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Information zur Command Table

LinMot Drives bieten eine Zusatzfunktionalitat, welche als «<Command Table» bezeichnet wird.

Diese Funktionalitat erlaubt es dem Benutzer einfache Ablaufsequenzen zu definieren - ahnlich wie auf einer
SPS. Die Command Table ist kein Ersatz fiir eine SPS. Der Funktionsumfang ist limitiert.

Typische Einsatzfélle kénnen einfache Bewegungsablaufe sein, die ohne SPS ablaufen sollen. Beispielsweise
eine Testanwendung, wo einfache Bewegungsablaufe ber lange Zeit wiederholt werden sollen.

Die Command Table stellt eine Simulation fur das Interface dar. Ein Interface auf einem LinMot Drive ist
typischerweise ein Feldbus, der die Ablaufe steuert. Anstelle des Feldbusses als Datenquelle dient hier die
Command Table.

A Achtung: Die Command Table kann mittels Fahrbefehl Giber den Feldbus gestartet werden! Wenn die
Command Table arbeitet, muss sichergestellt sein, dass keine weiteren Kommandos uber den
Feldbus erfolgen, da diese den Ablauf der Command Table tGberlagern und zu unvorhersehbaren
Verhalten fihrt!
Eine arbeitende Command Table wird im “Status Word Bit 8: Event Handler Active” signalisiert.
Dieses Bit kann von der SPS Uiberwacht werden, um den Betriebszustand der Command Table zu
Uberwachen.

A Achtung: LinMot Firmware bietet verschiedene Steuerquellen, die Uber die Firmware konfiguriert
werden kdénnen. Daher muss eine doppelte Belegung vermieden werden, um Fehlverhalten zu
vermeiden. Verwenden Sie beispielsweise niemals einen digitalen Eingang den Sie in der 1/O
Konfiguration zugewiesen haben, gleichzeitig in EasySteps!
Verwenden Sie jede Signalquelle nur einmal in Ihrer Anwendung!

Allgemeine Information zur Command Table

Ubersicht Ausfiihrungszeit, Befehlskapazitat und 1/O:

Drive Ausfihrungszeit [us] Kapazitét [Zeilen] I/O Linien

A1100 500 255 6In/2Out
B1100 400 31 6In/6 Out
C1100 500 255 41n/20ut
C1200 250 255 41n/20ut
E1100 625 255 8 1/0O (GP + 16 In /8 Out)
E1200 200 255 8 /10

C1400 250 255 41n/20ut
E1400 250 255 8 /10

Ausfiihrungszeit bedeutet die Zykluszeit, die benétigt wird, um eine Zeile der Command Table aus zu fiihren.
Die Firmware-Erweiterung ,EasySteps” wird in der gleichen Zykluszeit wie die Command Table ausgefihrt.
Detaillierte Informationen tber 1/0O und deren Verdrahtung entnehmen Sie dem jeweiligen Drive Installation
Guide.

Die I/O Abtastzeit ist unabhéangig von der Command Table Zykluszeit und kann dem jeweiligen Drive Installation
Guide entnommen werden.
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1 Startquellen fir die Command Table Ausfiihrung

Das Starten einer Command Table kann von verschiedenen Signalquellen ausgelést werden.

Fir den Start der Tabelle wird die eindeutige Command Table ID (Zeilennummer) verwendet, um in der
gewiinschten Zeile zu beginnen.

In Abhéangigkeit der gewahlten Betriebsart wird diese Zeilennummer fiir die Ausfiihrung angegeben.

Je nach verwendeter Betriebsart muss die Command Table als selbstaufrufende Schleife, oder mit Endpunkt
angelegt werden.

Die Command Table endet, wenn in der auszufihrenden Befehlszeile keine neue «Link ID» angegeben wird.
Eine laufende Command Table kann nicht direkt gestoppt werden!

Wird der Antrieb tber das Control Word Bit O oder eine andere Quelle (Quickstop, STO) ausgeschaltet,
wahrend die Command Table noch lauft, kann dies zum Fehler “User Err: Motion Cmd In Wrong St” fiihren, falls
die Command Table einen Fahrbefehl abarbeiten will. Dies sollte beim Erstellen der Command Table beachtet
werden.

Eine laufende Command Table kann mit dem Fahrbefehl “Clear Event Evaluation” abgebrochen werden.

Die nachfolgenden Kapitel behandeln die verschiedenen Steuermdglichkeiten der Command Table und deren
Programmierung.

1.1 Fehlersuche in der Command Table

Fur den Zweck der Fehlersuche bei der Programmerstellung kann man den Bereich «Variables» in LinMot Talk
benutzen:

EP Project o . . @l
~ @ Command Table on COMS [USER) o | | | I |
T Control Panel Mame Walue RawData UFID Type
Parameters Last Evaluated Command Table 1D 2 0002k 1E70OR Ulnt1&
[V & Variables| Actual Linked Command Table D 3 0003h 1E71h Uintlg
----- §ser Dsfired Command Table Variable 1 0 00000000k 1E72h SInt32
""" (5 5w Dperating Hour Counter Command T sble Variable 2 i 00000000k 1E73h  Sint2

----- MC B %12 Ext Sensor

L Current Controller
Cantrol word
Statuz Word

W arnings

4 Phase Search

I ation Interface
----- Lvfinding

B Dsciloscopes
C o .

Wenn die Command Table arbeitet, kann man die Variablen 1 & 2 sowie die Anzeige der aktuellen Zeile und
der nachsten Zeile beobachten.

Dies kann bei einer Fehlersuche hilfreich sein, speziell wenn Bedingungen mittels «IF» Spriinge in der
Ausfiihrung erzeugen.

Diese Variablen kdnnen zur Beobachtung auch per Oszilloskop aufgezeichnet werden, da bestimmte
Signalwechsel sehr schnell erfolgen kénnen.
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1.2 Betriebsart: Triggered Command Table
Die Command Table Ausfiihrung kann per Trigger-Signal Uiber einen digitalen Eingang gestartet werden.

Diese Betriebsart kann im Parameterbaum wie folgt konfiguriert werden:

Funktion Wert UPID (B1100) UPID (alle anderen) Beschreibung
Betriebsart setzen \Parameters\Motion Control SW\Motion Interface\Run Mode Settings\Run Mode Selection
Triggered Command Table On 62A8h 1450h Betriebsart ,Triggered

Command Table*

Funktion Wert UPID (B1100) UPID (alle anderen) Beschreibung

Setze ID steigende Flanke \Parameters\ Motion Control SW\Motion Interface\Run Mode Settings\Triggered Command Table Settings
Rise Command Table Entry 1D Nummer 6302h 1486h ID Nummer flr Ausfiihrung
ID

Funktion Wert UPID (B1100) UPID (alle anderen) Beschreibung

Setze ID fallende Flanke \Parameters\ Motion Control SW\Motion Interface\Run Mode Settings\Triggered Command Table Settings
Fall Command Table Entry ID ID Nummer 6303h 1487h ID Nummer fiir Ausfuhrung

In den Trigger-Einstellungen muss mindestens einer der beiden Trigger-Parameter auf eine gultige ID gesetzt
werden. Je nach Anwendung kénnen beide, oder nur steigende oder fallende Flanke Verwendung finden.

Hinweis: B1100 unterscheidet sich bei den UPID Adressen gegentber den anderen Drive-Typen!
Der Trigger Eingang ist immer auf einen spezifischen Hardware-Eingang definiert, der schneller
abgetastet wird.

Der Trigger Eingang kann daher nicht auf einen beliebigen Eingang konfiguriert werden!

Um diese Betriebsart zu nutzen, muss der Trigger wie folgt konfiguriert werden:

Funktion Wert UPID (B1100) UPID (alle anderen) Beschreibung

Setze Trigger Input \Parameters\Motion Control SW\Drive Configuration\X4/X14 IO Definitions\

10 X4.6 (not B1100) 01 - Trigger - 1039h Setze Hardware Trigger

10 X14.15 (B1100) 01 - Trigger 62EAh - Setze Hardware Trigger
Funktion Wert UPID (B1100) UPID (alle anderen) Beschreibung

Setze Trigger Modus \Parameters\Motion Control SW\Drive Configuration\X4/X14 |0 Definitions\Trigger\

Trigger Mode 01 - Direct 62D8h 170Ch Trigger-Auswertungsmodus

Abhangig vom gewahlten Trigger-Modus kann eine Sperr- und Verzégerungszeit in den “Trigger Settings”
definiert werden.

Achtung: Eine “Triggered Command Table” benétigt eine kurze, nicht blockierende Command Table!

