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FAQ C6 RIO

EinfUhrung

Dieses FAQ beschreibt, wie bei einem KEB-1/0 ETHERCAT Stepper/BLDC Modul die aktuelle Position
(position actual value) auf einen beliebigen Wert (z.B. dem letzten Wert vor dem Power down) geéndert
werden kann.

Projekt in der Basic Variante

Um in der Basic Variante den Parameter Position actual value des Moduls &ndern zu kénnen, benétigen
Sie den SetCom_IEC_Slave Baustein aus der KEB_Gateway_Utility oder Sie missen sich den
Parameter Home offset (607C,) der Gerateparameter aus der Gruppe ,ps: lagegeregelte Parameter* auf
die Prozessdaten legen. Im nachfolgenden wird die Variante mit dem SetCom_IEC_Slave beschrieben.

Einfigen und verwenden des SetCom_IEC_Slave

Um in der Basic Variante die aktuelle Position (position actual value) des Moduls andern zu kénnen,
bendtigen Sie aus der KEB_Gateway_Utility den Baustein SetCom_IEC_Slave. Mit diesem Baustein
kénnen Sie dann den Parameter Home offset (607C,,) der Gruppe ,ps: lagegeregelte Parameter”
beschreiben und somit Position actual value &ndern.

SetCom IEC Slave 0

SetCom IEC Slave

—EEnakle - - bError ——
GVL_GATEWAY .Channelhandler —= KEB_CH_REF iErrorID—

—bSendRegquest bInitDone [

—iTargetNocde bDcone [~

—iTargethddress kebComError

—iSerwvice diReadData [—

—by¥Set dwdckCnt [—

—EHritelctive

—diHriteData

—byMaxInverterBuayCnt

—byMaxTimeJutCnt

—timSendInterval
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An diesem Baustein muss die Referenz zu dem Channelhandler angegeben werden, damit dieser
funktionieren kann. AuRerdem muissen noch die im folgenden Bild dargestellten Parameter bei dem
Baustein eingestellt werden.

Der Wert 24700 ergibt sich aus der Umrechnung des Parameter 607C;, auf einen dezimalen Wert.
AulRerdem muss das schreiben auf den Parameter aktiviert werden, indem die Variable bWriteData auf
True gesetzt wird und der zu schreibende Wert ist bei der Variable diWriteData einzutragen. Weitere
Informationen zu diesem Baustein finden Sie in der Hilfe in COMBIVIS studio 6.

SetCom_IEC Slave 0

SetCom IEC Slawve
=hEnable - bPError m—lrAl
GVL_GATEWAY.Channelhandler —- KEB CH_REF iErrorID— | HO ERROR
[FRl —bSendRequest bInitDone =
|I|—iTarger.NDde bDone =
—|iTargetiddress kebComError — | oK
—iService diReadData— [ o |
[0 ] —byset dwlebCnt— [ o |
=biriteActive
—diWriteData
|I| —|byMaxInverterBusyCnt
[0 ] qbyMaxTimeCutCnt
—timSendInterval

Mit der Variable bSendRequest = True kann jetzt der Wert aus diWriteData auf den Parameter Home
offset geschrieben werden. Dabei sollten Sie Uber die Variable bDone abfragen, ob der Wert gesetzt
wurde und dann den bSendRequest zurticksetzen.

i, Node_0_KEB_IO_ETHERCAT_Stepper X

| Gerdte-Finstellungen | Gerate-Parameter |% Dokuments I Konfiguration | O

Gruppen-/ParameterMName Parameterwert
*-- 4 ru: Betriebsparameter

: de: Gerateinfo

st: Statuswort

dr: Motorparameter

=l

Ll ee

cs: Drehzahlreglerparameter
di: Digital Eingangs Parameter
do: Digital Ausgangs Parameter
co: Steuerung
fb:Feldbusparameter

ec: Geberparameter

pr: com Profil Objekte

vl: Geschwindigkeits Modus

pn: sicherheits Parameter

ps:lagegeregelte Parameter
> ‘g Position window 10

‘g Position windowtime 100

i =4 Target Position 0
+E§ Position range limit (&nzahl) 2
- i Home offset |2000
J_ e Combbcimem mmmikimm limmid (A=l 7
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Um den Wert, den Sie auf den Parameter Home offset geschrieben haben, auf Position actual value zu
Ubernehmen, missen Sie in den Homing mode des Baustein KEB_CIA402_DriveControl wechseln.
Diesen erreichen Sie durch eine Eingabe der 6 im Parameter Mode.

ControlDrivel

GVL_APP.Drivel —

HOMING

KEE CIA402 DriwveCentrol

DriveRef

Enable

SwitchOn
EnableVoltage
RoQuickStop
Enable0peraticn
FaultResget

Mode

Halt
HewSetPoint
RelativeMode
StartHeoming
HomingMethod
TargetPogition
TargetPogitionSync
TargetVeleocity
ProfileVelocity
EndVeloccity

FbError

FrErrorID
DriveError
ActualState
ActualMode

Regue stedMede
ModeActive
VelccityRctualValue
PoaiticonActualValue
InternallimitActive
TargetValueIgnored
FollowingError
Synchlctive

Targe tReached
SetPointAckn
HomingError
HomingDone

[ NO EEROR |

UNENOWH

HomingState

Anschliel3end muss am Baustein der Eingang DriveRef verbunden und tber die Variable

Enable kann dieser gestartet werden. Die HomingMethod muss dafir auf dem Wert 35 (HM35 On
Current Position) stehen. Wenn Sie nun die Variable StartHoming auf True setzen, wird der auf den
Parameter Home offset geschriebene Wert auf Position actual value geschrieben. Das erfolgreiche
Homing wird durch die Variable HomingDone angezeigt.

