APPLICATIONNOTE 134 o FAULHABER

Einbindung eines Faulhaber Controllers in eine
Siemens-SPS

Zusammenfassung

Faulhaber Motion Controller mit CAN Schnittstelle kénnen in ein Siemens Netzwerk Uber ein
Helmholz Gateway eingebunden werden. Das Gateway ubernimmt fur das CANopen Netzwerk
die Aufgaben des NMT Masters und kommuniziert zyklisch mit CAN Daten (SDO und PDOs).
Damit die Kommunikation zwischen den Steuerungen funktioniert, miissen Einstellungen bei den
Komponenten durchgefihrt werden.

In diesem Dokument sind die Einstellungen beschrieben, die explizit fur die Kommunikation zu
den Motion Controllern bendétigt wird. An einem Anwendungsbeispiel wird der ,Profile Velocity
Mode* und der ,Profile Position Mode“ dargestellt.

Betrifft

Faulhaber MotionController mit CAN-Schnittstelle und Siemens SPS mit Helmholz Gateway.

Hardwareaufbau
Siemens SIMATIC Helmholz Gateway Faulhaber Motion Controller
(z.B. S7-300CPU 315-2 DP) CAN 300 PRO (z.B. MCBL3006S CO)

CANopen [l
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2> FAULHABER

Faulhaber Motion Controller

Bevor die Motion Controller iber CAN an den Gateway angeschlossen werden kénnen, missen
die Grundeinstellungen wie Baudrate, Knotennummer und Motor-Typ an die Anwendung ange-
passt werden (siehe Bedienungsanleitung). Diese Einstellungen muissen Uber das SAVE Kom-
mando dauerhaft im Motion Controller abgespeichert werden (Parameterdatei). Erst danach wird
der Controller in das Netzwerk integriert.

Diese Anderungen werden mit der Software ,Motion Manager* von Faulhaber durchgefiihrt, diese
Software ist kostenlos downloadbar. Die Motion Controller werden dazu Uber einen vom ,Motion
Manager” unterstitzten USB zu CAN Umsetzer (z.B. IXXAT-Adapter) an den PC angeschlossen.

Siemens S7-300CPU 31X

Bei der Hardwareverdrahtung muss die Dokumentation von Siemens beachtet werden. In der
Simatic Software von Siemens missen die Baugruppen tber das Konfiguration Menu eingefiigt
werden.
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Driicken Sie F1, um HilFe zu erhalten.
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CAN 300 PRO Baugruppe

Die Helmholz Komponente wird gemaf Bedienungsanleitung in den Siemensaufbau integriert.

Die Einstellung erfolgt Uber die Parametersoftware (CANParam) von Helmholz. Das Anwen-
dungsbeispiel ist auf 1 Mbit eingestellt. Eine Uberwachung des Slaves wird durch den Master
Uber Node-guarding alle 500ms durchgeflhrt.

= CANParam v4.56

Datei  Projekt  Online  Hilfe

w EH S dn g & i 20 CAN 300 PRO CANopen ComPort |CDM1B[EAN 3004400 via USE) v|
Frojekte
= C3PRO D5402 Faulhaber
Mode [T Baudrate | 1M »
= Master
= Slave 1 [MCBL30065 CO) Synchion Signal
= TPDO'
TRDOA Sunc aklivieren s
TPDO 2
TRDO 2 Device Monitoring
TPDOM Master Heartbeat s
TFODOG
TFEDOE Startup Yerhalten
TrnA T

Die Faulhaber Steuerung wird tber den Geratetyp 0x0192 identifiziert. Der Geratetyp wird beim
Hochlauf des Masters ausgelesen (im Anwendungsbeispiel ,Faulhaber MCBL3006S CO*).

