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1 Ubersicht

1.1 Anwendung und Funktionsbeschreibung

(Hantierungsbausteine) fiir die Ansteuerung eines Maxon Motors
mit einer S7-300 unter Verwendung einer CAN 300 Baugruppe
nach dem CANopen Profil DS402.

Das Anwendungsbeispiel liegt auch fiir die CAN 400 Baugruppe
fir die S7-400 vor. Die Funktionalitdten sind tibertragbar.

Es ist als Erginzung zum Handbuch ,CAN 300“ bzw. ,,CAN 400“
zu verwenden. Die Informationen aus diesen Handbtichern
werden als bekannt vorausgesetzt, insbesondere die Beschreibung
des CANopen Protokolls und der CANopen Hantierung.

Dieses Handbuch beschreibt das Anwendungsbeispiel
CANopen

Ergdnzend hierzu ist die CANopen Profilbeschreibung ,DSP-402
Device Profile for Drives and Motion“, sowie die CANopen
Beschreibung von Maxon , EPOS Firmware Specification®,
insbesondere das Kapitel ,,Object Dictionary” sehr hilfreich.

Die hier beschriebenen Hantierungsbaustein (FBs) stellen folgende
Grundfunktionen zur Verfiigung:

* Grundinitialisierung eines Antriebs
= Profile Velocity Mode

= Profile Position Mode

= Homing Mode

= Fault Reset

Die Hantierungsbausteine sind funktional an die Maxon
Anleitung ,EPOS Application Note Device Programming”
angelehnt.
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1.2 Aufbau SPS

Zur Verwendung kommt eine S7-300 CPU31x, eine 32Bit Digitale
Ausgabe-, eine 16Bit Digitale Eingabebaugruppe sowie eine CAN
300 Baugruppe.

Konfig - [CANopen V21 Maxon (Konfiguration) -- Maxon_CANopenV21_Bspl]
ﬁ Station Bearbeiten EinfOgen Zielsystern  Ansicht  Extras Fenster Hilfe

Dlelz-® %) & el il @o) % el
&[D]UR b Sucher: | ol

Frofil Standard A

CPU 314
+ B2 PROFIBUS-DP ~
DO32:DC24/0.5 222 PROFIBUS-PA
DI1GKDC24Y + %% PROFINET 10
i Can 300 =@ SIMATIC 200
-3 7

=3 CP-300

+ D AS-Interface

#- Industial Ethemnet

+-(_1] PROFIBUS

=1 Paint-to-Paint

=] CP340

3 CP 340 AS232C
CP 340 RS232C
CP 340 20ma TT"
CP 340 RS422/4(

K N w53 CP 341
Steckplatz Baugruppe . | Bestellnummer Firm.. | M... | E-Adr.. | &éd.. | Koo | :% E;Usgﬂm

-0 1M-300

(10 MPEXTENSION

#-1 Netziibergang

(0 PS-300 b
£ >

PROFIBUS-DP-Slaves der SIMATIC 57, E
M7 und C7 [dezentraler Autbau) —

=] =]w|m || o] o] [w]ra]=

=

CPU 314 EES7 314-14F10-04B0 el |2

DO32:DC24%/0.54 EES7 322-1BLOC-04A0
] DIiE«DC24v EES -IBHO1-0440
EES ]

Driicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten. And

Fir die CAN 400 sieht die Hardwarekonfiguration wie folgt aus:

W Konfig - [CAN400 ¥11 Maxon (Konfiguration) -- Maxo
“ Station Bearbeiten Einfigen Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hilfe

O[22+ &

S| B dlsl BO W W

M[g]um b Suchen: M
1 i P5 4017 44 ~ Pofit  [Standerd =]
2 CPU 412-2 DP
o 0P + 3% PROFIEUS-DF
X1 MPLDP 252 PROFIBUSPA,

3 D032:DC24V /054 + % PROFINET 10
1 + [ 8 SIMATIC 300
3 TAN 400 + {8 SIMaTIC 400
e + [ S5IMATICPC Based Control 300/400
7 -3, SIMATIC PL Station
[
f]
1 v
~
< >

ﬂﬂ [0) UR1

Steckpl..

