
.00 (Hex 35; 30): Phasenstrom 50 % v. Maximalstrom
.70“ (Hex 37; 30): Phasenstrom 70 % v. Maximalstrom
,89" (Hex 38; 35): Phasenstrom 85 % v. Maximalstrom
,100“ (Hex 31; 30; 30): Phasenstrom 100 % v. Maximalstrom

Der Phasenstrom wird von der SMCI21-1 gespeichert (Dauer: ca. 10
ms).

Das Senden des Befehls ist nur im Zustand ,Bereit® zulassig.

Phasenstrom im Stillstand setzen (2 oder 3 Byte Phasenstrom)

Befehl: | Zeichen ,r* | ASCIl Hex 72 | ASCIl Dez 114 |

Beispiel (Hex): | 28 | 01 | 72 | 32 | 35 | OD |

<{>< > <r> <Phasenstrom (25)> <CR>

Antwort (Hex): | 01 | 72 [ 3235 ]| 0D |

> <r> <Phasenstrom (25)> <CR>

Bedeutung von Phasenstrom:

,25" (Hex 32; 35): Phasenstrom 25 % v. Maximalstrom
»39" (Hex 33; 35): Phasenstrom 35 % v. Maximalstrom
,00 (Hex 35; 30): Phasenstrom 50 % v. Maximalstrom
.70“ (Hex 37; 30): Phasenstrom 70 % v. Maximalstrom
,89" (Hex 38; 35): Phasenstrom 85 % v. Maximalstrom
,100“ (Hex 31; 30; 30): Phasenstrom 100 % v. Maximalstrom

Die Stromabsenkung wird von der SMCI21-1gespeichert (Dauer: ca.
10 ms).
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e) Betriebsmodus setzen (1 Byte Betriebsmodus)
Befehl: | Zeichen ! | ASCIlHex21 | ASCII Dez 33 |
Beispiel (Hex): | 28 | 01 | 21 | 31 | oD |
<> < > <!> <Betriebsmodus (1)> <CR>

f)

Antwort (Hex): | 01| 21]31] 0D |
> <I> <Betriebsmodus (1)> <CR>

Bedeutung von Betriebsmodus:
,1“(Hex 31):  Positioniermodus
,2° (Hex 32):  Drehzahlmodus

Der gesendete Betriebsmodus wird in den Arbeitsspeicher Uber-
nommen und erst nach Ausfuhrung des Befehls Satz speichern ins
EEPROM geschrieben.

Das Senden des Befehls ist nur im Zustand ,Bereit” zulassig.

Positionierart setzen (1 Byte Positionierart)

Befehl: | Zeichen ,p* | ASCIl Hex 70 | ASCII Dez 112 |

Beispiel (Hex): | 23 | 01 | 70 | 31 | OD |

<> < > <p> <Positionierart (1)> <CR>

Antwort (Hex): | 01 |70 | 31 ] 0D |

> <p> <Positionierart (1)> <CR>

Bedeutung von Positionierart:
,1“(Hex 31):  Relativpositionierung
,2" (Hex 32):  Absolutpositionierung
.4 (Hex 34):  Referenzfahrt

Die gesendete Positionierart wird in den Arbeitsspeicher Ubernom-
men und erst nach Ausfihrung des Befehls Satz speichern ins
EEPROM geschrieben.

Das Senden des Befehls ist nur im Zustand ,Bereit” zulassig.
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Schritte setzen (1 bis 8 Byte Schritte)

Befehl: | Zeichen ,s“ | ASCll Hex 73 | ASCIl Dez 115 |

Beispiel (Hex): | 283 | 01 ] 73 | 31 | 30 | 30 | OD |
<#>< > <s> <Schritte (100)> <CR>

Antwort (Hex): | 01 | 73|31 ]30] 30| oD |
> <s> <Schritte (100)> <CR>

Schritte
Max. bei Relativpositionierung: 16.777.215
Max. bei Absolutpositionierung: + 8.388.607

Bei der Absolutpositionierung wird das Vorzeichen als zusatzliches
Byte den Schritten vorangestellt:

Zeichen ,+“ ASCIl| Hex 2B
Zeichen ,-“ ASCII Hex 2D

Die gesendeten Schritte werden in den Arbeitsspeicher Ubernommen
und erst nach Ausfuhrung des Befehls Satz speichern ins EEPROM
geschrieben.