Achtung: Die Command Table muss enden! Verwenden Sie keine kontinuierlichen Schleifen!

Achtung: Stellen Sie sicher, dass die Command Table fertig ist, bevor ein neuer Trigger ausgeldst
wird, um undefiniertes Verhalten zu vermeiden!

> BB
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1.3 Betriebsart: Command Table

Die Command Table kann direkt gestartet werden. Der Start erfolgt direkt nach dem Einschalten der Achse
(Main State = 8), und nachdem die Achse referenziert ist (Status Word Homed = 1).
Um diese Betriebsart zu nutzen, mussen folgende Einstellungen durchgefiihrt werden:

Funktion Wert UPID (B1100) UPID (alle anderen) Beschreibung

Setze Betriebsart \Parameters\Motion Control SW\Motion Interface\Run Mode Settings\Run Mode Selection

Command Table Mode On 62A8h 1450h Betriebsart "Command Table
Mode"

Funktion Wert UPID (B1100) UPID (alle anderen) Beschreibung

Setze Start ID \Parameters\ Motion Control SW\Motion Interface\Run Mode Settings\Command Table Settings

Command Table Entry ID ID Nummer 6301h 1485h ID Nummer fiir Start

Wenn in dieser Betriebsart die Command Table in einer Zeile ohne weitere Link-ID endet, so stoppt der
Command Table Modus und startet erst wieder, wenn der Drive Uber das Control Word Switch On (Bit 0) aus-
und wieder eingeschaltet wird.

Wenn in dieser Betriebsart der Ablauf der Command Table intern Uber die Link-ID wieder auf den Startpunkt
geflhrt wird, endet die Ausfiihrung nicht. Wird der Drive mit dem Control Word Bit 0 ausgeschaltet, stoppt die
Command Table an der Zeile, wo die Abschaltung erfolgt und arbeitet nach dem Einschalten an dieser Stelle
weiter.

In Abhangigkeit von der Anwendung kann dies ggf. zu ungewtinschten Fehlern flihren, da Fahrbefehle nur
ausgefihrt werden kdnnen, wenn der Drive betriebsbereit ist (Achse bestromt).
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1.4 Start der Command Table durch SPS

Die Command Table kann durch eine SPS per Feldbus gestartet werden. LinMot definiert als
Kommandoschnittstelle ein «Interface». Dieses Interface kann Daten vom Feldbus oder auch von der
Command Table (simulierter Feldbus) erhalten. Beide Kommandoquellen werdend verarbeitet, wobei der
Feldbus eine hdhere Prioritét hat.

Daher: Beachten Sie, dass Sie immer nur eine Steuerquelle verwenden!

Wenn die Command Table gestartet wurde, darf die SPS keine Kommandos tber den Feldbus senden, bis die
Command Table beendet ist!

Um die Command Table zu starten, muss die SPS den Fahrbefehl “Start Command Table Command (200xh)”
mit dem Parameterwort 1 senden, welches die Startzeile der Command Table enthalten muss.

Falls Sie LinMot Bibliotheken verwenden, finden Sie einen Funktionsbaustein, der diesen Aufruf erledigt.

Um eine laufende Command Table zu Giberwachen, muss die SPS das Bit 8 “Event Handler Active” im Status
Word Uberwachen. Solange dieses Bit gesetzt ist, lauft die Command Table.

Wenn Sie eine laufende Command Table abbrechen wollen, senden Sie den Fahrbefehl “Clear Event
Evaluation (008xh)”, welcher ebenfalls als Funktionsbaustein in den meisten LinMot Bibliotheken verflgbar ist.
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1.5 Start der Command Table mit EasySteps

Wenn die optionale Zusatzapplikation “EasySteps” auf dem Regler installiert ist, kann die Command Table auch
damit gestartet werden.

Details zu dieser Applikation finden Sie im zugehdérigen Handbuch
http://shop.linmot.com/E/product/0185-1037-E

Mittels EasySteps kdnnen bestimmte digitale Eingange zum Aufrufen einer Command Table Zeile konfiguriert
werden (Eingange sind abhangig vom Drive).
Dies kann an Stelle der Betriebsart “Triggered Command Table” verwendet werden.

A Achtung: Die Verwendung von EasySteps erfordert eine kurze, nicht blockierende Command Table!
Stellen Sie sicher, dass die Command Table beendet ist, bevor Sie ein neues Startsignal geben, um
unvorhersehbares Verhalten zu vermeiden!

Achtung: Command Table muss enden! Bilden Sie keine dauerhaften Schleifen mittels ,if oder
LWait“ Bedingungen!

Beispiel: Drei kurze Bewegungsablaufe, startbar per EasySteps

‘ R Upload from Drive | Dawnlaad to Drive
D Marne Type Par 1 Par 2 Par 3 Par 4 Par5 Parb Par? Par8 Sequenced Entry

1 Start Seq 1 WAl Go Ta Pos Poz: 20 mm Yel 1 mds Aoc: 10 mds™2 Dec: 10 m/s™2 2 [Unnamed)
2 Unnamed “w ait until Motion Finished 3[End 5eq 1)
3 EndSeq el Go ToPog B Wel 1mds Aee: 10mdés 2 Dec: 10mis 2
4
5 Start Seq 2 Wl Go Ta Pos Pos: 100 mm Yel 0.1 mds Aee: 1 mis™2 Dec: 10 mds™2 E [Unnamed)
B Unhamed “w'ait until Motion Finished 7 EndSeq 2]
i EndSeq2 WAl Go To Poz Pos: B0 mm Vel 1 mfs Aee 1 misT2 Dec: 1 mis™2 Mone
a
]
10 Start Seq 3 WAl Go ToPos Pos: 20 mm Vel 0.1 mis Ao 1 mis™2 Dec: 10mis™2 11 [Unnamed]
1 Unnamed ‘i ait until Mation Finished 12 [End Seq3)
12 EndSeq3 Wl Go Ta Pos Pos: B0 mm el 1 mds Aee: 1 mis™2 Dec: 1 mds™2 Mone
13
14

Konfiguration von EasySteps 10 Interface (Einige Eingdnge unterstitzen diese Funktion, Abhdngig vom Drive):

Funktion Wert UPID (B1100) UPID (alle anderen) Beschreibung

Eingang Xxx Funktion \Parameters\EasySteps\IO Motion\Input X4/X14 Config\

X4.5 Rising Edge Function 0Ch — Eval Command - 3600h Starte Command Table
(nicht B1100) Table Command Command

X14.2 Rising Edge Function ~ 0Ch — Eval Command  6418h - Starte Command Table
(B1100) Table Command Command

Funktion Wert UPID (B1100) UPID (alle anderen) Beschreibung

Xxx 10 Motion Konfiguration  \Parameters\EasySteps\IO Motion\Input X4/X14 Config\ IO Motion Config

Curve/CmdID Entry ID 6419h 3620h Startzeilen-1D fur Command

Table Ausfuhrung

Diese Einstellungen zeigen exemplarisch nur einen Eingang. Je nach verwendeter Drive-Hardware stehen
weitere Eingange zur Verfiigung, die auf gleiche Weise konfiguriert werden kénnen.

Fur jede Bewegungssequenz der oben sichtbaren Command Table muss ein Eingang in EasySteps konfiguriert
werden. Diese Eingénge starten dann die jeweilige Sequenz.
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1.6 Verwendung des Command Table I/O Interface (nur auf E1100-GP Drives)

Das Command Table I/O Interface ist eine spezielle Zusatzanwendung auf E1100-GP Drives. Diese
Zusatzanwendung erlaubt es, jede einzelne Zeile der Command Table Uber ein Bitmuster auf der Erweiterungs-
I/O X6 zu starten.

Details zu dieser Zusatzanwendung finden Sie im zugehérigen Handbuch
http://shop.linmot.com/D/product/0185-1077-E
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2 Bearbeiten der Command Table

Die Bearbeitung der Command Table erfolgt tabellarisch.

Die Command Table befindet sich jeweils unten unter dem Parameterbaum der Drive-Konfiguration.
Jede Command Table Zeile entspricht einer Befehlszeile.

Jede Zeile beginnt mit einer einmaligen ID, welche der Zeilennummer entspricht.

Diese Zeilennummer dient als Adresse flir das Verketten der Befehle oder als Sprungziel von «IF»
Bedingungen.

Ein Rechtsklick mit der Maus auf einer Command Table Zeile 6ffnet ein Menl mit zuséatzlichen
Bearbeitungsfunktionen.