Bestellnummer

Baugruppe

i cPU 4122 DP

] o= ST

AEOF B
3 DO32:DC24V/0.64 BEST 422-1BLO0-0AA0 0.3
4
5 CAM 400 BES7 450-1APO0-0AED 576...639 |576..639 PROFIEUS-DP-Slaves der SIMATICS7, ¢
E M7 und C7 [dezentraler Aufbau) -
7

Driicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten,
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1.3

Aufbau Maxon Motor

Das Hantierungsbeispiel wurde mit einem EPOS 24/5 erstellt. Der
Motor ist als Node 1 angeschlossen.

Zur Verwendung des Hantierungsbeispiels wird davon ausge-
gangen, dafd das EPOS-System betriebsbereit ist (Verkabelung,
Tuning, Parameter des verwendeten Motor, etc.).

Bitte lesen Sie die Dokumentation von Maxon Motor zum Aufbau
und zur Inbetriebnahme des EPOS und des Motors genau durch.

Mit der Funktion , Object Dictionary” der EPOS UserInterfaces
konnen die CANopen SDO Objekte direkt beobachtet werden.

Es empfiehlt sich die grundlegenden Motorfunktionen mit der
EPOS Software zu testen:

gﬁEPDS UserInterface ¥Yersion 1.22 [Node 1]

= [=[ 3]

File Communication Status Parameter Service ‘Wizards Wiew Help

& L [noce 1

XD PO IANI QT W

Wizards

2

Startup Wizard

Regulation Tuning

Q

Firrnware Download
Wizard

S

1/0 Canfiguration
“wizard

A

Parameter
UpDawnload

&

Diagnostic Wizard

&4

CAMopen Wizard

Ready

DataRecording I 1/ Manitar I
Position Mode I Yelocity Mode I Current Mode I Master Encoder Mode I Step Direction Mode I
Object Dictionary I Device Contral I Profile Pasition Mode I Homing Mode I Profile ¥Yelocity Mode I
Profile Velocity Mode The EPOS H iz enabled =
r— Operation Mad
Aclive Dperation Mode IPrUf\IEVelucily tode Activate Piofile Yelocity Mode | il
r— Prrofile: P
Target Yelocity -200 Tpr I ax Profile Yelocity 2000 P
Profile Type Trapezoidal 'I QuickStop Deceleration 2000 1pmds
Prafile Acceleration  |B0 pmds
Frofile Deceleration |80 1pmds
The Epos iz — Actual Yalue:
gnabled I Set Melocity I Welocity Actual Value 139 TP
Halt | Welocity Demand Walue 200 pm
4 |
WO ERROR Connected EPOS: SoftwareVersion: 0:2022 HardwareVersion: 06210 AppMumber: 00000 AppWersion: 0=0000
Llear Emrars History | Eror/w arning | Diescription |
Error Info

l_ l_ Monitor Running 2
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1.4 Aufbau der verwendeten PDOs (Mapping)

Die Hantierungsbausteine gehen von dem Standard PDO-
Mapping des Maxon Motors aus.

Das Mapping der PDOs im EPOS wird tiber die Objekte 1600 ff.
(RxPDOs) und 1A00 ff. (TxPDOs) durchgefiihrt.

