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Hinweis allgemein Profinet am IndraDrive:
> Die FKM Engineering IP Adresse muss ungleich der Profinet
|IP -Adresse (wird von der Steuerung vergeben) sein!
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DE-S7Profinet IndraDrive

a) Datenubertragung ohne Funktionsbaustein.

b) Was gibt es und Wo?

c) Was verwende wofiir?

d) Wofir ist das (kleine) Parameterfile?

e) Wie erweitere ich einen Funktionsbaustein?

f) Schnittstellentest, Hinweise vor Automatikbetrieb.
g) Woher bekomme ich Antriebsfehlermeldeliste?
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1a. Datenubertragung ohne Funktionsbaustein

= Prozessdaten werden uber Ein —
Ausgangsadressen Ubertragen.

= Auf IndraDrive Seite werden diese
den Parameter zugeordnet.

= MDT = Master Daten Telegramm von S7
= AT = Antriebs Daten Telegramm zur S7

Field bus diagnostics |HUN : Data Exchange active

Profile type Freely configurable mode ~dR Activate profile type

Data channel  Realtime input (AT) Realtime output (MDT)

Ne.  |Config list cyclic command data channel
S-0-0282 : Positioning command value
5-0-0259 : Positioning velocity
S-0-0000 : <empty =

5-0-0000 : < empty =

S-0-0145 : Signal control word

=l DN N | L] R =
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i Mame  Address
1 WD
2 %ED5
3 w06
4 %E0.7
5 %E1.0
5 %E11
7 %E1.2
8 ®E1S
9 ®E14
10 %BELS
1n %EW2
12 EDG
13 HED10
14 KEWI4
15 HAWD
16 ®ADS
17 ®AD.7
18 [3) mars
19 HAW2
20 HADG
2 w14
22 ihd. HMWI122
23 Add news

b 7 A2 [ES

Display format  Manitorvalue Modify value |5 Comment

Bin
Boal
Baol
Boal
Boal
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
DEC4-
DECH-
Hex
Bin
Bin
Bool
Bool
Bool
DECH-
DEC+=
Bin
DEC+=

1]

2#1100_1000_0000_1010

[
FALSE [ 4078 Bit 13 Drive Error
[@ TuE O PAD78 Bit 14 Operation status po.
[ TRUE O F4075 Bit 15 Operation status po..
[& FALSE O F0-4078 Bith Operstion mode bit 0
TRUE O F-0-4078 Bit] Operation mode bit |
[ FALSE I F-04078 Bit2 Reference Ok
TRUE O P-0-4076 Bit3 I standstil
[ FALSE [ F-04078 Bitd Value reached
[ FALSE [ PAD76 Bit 5 Command change bit
2 584 Torque feedback value
572 340 Velocity feedback
16X000A_0161 5390 Diagnose
2#0000_0000_0000_0000 5144 Signal status word
241010_0000_0000.0000 ]
Bwe  wme @ & orstaomes
TRUE M & P4077BiL15 Drive Ensble
Dmse s | B 4 eossdeortn
o o M 1 552Torque Limit
] £00000 M 1 536 SetVelocity
2#0000_0000_0000_0000 5145 S\gnal controlword
32624 0 (=

Tag comment

= Topology view Uiﬂ Metwork view uﬂ‘[ Device view |_

gt [=s [indraprive 02v0z Gson]w] [l 1 (| [ @&

s

LM

7]

g
i
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" | Device overview

R <]l

Module Rack slot Iaddress Qaddr.  Type Article no,
v s 0 0 Indrabrive 02v02 .. MEP2x |~
* PHHO 0 0x1 axis
Faramch EIDN_1 o 1 100,711 100111 Paramch EIDN
Fhodul notused_1 ] 2 F-Modul not used =
IndraDriveD1_Ingw 0 3 0.15 Input B Words
Ouitput B Words_1 1] 4 .15 Cutput B Words
0 5
a &
0 7
o 8
o 9
i 10
o 1
i 12
o 13
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DE-S7Profinet IndraDrive

= Es gibt verschiedene Beispielprojekte fur Step5.4 und TIA14SP1.
LAlte“ Beispielprojekte flir Step5.4 sind aktuell im Internet verfigbar werden hier nicht weiter
beschrieben.
L~Aktuelle* Beispielprojekte fir TIA14 (SP1) (April 2019) Bausteine sind in SCL geschrieben:
— DCAE_TIA_PN_DCP_CPU1515_STS5_Vxx, Applikationsbeispiel Erganzung zur Basis Version.
— TIA14SP1_PN_DCP_V1.2.0.0, DCP = Drive Controlled Positioning BasisVersion. (Auf Anfrage)
— Weitere auf Anfrage.

= Wo?
— Internet Produktkatalog.
— Link:

— https://www.boschrexroth.com/ics/cat/?cat=Electric-Drives-and-Controls-
Catalog&m=XC&u=si&o=Desktop&p=p790610&pi=212656 AE-OBFE-15B5-D3C8A8795CO0F0A57 ICS 82
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DE-S7Profinet IndraDrive

= Drive Controlled Positioning (DCAE_TIA_PN_DCP_CPU1515 STS5):
= Wird zum ansteuern des Antriebsgefiihrten Positionieren verwendet, meist
verwendete Antriebsbetriebsart bei Fremdsteuerung.
— Folgende Bausteine sind im Beispielprojekt enthalten:

— FC205 Aufruf des Applikationsprogramm, Beispiel Netzwerke Referenzieren und
Positionieren.