Entry 1D 1 Auta execute new command on hext cpcle
E ity Mame: |L|nnameu:| 1D of Sequenced Entry: Entry doezn't exist petl
bdation Command Categon: Mast Commaonly Uzed hd
kation Command T ype: Wil Go ToPos & @
T arget Pozition; 0 rm
bl aximal W elocity: 1 m/s
Acceleration; 10 mds"2
Dieceleration: 10 mis"™2
Apply
Upload from Drive | Drownload to Dirive
1] Mame Type Par 1 Par 2 Par 3
1 Unhamed Y| Go To Pos Pos: O mm Vel 1 m/s Ao 10 mids™2
2 Delete Del
i Copy Ctrl+C
5 Cut Chrl+ X
3 Paste
: Create Entry
g #3  Delete All
10 @ Show Object Inspector F1
11

Mehrfache, hintereinander liegende Zeilen kénnen durch Driicken der Taste “Umschalten” wahrend der
Auswahl mit der Maus angewahlt werden.

Einzelne, nicht hintereinander liegende Zeilen kénnen durch Driicken der Taste «Strg» bzw. «Ctrl» markiert
werden.
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2.1 Einen Befehl eingeben

Waéhlen Sie eine Zeile durch Doppelklick aus. Die gewéahlte Zeile wird markiert und im oberen Bereich der
Command Table erscheint ein Eingabebereich (rot markiert).

Entry 1D: 1 [ Auto execute new command on next cycle
Entry Mame: I_Innarneu
Mation Command Category: Mozt Commanly Used i
Mation Command Type: WAl Go To Pos i @
Target Pogition: 0 mm
M aximal Yelocity: 1miz
Acceleration: 10mds"2
Deceleration: 10mds"2
Apply
D Mame Type Par1 Par 2 Par 3 Par 4 Par5 ParB Par? Par8  Sequenced Entry
1
N
3
4
g

Die Zeilennummer ist fix und kann nicht verandert werden. Sie konnen einen Namen oder eine Beschreibung im
Feld «Entry Name» eintragen. Dies erleichtert die Orientierung bei grosseren Sequenzen.

In der Auswahl “Motion Command Category” kdnnen Sie die verfligbaren Befehle nach Kategorien vorsortieren
lassen, um die Lange der Liste “Motion Command Type” zu reduzieren.

Abhéngig von der gewahlten Kategorie kdnnen Sie unter “Motion Command Type” einen verfligbaren Befehl
auswabhlen.

Abhangig vom gewahlten Befehl &ndern sich dann die weiteren Eingabefelder, um die befehlsspezifischen
Parameter ein zu flgen.

Wenn die aktuelle Command Table Zeile die letzte Zeile der Sequenz sein soll (die Ausfiihrung der Command
Table soll hier enden), wahlen Sie nicht die Funktion “Auto execute new command on next cycle” an.

Wenn nach dieser Zeile ein neues oder weiteres Kommando ausgefiihrt werden soll, aktivieren Sie “Auto
execute new command on next cycle” und geben Sie dort die gewiinschte Zielzeilennummer ein, die als
nachstes ausgefihrt werden soll.

Eritry 1D q uto execute new command on nest cpcle
Eritry M ame: |L|nnamed ID of Sequenced Entny: Entry doezn't exizt petl
kation Command Categony: Mozt Cammaonly Used A
kation Cormmand T ype: Wil Go To Pos & El

T arget Pozition; 0 mm

kd aximal Welocity: 1 m/s

Acceleration; 10mds™2

Deceleration: 10ms"2

Apply

Leere, adressierte Zeilen werden automatisch markiert!

Entry ID: 1 Auto execute new command on next cycle

Entry Mame: |Unnamed 1D of Sequenced Entry: |2_|| Entry dossn't exist pet! |

Motion Command Categary: Mozt Commonly Used i

Maotion Command Tupe: Wil Go To Pos i @
T arget Position: 0 mm
b aximal Yelocity: 1mis
Acceleration: 10mds"2
Deceleration: 10mds"2

Apply
[} Mame Type Par 1 Par 2 Par 3 Pard Parb Par6 Par? Pard  Sequenced Entr

1 Unnamed WAl Go To Pos Pos: 0 mm Vel 1 miz Ao 10 mds™2 Dec: 10 m/s"2 & 2 [Mot existi...
2
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2.2 Loschen von Kommandos

Waihlen Sie die Zeile oder Zeilen, die Sie l6schen mdchten mittels Maus und 6ffnen mit der rechten Maustaste
das Zusatzmend.
Wabhlen Sie dort “Delete” (oder driicken Sie die Taste “del”).

A Achtung: Wenn Sie “Delete All” im Meni wahlen, wird die gesamte Command Table geldscht!

2.3 Zeilen verschieben / neue Zeile einfligen

Ein Verschieben von Zeilen kann notwendig werden, wenn nachtraglich Platz fur zusatzliche Befehle bendtigt
wird. Es ist nicht mdglich, direkt eine neue Zeile ein zu fugen.

Um Platz zu schaffen, markieren Sie die gewiinschten Zeilen, schneiden diese aus und fugen diese an anderer
Stelle ein (Rechtsklick fur Zusatzmeni, Cut / Paste).

Mehrfache zusammenhé&ngende Zeilen kénnen als Block verarbeitet werden.

Um die Zeilen einfligen zu kénnen, muss der gewlinschte Bereich ausreichende Leerzeilen aufweisen!
Adressierte ID’s speziell in “IF” Bedingungen werden nicht automatisch neu nummeriert! Dies muss manuell
korrigiert werden!

A Achtung: Eingefligte Zeilen (nach copy oder cut) werden nicht automatisch passend mit der Sprung-
ID oder bei «IF» Bedingungen nummeriert!
Dies muss manuell korrigiert werden!

2.4 Speichern der Command Table

Wenn die Command Table verandert wurde, muss diese neu auf den Drive gespeichert werden (Download).
Nach einer Anderung erscheint ein Hinweis, dass sein Download nétig ist:

Entry D 1 Auto execute nesy command on nest cycle

Entry Marne: |Stc-pI:T—|

Mation Command Categaory: All V
Mation Command Type: Clear Event Evalustion ~ @

L5

Apply
[] @ Upload from Drive 2 [ Dowrload to Drive & Command T able modified. Please download to drive.

1D E) Type Par1 Par 2 Par 3 Par 4 F

StopCT Clear Event Evaluation

1
2
3
4
5

Wahrend des Speicherns muss die Firmware gestoppt werden. Wenn das Speichern beendet ist, kann der
Drive neu gestartet werden.

2.5 Laden der Command Table

Wahrend dem Einloggen auf den Drive wird eine bestehende Command Table automatisch in LinMot Talk
geladen. In manchen Fallen ist es hilfreich, die Command Table manuell in LinMot Talk zu laden.

Per SPS kdnnen bei Bedarf beliebige Parameter einer Command Table Zeile verandert werden. Bei einer
Fehlersuche kann das Laden der Command Table hilfreich sein, um die gednderten Werte zu kontrollieren.
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3 Command Table Programmierung

Abhéngig vom verwendeten Drive stehen verschiedene Befehle fiir die Verwendung in der Command Table zur
Verfligung. Jeder vom Drive unterstitzte Fahrbefehl kann verwendet werden.

Eine Ubersicht der unterstiitzten Befehle finden Sie in folgenden Handbiichern:

Fir B1100/E1100 Drives: http://shop.linmot.com/E/product/0185-1092-E

Fir alle anderen Drives: http://shop.linmot.com/E/product/0185-1093-E

Die Drives bieten zuséatzliche Befehle zur Verwendung in der Command Table. Diese Befehle sind
ausschliesslich fur die Command Table vorgesehen und dienen zur Ablaufsteuerung, Bedingungen,
Parameterzugriff und 1/O Zugriff.
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3.1 Bedingungen

In der Command Table stehen verschiedene Bedingungen zur Ablaufsteuerung zur Verfligung.
Diese setzen sich im Wesentlichen aus zwei Gruppen zusammen:
- Wartende Bedingungen (Die Bedingung wartet auf ein Ereignis, bevor die angegebene Zeile aufgerufen
wird)
- “If” Bedingungen (Sprung in entsprechende Zeilen, je nach Ergebnis Wahr oder Falsch, nicht wartend)

3.1.1 Wartende Bedingungen

Fur einfache Bewegungsablaufe sind wartende Bedingungen zur Ablaufsteuerung ausreichend. Diese
wartenden Bedingungen starten die angegebene Zeile, wenn der Bedingungszustand erreicht ist.
Zum Beispiel: Fahre zu Position A, wenn die Bewegung abgeschlossen ist, fahre zu Position B:

D Mame Type Par1 Par 2 Par 3 Par 4 Par5 Par6 Par? Par8  Sequenced Entry
1 L\\) Position & Wit Go ToPos Pos: 10 mm Wel 1 mds Ao 10mis"2 Dec: 10m/s"2 2 [Motion Finished?)
2 Mation Finished? W ait until Mation Finished 3 [Position B)
3 Position B Wal Go To Pos Posz: 35 mm Wel 0.1 mds Acc 10mds™2 Dec: 10mds™2 Mone
4

Die Ausfiihrung beginnt in Zeile 1, wodurch der Motor auf Position 10mm fahrt. Die Command Table fahrt direkt
in Zeile 2 fort.