Das Senden des Befehls ist nur im Zustand ,Bereit” zulassig.

h) Startfrequenz setzen (3 bis 5 Byte Startfrequenz)

Befehl: | Zeichen ,u* | ASCIll Hex 75 | ASCIl Dez 117 |

Beispiel (Hex): | 28 | 01| 75 | 34 | 30 | 30 | oD |

<#> < > <u> <Startfrequenz (400)> <CR>

Antwort (Hex): [ 01 | 75 | 34 | 30 [ 30 | OD |

< > <u> <Startfrequenz (400)> <CR>
Startfrequenz
Die Startfrequenz wird in 3 bis 5 Datenbytes an die SMCI21-1 Uber-
tragen.

Bereich: 100 Hz bis 10000 Hz in 100 Hz - Schritten

Die gesendete Startfrequenz wird in den Arbeitsspeicher Ubernom-
men und erst nach Ausfiuhrung des Befehls Satz speichern ins
EEPROM geschrieben.

Das Senden des Befehls ist nur im Zustand ,Bereit” zulassig.
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j)

k)

Maximalfrequenz setzen (3 bis 5 Byte Maximalfrequenz)

Befehl: | Zeichen ,0* | ASCII Hex 6F | ASCIl Dez 111 |

Beispiel (Hex): | 28 | 01| 6F | 31 | 30 | 30 | 30 | 0D |

<> < > <0> <Max-Frequenz (1000)> <CR>

Antwort (Hex): | 01 | 6F | 31|30 [ 30 30| oD |
> <0> <Max-Frequenz (1000)> <CR>

Maximalfrequenz

Die Maximalfrequenz wird in 3 bis 5 Datenbytes an die SMCI21-1
Ubertragen.

Bereich: 100 Hz bis 10000 Hz in 100 Hz - Schritten

Die gesendete Maximalfrequenz wird in den Arbeitsspeicher Uber-
nommen und erst nach Ausfuhrung des Befehls Satz speichern ins
EEPROM geschrieben.

Das Senden des Befehls ist nur im Zustand ,Bereit” zulassig.

Rampe setzen (1 bis 3 Byte Rampe)

Befehl: | Zeichen ,b* | ASCIl Hex62 | ASCIl Dez 98 |

Beispiel (Hex): | 23 | 01 | 62 | 35 | OD |

<{>< > <b> <Rampe (5)> <CR>

Antwort (Hex): | 01 |62 |35 ] 0D |

> <b> <Rampe (5)> <CR>

Rampe
Die Rampe wird in 1 bis 3 Datenbytes gesendet.
Bereich: 1 bis 255

Die gesendete Rampe wird in den Arbeitsspeicher Ubernommen und
erst nach Ausfuhrung des Befehls Satz speichern ins EEPROM ge-
schrieben.

Das Senden des Befehls ist nur im Zustand ,Bereit” zulassig.
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Richtung setzen (1 Byte Richtung)
Befehl: | Zeichen ,d* | ASCIll Hex 64 | ASCII Dez 100 |
Beispiel (Hex): | 28 | 01| 64 | 31 | oD |
<#>< > <d> <Richtung (1)> <CR>

1)

Antwort (Hex): | 01 | 64 | 31 | 0D |
> <d> <Richtung (1)> <CR>

Richtung
Die Richtung wird als 1 Byte gesendet.
Bereich:

Zeichen ,0“ | ASCII Hex 30 | Richtung links

Zeichen ,1“ | ASCIlI Hex 31 | Richtung rechts

Die gesendete Richtung wird in den Arbeitsspeicher Ubernommen
und erst nach Ausfihrung des Befehls Satz speichern ins EEPROM
geschrieben.

Das Senden des Befehls ist nur im Zustand ,Bereit” zulassig.