— FB205 Applikationsbaustein, Ergdnzung bzw. Anderung zum FB105 (BasisVersion)

= Der FB205 kann fur Einzelachse, Doppelachsemodule oder auch im CCD
Systemmodus verwendet werden.

DC-AE/STS5 | 02.04.2019

~ | ] DCAE_TIA_FM_DCP_CPU1515_STS5 V06 Y ]
E Add new device
gy Devices & networks
~ (g PLC_2 [CPU 1515F-2 PN] 1
Y oevice canfiguration

[2]

C

% Online & diagnostics

= r:h. Prograrm blocks

ﬁ‘b' Add new block

2 Main [OE1]

2 Call_IndraDriveBasicDCP [FC205]
3B DCIA_TIA_PR_DCP_only [FE205]

@ DClA_TIA_PN_DCP_only_DE [DES]

0000 ©

b Systern blocks
b r\_ﬂ Techrnology objects
[ External source files
b [3 FLCtags
hd TI_ PLC data types
E ~dd new data ype
* [&] IndraDrive

| stControlword

| stSignalControlword

| stSignalStatusword

| stStatuswiord

0000600 090
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PLC_2 axis i Rexroth (7
CPU 15715F-2 PN IndraDrive 02%0... INDRADRIVE H
PLC_2 =50
|
FRAE_T

= Details und Hinweise zum FB205:

| Topology view g, Networkview [} Device view |

= Verbindung Baustein zur G gl e e
Hardwarekonfiguration, siehe gelb. ¢ :
= Einstellung der Nachkommastellen von — e T
Lagesollwert und Geschwindigkeitssollwert, - =0 —
siehe blau.

— Sollwertin S7 Real, im Antrieb DINT zur oo 2 - h w1010

"hiQDriveErrar_
"bSetdbsPos_01"

Kontrolle Parameter S-0-0282 - X -

oge . . 545 kA0
P05|t|on|ersollyvert im IndraWorks e | $-0-0282 € v | | g
(Parametereditor) anschauen. 4

e 8-0-0259 *— %MD11UDU1-3 16#0004_0161
Nachkommastellen = 10000 rPosExponent.

— Geschwindigkeitssollwert S-0-0259
Nachkommastellen priifen.

"relCmd_01" —velCmd

10000.0 DriveDiagnosis — 91"
10000.0 — tPosExponent 54353
1000.0 WD 14

1000.0 — p/elExponent Fosact = "rQPosAct_01"

N 267 0572
"axis~Nput_S_ hADTT1E
WUrds_‘I"—mPLADDR Welbdot = "rQvelact_01"

rnznﬁ 265 AddErrord
e s~Output_&_

Words_1" — gutl ADDR
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DE-S7Profinet IndraDrive
1c. Was verwende ich wofur? [Fees

stSignalControl\Word

DCAE_TIA_PN_DCP_CPU1515_STS5_V04 » PLC_2 [CPU 1515F-2 PN] » PLC data types » stSignalControl¥ard

Mame Data type Defaultvalue Accessible . wirita..  ¥isiblein .. Setpoint Comment

1 < Reserved0 Eool false (=] (=] = @

2 @ Reserved] Bool false E E E D

M M M 3 Reservedz Baoo alse E E E D

» Details und Hinweise zum FB205: — i - @ @ 8 o

5 <3 Reservedd Bool false =] =l =l ]

. .o 5 <d Reserveds Eool false =] =] = @]

= Bei Absolutwertgeber kann tber das o esenen @ ¥ @ O
. . . 8 a1 SetabsPos Bool false =] =] ] a Set absoulte position cormmand

Signalsteuerwort Bit15 die ——— o o S @ = o

e 11 4d Reservedd Eool false =] =] = @]

Referenzposition gesetzt. @ seseneann @ 8 @ O

13 @ Reservedll Bool false =) =] =] B

. . . 14 Reservedl2 Eool falze =] =] =] =]