TxPDO1 (wird vom EPOS gesendet): ID 181

hex

Byte 0-1: SDO 6041/0 Status Word
TxPDO2 (wird vom EPOS gesendet): ID 281,

Byte 0+1: SDO 6041/0 Status Word

Byte 2: SDO 6061/0 Mode of Operation Display
TxPDO3 (wird vom EPOS gesendet): ID 381,

Byte 0+1: SDO 6041/0 Status Word

Byte 2-5: SDO 6064/0 Position actual value
TxPDO4 (wird vom EPOS gesendet): 1D 481,

Byte 0+1: SDO 6041/0 Status Word

Byte 2-5: SDO 606C/0 Velocity actual value
RxPDO1 (wird vom EPOS empfangen):ID 201,

Byte 0+1: SDO 6040/0 Control Word
RxPDO2 (wird vom EPOS empfangen):ID 301, _

Byte 0+1: SDO 6040/0 Control Word

Byte 2: SDO 6060/0 Modes of Operation
RxPDO3 (wird vom EPOS empfangen):ID 401,

Byte 0+1: SDO 6040/0 Control Word

Byte 2-5: SDO 607A/0 Target Position
RxPDO4 (wird vom EPOS empfangen):ID 501,

Byte 0+1: SDO 6040/0 Control Word

Byte 2-5: SDO 60FF/0 Target Velocity

Das Senden der TxPDOs vom EPOS wird nur durchgefiihrt wenn
der EPOS im CANopen Modus ,Operational” ist.

DS402 mit CAN 300 / CAN 400



2 Projektierung der CAN Baugruppe

Zur Verwendung des Beispielprogrammes muss das beiliegende
CAN-Projekt ,C3 DS402 Master.par” in die CAN 300 Baugruppe
eingespielt werden. Fiir die CAN 400 Baugruppe liegt das Projekt
»,C4 DS402 Master.par” bei.

2.1 Einstellung der CAN-Bus Baudrate

Die CAN-Bus Baudrate muss passend zur Einstellung des EPOS
gesetzt werden.

= CANParam v3.06

Datei  Projekk  Online  Hife  Sprache
= cadme | D & CAN300 ComPort COM1

Projekte
=t C3D5402 Master Pratakol
=1 Metzwerkparameter
Akzeptanzmaszken
Einschalten Layer 2 - 29 Bit
Stop »> Aun
Fun »> Stap
=1~ Synchronfenster
SYMC

#® Layer 2-11 Bit

Metzwerkparameter

e oo |
20,00K A
TIMER4 50,00K,
TIMERS 100,00k,
TMERE 125.00K, Eerechne
250,00K.
TIMERT
800,00k,
UL Bit Tirnirng( 1,00k b
TIMERS
TIMER10 - Sencranous Segment AL = 2
TIMERT1 | et -1
InPiozent  75% | R -4
Prescaler = 0h

Die Defaulteinstellung des Maxon Motors ist 1Mbit.

2.2 Einstellung der Ubertragungsart (Protokoll)

Als Ubertragungsart muss fiir alle CANopen Anwenungen immer
,Layer 2 — 11Bit” eingestellt sein.

DS402 mit CAN 300 / CAN 400 9



2.3 Akzeptanzmasken

Fir CANopen Master Anwendungen werden im Normalfall immer
alle CAN-Bus Telegramme an die SPS durchgelassen.

Anfang Ende
v| Maske 1 Ox000 0x7FF
Maske 2
Maske 3
Maske 4

Ewpress Mazke

Maske &
Maske 7
Maske B
Maske 3
Mazke 10
Maszke 11
Mazke 12
Mazke 13
Maske 14
Maske 15
Maske 16

2.4 Netzmanagement

In dem Beispielprojekt werden die Skripte ,Stop>>Run” und
»Run>>Stop” verwendet. Im Anlaufskript wird der Maxon Motor
in einen definierten Zustand gebracht und der SYNC Timer
aktiviert.

= CANParam v3.06 =3
Datei  Projekk  Online  Hife  Sprache

pEH S dighnc | D & CAN300 ComPort COM1 -

Projekte O % Wi oru o
= C3D5402 Master

= Metzwerkparameter send 0x0 2 0xa0 Ox0;
start SYMNC

Akzeptanzmasken

Einzchalen

Stop »> Run

Run »> Stap

=1~ Synchronfenster

SYMC
TIMER2
TIMER3
TIMER4
TIMERS
TIMERE
TIMERT
TIMER®
TIMERS
TIMER1D
TIMERT1

Item Message
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A

Der Eintrag ,send
0x401..” muf8 an die
jeweilige Nodenummer
des verwendeten
Antriebs angepasst
werden

Das Starten des CAN-Bus wird durch die Hantierung
durchgefiihrt.