Richtungsumkehr setzen (1 Byte Richtungsumkehr)

Befehl: | Zeichen ,t* | ASCll Hex 74 | ASCIl Dez 116 |

Beispiel (Hex): | 28 | 01 | 74 | 31 | oD |

<i>< > <t> <Richtungsumkehr (1)> <CR>

Antwort (Hex): | 01 | 74 | 31 ] oD |
> <t> <Richtungsumkehr (1)> <CR>

Richtungsumkehr
Die Richtungsumkehr wird als 1 Byte gesendet.
Bereich:

Zeichen ,0“ | ASCIlI Hex 30 | Richtungsumkehr aus

Zeichen ,1“ | ASCII Hex 31 | Richtungsumkehr ein

Die gesendete Richtungsumkehr wird in den Arbeitsspeicher Uber-
nommen und erst nach Ausfihrung des Befehls Satz speichern ins
EEPROM geschrieben.

Das Senden des Befehls ist nur im Zustand ,Bereit” zulassig.
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m) Endschalterverhalten setzen (2 oder 3 Byte Endschalterverhalten)

Befehl: | Zeichen I | ASCIl Hex 6C | ASCII Dez 108 |

Beispiel (Hex): | 28 | 01 | 6C | 69 | 31 | oD |

<#> < > <|> <Endschalterverh. (i1)> <CR>

Antwort (Hex): | 01 | 6C | 69|31 ] 0D |
> <|> <Endschalterverh. (i1)> <CR>

Endschalterverhalten
Das Endschalterverhalten wird von der SMCI21-1 gespeichert (Dau-
er: ca. 10 ms).

Das Senden des Befehls ist nur im Zustand ,Bereit” zulassig.

Folgende Einstellungen flr das Endschalterverhalten sind moglich
(DB = Datenbyte):

1.DB | 2.DB | 3. DB | Endschalterverhalten
" L1 - zurlckfahren bei Referenzfahrt
.8 W2 - vorwarts fahren bei Referenzfahrt
:) b 40 Endschalter disabled im Normalbetrieb
,e" b W1 Endschalter zuriickfahren im Normalbetrieb
,e" b W2 Endschalter vorwarts fahren im Normalbetrieb
,e" b w3 Endschalter Stopp im Normalbetrieb

Das Senden des Befehls ist nur im Zustand ,Bereit® zulassig.

Endschalterfunktion (Endschalter oder Starteingang) setzen (1 Byte
Endschalterfunktion)

Befehl: | Zeichen ,e* | ASCIlI Hex 65 | ASCIl Dez 101 |

Beispiel (Hex): | 283 | 01| 65 | 31 | oD |

<{>< > <e> <Endschalterfunktion (1)> <CR>

Antwort (Hex): | 01 | 65|31 ] 0D |

> <e> <Endschalterfunktion (1)> <CR>

Endschalterfunktion

Die Endschalterfunktion wird von der SMCI21-1 gespeichert (Dauer:
ca. 4 ms).

Folgende Einstellungen fur die Endschalterfunktion sind mdglich:

Zeichen ,0“ | ASCII Hex 30 | X3, X6 Pin 1 =Starteingang Profil 2

Zeichen ,1“ | ASCII Hex 31 X3, X6 Pin 1 =Endschalter

Das Senden des Befehls ist nur im Zustand ,Bereit” zulassig.
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o) Endschaltertyp (Offner oder SchlieRer) setzen (1 Byte Endschalter-
typ)

Befehl: | Zeichen ,E* | ASCIll Hex 45 | ASCIl Dez 69 |

Beispiel (Hex): | 28 | 01 | 45 | 31 | oD |
<> < > <E> <Endschaltertyp (1)> <CR>

Antwort (Hex): | 01 | 45 | 31 | oD |
> <E> <Endschaltertyp (1)> <CR>

Endschaltertyp

Der Endschaltertyp wird von der SMCI21-1 gespeichert (Dauer: ca.
10 ms).

Folgende Einstellungen fur den Endschaltertyp sind mdglich:

Zeichen ,0 | ASCII Hex 30 | Endschaltertyp ,Offner*
Zeichen ,1“ | ASCIlI Hex 31 | Endschaltertyp ,Schliel3er”

Das Senden des Befehls ist nur im Zustand ,Bereit* zulassig.

p) Satz speichern (1 oder 2 Byte Satznummer)

Befehl: | Zeichen ,>* | ASCIlI Hex 3E | ASCIl Dez 62 |

Beispiel (Hex): | 23 | 01 | 3E | 31 | oD |

<#>< > <>> <Satznummer (1)> <CR>

Antwort (Hex): | 01 | 3E | 31 | 0D |

> <>> <Gatznummer (1)> <CR>

Satznummer

Die Daten des aktuell im Arbeitsspeicher befindlichen Satzes werden
im EEPROM unter der angegebenen Satznummer gespeichert (Dau-
er: ca. 900 ms).