— Auf diese Art (Signalsteuerwort) konnen S oo i e B 8 8 0

. . . 16 @‘ Reservedld Bool Efa\se E E E D

weitere Kommandos (Beispiel, Haltebremse 17 @ Resenests @ @ @ 0

P " H & IndraWorks Ds - Signal control werd - Axis [1] Scal - O 'Y
offnen) iber den Baustein angesprochen i ncraWorks D - Signal cntrl word - A 1 Scale
. Parameterization ~ Commissioning  Diagnostics  Service  Tools  Help aﬁ'|
werden, muss entsprechend erweitert O 0 | @ack + @ -] 4 |t | 72 e (7] G ol [ | momty o anel @ @Y B~ | |0 o0 2 9| % DG | @
= ! IndraCrive [1] Scale -
werden(ByteOrder beachten). b Overen s Tt prancer B rnber
P Master communication Bit 0: (O | S-0-0000: <empty> ~ E—"g
é J':WT;]S;W:? Bt 1: (| 5-0-0000: <empty> ~| |0 B
= 15 cale . ~ B
=13 Master communication - axis 0z \':) SVLLLECET LR adll B
YrATO0T.2 b Settings Bit3: (O |S-0-0000: cempty> ~| |0 =
" n B Muttiplex channel Bitd: (O |S-0-0000: cempty> ~| 10 E
bSetAbsPos 01 > B5 O 500000 cenmiy> a1 B
b ] B Signal status word § s : =
r SetAbsPos {C3) Motor, drive mechanics, measuring systems e 3 SO e i ' E:n
= - imif Bit 7. (D | 5-0-0000: <empty> ~| (0 B
Signalsteuerwort bit 13, 545 O e 2o © 50000 cms -
C03 Absolutmal setzen o O 2 Qperton s/ v By O S00000: comoty> a0 B
— - rreaction . 1n. . ™
rPosCmd_01 FosCmd ' Paramctor st swiching Bt 10: O | S0-0000: cempty> ~| |0 By
-2 SafeMotion (Not active, functionally enabled): defauit Bit 11: (| S-0-0000: <empty> v 0 By
b Probe Bit 12: O | 5-0-0000: <empty> ~|0 B
-@ Optimization / commissioning Bt 13: O 5-0-0000: <empty> v| o
- Measuring encoder - §
") Postion swich Bt 14 O | S00000: <empty> v||o
-{£5) Local 1/0s Bit 15: (O | S-0-0447: C0300 Set absolute position procedure command ~| 0
-+{{=) Remate 110 v
IndraDrive [1] Scale (192.168.0.1, 5/IP) E_ S
DC-AE/STS5 | 02.04.2019 rex roth
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DE-S7Profinet IndraDrive

= Details und Hinweise zum FB205:

Die Hauptansteuerung des Antrieb erfolgt Gber
Parameter P-0-4077 Feldbussteuerwort.

Die Beispielanschaltung berlicksichtigt nicht alle
Statusmeldungen vom Antrieb, kann bzw. muss noch
erweitert werden.

— Die Beschaltung des DriveEnable in Verbindung mit

~Fehlerfrei“und , Treiber nicht gesperrt* (HardwareLock) ist
eine Empfehlung, gerade in Verbindung mit
Sicherheitstechnik.

I?eispielbeschaltung in Verbindung mit ,Kommando -
Anderungsbit® ist ebenfalls wichtig damit der Handshake
korrekt funktioniert.

Weiteres bezuglich Anschaltung des Baustein, siehe
Beispielprojekt.

DC-AE/STS5 | 02.04.2019

Mo condition defined.

Wird meistens nicht
verwendet! Inmerialse

“rA000.1
"bhriveEnable_

Wirdmeistens nicht <».oo0> |P-0-40776it13

%1010
"bDriveError_
01"

%DES
"DCIA_TIA_PN_
DCF_only_DE"

HFE205
"DCIA_TIA_PN_DCP_only"

EM

FALSE
4n1000.0  |P-0-8071BILOD

DEnableQm_01" == Enable OM

GrAT100.6

"bQHardwarelLock,
P-0-2071 BiL 15

DriveEnable

"bDrivestar_01" Drive Start
verwendet! Inmertrue IS
rAT000.5 %1005
"bDriveHarming_ "bQHomingAck_ .
a" 01" P-0-3071 B 2
1 W DriveHoming
ErAS00.0
"bCommandok”
%1010
A 1000 .4 "bDriveError_ "
"bClearError_01" o P-0-3077 Bil 5
1 1 ClearError
F4LSE i
10005 |P-0-8071 Bil6
“"blagPos_01" -=| logPos
FALSE -
ynioo0e  |P-0-3071BILT
"blagheg_01" --|logieg
WrA1T00.5
“hA1000.7 "bHomingack_ "
"BMewryalue_01" 01" P-0-4077 Bin 0

LMT007.2

"bSetAbsPos_01"

Mewtvalue
FALSE -
amioono  |P-0-20TIBI3
"babs_Rel_01" == abs_Rel
FALSE =
anioors  |P-0-2071Bi14

"bimmediateCha Irmmediatecha
nge_01"--|nge

ENO

Drivedperating
Mode

DriveEnabled

MainMode
P-0-3078 Bit 2
HomingAck‘

P-0-4018 Bil 4

InPas

NewtfaluePossi
ble

TRUE

“ekA1100.0
"bQDrive0phode
K

TRUE

kAT 1001
"bDriveEnabled
o1t

TRUE
“hrAT100.2
"bonaintode_
1"

TRUE

“brAT100.3
"bQHomingAck_
o1

TRUE
LrAT100.4
"bQInPos_01"

TRUE

brAT100.5
"bonewalueFos
zible_01"

FALSE
ErATT0.2
"bySetFosack_

SetPosack ——01"

P-0-0110 Bit 7|

FALSE
ERATI00.6
"byHardwareLock

HardwareLock ==1_01"

P-0-3076 B 5 |

CornmandChan

FALSE
rAS00.0

ged -="bComrmandok”

P-0-3078 Bit 12 |

FALSE
LrAT100.7
"bQDriveWarning_

Drivetiarning ==01"

P-0-3078 Bit13 |

FALSE
rA1101.0
"bQDriveErrar_

DriveEror ~-101"
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DE-S7Profinet IndraDrive
1c. Was verwende ich wofur?