Wahrend der Motor fahrt, wartet die Bedingung in Zeile 2, bis der VA Interpolator abgeschlossen ist
(Bewegungskurve beendet). Dann wird Zeile 3 aufgerufen, in welcher der Motor auf die nachste Position fahrt.
Die Ausfiihrung endet in dieser Zeile wahrend der Motor noch fahrt, bis das Ziel erreicht ist.

- Hinweis: Fur einfache Bewegungsablaufe verwenden Sie wartende Bedingungen. Ohne wartende

1 Bedingungen startet die Command Table nach Aufruf des angegebenen Befehls sofort die nachste
angegebene Zeile, welche den aktuell ablaufenden Befehl tberschreibt!
Im oberen Beispiel hatte das Entfernen der wartenden Bedingung zur Folge, dass zuerst Position A
gestartet wird und sofort durch den Fahrbefehl auf Position B Giberschrieben wird. Man beobachtet als
Resultat lediglich die Fahrt auf Position B.

-4 Hinweis: Unterschied zwischen: Wait until motion finished — Wait until in target position
1 Die erste Bedingung wartet, bis die berechnete Sollkurve abgefahren ist, die zweite Bedingung wartet,
bis die angegebene Endposition im Zielfenster von “Status In Target Position” angekommen ist.

Liste der wartenden Bedingungen:

Wait Time (210xh)

Wait Until Motion Finished (211xh)

Wait Until In Target Position (212xh)

Wait Until Rising Trigger Event (213xh)

Wait Until Falling Trigger Event (214xh)

Wait Until Demand Position Greater Than (220xh)

Wait Until Demand Position Less Than (221xh)

Wait Until Actual Position Greater Than (222xh)

Wait Until Actual Position Less Than (223xh)

Wait Until Difference Position Greater Than (224xh)

Wait Until Difference Position Less Than (225xh)

Wait Until Difference Position Unsigned Greater Than (226xh)
Wait Until Difference Position Unsigned Less Than (227xh)
Wait Until Demand Velocity Greater Than (228xh)

Wait Until Demand Velocity Less Than (229xh)

Wait Until Actual Velocity Greater Than (22Axh)

Wait Until Actual Velocity Less Than (22Bxh)

Wait Until Current Greater Than (22Exh)

Wait Until Current Less Than (22Fxh)

A Achtung: Prifen Sie mit dem Handbuch Motion Control Software, ob der gewiinschte Befehl auf dem
Drive unterstutzt wird!
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3.1.2 If Bedingungen

- Hinweis: Wenn IF Bedingungen verwendet werden, setzen Sie die Sprungadressen niemals auf die
1 Zeile der If Bedingung. Dies fuhrt zu einem «Trap Class A» Fehler!
Alle Command Table Zeilen werden in einem Interface-Zyklus ausgefuihrt. Dies sichert eine konstante
Ausfiihrungszeit, erlaubt aber nicht, den direkten Aufruf der If-Befehlszeile aus dieser If-Bedingung
heraus. Schleifen mit If Bedingungen miissen entkoppelt werden!

Fur bestimmte Anwendungen ist es hilfreich, IF-Bedingungen in der Command Table zu verwenden.
Zum Beispiel soll eine IF-Bedingung wahrend einer Positionierfahrt den Motorstrom tberwachen, um das
Anfahren eines Zielobjekts durch deinen Motorstromanstieg zu detektieren.

1] Name Type Par 1 Par2 Par 3 Par 4 Par& Parb Par?7 Par®  Sequenced Entry
1 Goto A “al Go ToPos Pos: 100 mm Wel 0.1 mfs Ao 1 mis™2 Dec: 1 mis"2 2 [Check Current)
2 Check Current IF Current Greater Than Wal B A True Crd |D: 10 [Current ] Falze Cmd 1D 3 [Loop, current < ) Mone
3 Loop, cuirent < Mo Operation 2 [Check Current]
4
1]

[
7
3
3
1o Current > Wil Go ToPos Pos: 0 mm Wel 1 m/s Aec 10mds™2 Dec: 10m/s™2
11

Zeile 1 startet eine Fahrt auf Position 200mm und springt in Zeile 2.

Zeile 2 pruft, ob der Motorstrom grdsser als 5A ist (wenn das Auftreffen auf das Objekt auftritt). Ist der Strom
kleiner 5A, so wird in Zeile 3 gesprungen, ansonsten in Zeile 10.

Zeile 3 dient als Rickkopplung auf Zeile 2, da kein direkter Sprung innerhalb der If-Bedingung auf sich selbst
erlaubt ist.

Zeile 3 entkoppelt die If-Bedingung.

Zeile 10 fuhrt dann weitere gewiinschte Funktionen aus, hier im Beispiel fahrt der Motor wieder zurtick auf Omm
und die Command Table endet.

Liste der IF Bedingungen:

IF Cmd Table Var 1 Less Than (250xh)

IF Cmd Table Var 1 Greater Than (251xh)

IF Cmd Table Var 2 Less Than (252xh)

IF Cmd Table Var 2 Greater Than (253xh)

IF Cmd Table Var 1 Less Than UPID Value (256xh)

IF Cmd Table Var 2 Less Than UPID Value (257xh)

IF Demand Position Less Than (258xh)

IF Demand Position Greater Than (259xh)

IF Actual Position Less Than (25Axh)

IF Actual Position Greater Than (25Bxh)

IF Difference Position Less Than (25Cxh)

IF Difference Position Greater Than (25Dxh)

IF Current Less Than (25Exh)

IF Current Greater Than (25Fxh)

IF Analog Val On X4.4 Less Than (260xh)

IF Masked X4 Input Value Equal Than (262xh) (E1100, E1200, C1100, C1200, C1400, E1400)
IF Masked X14 Input Value Equal Than (262xh) (B1100)
IF Masked X6 Input Value Equal Than (263xh) (only E1100-GP)
IF Masked Status Word Equal Than (264xh)

IF Masked Warn Word Equal Than (265xh)

IF CAM Counts Less Than (266xh)

A Achtung: Prifen Sie mit dem Handbuch Motion Control Software, ob der gewiinschte Befehl auf dem
Drive unterstutzt wird!
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3.2 Variable / Parameter-Zugriff

Die Command Table bietet zwei Variablen zur temporaren Datenspeicherung. Der Datentype wird automatisch
von der verwendeten Datenquelle ibernommen.

Diese beiden Variablen kénnen mit Werten gesetzt werden, sie kdnnen Inkrementiert und auch als
Bedingungen von If-Bedingungen verwendet werden.

Falls ein Schleifenzahler benétigt wird, kann dies mit einer der beiden Variablen realisiert werden.

Die Variable kann auch tber die UPID-Adresse mit einem RAM-Wert geladen werden. Umgekehrt kann man
den Wert der Variablen auf eine UPID-Adresse schreiben.

Die beiden Variablen kénnen mittels LinMot Talk in der Kategorie “Variables — Command Table” beobachtet
werden.

Dieses Beispiel zeigt einen Schleifenzahler, der die Anzahl zu absolvierender Bewegungszyklen z&hlt:

o Marne Type Par1 Par 2 Par 3 Par 4 Par5 ParE Par?7 Par8  Sequenced Enty
1 Init “ar 1 Set Cmd Table Var1 To Setval 0 2 [Move to &)
2 fove tof Vil Go To Pos Poz: 5 mm el 1 miz Acc: 10mds™2 Dec: 10mis"2 3 [Pos A reached?)
3 Poz & reached?  Wait until Motion Finished 4 [Move to B)
4 fove to B Wil Go To Poz Poz: O mm el 1 miz Ace: 10mds™2 Dec: 10mis™2 5 [B reached?)
5| B reached? Wiait until Motion Finizhed E [Increment +1)
E rement +1 £idd To Crad Table ar 1 AddVal: 1 7 [Loops done?)
7 Laops done? IF Crnd Table War 1 Less T...  Wal: 10 True Crad ID: 2 [Move to ... Fake Cmd ID: 8 [Finizhed) Mane
8 Finished Ma Operation Mane
=]

In diesem Beispiel wird die Command Table in Zeile 1 gestartet. Dort wird der Zahler mit Variable 1 auf ,0*
gesetzt.