Bereich: ,1“ bis ,16“ (Satznummer 1 bis 16)

Das Senden des Befehls ist nur im Zustand ,Bereit® zulassig.
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q) Umkehrspiel setzen (1 bis 4 Byte Umkehrspiel)

Befehl: | Zeichen ,z* | ASCIlI Hex 7A | ASCII Dez 122 |

Beispiel (Hex): | 28 | 01 ] 7A | 32 | 30 | oD |

<#>< > <z> <Umkehrspiel (20)> <CR>

Antwort (Hex): | 01 | 7A | 32 | 30 | oD |
> <z> <Umkehrspiel (20)> <CR>

Umkehrspiel

Bei jeder Richtungsumkehr des Motors im Positioniermodus wird das
Umkehrspiel zu der zu fahrenden Strecke addiert.

Bereich: 0 (kein Umkehrspiel; Default) bis 9999 Schritte

Das Umkehrspiel wird von der SMCI21-1 gespeichert (Dauer: ca. 20
ms).

Das Senden des Befehls ist nur im Zustand ,Bereit® zulassig.

r) Ist-Position zurlicksetzen

Befehl: | Zeichen ,c | ASCIl Hex 63 | ASCIl Dez 99 |

Beispiel (Hex): | 23 | 01 | 63 | 0D |

<{> < > <c> <CR>

Antwort (Hex): | 01 | 63 | 0D |

> <c> <CR>

Durch diesen Befehl wird die Ist-Position in der SMCI21-1 auf 0 zu-
ruckgesetzt.

Das Senden des Befehls ist nur im Zustand ,Bereit* zulassig.
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s) Synchronmodus setzen (1 Byte Synchronmodus)

t)

Befehl: | Zeichen ,x* | ASCIll Hex 78 | ASCII Dez 120 |

Beispiel (Hex): | 28 | 01| 78 | 0D |

<{> < > <x> <CR>

Antwort (Hex): | 01 | 78 | 0D |

> <> <CR>

Folgende Einstellungen fur den Synchronmodus sind maoglich:

Zeichen ,0“ | ASCII Hex 30 | Synchronmodus aus, Mo-
tor 1 und Motor 2 fahren
unabhangig voneinander
Zeichen ,1“ | ASCIlI Hex 31 | Synchronmodus ein, Motor
2 ist auf Motor 1 synchro-
nisiert

Nach dem Andern des Synchronmodus ist eine Unterbrechung der
Betriebsspannung notwendig.

Das Senden des Befehls ist nur im Zustand ,Bereit* zulassig.

Schrittwinkel setzen (1 Byte Schrittwinkel)

Befehl: | Zeichen ,<* | ASCIl Hex 3C | ASCIl Dez 60 |

Beispiel (Hex): | 28 | 01 | 3C | 31 | oD |

<> < > <<> <Schrittwinkel (1)> <CR>

Antwort (Hex): | 01 |3C | 31 | oD |
> <<> <Schrittwinkel (1)> <CR>

Mit diesem Befehl kann die tUbergeordnete Steuerung den Schrittwin-
kel des verwendeten Motors ablegen. Der gespeicherte Schrittwinkel
hat auf die Funktion der Steuerung keinen Einfluf3.

Folgende Einstellungen fir den Schrittwinkel sind mdglich (Beispiel):

,1“ = Schrittwinkel 1,8°
,0“ = Schrittwinkel 0,9°
,4“ = Schrittwinkel 3,75°
,D"“ @ Schrittwinkel 15°
.7 = Schrittwinkel 7,5°
,8" @ Schrittwinkel 18°
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5.3.3 Steuerbefehle
a) Start des aktuellen Fahrprofils

Befehl: | Zeichen ,A“ | ASCIll Hex 41 | ASCIl Dez 65 |

Beispiel (Hex): | 23 | 01 | 41 | oD |

<{> < > <A> <CR>

Antwort (Hex): | 01 | 41 | oD |

> </A> <CR>

Entsprechend dem Betriebsmodus wird das im Arbeitsspeicher be-
findliche Fahrprofil gestartet.