= Details und Hinweise zum Beispielprojekt:

= Es enthalt eine Case Schrittkette in der zwischen
zwei Positionen hin und her gefahren wird.

= Netzwerk 7, beendet das Referenzieren.

¥  HNetwork 7:

Homing carnmand is finnish (cornmand change bitis active) read help PA078 Bit S

HhA1000.3
%M500.0 "bDriveHorming_
"

"bCommandOk”

| | {F }—

DC-AE/STS5 | 02.04.2019

-

Network 3:

Only an examplel!l how can handle the pastionning with this function bloc

1 FICASE "iftep 01" OF "idtep 01"
ZE 10: // Init atep

3H IF NOT "bNewWalue 01" AND NOT "bitartCycle 01" THEN 3 "bNewValue 01"
4 "iftep 017 = 11 "iftep 01"
5| END_IF:

&

7 11: 4/ First SetValue

& "rFosCud 01" := 5.45; "rPosCud_01"
9 "r¥ellud 01" := 100; "eVellud 01"
pLgc) IF "bilenValueFossible_01" THEN "bllevValuePozs. ..
11 "bNewValue 01" := TRUE; "blNewValue 01"
1z "iTimer_01" := 0; "iTimer_01"
13 | END_IF;
14 /¢ Acknowledge SetValue
150 IF "bfetPosick 01" THEN "bQSetPosick 01"
16 Miftep 017 = 12; "idtep 01"
17| END_IF;
13 12 // Tait till Setpoint reached
180 IF "bQInkos_01" THEN "bQInPos_01"
20 Miftep 017 := 13; "iftep 01"
21 "bllewValue 01" := false;: "bNeuValue 01"
22 END_IF;
23 13: // Wait Time before start next SetValue
24 "iTimer 01" := "iTimer 01" + 1; 3 "iTimer 01"
250 IF ("iTimer_01" > 5000} AND "biWewValuePossible_01" THEM 3 "iTimer_01"
26 "bNewValue 01" i= true; "blNewValue 01"
a7 "rPosCud 01" 25.45; "rPosCud_01"
3 "r¥ellmd 017 557 "r¥ellCmd 017
z9 /4 Acknowledge SetWalus
LS| IF "bQ5etPosick 01" THEN "bQSetPosick 01"
31 "idtep 017 i= 14; "iftep 01"
3z | END_IF;
33| END_IF;
34 14: // Wait till Setpoint Z reached
35 "iTimer 01" := 0; "iTimer 01"
36 IF "bInFos_01" THEN "bQInPos_01"
37 "bNewvValue 01" := falzse; "blNewValue 01"
38 "iStep 017 := 11; "iStep_01"
9 END_IF;
40
4l |END_CASE:
42

Metwork 5:

New target pastion reached

WAT107.2
"bQSetPosAck_

H1100.4
“bQInPos_01"
1}

WATI015

"bQTargetPosOk_
B

{s )—

h1000.7

"bNewvalue_01"

© Bosch Rexroth AG 2019. Alle Rechte vorbehalten, auch bzgl. jeder Verfligung, Verwertung, Reproduktion, Bearbeitung, Weitergabe sowie fiir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen.

{R }—

3My210

SM1000.7
3Myz10

5MD1010
$MD10L4
3M1100. 5
$ML000.7
3MIZ12

§M1101.2
5MU210

5M1100.4
5Mr210
3M1000.7

TMUZ12
TMyz1z
$ML000.7
§MD1010
§MD1014

§M1101.2
5Mr210

MUzl
3M1100.4
$ML000.7

$My210
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DE-S7Profinet IndraDrive
1d. Woflr ist das (kleine) Parameterfile?

Durch das Laden dieses Parameterfile werden die

- P Master communication

i Power supply

[l Axis [1] Scale

E14{3) Master communication - axis
- P Settings

- P Multiplex channel

Field bus diagnostics |FHJN : Data Exchange active

notigen Schnittstellen Parameter beschrieben:

= Folgende Parameter sind relevant:
- P-0-4084, P-0-4080, P-0-4081
- S-0-0027,S-0-0329; S-0-0026 ,S-0-0328;
— S-0-0032 Hauptbetriebsart |E1
— Hilfreich F|3205_Proﬁ:::nterface.par
— S-0-0446 , Hilfreich hier Default anzupassen
— P-0-0171, Hilfreich hier Default anzupassen
=  Wie erstelle ich mir mein Interface Par — File?
— Parametergruppe im IndraWorks o6ffnen.
— Gewlinschte Parameter hinzufligen.
— Parametergruppe als .par File speichern.