Zeilen 2 bis 5 stellen den Bewegungszyklus dar, welche direkt nach Zeile 1 gestartet werden.

In Zeile 6 wird Variable 1 um ,+1“ inkrementiert.

Zeile 7 pruft, ob Variable 1 kleiner 10 ist, wenn ja, wird in Zeile 2 gesprungen wenn nein in Zeile 8.
Dadurch wird der Ablauf (Zeile 2-5) 10 mal ausgefuhrt.

Liste der Befehle fur Variable / Parameter-Zugriff:

Set Cmd Table Var 1 To (240xh)

Add To Cmd Table Var 1 (241xh)

Set Cmd Table Var 2 To (242xh)

Add To Cmd Table Var 2 (243xh)

Write Cmd Table Var 1 To UPID RAM value (248xh)
Write Cmd Table Var 2 To UPID RAM value (249xh)
Write UPID RAM Value To Cmd Table Var 1 (24Cxh)
Write UPID RAM Value To Cmd Table Var 2 (24Dxh)
Write UPID RAM value To UPID ROM value (24Exh)

Hinweis: Wenn eine Art ,Count Down® nétig ist, inkrementieren Sie mit einem negativen Wert (z.B. ,-
1%).

A Achtung: Prufen Sie mit dem Handbuch Motion Control Software, ob der gewiinschte Befehl auf dem
Drive unterstitzt wird!
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3.3 Zugriff auf I/O

Mittels Command Table kann auch auf die digitalen Ein- und Ausgénge des Drives zugegriffen werden.
Um einen Eingang zu lesen, ist keine zusatzliche Konfiguration nétig.

Wenn ein Ausgang gesteuert werden soll, so muss dieser Ausgangspin al ,Interface Output® konfiguriert
werden, damit die Command Table diesen Ausgang steuern kann.

Konfiguration eines Ausgangs zur Verwendung mit der Command Table:

Funktion Wert UPID (B1100) UPID (alle anderen) Beschreibung

Definiere Ausgang \Parameters\Motion Control SW\Drive Configuration\X4/X14 IO Definitions\

10 X4.3 (not B1100) OEh — Interface Output - 1036h Setze X4.3 als Ausgang
10 X14.17 (B1100) OEh — Interface Output 62EEh - Setze X14.17 als Ausgang

Um einen Eingang mit einer IF Bedingung zu verwenden, oder einen Ausgang zu setzen, ist eine Bitmaske
notwendig, um die gewlnschte Ein/Ausgangsleitung zu adressieren.

B1100 und C Serien Drives haben getrennte Ein- und Ausgange, wahrend die Drives der E-Serie Variable Ein-
/oder Ausgange (1/0) haben. Ohne Konfiguration an den 1/O’s kann die Signalleitung immer als Eingang
gelesen werden.

Folgende Ein- und Ausgange sind auf dem Drive B1100 verfligbar:

10 Parel
i - - -- Enable kM anual Overide
i o Owernide VYalue o Actual Walue
[T %1414 - waun ¥ |sito
[ #1142 - e ® |6it1
[T %1415 - wamn ¥ |sit2 Eingdnge
[T #14.3 - ¥ st
[T =146 - wnn ¥ lcits
[T =144 - wumn ¥ lcits
[T %1407 - e B Isito
[T #1458 - ¥ leit1
[T #1418 - mamn ¥ stz Ausginge
[T 145 - ¥ leitz
[T [ #1419 - s ¥ lcit4
[T 147 - munn ¥ lcits

Bitpositionszahlung erfolgt von oben nach unten.

Folgende Ein- und Ausgéange sind auf dem Drive C1X00 verflugbar:

[0 Panel
i - - -- Enable M anual Ovemnde
, - Dveride Yalue i Actual Yalue
[ %45 Input [ Bito
[ #4E-Input 2 Bit1
[ =47 - Input | Bit2
[ =48 Input i Bit3
[ #4.3- Output 31 Bit0
[ #=4.4-0utput 2 Bit1
[ ®36- Output 3| Bit2

Bitpositionsz&hlung erfolgt von oben nach unten.

NTI AG / LinMot www.linmot.com Seite 17 von 28



Alle E1XXO0 Serien Drives bieten 1/O Signale, welche wahlweise als Eingang oder Ausgang konfiguriert werden
koénnen:

|0 Panel
:---- Enable Manual Ovemde
. i~ Dverride Yalue = Actual Value
[T XA - o B Bitg]
[ R410 - s B (Bit 7
I [ %43 - ooy B [Bit6
[T X4.8 - o B [Bits5 Konfigurierbare
[T XKAT - oo ¥ Bit4 Ein-/Ausginge
[T 7 %46 - o B Bit3
[ %45 - oo B B2
[ H44 - uman B Bit1l
[T H43 - woom B Bit0

Bitpositionszahlung erfolgt von unten nach oben. Je nach Drive variiert die Anzahl der verfigbaren I/O bis X4.12
(Bit 9).

3.3.1 Erstellen der Bit-Maske

Erstellen einer Bit-Maske bedeutet, das gewinschte Bit im Maskier-Byte (Adresse) zu setzen.
Dies kann mit einem einfachen mathematischen Ausdruck beschrieben werden:
Bitmasken — Wert = 2Bitnummer

Beispiel Eingange B1100:
Bit-Maske fur X14.3, Bit Nummer 4 -> 2* = 16 = 10h = 0001 0000

Beispiel Ausgange B1100:
Bit Maske fiir X14.17, Bit Nummer 0 -> 2° =1 = 1h = 0000 0001
Bit Maske fur X14.6, Bit Nummer 4 ->2* =16 = 10h = 0001 0000

Eine Bitmaske erlaubt das Auswéahlen mehrerer Bits zur gleichen Zeit. Dazu errechnet man die einzelnen
Bitmasken-Werte und addiert diese.

Beispiel E1100:

Bit Maske fir X4.4, Bit Nummer 1 -> 2! = 2 = 2h = 0000 0010

Bit Maske fiir X4.9, Bit Nummer 6 -> 26 = 64 = 40h = 0100 0000

sSumme: Bit mask = 21 + 2% =2+ 64 = 66 = 42h = 0100 0010

Diese Bitmaske adressiert X4.4 und X4.9. Eine Bitmaske stellt auch eine logisch UND-Verknipfung dar.
Alle Bithnummern fir 1/0 Signale starten mit der Bithnummer O fuir X4.3 und steigen bis zur letzten I/O an.
Bei der B1100 startet das Zéhlen der Bits mit Nummer 0 im Control Panel von oben nach unten (siehe

Screenshot).
Eingange und Ausgénge werden als einzelne Blécke dargestellt, I/O’s werden gemeinsam angezeigt.
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3.3.2 Abfragen eines digitalen Eingangs

Einen digitalen Eingang kann man z.B. mit der IF-Bedingung “IF Masked X4 Input Value Equal Than (262xh)”
abfragen.

Hierzu wird die Bitmaske und ein Vergleichswert bendtigt, um den Zustand des Signals aus zu werten.

Beispiel: Prufe, ob X4.5 auf dem E1100 Drive gesetzt ist:
X4.5 Bitwert = 2 -> 22 = 4 = 04h = 0000 0100

Entry ID 1 Auto execute new command on nest cucle

Entry Mame: |Starl

tdotion Command Category: Conditionz e

ation Cormmand Type: IF Masked ¥4 Input Walue Equal Than ~ @
#4 Bit Mask: 0004k
#4 Compare VE‘E?: 0004k
Table CommandiD IF TRUE: |10 [ => Do zomething)
Table Cammand ID IF FALSE: |2 [ => loop]

Apply
D Mame Type Parl Par 2 Par 3 Par 4
H Start IF Masked <4 InputValue ... %4 Mask: 0004h =4 Bit Values: 0004h True Crd |D: 10 (Do zome,..  False Cnd (D 2.

2 laop No Operation 1 [Start]
3
4
5
B
7
a
9
10 Do something Wil Go ToPos Pog: 0'mm Wel: 1 miz Acc: 10 mis™2 Dec: 10mds™2 Mone

Zeile 1 pruft, ob der maskierte Eingang mit dem Bit Wert Ubereinstimmt (der Bit Wert ist Gleich der Bitmaske),
um in Zeile 10 zu springen, ansonsten wird Uber Zeile 2 wieder Zeile 1 gestartet.