ControlDrivel

GVL_AFF.Drivel —

HOMING

DriveRef
Enable
SwitchOn
EnableVoltage
NoQuickStop
Enablelperation
Faul tReset
Mode

Halt
NewSetPoint
RelativeMode
StartHoming

HM35 ON CURRENT POSITION —{HomingMethod

TargetPosition
TargetPositionSync
TargetVelocity
ProfileVelocity
EndVelocity

KEE CIA402 DriveCecntrol

FbError

FbErrorID
DriveError
ActualState
ActualMede
RegquestedMeode
Mpdelctive
VelccityRActualValue
PositionfActualValue
InternallimitActive
TargetValueIgnored
FollowingError
SynchRctive
TargetReached
SetPointhAckn
HomingError
HomingDone
HomingState

m_FELSE |
— [ NO ERROR ]
ml_TRUE |
FAULT ]
HOMING
HOMING
DONE ]

Jetzt konnen Sie im EtherCAT E/A-Abbild des Moduls unter dem Parameter Position actual value den

Ubergebenen Wert sehen.
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] KEB_REMOTE_I_O_Stepper BLDC X

Save | Pr | startparameter | EtherCAT konfiguration | ¥ EtherCAT E/a-abbid | status | @) Informaton
Kandle
Variable Mapping  Kanal Adresse Typ St.. Aktueller Wert |
+."@ CiaControlSampl... K] Controlword wowa UINT 16
+- "% CisControlsampl... ] Target Position o83 DINT 0
+- " MotorDrivesubm... @ Motor drive submode s %QD3 UDINT 65
+ "% ciaControlSampl... " Modes of operation P SINT 3
+ "% CisControlsampl... k] Profilevelodty 8B5S UDINT 0
+-"§ CiaControlSaml... B vl targetvelocity %owsz  INT 0
+ *§ ciaControlSampl... % Statusward Haw UINT 38680
+-*3 CiaControlSampl... i Position actual value %3 DINT
*- % CiaControlSampl... “# Modes of aperation dis 2%IB12 SINT 6
+ * ciaControlSampl... "%  vlvelodty actual value HFHF INT 0

Projekt in der PRO Variante

In der PRO Variante kann ein softwareseitiges Referenzieren direkt Uber die KEB AxisControl Bausteine
ausgeldst werden.

Wert auf Position actual value schreiben

Um einen Wert auf Position actual value zu schreiben, missen Sie bei dem KEB_SingleAxisControl
Baustein auf den AxisMode ,AM SETPOSITION" (6) wechseln.

Zusatzlich ist der Eingang Axis mit der Achse zu verknlpfen und der Baustein muss uber die Variable
InverterEnable gestartet werden.

KEB SinglelxisControl 0

EEB 5inglefxisControl
= InverterEnable LxisState standstill -
Sl —reaet RequestedAxisMode [ | IM SETPOSITION |
M SETPOSITION | qExisMode ActuallxisMode — | I SETDOSITION ]
—Sr.art HomeDone =
lIl—PDSitiDn Powered =
[ 3e0  |—Velocity Dene
positive | —{Direction Active
—|Acceleration Stopped
—|Deceleration InverterError
StepperDrive —aunis InverterErrocrID
FBError
FBErrorID SMC NO ERROR
ActPosition— 5.7
ActVelocity [— II|

Der Wert, der nun bei Posion actual value eingetragen werden soll, muss bei Position eingegeben
werden. AnschlieRend den Baustein mit Start ausfiihren, tber die Variable Done erfolgt dazu eine
Ruckmeldung.
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KEB SingleAxisContreol O
EEB SingleAxisCeontrol

InverterEnable BAxisState standstill -
Reset RequestedAxisMede [~ | IM SETDOSITION |
2M SETPOSITION LxisMode ActuallzisMode — | M SETPOSITION ]

puilyg = Start HomeDone
—|Position Powered
—Velocity Done
positive | {Directicon Active
—|Acceleration Stopped
—|Deceleration InverterError
BldcDrive —JAxis InverterErrorID
FBError

FBErrorID SMC NO ERROR

ActPosition

ActVelocity— [0 ]

Jetzt kdnnen Sie auf dem Baustein unter ActPosition die gerade gesetzte Position einsehen.
Der Baustein muss nun wieder auf den fur den Betrieb notwenigen AxisMode umgestellt werden.
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Disclaimer

KEB Automation KG reserves the right to change/adapt specifications and technical
data without prior notification. The safety and warning reference specified in this
manual is not exhaustive. Although the manual and the information contained in it is
made with care, KEB does not accept responsibility for misprint or other errors or
resulting damages. The marks and product names are trademarks or registered
trademarks of the respective title owners.

The information contained in the technical documentation, as well as any user-specific
advice in verbal or in written form are made to the best of our knowledge and
information about the application. However, they are considered for information only
without responsibility. This also applies to any violation of industrial property rights of a
third-party.

Inspection of our units in view of their suitability for the intended use must be done
generally by the user. Inspections are particular necessary, if changes are executed,
which serve for the further development or adaption of our products to the applications
(hardware, software or download lists). Inspections must be repeated completely, even
if only parts of hardware, software or download lists are modified.

Application and use of our units in the target prod ucts is outside of our control
and therefore lies exclusively in the area of respo  nsibility of the user.

KEB Automation KG
SidstralRe 38 « D-32683 Barntrup
fon: +49 5263 401-0  fax: +49 5263 401-116
net: www.keb.de ¢ mail: info@keb.de
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