DC-AE/STS5 | 02.04.2019

-{C3) Motor, drive mechanics, measuring systems
-3 Limit values

-3 Drive contral
=) Operation modes / Drive Halt

-~ b Parameter set switching
E SafeMotion (Not active, functionally enabled): d

- B Signal control word S-U—I]lJETS-Il-IJIJI'Il!I
b Signal status word 5-0-0026,5-0-0328

{C3) Ermor reaction

Profile type Freely configurable mode F_.ﬂ :40 84 Activate profile type
Data channel  Realtime input (AT)  Realtime output (MDT)
P-0-4080 P-0-4081
Ne. | Config list cyclic command data channel
] 70-4077Fieldbue: Conro v —

2| 5-0-0282 : Positioning comman
3| 5-0-0259 : Positicning velocity
4|5-0-0000 : <empty >
5|5-0-0000 : < empty >
6|5-0-0145 : Signal control word

Parameter info (P-0-4081.0.0)
Parameter help (P-&M)SW 00)
Parameter editor

Copy parameter to parameter group

- b Probe

Clear error

1) Optimization / commissioning
- Measuring encoder
- P Position switch

Start parameterization level 1

Exit parameterization level

) Local 1/0s Function help
{C) Remote 140
Signal control word

-aj Parameter group - ParaGroupProfinetinterface.ipg
AR CEH-@a S0 <& o+«
IDM Name # |Value Unit Comment
P-0-4083.0 Master communication: Protocol 4 -
P-0-4083.0 Parameter channel: Conﬁgugion 0
P-0-4074.0 Field bus: Data format 0L0000.0000.0000.0000
P-0-4084.0 Application: Profile type IxFFFE
P-0-4080.0 Field bus: Config. list of cyclic actual value data ch. 0 P-0-4078
P-0-4081.0 Field bus: Config. list of cyclic command value data ch. 0 P-0-4077
5-0-0026.0 Configuration list for signal status word 0 5-0-0000
5-0-0328.0 Assign list signal status word 00
5-0-0027.0 Configuration list for signal control word 0 5-0-0000
5-0-0325.0 Assign list signal control word 00
5-0-0446.0 Ramp reference velocity for acceleration data 10.000 mm/min
P-0-0171.0 Drive optimization, velocity T0.000 mm/min
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DE-S7Profinet IndraDrive

= Empfehlung: Baustein und Datentyp kopieren und
als Applikationsbaustein benennen.

» Einzelne Bits kdnnen Uber das Signalsteuerwort
(Signalstatuswort) erweitert werden:

1. Den Datentyp anpassen.
2. Entsprechendes Bit (Funktion) parametrieren.
3. Baustein Input (Output) hinzufligen.
4. Bitim Baustein entsprechend verwenden.
=  Weiteren Parameter der Schnittstelle hinzufligen:
Hardwarekonfiguration erweitern.
Datentyp anpassen.
Baustein Input (Output) hinzuftigen.
Neuen Wert im Baustein entsprechend verwenden.

A

Parameter in IndraWorks hinzufiigen.
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DE-S7Profinet IndraDrive

= Bevor man das erste mal die Achse verfahrt sollte folgendes erledigt bzw. geprift sein

1. Antriebsregler Inbetriebnahme durchgefihrt
—  Wichtung, Einheiten, Getriebe (Anzahl Nachkommastellen etc.) ist parametriet.
—  Grenzwerte sind Sinnvoll parametriert (Empfehlung Lagegrenzwerte aktivieren).
—  Drehmomentgrenzwerte sind parametriert (Schutz der Mechanik).
— Achse ist Referenziert bzw. Art des Referenzieren ist klar.
— Achse fahrt Gber Sollwertbox bzw. Easystartup korrekt.

2. Schnittstelle zwischen S7 und IndraDrive prufen.
— Am Besten Parametergruppe nutzen um Schnittstellen Parameter prifen.

—  Wichtig ist das die Nachkommastellen der Sollwerte passt und das man auf beiden Seiten von der selben
Einheit ausgeht.
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DE-S7Profinet IndraDrive

1f. Schnittstellentest, Hinweise vor Automatikbetrieb

Parametergruppe
fur IBN sinnvoll.

ParaGroupProfinetinterfaceWatc
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Mo condition defined.

1 Ms0D0
| "bCammandok" |
N 7 W—
®rAT107.0
HkAT000.4 "bQDriveErrar_
"bClearError_01" o
1 1
LI} LI}
FALSE
%hA1000.5
"blogPos_01" ==
FALSE
%hA1000.6
"blogMeg_01" ==
®kA1100.3
WkA1000.7 "bOHomingAck_
"bMewalue_01" o
— = |}
11
FALSE
%hA10077.0
"babs_Rel_01" -=
FALSE
%hA1007.7
"bimmediateCha
nge_01" ==
%hATO07.2
"bSetabsFos_01"
1
LI}
55123
HhADT010
"rPosCrmd_01" —
1045
hAD10 14
"tyelCmd_01" —
hlistValueCheck.ipg

ClearErrar

JogFaos

Joghleg

Mewtialue

Abs_pel

ImmediateCha
nge

SetabsPos

PosCmd

WelCmd

Horningack

InFas

Mewt'aluePossi

ble

SetPosAck

HardwareLock

CorntmandChan
ged

DriveWarning

DriveErrar

InStandstill

"bQDrivewarning
01"