Wenn die SPS angehalten wird, wird das ,Run>>Stop“ Skript
ausgefiihrt. Dieses Skript halt den SYNC-Timer an, sendet an den
Motor ein Telegramm, mit dem laufende Bewegungen angehalten
werden (,,Quick Stop“), und stoppt dann den CANopen Bus (NMT
Stop all Nodes).

= CANParam v3.06 DEX

Datei  Projekk  Orline  Hife  Sprache
Lﬁ” = | e oo 67 D @ CAN300 ComPort  COMI -
Frojekte S B oo
= C3D5402 Master
=1 Metawerkparameter stop SYMNC:
Akzeptanzmasken send D401 B OxF Ox1 Dol Ooel) Do Ooeld;

Einzchalten et 50;
send 0x0 2 0xG0 Ox1]
Stop »> Run
Run »» Stop
=1+ Synchronfenster
SYMC
TIMER2
TIMER3
TIMER4
TIMERS
TIMERE
TIMERT
TIMERS
TIMERS
TIMERTD
TIMER11

Item Message

25 Timer
Der SYNC-Timer wird im Skript ,Stop>>Run” gestartet.

Timer Aktion
Alias SYMC D Daten
0=080 1
Fetch
‘wiederholung
200 TSED RTH Lange
Phaze 0 d
0 msek

f=n N = S R O T N
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3 Programmierung in der SPS

3.1 Ubersicht

Das Beispiel enthélt die Hantierungsbausteine der CANopen
Master Hantierung (FC40 - FC49), die im Handbuch ,CAN 300
bzw. ,,CAN 400“ ausfiihrlich erldutert sind. Das Anwendungs-
beispiel ist fiir die CAN 400 gleich aufgebaut, die Erlduterungen
lassen sich ohne weiteres tibertragen.

Die FB30 bis FB37 sind die fiir die Hantierung des Maxon Motors
speziell erstellten Bausteine und rufen die Bausteine der CANopen
Master Hantierung auf.

3.2 Init Drive (FB 37)

Der Funktionsbaustein INIT_DRIVE (FB 37) initialisiert alle
wichtigen Kommunikationsparameter des Antriebs.

CALL FB 37 , DB37
Activate:=M109.7

Node =1

Busy :=M111.5
Done I=M111.6
Error I=M111.7

ErrorNo :=MW112

Parameter Typ Funktion
Activate IN BOOL Aktivierungsbit
Node IN INT Node-ID
Busy ouT BOOL Anzeigebit fir laufenden Funktion
Done OUT BOOL Anzeigebit Initialisierung fertig
Error OUT |BOOL Anzeigebit fir aufgetretenen Fehler
ErrorNo OUT | WORD | Fehlernummer von CANopen

Hantierungsbausteinen

Der Funktionsbaustein beschreibt folgende SDOs:

SDO 1801/1 TPDO2 COB-ID aktivieren
SDO 1802/1 TPDO3 COB-ID aktivieren
SDO 1803/1 TPDO4 COB-ID aktivieren
SDO 1802/2 =1 TPDO3 Transmission Type = Sync
SDO 1803/2 =1 TPDO4 Transmission Type = Sync

Am Ende des Ablaufes wird die Antrieb per ,NMT Start” in den
Operational Mode versetzt.
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3.3 Homing (FB 30, FB 31)

Der Funktionsbaustein INIT_HOMING (FB 30) aktiviert den
Homing Mode des Antriebs und iibertragt die notwendigen