Beispiel: Prufe ob X4.5 gesetzt ist und X4.7 nicht gesetzt ist auf dem E1100 Drive:
Bit-Maske: = Bitmask = 22 +2* =20 = 14h = 0001 0100
Vergleichswert: CompareValue = 1% 2% + 0 *2* = 4 = 04h = 0000 0100

Entry 1D: 1 Ao execute new command on next cycle

Entry Mame: |Slarl

%t\on Command Category: Conditions i

tion Command Type: IF Masked %4 Input ' alue Equal Than hd @
4 Bit Mask: 0014k
#4 Compare Yalue: 0004h
Table Command ID IF TRUE: |10 [ => Do something)
Table Command D IF FALSE: |2 [ => loop)
Apply
D MName Type Par1 Par 2 Par 3 Pard Par5 ParE Par? Parf  Sequenced Entry

1 Start IF Masked x4 [nput Yalue .. o4 Mask: 0074k o4 Bit Walues: 0004k True Crod ID: 10 Do some...  False Crod [D
2 loop No Operation 1 [Start]
3
4
]
B
7
g
9
10 Do zomething Wil Go ToPos Poz: 0 mm Vel 1 miz Acc: 10mds™2 Dec: 10m/s"2 Mone
1

Diese IF Bedingung wechselt zu Zeile 10, wenn X4.5 gesetzt ist und X4.7 nicht gesetzt ist.
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3.3.3 Setzen eines Ausgangs

Folgende Befehle kbnnen zum Setzen eines Ausgangs verwendet werden:
e Write X4 Intf Outputs with Mask (003xh) (E1100, E1200, C1100, C1200, C1400, E1400)
e  Write X14 Intf Outputs with Mask (003xh) (B1100)
e Write X6 Intf Outputs with Mask (004xh) (nur verfiigbar auf E1100-GP Drives)

A Achtung: Stellen Sie sicher, dass der gewiinschte Ausgang als “Interface Output” konfiguriert ist!

Um ein Ausgang zu setzen, wird wieder eine Bitmaske und ein Bitwert bendtigt, ahnlich wie beim Lesen eines
Eingangs.

Beispiel: Setze X4.5 als Ausgang auf E1100 Drive:

X4.5 Bit Maske = 2 -> 22 = 4 = 04h = 0000 0100
X4.5 Bit Wert = 2 -> 22 = 4 = 04h = 0000 0100

Entry 1D 3 [ Ao execute new command o nest cycle

Entry Mame: |F|eset

I otion Command Categony: Y ariable/Parameter Access

I otion Command Type: ‘wiite #4 [ntf Outputs with M azk e @
4 \ite Bit Mask: 0004k
#4 \Wite Bit Y alues: 0000+

Apply
Upload from Cirive Dowvnload o Dirive
D Marme Type Par1 Par 2 Par 3 Pard  Par5 ParE Par? Par8  Sequenced Entry

1 Setxdh “Wwirite 24 [ntf Outputs with b aszk Hdwfite Bit Mask: 0004k =4 Wiite Bit Values: 00030 2 [wait]
2 W ait wait Time Time: 1000 ms 3 [Reset)
3 Reset wiribe 34 Intf Outputs with Magk sd wiite Bit Mask: 0004k =4 Wirite Bit Values: 0000k Mone

Dieses Beispiel setzt X4.5 auf +24V, wartet 1s und setzt X4.5 wieder zuriick auf Masse und beendet die
Command Table.
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Beispiel: Setzen der Signale X14.17, X14.5 und X14.18 auf dem Drive B1100 als Ausgange:

Bit-Maske: Bitmask = 2° +2'+22=1+4+2+4=7=07h = 00000111

Die Command Table setzt die Ausgange in einer Ablaufsequenz.

Zuerst wird X14.17 gesetzt, nach einer Sekunde folgt X14.5, dann nach einer weiteren Sekunde wird X14.18
gesetzt und letztlich nach einer weiteren Sekunde wird X14.5 zurlick gesetzt. Anschliessend werden alle
Ausgéange zurlick gesetzt.

Fur diesen Ablauf werden verschiedene Bit-Werte bendtigt:

Bit-Wert fur X14.17: Bitvalue = 2° = 1 = 01h = 0000 0001

Bit-Wert fir X14.17 und X14.5: Bitvalue = 2° +2' =1+ 2 =3 = 03h = 0000 0011

Bit-Wert fur X14.17 und X14.5 und X14.18: Bitvalue = 2°+2'+22=1+2+4=7 = 07h = 0000 0111
Bit-Wert fir X14.17 und nicht X14.5 und X14.18: Bitvalue = 1% 2°+0%21+1%x22=14+0+4=5=05h =
0000 0101

Bit-Wert alle Ausgange aus: 0

Entry D: 7 Auto execute new command on next cycle
Entry M ame: |><1 4.5 aff |0 of Sequenced Entry: [ => wait 15]
Motion Command Categony: ariable/Parameter Access w
Motion Command Type: wiite 514 Intf Outputs with Mask e @
w14 wiite Bit Mask: 0007k
14 ke Bit Walues: 0005k
Apply
Upload from Drive Download ta Drive
D Mame Type Par1 Par 2 Pard Pard Par5 Parb Par? Par8  Sequenced Entry
1 x14.7 wirite 374 Intf Outputs with Mask, H14Wiite Bit Mask: 0007h 214 Wiite Bit Values: 000Th 2 [wait 15]
2 wait 1z ‘whait Time Time: 1000 mz 1417 B4
3 K147 X145 wiite ©14 Intf Outputs with Magzk, H14Wwiite Bit Mask: 0007h #14wfite Bit Values: 0003k 4 [wait 1]
4 wait 1z ‘whait Time Time: 1000 mz 5 (all on)
5 all on wirite %14 Intf Outputs with bask, H14 Wwiite Bit Mask: 0007h #14 wite Bit Values: 0007h E [wait 1]
E wait 15 wiait Time: Time: 1000 mz T [<14.5 off]
7 S48 off Wirite %14 Intf Outputs with Mask. 5614 wirite Bit Mask: 0007k 4 Wit Bit Values: Oo0sw o B it 5]
g wait 15 wait Time: Time; 1000 mz 9 [all off]
9 all off wirite %14 Intf Outputs with Mask 14 Wirite Bit Mask: 0007h #14 White Bit Values: 0000k Mone
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4 Beispiele

Dieses Kapitel zeigt einige einfache Beispiele zur Verwendung der Command Table. Alle hier gezeigten
Beispiele sind fir die E1100-GP Drive-Serie mit installierter EasySteps-Applikation erstellt.

Fir jedes Beispiel wird vorausgesetzt, dass sich der Drive auf Werkseinstellungen befindet und der Motor-
Wizard ausgefiuihrt wurde.
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4.1 Beispiel 1: Gesteuertes Ausschalten

Dieses Beispiel verwendet EasySteps X4.4, um die Command Table in Zeile 10 zu starten.

(Die Verwendung von EasySteps ist in einem separaten Handbuch beschrieben:
http://shop.linmot.com/D/ag9200.sw.h/dokumentation/software/drive-sw-handb%c3%bccher/handbuch-0185-
1037-(en):.htm)

Das Ein- und Ausschalten des Motors wird Giber das Control Word Bit O realisiert (z.B. per Control Panel oder
per 1/0O).

In diesem Beispiel fahrt der Motor auf die Startposition, wenn X4.4 aktiviert wird.

Zeile 10 pruft, ob im Status Word Bit O gesetzt ist, also ob der Drive betriebsbereit ist.

Waéhrend der Bewegung zur Startposition wird nicht geprift, ob der Drive ausgeschaltet wird!

Nach dieser Initialisierung wird Zeile 20 gestartet. Hier wird nochmals gepriift, ob der Drive betriebsbereit ist.
Wenn nicht, wird in Zeile 1 gewechselt, wo die Command Table beendet wird.

Ansonsten wird in Zeile 23 geprift, ob der Motor in Bewegung ist. Solange der Motor noch féahrt, wird zuriick in
Zeile 21 gewechselt, ansonsten wird in Zeile 25 fur die ndchste Bewegung gewechselt.

Fir diese weitere Bewegung wird die gleiche Abfrage durchgeflhrt, wie bei der vorigen Bewegung,
anschliessend wird wieder in Zeile 20 gewechselt.

Solange das Control Word Bit 0 «Switch On» aktiv ist, fahrt der Motor zwischen diesen beiden Positionen hin
und her. Wird das Control Word Bit 0 auf 0 gesetzt, beendet sich die Command Table selbststandig.