FALSE

e 01"
FALSE
%hAT100.4
—=1"bQInFos_01"
TRUE
%hAT100.5
"bOMewvaluePos
——sible_01"
TRUE —
ArA1107.2 Q Parameter group
"bQSetPosAck_ A § o
0" PRAEECEHsBR S0 sk @« »
DN |Name |# |Va|ue |Unit |Comment
;ALSE P-0-4077.0 Field bus: Control word 0b1110.0000.0000.0001 —
,,;“:‘;J:rg\farel_oc 5-0-0282.0 Positioning command value 55.1230 mm
" 5-0-0258.0 Positioning velocity 10.450 mm/min
- S-0-0145.0 Signal control word 0b0000.0000.0000.0000  —
FALSE P-0-4078.0 Field bus: Status word 0b1100.1100.0000.1110 -
kh500.0 S-0-0386.0 Active position feedback value 1.3687 mm
-=1"bCommandOk” | 5.0.004p.0 Velocity feedback value of encoder 1 -2.861 mm/min
5-0-0350.0 Diagnostic message number O 000ADTET -
e S-0-0144.0 Signal status word 0b0000.0000.0000.0000  —

%hA1T07.0
"bQDriveErrar_
——01"

TRUE

HhATT07.7

"bQInStandstill_
—i 01"

T6#000A_0161
HMADTTTO

"diQDrDiaghosis
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DE-S7Profinet IndraDrive

1g. Woher bekomme ich die Antriebsfehlermeldeliste?

Es gibt fur jede Antriebsfirmware ein File das alle Betriebszustande Fehler, Warnungen

etc. als CSV bzw. XML File zur Verfligung stellt.

Bitte dieses Disclaimer unterschreiben und die Anfrage an folgende Adresse senden:

—  helpdesk.service@boschrexroth.de
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DE-S7Profinet IndraDrive

= Doppelachsmodule werden ab
MPM18VRS Firmware unterstutzt

PROFIsafe on PROFINET ab

= Masterseitige Konfiguration:

= Fur jede Achse gibt es ein F-, Input und
Output Modul.

= Somit hat jede Achse einen eigenen
Adressbereich.

= Der FB 205 wird somit wird jede Achse
einmal verwendet.

MPM20VRS
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‘;Topnlogiesicht ||ﬁgn Metzsicht |m'f Geratesicht |_

g¢ [=ds [ndrabrive 02voz g3l w| [l B 8 [CR =] Gerateiibersicht

For-Cptiohen

Hid-Kennun: g
b Port2-RJ45 [x1 P2]
Hw-Kennun g
Hw-Kennun g

Ethernet-Adressen

(73 Baugruppe Baugr.. Steck.. E-Adres.. A-Adres
= - sl 0 D I
Doppelachsmodul 1 o :
& MPM20"12 ) ParamCh not used_1 ] 1 .
thSE1 F-Modul 2B Bit-SMM SH SCA 786/789_1 0 2 10015 10015
‘ Input 1 Word_1 0 3 g.9 |
I Output 1 Waord_1 0 4 8.9 .
L ﬂ[:l]sez F-Madul 2B Bit-SMM SH SCA 786/769_2 0 5 16,21 1621
OP-NORIA L Input 1 Word_2 0 & 22.23 1
E - Qutput 1 Word_2 0 7 22..25 .
n 0 8
I 0 9
0 10
0 11
0 12
0 13
0 14
0 15
0 16
0 17
i 100% P [<] i ]
|_d, Eigenschaften ”‘_i.llnfo y"ﬂ Diagnose |
J Allgemein ” 10-Variablen ” Systemkonstanten " Texte |
* allgemein 5
g PROFINET-Schnittstelle [X1] =
w FROFIMET-Schnittstelle [X1] .
n Allgermein
Allgemein
EthernetAdressen
~ Erweiterte Optionen Mame: |FN-IO
Schnittstellen-Optionen VBT = =
w Echtzeit-Einstellungen
10-Zyklus
~ Port1-RJ45 X1 F1] v
Allgemein

Schnittstelle vernetzt mit

Subnetz: | FHAE_T

Meues Subnetz hinzufilgen
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DE-S7Profinet IndraDrive
4. Anhang, Screenshot Oszi Positionieren Start