Parameter.
CALL FB 30 , DB30
Activate :=M109.0
Node =1
HomeOffset :=L#0

HomingAcceleration:=L#2000
SpeedSwitchSearch :=L#1000

SpeedZeroSearch :=L#1000

CurrentThreshold :=L#100

QuickStopDecel :=L#4000

Busy :=M111.0

Done I=M111.1

Error I=M111.7

ErrorNo I=Mw112

Statusword :=MW30

Parameter Typ Funktion

Activate IN BOOL Aktivierungsbit
Node IN INT Node-ID
HomeOffset IN DWORD : > SDO 607C/0

HomingAcceleration : IN DWORD : > SDO 609A/0

SpeedSwitchSearch :IN DWORD : - SDO 6099/1

SpeedZeroSearch IN DWORD | - SDO 6099/2

CurrentThreshold IN DWORD : - SDO 2080/0

QuickStopDecel IN DWORD : > SDO 6085/0

Busy OUT :(BOOL Anzeigebit fir laufenden Funktion

Done OUT :(BOOL Anzeigebit Initialisierung fertig

Error OUT | BOOL Anzeigebit fir aufgetretenen Fehler

ErrorNo OUT (WORD : Fehlernummer von CANopen
Hantierungsbausteinen

Statusword FOUT | WORD | Statuswort des Antriebs (aus PDO1)

Der Funktionsbaustein HOMING (FB 31) fiihrt einen Hominglauf

durch.
CALL FB 31 , DB31

Node =1

HomePosition:=L#0

HomingMethod:=MW28

Activate :=M109.1

Halt :=M109.2

Statusword :=MW30

Position :=MD32

Velocity :=MD36

Done t=M111.2

Error :=M110.7

Parameter Typ Funktion

Node IN CINT Node-ID
HomePosition IN DWORD | Wert fir Home Position
HominMethod IN INT Homing Methode (= SDO 6098/0)
Activate IN BOOL Aktivierungsbit fir Homing Start
Halt IN BOOL Aktivierungsbit fir Homing Halt
Statusword OUT -WORD : Statuswort des Antriebs (aus PDO1)
Position OUT | WORD | Aktuelle Position des Antriebs (aus PDO3)
Velocity OUT :WORD : Aktuelle Drehzahl des Antriebs (aus PDO4)
Done OUT |BOOL Anzeigebit “Homing reached”
Error ' OUT BOOL | Anzeigebit fir aufgetretenen Fehler
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3.4

Profile Position (FB 32, FB 33)

Der Funktionsbaustein INIT_POSITION (FB 30) aktiviert den
Profile Position Mode des Antriebs und tibertrdagt die notwendigen
Parameter.

CALL FB 32 , DB32
Activate :=M108.4
Node =1
ProfilevVelocity -=L#3000

ProfileAcceleration:=L#1000
ProfileDeceleration:=L#1000

QuickStopDecel -=L#4000

Busy :=M110.4

Done :=M110.5

Error =M111.7

ErrorNo I=Mw112

Statusword :=MW30

Parameter Typ Funktion
Activate IN BOOL Aktivierungsbit
Node IN INT Node-ID
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 fir laufenden Funktion
Done OUT :(BOOL Anzeigebit Initialisierung fertig
Error OUT :(BOOL Anzeigebit fir aufgetretenen Fehler
ErrorNo OUT |[WORD | Fehlernummer von CANopen
Hantierungsbausteinen

Statusword 'OUT WORD | Statuswort des Antriebs (aus PDO1)

Der Funktionsbaustein POSITION (FB 31) fiihrt eine
Positionierung durch.

CALL FB 33 , DB33

Node =1

TargetPosition :=MD24

Activate :=M108.5

RelativPositioning :=M108.7

ImmediatePositioning:=FALSE

Halt :=M108.6

Statusword I=MW30

Position :=MD32

Velocity :=MD36

Done :=M110.6

Error =M111.7

Parameter Typ Funktion

Node IN INT Node-ID
TargetPosition IN DWORD | Ziel Position
Activate IN BOOL Aktivierungsbit fir Homing Start
RelativPositioning IN BOOL Steuerbit relative/absolute Positionierung
ImmediatePositioning | IN BOOL Steuerbit immediate Positionierung
Halt IN BOOL Aktivierungsbit fiir Positioning Halt
Statusword OUT | WORD | Statuswort des Antriebs (aus PDO1)
Position OUT :WORD : Aktuelle Position des Antriebs (aus PDO3)
Velocity OUT : WORD : Aktuelle Drehzahl des Antriebs (aus PDO4)
Done OUT -BOOL Anzeigebit “Position reached”
Error OUT | BOOL Anzeigebit fir aufgetretenen Fehler
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3.5 Profile Velocity (FB 34, FB 35)