Wenn das Bit 0 im Control Word wieder auf 1 gesetzt wird, kann die Bewegung wieder mittels Trigger auf X4.4
gestartet werden.

In diesem Ablauf wird dafiir gesorgt, dass beim Ausschalten des Drives kein neues Fahrkommando mehr
aufgerufen wird, was sonst zu einem Fehler fihren wirde.

Entry 1D: 10 Auto execute new command on hest cycle
Entry Name: ‘Dperatlonal?
Motion Command Categaory: Conditionz ~
Mation Command Type: IF Masked Status ‘Word Equal Than ~ @
Statuz Word Bit Magk: 0001h
Status Word Campare Value: | 000Th

Table Command 1D IF TRUE: {12
Table Command ID IF FALSE: |1

[ = Init Awiz)
[ => logp]

Apply

Upload from Dirive Dawnload to Drive

D Narne Type Par1 Par 2 Par 3 Par 4 F. | F P. SeguencedEntry
1 StopCT Clear Event Evaluation Mone
2
3
4
5
[
7
8
3

i A0 Operationa? IF Masked Status Word Equal Than Status Mask: 000Th | Status Value: 000Th  True Crod 1D: 12 (Init Axis) | Fales Crd 1D: 11 floop] Nane i

1 loop Mo Operation 10 [Operational ¥
12 It Aais Wil Go To Pos Poz: 0 mm el 0.1 mdz Acc 10mds™2 Dec: 10mis"2 13 [Irit Done?)
13 Init Done? “wait until Motion Finished 20 [Move &)
14
15
16
17
18
19
20 ove & Wal Go To Pos Pos: 50 rom Wel 1 mis Acc 10mds™2 Dec 10mis"2 21 [Stll0 peratio. .
2 StllDperational IF Masked Status ‘word Equal Than Status Mazk: 0001h Status Value: 0000k True Crd ID: 1 (StoplCT) Falze Cmd 1D: 22 [durnmny] Mone
22 durnrmy Mo Operation 23 [StilMaving?)
23 Stilkdoving? IF Masked Statuz Word Equal Than Status Mask: 2000k Status Value: 2000k True Crd 1D: 24 [Loop) Falze Cmd 1D: 25 [Move B) Mone
24 Loop Mo Operation 21 [Stll0 peratio. .
25 Move B Wal Go To Pos Pos: 0 mm Vel 1 mis Acc: 10mds™2 Dec 10mis"™2 2B [SHll0 peratio. .
25 Stll0perational IF Masked Status Waord Equal Than Status Mazk: 0001h Status Value: 0000k True Crd ID: 1 (StopCT) Falze Crad 1D: 27 [durnmy) Mone
27 durmmy Mo Operation 28 [StillMoving?]
28 Stilkdoving? IF Masked Status ‘word Equal Than Status Mazk: 2000k Status Value: 2000h True Crmd ID: 29 [Loop) Falze Cmd ID: 20 [Move A) Mone
29 Laop Mo Operation 2B [SHll0 peratio. .
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4.2 Einfacher Schleifenzahler

Das folgende Command Table Beispiel fuhrt 10 Mal eine Ein-und Ausfahrbewegung aus.

Das Beispiel zeigt, wie eine Command Table Variable dekrementiert wird.

In Zeile 1 wird Variable 1 mit der Anzahl Schleifendurchldufe (10) initialisiert.

Dann fahrt der Motor aus und wieder ein (Zeilen 2-5).

In Zeile 6 wird die Command Table Variable 1 um den Wert 1 dekrementiert, das bedeutet, es wird der Wert «-
1» addiert.

In Zeile 7 wird mit der IF-Bedingung abgefragt, ob die Variable 1 grosser als «0» ist. Wenn ja, erfolgt ein Sprung
in Zeile 2 wenn nein, wird die Command Table in Zeile 8 beendet.

Dieses Beispiel wiederholt den Bewegungsablauf 10 mal.

Entry [D: 1 Auto execute new command on nest cycle

Entry Mame: |Presetm| 1D of Sequenced Entry: [ =+ MoveDut]

Mation Command Categony: “ariable/Parameter Access ~
Motion Command Type: Set Cmd TableVar1 Ta o @

SetValue Of War 1:

Apply
Upload from Drive Download to Drive
[n] Mame Type Par 1 Par 2 Par 3 Par 4 F. | F P. SequencedEnty
i1 PresetCounter Set Cmd Table Var 1 To SetVal 10 2 [Movelut)
2 Moveliut Wil Go ToPos Poz: 50 mm Wel 1 miz Ao 10mis"2 Dec: 10mis™2 3[0ut?)
3 Out? ‘whait until In T arget Position 4 [Moveln)
4 Moveln WAl Go ToPos Pos: O mm el 1 miz Acc: 10mis™2 Dec: 10mis™2 Aln?
5 In? “wait until In T arget Position B [Decrement V...
E Decrement Warl  Add To Cmd T able Var 1 Add Val -1 7 [Loop?]
7 Loop? IF Crad Table Var 1 Greater Than Wal: 0 True Crad 1D 2 [MoveOut]  Falze Crad ID: 8 [End) Mane
a End Mo Dperation Mone

Allgemeine Konfiguration:
Keine spezifische Konfiguration, Command Table kann als “Triggered Command Table” (siehe Kapitel 1.2)
gestartet werden.
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4.3 Stromausfallsicheres Speichern einer Command Table Variable

Dieses Beispiel zeigt eine Mdglichkeit, wie ein Wert stromausfallssicher auf dem Drive gespeichert werden
kann.

Das Beispiel verwendet zwei digitale Eingénge in der Command Table.

Eingang X4.3 wird zum Starten einer 2-Positionen-Bewegung verwendet, X4.4 wird zum ,Einlernen® von einer
der beiden Positionen verwendet. Im ,Lernbetrieb“ kann die Position mit dem Jog-Modus +/- verandert werden.
Das Einlernen ist nur verfligbar, wenn der Bewegungsablauf aktiv ist.

| Upload from Drive | Download to Drive

[x] Mame Type Par1 Par2 Par 3 Pard P F  Sequenced Entry
1 It wirite UPID RAM walue Ta Crd Table War 1 UPID: 13B5h [Spring Zero Position] 2 [Start]
2 Start Mo Operation 3[Start 4.37)
3 Start 4.37 IF Masked X4 Input Yalue Equal Than ¥4 Mask: 000Th ¥4 Bit Walues: 0001h True Cad 1D: 4 [Dummy] False Crmd ID: 2 [Start] MNone
4 Dummy Mo Operation B [Teach?]
5 Teach? IF Masked %4 Input Yalue Equal Than ¥4 Mask: 0002k 4 Bit Values: 0002k True Cd 1D: 20 (SHllTea False Cmd ID: & [GotoPosTeached) None
B GotoPosTeach... Al Go To Cmd Tabal Pos Vel 1 mds Ao 10mis™2 Dec: 10m/is™2 7 [Reached?]
7 Reached? “wait until In T arget Pasition 8 [MoveBack)
g MoveB ack W4l Go ToPos Pos: 0 mm Wel 1mds Acc 10mds™2 Dec: 10m/s™2 3[lsBack?)
9 |sBack? “wait until In T arget Pasition 2 [Start]
10
1
12
13
14
15
16
17
18
19
20 StillT eaching? IF Masked ¥4 Input YWalue Equal Than 4 Mask: 0002h =4 Bit Walues: 0002k True Crad 1D: 21 (loop) Falze Cmd ID: 22 [Teach) Maone
il loop Mo Operation 20 [SHllTeachin...
22 Teach wirite UPID RAM walue Ta Crd Table War 1 UPID: 1B8Dh [Actual Paosition] 23 [StareRAM)
23 StoreRam wiite Cmd T able Var 1 To UPID Rak value UPID: 13B5h [Spring Zero Position) 24 [StoreROK)
24 StoreROM Write UPID RaM value To UPID ROM value UPID: 13B5h [Spring Zero Position) 2 [Start]
25
R

Zeile 1 1adt die letzte gespeicherte Position in die Variable 1 der Command Table und geht Uiber Zeile 2 in Zeile
3. In Zeile 3 priift eine IF Bedingung Eingang X4.3, ob eine Bewegung laufen soll, oder nicht.

Wenn X4.3 wahr ist, wird tber Zeile 4 in Zeile 5 gewechselt, wo geprift wird, ob der Lernmodus bendtigt wird.
Ist der Lernmodus nicht angefordert, wird lGiber Zeile 5 die Zeile 6 gestartet, in der die Position von Variable 1
verwendet wird. Wenn diese Position erreicht wurde, fahrt der Motor zu Position Omm zuriick und die Command
Table springt in Zeile 2. Wurde der Lernmodus angefragt, so wird von Zeile 5 aus in Zeile 20 gewechselt.