= CANParam, v4.56
Datei  Projekt  Cnline  Hilfe

# H = e s @0 CAN 300 PRO CANopen ComPart | COM16 [CAN 300/400 via USE] ~ |
Projekte
= C3PRO DS402 Fauhaber
= Master
=1 Slave 1 [Maxon EPOS) Mode 1D Uberpriiten vomn Gerate Typ  |0x0192
= TPDO's
TFDOA1 Slave Mame MCBL20065 CO| [ Pflichtgerat Reset nach Ausfall
TRDOZ
TPDO 2 Bemerkung | |
TPDO4 Device Monitaring
TRDOS
TFDOE O Aug (O Producer Heartbeat (3 Modeguard Lifetime Faktor
TFDOV
R PDO's
SO0 Consumer Heartbeat

Heartheat des Masters vom Slave iiberwachen [

Die Daten der PDOs werden in der SPS im Eingangs- bzw. Ausgangsabbild ab EB50 und AB50
abgebildet.
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Einstellung der PDOs

Im Anwendungsbeispiel ist der Hantierungsbaustein nach DS402 Standard PDO-Mapping
konfiguriert. Es darf immer nur einmalig das Controlword in allen PDO’s konfiguriert werden!

TPDO2 (wird zum Motion Controller gesendet):
Byte 0+1: SDO 6041/0 Status Word
Byte 2: SDO 6061/0 Mode of Operation Display

COB D 0=0281 EE |52 -h4
Tranzmizsion Type | Event diven on change [(255]  w Inhibit Tirne: ]

Daterlange 3 Byte

FDO - Mapping zum Slave senden

Daten Typ Indesx Subindex
E'w B2 Unzigned1s  w 06041 0x00
EB 54 Unzigneds v 06061 0w00

RPDO2 (wird vom Motion Controller empfangen):
Byte 0+1: SDO 6040/0 Control Word
Byte 2: SDO 6060/0 Modes of Operation

COB 1D 0=030 AR |52 -84
Transmizzion Type | Event diven on change [2585]  w Inhibit Time a

Datenlange 3 Byte

PLO - Mapping zum Slave senden

Daten Tup Index Subindex
Al B2 Unzigned1B  w 0=E040 w00
AB 54 Inzigneds v O=E0ED w00
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/,

Programmierung in der SPS

Ubersicht

Das Beispiel enthalt die Hantierungsbausteine der CANopen® Master Hantierung

(FB20 — FB24), die im Handbuch von Helmholz ,CAN 300 PRO* ausfuhrlich erlautert sind.

Die FB40 bis FB43 sind die fur die Hantierung des Faulhaber Motors erstellte Bausteine und rufen
die Bausteine der CANopen® Master Hantierung auf.

Das Einlesen der Eingangs-Prozessdaten von der CAN 300 PRO Baugruppe wird am Anfang des
OB1 durch Aufruf des FB20 ,IO Read® durchgefihrt. Am Ende des OB1 werden die
Ausgangsdaten mit dem FB21 ,10 Write* an die CAN 300 PRO Baugruppe ubergeben.

Beispiel FC 1

Die Funktionalitdten der Hantierungsbausteine werden im FC1 durch
die Bits der Merkerbytes 108 , 120 & 124 ausgel6st.
Die Antriebsfunktionen werden im FC1 mit folgenden Merkern aktiviert:

Netzwerk 1:

M 108.0 Init Profile Velocity Mode (FB40) = Enable (0/1)

M 108.1 Set Velocity =» Starten der Bewegung (0/1)

MD 120 Target Velocity =» Eingabe der Solldrehzahl (XXXX)
Netzwerk 2:

M 108.4 Init Profile Position Mode (FB41) =>» Enable (0/1)

M 108.5 Activate Positioning =» Starten der Bewegung (0/1)

MD 124 Target Position =>» Eingabe der Sollposition (XXXX)

Profile Velocity (FB 40)

Der Funktionsbaustein INIT_VELOCITYMODE (FB 40) aktiviert den Profile Velocity Mode des
Antriebs und Ubertragt die notwendigen Parameter.

Der Baustein benétigt aus dem Eingangsabbild Informationen von der Steuerung (,Statusword®,
»actual Mode of Operation®) und setzt entsprechend im Ausgangsabbild das

,2controlword®“ und ,Mode of Operation®.