Resultat von
Handshake im
Beispielprojekt.
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80
70
!f—/’.'/—«k—*
foe—
60 e
50
E 0
F;
EE
F New SetValue active S430 / —
10
= 7
=
=
g 0
g /@) SetValue 549mm
=4
10 New SetValue 5282 from PLG
-20 ﬂ//
P
-30
e e T
.
-40
50 N R r——
[SePosACK, P-0-3077.0.0F1e1d bus. Status word (G0 - - Acknowledged (kamidshake) SetValue == i i ; ; T T 1
] i H N7
linPos. P-0-4078 0.0 Field bus: Status wor (bitd) I I : I I |
| |
[instandstill (depends S124) B-0-4078 00 Field bus: Seus woid (k3] : H : : \? 5 j Trive staris moving
[Drive Enable. P-0. ) Field bus: Comtrol word (kit15) ; ; H : i 1
[Drive Start, P-o. ) Field bus: Contrbl word (5it13) i i i i i i i i ! ! ! ! |
[New Value, P-0-4077.0.0 Field bus: Gontrol word (kitg) ] . New SetValue Start m [ : : y y y " " " |
T T T T T T T T T T T T T T T
2200.0000 8205.0000 2810.0000 8815.0000 8820.0000 2825.0000 8830.0000 8835.0000 2840.0000 8845.0000 8850.0000 8855.0000 8360.0000 8865.0000 2870.0000
Time axis [ms]
Signal name  Position [Unit]
Elements || ‘r-axis min | Y-axis max | Value at cursor Unit Description |
&# Measuring configuration [Messung] Achse 1] Achse
[# = D) Last measurement [Messung)(6/5/2018 1:18:17 PM) Achse 1[-] Achse
C 4 P-0-4077.0.0 Field bus: Control word [} 1.000 57345000  0b1110.0000.0000.0000 -
C - s P-0-4078.0.0 Field bus: Status word 35982000 52366000  Ob1100.1000.0000.0110 —
£ #u S0-0051.00 Position feedback value of encoder 1 [ 5019 8.763 54574 mm
|2 - #a S-0-0282.0.0 Positioning command value -28.550 103.450 545 mm
£ #:S-0-0430.0.0 Effective target position [} -50.550 81450 545 mm
[ - [ DisgnosticTrace IndraDrive [1] Scale
I = [E Fieldbus control word
E - [E Newvalue [} 0b0 - Achse 1[-] Achse, P-0-4077.0.0 Field bus: Control word (bit0)
2 - [E] Drive Start ] Ob1 - Achse 1[--] Achse, P-0-4077.0.0 Field bus: Control word (bit13)
[ - [Z) Drive Enable ] Ob1 - Achse 1[--] Achse, P-0-4077.0.0 Field bus: Control word (bit15)
£ = [E Fieldbus status word
= (£ InStandstill (depends S124) H 0b0 - Achse 1[--] Achse, P-0-4078.0.0 Field bus: Status word (bit3)
= [ InPes 0b0 - Achse 1[--] Achse, P-0-4078.0.0 Field bus: Status word (bitd)
= (Z) SetPosfck ob0 - Achse 1[--] Achse. P-0-4078.0.0 Field bus: Status word (bit10)
E [ Aithmetic |} -78.001 54.000 -0.0074 mm (1/1)7(S-0-0282.0.0 Positiening command value - S-0-0051.0.0 Position feedback value of encoder 1)
=
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DE-S7Profinet IndraDrive
4. Anhang, Screenshot Oszi Positionieren Ende

! €2:9,272.0000

Resultat von
Handshake im

=

0 Pasfiong cormmand valie i

_—_ L

. . . i(ﬂ 8,886.0000] l

Beispielprojekt. l

: 0] 266.0000 ms 1
N |

—
I
A —
—
—
) AcknowledediNew- -
Set{Value

S§iPosAck, P-0-

eld] bus: Status word (BD) | ] ] ! i ! ! i ) )
| ‘ . ‘\J
inPos, P-0-4078.0.0 Field bus| Status word (i) Positionireached

Intan st (depends $124), P-0-2078.0,0 Field bus: S word (o) InPosinclude SIamlsliIIQ)»j

Né\'/\fﬂlll& P-0-4077.0.0 Field bus: Control word (bit0) ! /a
i [ . : ‘ : ‘ __StartiNew/ositionik
8800.0000 8850.0000 8500.0000 8950.0000 9000.0000 9050.0000 9100.0000 9150.0000 5200.0000 '9250.0000

Time axis [ms]

9300.0000

Signal name  Position [Uni

Elements | Y-axis min | Y-axis max Value at cursor Unit | Description
4% Measuring configuration [Messung] Achse 1[-] Achse
[ 226 Last measurement [Messung](6/5/2019 1:13:17 PM) Achse 1[-] Achse
[ i P-0-4077.0.0 Field bus: Control word 1000 57348900  0b1110.0000.0000.0001 -
[ s PO-4078.0.0 Field bus: Status word 0] 35982000 55166000  0b1100.1100.0000.0110 -
[Z - s S0-0051.0.0 Position feedback value of encoder 1 6552 103,457 12,1882 mm
L g
2 s 5-0-0430.0.0 Effective target position W s 59450 2545 mm
2 - [5) DisgnosticTrace IndraDrive [1] Scale
[ & [ Fieldbus control word
F - [@ NewValue 051 - Achse 1[-] Achse, P-0-4077.0.0 Field bus: Control word (bit0)
C (5] Drive Start b1 - Achse 1 [-] Achse, P-0-4077.0.0 Field bus: Control word (bit13)
C Drive Enzble 0bl - Achse 1[] Achse, P-0-4077.0.0 Field bus: Control word (bit15)
¥ & Fieldbus status word
& - (B InSmndstil (depends S124) 00D - Achse 1[-] Achse, P-0-4078.0.0 Field bus: Status word (bit3)
Z - @ P 080 - Achse 1[-] Achse, P-0-4078.0.0 Field bus: Status werd (bit4)
i~ (5] SetPosick b1 - Achse 1 [-] Achse, P-0-4078.0.0 Field bus: Status ward (bit10)
C - [ Aithmetic -20455 25905 132638 mm (1/1)°(5-0-0282.0.0 Positioning command value - 5-0-0051.0.0 Position feedback value of encoder 1)
[ " (5 Universal computation B -7esw 148,180 5485 mmis  (1/1)°didi(S-0-0051 0.0 Position feedback value of encoder 1)
—
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DE-S7Profinet IndraDrive