Der Funktionsbaustein INIT_VELOCITY (FB 34) aktiviert den
Profile Velocity Mode des Antriebs und tibertragt die notwendigen

Parameter.
CALL FB 34 , DB34
Activate :=M108.0
Node =1

MaxProfileVelocity :=L#10000
ProfileAcceleration:=L#1000
ProfileDeceleration:=L#1000

QuickStopDecel -=L#4000

Busy :=M110.0

Done :=M110.1

Error =M111.7

ErrorNo I=MW112

Statusword =MW30

Parameter Typ Funktion

Activate IN BOOL Aktivierungsbit
Node IN INT Node-ID

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 fir laufenden Funktion

Done OUT :(BOOL Anzeigebit Initialisierung fertig

Error OUT :(BOOL Anzeigebit fir aufgetretenen Fehler

ErrorNo OUT |[WORD | Fehlernummer von CANopen
Hantierungsbausteinen

Statusword 'OUT WORD | Statuswort des Antriebs (aus PDO1)

Der Funktionsbaustein VELOCITY (FB 35) aktiviert eine Drehzahl.

CALL FB 35 , DB35

Node =1

TargetVelocity:=MD20

Activate =M108.1

Halt :=M108.2

Statusword =MW30

Position :=MD32

Velocity :=MD36

Done :=M110.2

Error t=M111.7

Parameter | Typ | Funktion

Node IN INT Node-ID
TargetVelocity IN DWORD : Soll-Drehzahl
Activate IN BOOL Aktivierungsbit fiir Homing Start
Halt IN BOOL Aktivierungsbit fiir Positioning Halt
Statusword OUT WORD : Statuswort des Antriebs (aus PDO1)
Position OUT :WORD : Aktuelle Position des Antriebs (aus PDO3)
Velocity OUT :WORD : Aktuelle Drehzahl des Antriebs (aus PDO4)
Done OUT |BOOL Anzeigebit “Velocity reached”
Error _OUT BOOL  Anzeigebit fiir aufgetretenen Fehler
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3.6 Fault

Reset (FB 36)

Der Funktionsbaustein FAULT_RESET (FB 35) setzt Fehler im
Antrieb zurtick. Ob ein ,Fault” im Antrieb vorliegt, kann aus dem
Statusword ersehen werden (s.a. Kap. 3.9).

CALL FB 36 , DB36

Node =1

Activate :=M109.6

Statusword:=MW30

Done I=M111.4

Error I=M111.7

Parameter | Typ | Funktion
Node IN INT Node-ID
Activate IN_ BOOL ' Aktivierungsbit fir Homing Start
Halt IN BOOL Aktivierungsbit fiir Positioning Halt
Statusword OUT - WORD : Statuswort des Antriebs (aus PDO1)
Done OUT | BOOL Anzeigebit kein Fault Zustand mehr
vorhanden

Error OUT | BOOL Anzeigebit fir aufgetretenen Fehler

3.7 Beispiel FC 1 (Maxon_Test)

Die Funktionalitdten der Hantierungsbausteine werden im FC1

durch die Bits

der Merkerbytes 8 & 9 ausgelost.

Am Anfang des FC 1 wird der Zyklusbaustein FC 49 aufgerufen,
um iber den CAN-Bus empfangene Telegramme zu holen, oder
Sendeauftrage abzuarbeiten.