CALL FB 40, DB40
Activate :=M108.0
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Base =256

Node :=1

Statusword :=EW52
Mode_of Operation :=EB54
MaxProfileVelocity :=L#5000
ProfileAcceleration :=L#2000
ProfileDeceleration :=L#2000
QuickStopDecel :=L#4000
Busy :=M110.0

Done :=M110.1

Error :=M111.7

RetVval :=MW114
Controlword :=AW52
Set_Mode_of Operation:=AB54 Parameter
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Typ Funktion
Activate IN BOOL Aktivierungsbit
Base IN INT Basis Adresse der Baugruppe
Node IN INT Node-ID
Statusword IN WORD aktuelles Statuswort der Steuerung
Mode_of_Operation IN BYTE aktueller EPOS ,,Mode of Operation”
MaxProfileVelocity IN DWORD - SDO 607F/0
ProfileAcceleration IN DWORD - SDO 6083/0
ProfileDeceleration IN DWORD - SDO 6084/0
QuickStopDecel IN DWORD - SDO 6085/0
Busy ouT BOOL Anzeigebit fur laufenden Funktion
Done ouT BOOL Anzeigebit Initialisierung fertig
Error ouT BOOL Anzeigebit fur aufgetretenen Fehler
RetVal ouT WORD Fehlernummer
Controlword ouT WORD Ausgabe des Controlwords
Set_Mode_of_ Operation ouT BYTE Ausgabe des Mode of Operation

Profile Position (FB 41)

Der Funktionsbaustein INIT_POSITIONMODE (FB 41) aktiviert den

Profile Position Mode des Antriebs und Ubertragt die notwendigen Parameter.

Der Baustein bendétigt aus dem Eingangsabbild Informationen von der Steuerung

(,Statusword®, ,actual Mode of Operation“) und setzt entsprechend im Ausgangsabbild das
»controlword“ und ,Mode of Operation®.

CALL FB 41, DB41

Activate :=M108.4

Base =256

Node :=1

Statusword :=EW52
Mode_of_ Operation :=EB54
ProfileVelocity :=L#5000
ProfileAcceleration :=L#2000
ProfileDeceleration :=L#2000
QuickStopDecel :=L#4000
Busy :=M110.4

Done :=M110.5

Error :=M111.7

RetVval :=MW114
Controlword :=AW52
Set_Mode_of_Operation:=AB54 Parameter
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Typ Funktion
Activate IN BOOL Aktivierungsbit
Base IN INT Basis Adresse der Baugruppe
Node IN INT Node-ID
Statusword IN WORD aktuelles Statuswort der Steuerung
Mode_of _Operation IN BYTE aktueller EPOS ,Mode of Operation”
ProfileVelocity IN DWORD SDO 6081/0
ProfileAcceleration IN DWORD SDO 6083/0
ProfileDeceleration IN DWORD SDO 6084/0
QuickStopDecel IN DWORD SDO 6085/0
Busy ouT BOOL Anzeigebit fur laufenden Funktion
Done ouT BOOL Anzeigebit Initialisierung fertig
Error ouT BOOL Anzeigebit fur aufgetretenen Fehler
RetVal ouT WORD Fehlernummer
Controlword ouT WORD Ausgabe des Controlwords
Set_Mode_of_ Operation ouT BYTE Ausgabe des Mode of Operation

Verwendung mit mehreren Antrieben

Werden mehrere Antriebe eingesetzt, so missen diese im CANopen® Master Projekt alle defi-
niert werden. Beim Prozess-abbild ist darauf zu achten, dass die Adressen sich nicht Uberschnei-
den.

Die Funktionsbausteine lassen sich fur verschiedene Antriebe verwenden. Es muss dann lediglich
der Parameter ,Node“ und die Zuordnung im Prozessabbild angepasst werden.

Zu beachten ist, dass die gleichzeitige Aktivierung der ,INIT_...“ Bausteine vermieden werden
muss, da die in den Bausteinen ablaufende Ubertragung der SDOs nicht gleichzeitig durchgefiihrt
werden kann. Diese Bausteine diirfen fr jeden Antrieb nur hintereinander aufgerufen werden.