Ab Zeile 20 wird mit einer weiteren IF Bedingung eine Schleife gebildet, die solange ausgefuhrt wird, bis der
Lernmodus Uber X4.4 deaktiviert ist. Vor dem deaktivieren muss mit den Jog+/- Signalen der Motor auf die
gewilinschte Position gefahren werden. Wenn X4.4 dann deaktiviert ist, wird die aktuelle Position in der
Command Table Zeile 22 in Variable 1 gespeichert. Diese Variable wird nun in ein RAM Register «Spring Zero
Position» geschrieben, welche im Parameterbaum «Positon Controller Set B» liegt. Dies wird normalerweise
meist nicht verwendet. Diese Variable wird als Speicher verwendet. Zeile 24 schreibt schliesslich diesen RAM
Wert in den Flash, sodass der Wert stromausfallssicher ist. Bei jedem Neustart des Drives wird dieser Wert nun
in den RAM geladen und durch Zeile 1 beim ersten Start ausgelesen.

Allgemeine Einstellungen:

Funktion Wert UPID Beschreibung
Starteingang “Move” \Parameters\Motion Control SW\Drive Configuration\X4/ 10 Definitions\

10 X4.3 00h — None 1036h Verwende X4.3 als Eingang
Funktion Wert UPID Beschreibung

Definiere Eingang “Lerne” \Parameters\Motion Control SW\Drive Configuration\X4/ 10 Definitions\

10 X4.4 01h — Trigger (Input) 1039h Verwende X4.4 als Eingang

Konfiguration JOG Modus je nach Notwendigkeit: \Parameters\Motion Control SW\State Machine
Setup\Jogging\

Die Command Table wird im Modus “Command Table” ausgefiihrt , siehe Kapitel 1.3.

A Achtung: Stellen Sie sicher, dass der Reglerparametersatz “Control Parameter Set B” fur dieses
Beispiel nicht in Verwendung ist!
(\Parameters\Motion Control SW\Position Controller\Ctrl Par Set Selection muss auf Set A stehen)
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4.4 Applikation Schaumgummi Test

Eine Maschine testet Schaumgummistreifen. Ein Linearmotor wird verwendet, um den Streifen mit einer Kraft
von 40N zusammen zu dricken. Nach 2 Sekunden Presszeit wird der Streifen auf seine AbmalR3e hin
kontrolliert.

Der Prufablauf wird mittels Trigger-Signal gestartet. Wenn der Streifen innerhalb seines MalR3es ist, wird dies
durch ein digitales Ausgangssignal gemeldet. Gleiches gilt, wenn es nicht ok ist.
Als Motor in diesem Beispiel wird hier der PS01-37x240 verwendet.

Ablaufbeschreibung:

Motor féahrt auf 40mm Position mit v =3 m/s und a =5 m/s?

Kraftreduktion auf 40 N und zusammendriicken des Streifens mit einer Geschwindigkeit von 0.05 m/s

1.
2
3. Pressen fir 2 Sekunden
4

MaR priifen:
Wenn der Linearmotor in seiner Ist-Position weiter als 65mm und kiirzer als 75mm meldet, ist das Teil ok, ansonsten nicht.

5.  Zuriick zur Startposition bei Omm mit v = 0.5 m/s and a = 5 m/s?

Das Triggersignal ist auf X4.6 verdrahtet. Wenn der Streifen innerhalb des Sollmales liegt, wird X4.8 aktiviert
(OK)), falls nicht OK wird X4.7 aktiviert (Defekt).

Um die Motorkraft auf 40N zu begrenzen, muss der zugehdrige Motorstrom berechnet werden. Bei dem
verwendeten Modell PS01-37x240 betragt die Motorkraftkonstante 23.8 N/A, was einen Strom von 1.68 A fiir 40
N (40N / 23.8N/A) bedeutet.

Die Schleppfehleriiberwachung des Drives muss ausgeschaltet werden, damit der Motor bei Nichterreichen der
Endposition beim Pressen nicht in den Fehlerzustand wechselt.

Allgemeine Einstellungen:

Funktion Wert UPID Beschreibung
Definition Trigger Eingang \Parameters\Motion Control SW\Drive Configuration\X4/ 10 Definitions\

10 X4.6 01h — Trigger (Input) 103%h Setze X4.6 als Trigger
Trigger Mode* 01h — Direct 170Ch Trigger Modus “Direct”

* Die Triggereinstellungen (Direct, inhibited and/or delayed) und die zugehdrigen Parameter kdnnen im Baum unter:
\Parameters\Motion Control SW\Drive Configuration\X4 1/O Definitions\Trigger gefunden werden

Funktion Wert UPID Beschreibung

Run mode configuration \Parameters\Motion Control SW\Motion Interface\RunMode Settings\Run Mode Selection

Triggered command table 0Ch — Triggered 1450h Run Mode: Triggered Command
Command Table Table

Funktion Wert UPID Beschreibung

Command Table Startzeile \Parameters\Motion Control SW\Motion Interface\RunMode Settings\Command Table Settings

Rise Command Table entry 1 1486h Setze Command Table Start Zeile

ID

Funktion Wert UPID Beschreibung

Fehler-Ausgang \Parameters\Motion Control SW\Drive Configuration\X4 I/O Definitions

Interface Output OEh — Interface Output 103Ah X4.7 als Interface Output

Funktion Wert UPID Beschreibung

OK Ausgang \Parameters\Motion Control SW\Drive Configuration\X4 I/O Definitions

Interface Output OEh — Interface Output  103Bh X4.8 als Interface Output
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Funktion Wert UPID Beschreibung

Schleppfehleriiberwachung  \Parameters\Motion Control SW\Errors & Warnings\Error Detection Mask

Position Lag Always false 1587h Schleppfehleruberwachung
ausschalten
Uplaad frarm Dirive Download ta Drive & Carmand Table modified. Pleaze download ta drive

D Mame Type Par 1 Par 2 Par 3 Par 4 F Sequenced Entry
1 “WaitForT rigger ‘whait until Rizing Trigger Edge 2 [Move Pos 40mm]
2 Move Pos 40mm - VAl Go To Pos Posg: 40 rm el 3mdz Acc BmisT2 Dec: 5 mis™2 3 M ait InPosition)
3 wéait InPosition ‘whait until In T arget Pasition 4 [Move Paz 90rmm)
4 Move Poz 90mm WAl Go To Pos Poz: 100 mm Wel: 0.05 mds Ao 2mis"2 Dec: 2 mis™2 5 [Limit Force]
5 Lirnit Force “wirite Live Parameter UPID: 1346h (... “alue: 1.68 4 E [ForceReached?)
E ForceReached?  IF Current Greater Than Wal: 1.67 A Tiue Cmd ID: 10 [Press 23] Falze Crd 1D 7 [dummy] Maone
7 dummy Mo Operation 8 (Poz » 99mm7]
8 Paz » 99mm? IF Actual Position Greater Than Yal: 99 mm True Crmd 10: 14 [Set Eror 44.7) Falze Crad ID: 9 [durnry) MHone
9 dummy Mo Operation E [ForceR eached?)
10 Press 2z whait Time Time: 2000 mz 11 [Pos < B5mm?]
1 Pasz < B5mm? IF Actual Position Lezs Than Wal B5 mm Te Crmd 10: 14 [Set Erar <4 7) Falze Crad 1D 12 [dummy) MHone
12 dummy Mo Operation 13 [Poz > 75mm?]
13 Posz » 75mm? IF &ctual Position Greater Than Yal: 75 mm True Cmd 10: 14 [Set Emor 44.7) Falze Crnd ID: 15 [Set O... MHone
14 Set Ermor$4.7 ‘wirite Live Parameter UPID: 1085k ... Yalue: 000000100 15 [Set OF *4.8]
15 Set OK x4.8 Wwirite Live Parameter UPID: 1089k ... Yalue: 00000020k 17 [Move Pos Omm)
18
17 Move Posz Omm Wil Go To Pos From Act Pog And Act Vel Poz: 0 mm Vel 0.5miz Ao 10mis™2 Dec: 10m/is™2 18 [Restore Force)
18 Festore Force Wwirite Live Parameter UPFID: 134Eh (... Walue: 84 19 [wait InPosz)
19 wait InPos ‘wait until In T arget Paosition 20 [Reset Outputs)
20 Feset Outputs Wwirite Live Parameter UPID: 1089k ... Yalue: 00000000 1 (W aitForTrigger]
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