4. Anhang, Screenshot Oszi Referenzieren

! : / e 1. G s e PRt Y, 145
i e rp— Postin
L i . wim G038 e
- HomingGOG e =
. st g
€1:-134.5000 1/14/2014 8:07108 AM e = ety ‘} ',EDEml
BOC4000 hocaarmon 1000 300 masv
I
44010 parametrization [ 01000] e
I d h k - Wi [ oo
O oo
CODCO600 ® Encoder 1|
Resultat von Handshake - L =
Dedicated pom - reference port datance i Encode. O Encader2
Reference ofset [ 50000]men M
. . . . Of=rs
Im BelsplelprOJekt T W
. : H )
Actual Positon S51 e
y i
4 / [+ 3430000 ms +
N T
|
P-0-4078.0.0 Field bus: Status ward (hi5)
€08/command|finnish
P-0-4078.0.0 Field bus: Status word (hit2)
DrivelInRefence
;P-0-4077.0.0 Field bus: Control wprd (bi2)
Start/BriveHoming : C06/Stopped
i i
T T T T T T T T T T T
5000000 -4000000 3000000 -2000000  -100.0000 0.0000 1000000 2000000 3000000 4000000 5000000 6000000  700.0000  B00.0000 9000000 10000000 11000000 12000000
Time axis [ms]
Signal name: 5-0-0051.0.0 Position feedback value of encoder 1 X: 367.500 [ms] ¥: 4.8222 [mm]
Elements | [ Y-axismin | Y-axis max Value at cursor | Unit | Description |
£ Messuring configuration [Measurement] Axis [1] Scale
[iL Last measurement [Measurement|(5/16/2019 2:35:24 PM) Axis [1] Scale
w e P-0-4077.0.0 Field bus: Control word . 57244 000 57537.000 0b1110.0000.0000.0000 -
w o P-0-4078.0.0 Field bus: Status word . 51214.000 55306.000 0b1101.1000.0000.1010 —
b S0-0437.0.0 Positicning stetus ] 0.000 64000 0b0000.0000.0000.1000
s 5-0-0051.0.0 Position feedback value ofencoder 1 [ -5.040 1006 0 mm
DiagnosticTrace IndraDrive [1] Scale
[5] Bitanalysis ] 0b0 - P-0-4077.0.0 Field bus: Control word (bit2)
[ Bitanalysis
i [F) P-0-4078.0.0 Field bus: Status word (bit2) || 060 - Axis [1] Scale
- [E) P-0-4078.0.0 Field bus: Status word (bit5) [ ] 0b0 - Axis [1] Scale
=
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DE-S7Profinet IndraDrive
4. Anhang, Screenshot
Oszi Positionieren Stopp

Ansteuerung des Positionierhalt
uber beide Tippen Bits.
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1200 STON-MNOSitioning.overJog Bits
= ]
1= 1 e I Jroz:azam
£ 1000 e - -0
: Fnsnlnnlnuzllet:eleratlnn\ /
= 800 5-0-0359
£ ]
3 6007 i
: .
S 4007 Velocity \
i P-0.0048 \
= 200 h
= ]
= \
= ]
]
= ]
200 [0.0000 ms]
P-0-4078.0.0 Field bus: Statéls word (bit3)
Standstill ‘
P-0-4077.0.0 Field bus: Control word (bif7}
Jogpositive
P-0-4077.0.0 Field bus: Conirol word (bil5)
Joginegative
S5-0-0437.0.0 Positioning stalus (bit3)
-200.0000 -150.0000 ~100.0000 -50.0000 0.0000 ’ 50.0000 100.0000
Time 2xis [ms]
Signal name: P-0-0C
| Elements [ Yeaxis min | Y-axis max Value at cursor Onit Desc
k- Auis [1] Scale
=ICE) Last measurement [Measurement](5/16/2018 Baxis [1] Scale
4us P-0-4077.0.0 Field bus: Centrol word 57223.300  58285.800 0b1110.0000.1100.0007 -
52216.400  52260.400 0b1100.1100.0000.0110 -

44 P-0-4078.0.0 Field bus: Status word =
----- fe 5-0-0437.0.0 Pesitioning status [ ]
- 4.+ P-0-0048.0.0 Effective velocity DDIIIIB-
DiagnosticTrace

L) LS IS SIS S S L L LS

-148.800 159.200
-301.14 1353.688

0b0000.0000.0100.0000 -
267.066 mm/min

IndraDrive [1] Scale

Bit analysis - ObD - 5-0-0437.0.0 Positioning status (bit3)
= Bit analysis
@ P-0-4077.0.0 Field bus: Contral word (t- Ob1 - Axis [1] Seale
P-0-4077.0.0 Field bus: Control word (t- 0b1 - Axis [1] Scale
it analysis 0bD - P-0-4078.0.0 Field bus: Status word (bit3)
Universal computation - -1351.243 320247 -B00.4667 mmiminim (1/3600) d/dt(P-0-0048.0.0 Effective velocity command value)
I =
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