Allgemeines

Das hier beschriebene Anwendungsbeispiel ist fir Motion Controller mit ,CO“ Deklaration ausge-
legt. Hier ist es moglich die PDO's dynamisch zu mappen. Fur die Motion Controller ,CF* Variante
gibt es ein weiteres Anwendungsbeispiel (das hier nicht beschrieben wird),

hier ist ein dynamisches PDO mapping nicht mdglich. Eine Kommunikation erfolgt hier tber fest-
gelegte PDO und SDO Kommunikation.

Beide Anwendungsbeispiele kénnen beim ,MCSupport@faulhaber.de“ der Dr. Fritz Faulhaber
GmbH angefordert werden.
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Rechtliche Hinweise

Urheberrechte. Alle Rechte vorbehalten. Ohne vorherige ausdriickliche schriftiche Genehmigung der Dr. Fritz Faulha-
ber & Co. KG darf insbesondere kein Teil dieser Application Note vervielfaltigt, reproduziert, in einem Informations-
system gespeichert oder be- oder verarbeitet werden.

Gewerbliche Schutzrechte. Mit der Veréffentlichung der Application Note werden weder ausdriicklich noch konkludent
Rechte an gewerblichen Schutzrechten, die mittelbar oder unmittelbar den beschriebenen Anwendungen und Funktio-
nen der Application Note zugrunde liegen, tibertragen noch Nutzungsrechte daran eingerdumt.

Kein Vertragsbestandteil; Unverbindlichkeit der Application Note. Die Application Note ist nicht Vertragsbestandteil
von Vertragen, die die Dr. Fritz Faulhaber GmbH & Co. KG abschliel3t, soweit sich aus solchen Vertragen nicht etwas
anderes ergibt. Die Application Note beschreibt unverbindlich ein mdgliches Anwendungsbeispiel. Die Dr. Fritz Faulha-
ber GmbH & Co. KG Ubernimmt insbesondere keine Garantie daflir und steht insbesondere nicht dafiir ein, dass die in
der Application Note illustrierten Ablaufe und Funktionen stets wie beschrieben aus- und durchgefiihrt werden kénnen
und dass die in der Application Note beschriebenen Ablaufe und Funktionen in anderen Zusammenhangen und Umge-
bungen ohne zusétzliche Tests oder Modifikationen mit demselben Ergebnis umgesetzt werden kdnnen.

Keine Haftung. Die Dr. Fritz Faulhaber GmbH & Co. KG weist darauf hin, dass aufgrund der Unverbindlichkeit der App-
lication Note keine Haftung fir Schaden Glbernommen wird, die auf die Application Note zuriickgehen.

Anderungen der Application Note. Anderungen der Application Note sind vorbehalten. Die jeweils aktuelle Version
dieser Application Note erhalten Sie von Dr. Fritz Faulhaber GmbH & Co. KG unter der Telefonnummer +49 7031 638
345 oder per Mail von mcsupport@faulhaber.de.

Legal notices

Copyrights. All rights reserved. No part of this Application Note may be copied, reproduced, saved in an information
system, altered or processed in any way without the express prior written consent of Dr. Fritz Faulhaber & Co. KG.
Industrial property rights. In publishing the Application Note Dr. Fritz Faulhaber & Co. KG does not expressly or im-
plicitly grant any rights in industrial property rights on which the applications and functions of the Application Note de-
scribed are directly or indirectly based nor does it transfer rights of use in such industrial property rights.

No part of contract; non-binding character of the Application Note. Unless otherwise stated the Application Note is
not a constituent part of contracts concluded by Dr. Fritz Faulhaber & Co. KG. The Application Note is a non-binding
description of a possible application. In particular Dr. Fritz Faulhaber & Co. KG does not guarantee and makes no rep-
resentation that the processes and functions illustrated in the Application Note can always be executed and implement-
ed as described and that they can be used in other contexts and environments with the same result without additional
tests or modifications.

No liability. Owing to the non-binding character of the Application Note Dr. Fritz Faulhaber & Co. KG will not accept any
liability for losses arising in connection with it.

Amendments to the Application Note. Dr. Fritz Faulhaber & Co. KG reserves the right to amend Application Notes.
The current version of this Application Note may be obtained from Dr. Fritz Faulhaber & Co. KG by calling +49 7031 638
345 or sending an e-mail to mcsupport@faulhaber.de.
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