Die Antriebsfunktionen werden mit folgenden Merkern aktiviert:

M 108.0
M 108.1
M 108.2
MD 20

M 108.4
M 108.5
M 108.6
MD 24

M 108.7

M 109.0
M 109.1
M 109.2
MB 28

M 109.6
M 109.7
Als Ausgaben

MW 30
MD 32
MD 36

Init Profile Velocity Mode (FB34)
Set Velocity (FB35)

Halt Velocity (FB35)

Target Velocity (FB35)

Init Profile Position Mode (FB32)
Activate Positioning (FB33)

Halt Positioning (FB33)

Target Position (FB33)
Relative/Absolut Positioning (FB33)

Init Homing Mode (FB30)
Activate Homing (FB31)
Halt Homing (FB31)
Homing Method (FB31)

Fault Reset(FB36)
Init Drive (FB37)
liegen folgende Werte vor:

Statusword
Actual Velocity
Actual Position
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3.8 Verwendung mit mehreren Antrieben

Die Funktionsbausteine lassen sich mehrfach fiir verschiedenen
Antriebe hintereinander aufrufen. Es muss dann lediglich der
Parameter ,Node” angepasst werden. Sollten die Bausteine
VELOCITY, POSITION und HOMING fiir verschiedene Antriebe
(Nodes) gleichzeitig aufgerufen werden, dann muss fir jeden
Node ein eigener Instanzdatenbaustein verwendet werden.

Zu beachten ist, dass der gleichzeitige Aktivierung der ,INIT_...“
Bausteine vermieden werden sollte, da die in den Bausteinen

Die ,INIT_" Bausteine ablaufende Ubertragung der SDOs nicht gleichzeitig durchgefiihrt

diirfen nicht gleichzeitig ~ werden kann. Diese Bausteine diirfen fiir jeden Antrieb (Node)
aktiviert werden. nur hintereinander aufgerufen werden.

DS402 mit CAN 300 / CAN 400

17



3.9 Inhalt des Statuswortes
Das Statuswort des EPOS 24/5 wird im Anwendungsbeispiel im

MW30 abgelegt.

Bit Description PPM PVM HMM
15 Paosition referenced to home position
14 Refrash cycle of power stage
13 Operalion mode specific Following error Not used Homing error
12 Operation mode specific Set-point ack Speed Homing attained
11 not used (Intermal limit active)
10 Cperation mode specific Target reached | Target reached | Target reached
9 Remote (NMT operaticnal state)
8 Offset current measured
7 Warning
6 Switch on disable
5 Quick stop
4 Voltage enabled (power stage on)
3 Fault
2 Operation enable
1 Switched on
0 Ready to switch on
State Statusword [binary] Description
Start 0 0 x000 0000 | Bootup
Mot Ready to Switch On 0 1 x000 0000 | The current offset will be measured
The drive function is disabled
Switch On Disabled 0 1 x100 0000 | The drive initialization is complete
The drive parameters may be changed
The drive function is disabled
Ready to Switch On 0 1 %010 0001 The drive parameters may be changed
The drive function is disabled
Switched On 0 1 %010 0011 The drive function is disabled
Refresh 1 1 x010 0011 Refresh power stage
Measure Init 1 1 %011 0011 The power is applied to motor
The motor resistance or the commutation delay is measured
Operation Enable 0 1 x011 0111 Mo faults have been detected
The drive function is enabled and power is applied to motor
Quick Stop Active 0 1 %001 0111 The quick stop function is being executed
The drive function is enabled and power is applied to motor
Fault Reaction Active 0 1 %000 1111 A fault has occurred in the drive
(disabled) The drive function is disabled
Fault Reaction Active 0 1 %001 1111 A fault has occurred in the drive
(enabled) The quick stop function is being executed
The drive function is enabled and power is applied to motor
Fault 0 1 x000 1000 | A fault has occurred in the drive
The drive parameters may be changed
The drive function is disabled
Nahere Erlauterungen zum Status- und Controlword finden Sie in
der ,,EPOS Firmware Specification” im Kapitel 8.
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