Das Senden des Befehls ist nur im Zustand ,Bereit® zulassig.

b) Fahrprofil stoppen

Befehl: | Zeichen ,S* | ASCIlI Hex 53 | ASCII Dez 83 |

Beispiel (Hex): | 28 | 01 | 53 | 0D |

<{> < > <S> <CR>

Antwort (Hex): | 01 | 53 | oD |

> <S> <CR>

Das aktuell ausgefuhrte Fahrprofil wird sofort unterbrochen.

c) Satz aus EEPROM starten (1 oder 2 Byte Satznummer)

Befehl: | Zeichen ,y* | ASCIll Hex 79 | ASCIl Dez 121 |

Beispiel (Hex): | 28 | 01 ] 79 | 31 | 30 | oD |

<#>< > <y> <Satznummer (10)> <CR>

Antwort (Hex): | 01 | 79 [ 31 | 30 | oD |

> <y> <Satznummer (10)> <CR>

Zulassiger Berelch. 1 bis 16

Nach diesem Befehl muss der Befehl ,Start des aktuellen Fahrprofils®
folgen, damit die Parameter aus dem EEPROM in den Arbeitsspei-
cher kopiert und anschlie3end das Fahrprofil ausgefuhrt wird.

Durch Betatigung des Starteingangs wird die Auswahl Uberschrieben.
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d) Maximaldrehzahl erhohen (nur im Drehzahlmodus)

Befehl: | Zeichen ,+* | ASCIlI Hex 2B | ASCII Dez 43 |

Beispiel (Hex): | 28 | 01| 2B | 0D |

<{> < > <+> <CR>

Antwort (Hex): | 01 | 2B | 0D |

> <+> <CR>

Die Maximaldrehzahl wird um 100 Hz erhoht.

Dieser Befehl ist nur nach Ausfuhrung des Startbefehls im Drehzahl-
modus verfugbar.

e) Maximaldrehzahl verringern (nur im Drehzahlmodus)

Befehl: | Zeichen - | ASCIl Hex 2D | ASCII Dez 45 |

Beispiel (Hex): | 23 | 01 | 2D | 0D |

<{t> < > <> <CR>

Antwort (Hex): | 01 | 2D | 0D |

> <> <CR>

Die Maximaldrehzahl wird um 100 Hz verringert.

Dieser Befehl ist nur nach Ausfuhrung des Startbefehls im Drehzahl-
modus verfugbar.

534 Unbekannte Befehle

Nicht definierte Befehle beantwortet die SMCI21-1 mit folgendem Zei-
chen.

| Zeichen ,?* | ASCII Hex 3F | ASCIl Dez 63 |

Beispiel (Hex): | 23 | 01 | 5E | OD |

<{>< > <CR>

Antwort (Hex): | 01 | 5E | 3F | oD |

> < > <7> <CR>
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6. Technische Daten

Betriebsspannung Uy,

DC 12V bis 32V, typ. 24 V

Phasenstrom einstellbar 25% bis 100% v. 0,7 A
Phasenstrom im Stillstand einstellbar 25% bis 100% v. 0,7 A
Schrittauflésung Vollschritt

Halbschritt

Viertelschritt

Achtelschritt

Sechzehntelschritt
Taktfrequenz / Motor max. 10 kHz

Eingange

digital OV bis Uy

L-Pegel 0 bis 3 V, typ. 0 mA
H-Pegel 12 V bis Up, typ. 2,5 mA
keine galvanische Trennung

Anschlussart

JST XH-Connector

Schnittstelle

RS-485 (4-Draht)

Totzeit: 2 Sekunden

19200 Baud

1 Startbit, 8 Datenbits, 1 Stoppbit
keine Paritat

aut. Abschaltung Ubertemperatur
Uberstrom

max. Umgebungstemperatur | 40° C

erforderliches Netzteil typisch 24 V

typisch 1 bis 3 A (je nach Motor und
Phasenstrom)
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7. Abmalie
LU U I
)(3L X4 | S1 X5 | >(6L
SR
20.3
o 4X@3.2
o 447

43.3

X1 X2

60.0
65.0
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