let’s connect.
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1  Uber diese Dokumentation

Die situationsbezogenen Sicherheitshinweise kénnen folgen-
de Warnsymbole enthalten:

1.1 Symbole und Hinweise

Die Sicherheitshinweise in dieser Dokumentation sind nach
Schwere der Gefahr unterschiedlich gestaltet.
Unmittelbare Lebensgefahr!
Hinweise mit dem Signalwort ,Gefahr” war-
nen Sie vor Situationen, die zu todlichen oder

schweren Verletzungen fiihren, falls Sie die
angegebenen Hinweise nicht beachten.

Lebensgefahr moglich!

Hinweise mit dem Signalwort ,Warnung” war-
nen Sie vor Situationen, die zu tédlichen oder
schweren Verletzungen fiihren kénnen, falls
Sie die angegebenen Hinweise nicht beachten.

Verletzungsgefahr!

Hinweise mit dem Signalwort ,Vorsicht” war-
nen Sie vor Situationen, die zu Verletzungen
flihren konnen, falls Sie die angegebenen Hin-
weise nicht beachten.

Sachbeschadigung!

Hinweise mit dem Signalwort ,Achtung” warnen Sie vor
Gefahren, die eine Sachbeschadigung zur Folge haben kon-
nen.

Texte neben diesem Pfeil sind Hinweise, die nicht
sicherheitsrelevant sind, aber wichtige Informatio-
nen fir das richtige und effektive Arbeiten geben.

2575250000/03/03.2020

Symbol | Bedeutung

Warnung vor gefahrlicher elektrischer Span-
nung

Warnung vor explosionsfahiger Atmosphare

Warnung vor elektrostatischer Aufladung von
Bauteilen

Warnung vor automatischem Anlauf

Dokumentation beachten

%) el el

Handbuch Schrittmotormodul UR20-1SM-50W-6DI2D0-P

» Alle Handlungsanweisungen erkennen Sie an dem
schwarzen Dreieck vor dem Text.
= Aufzahlungen sind mit Strichen markiert.

1.2 Gesamtdokumentation

Die Dokumentation wendet sich an ausgebilde-
te Elektrofachkrafte, die mit den nationalen und
internationalen Gesetzen, Vorschriften und Stan-
dards vertraut sind.

Dieses Handbuch enthalt produktspezi-
fische Informationen und Hinweise zum
Schrittmotormodul UR20-1SM-50W-6DI2DO-P.
Es erganzt das u-remote IP20 Handbuch (Do-
kument-Nr. 1432780000), ersetzt es aber nicht.

Die Anwendung der Webserverapplikation ist im
Handbuch u-remote Webserver (Dokument-
Nr. 2112210000) beschrieben.

Alle Dokumente konnen Sie von der Weidmiiller
Website herunterladen.

Weidmiiller 3¢


http://www.weidmueller.de
http://www.weidmueller.de

1 Uber diese Dokumentation | Standarddatenstruktur

1.3  Standarddatenstruktur Firmware
Alle Angaben tber die Struktur von Daten (z. B. Best.-Nr. Feldbuskoppler Version
Prozessdaten, Parameter) beziehen sich auf das 2659700000 UR20-FBC-MOD-TCP-ECO 01.00.00
:, . M : i .
interne Mapping von u-remote, wennin den 1334920000 UR20-FBCEIP, HW 01 xx.xx 01.08.00
Kopplerparametern das Standarddatenformat ein-
gestellt ist (s. Tabelle unten). 1334920000 UR20-FBC-EIP, HW 02.xx.xx 02.09.00
Wie diese Daten bei anderen Feldbusteilnehmern 1334900000 UR20-FBCDN 01.08.00
(Z. B. der SPS) dargestellt werden, hangt zusatz- 1334890000 UR20-FBC-CAN 01.08.00
lich von der Feldbusspezifikation und der Daten- 1334940000 20 1.08.00
formateinstellung des kommunizierenden Gerates 00 UR20-FBC-FL 01.080
ab. Daher kann es Vorkommen, dass By‘[es in 2661310000 UR20-FBC-IEC61162-450 01.01.00

einem Wort oder Worter in einem Doppelwort
vertauscht dargestellt werden.
Geritebeschreibende Dateien

Feldbusprotokoll  Version
Standardeinstellungen der Datenformate

PROFIBUS UR20-FBC-PB-DP 2.93
Feldbuskoppler Standarddatenformat UR20-FBC-PB-DPV2 293
URZ0-BC-PB-DF, UR20-FBCPB-DP2 PROFINET UR20-FBC-PN-IRT 20200105
nggggmgj URZ0-FBCPNIRT-VZ. Motorola UR20-FBC-PN-RT-V2 20200207

UR20-FBC-PN-ECO 20200227

UR20-FBC-MOD-TCP, UR20-FBC-MOD-TCP-V2,
UR20-FBC-MOD-TCP-ECO EtherCAT UR20-FBC-EC 00011200
UR20-FBC-CAN UR20-FBC-EC-ECO 00010000
UR20-FBC-EC, UR20-FBC-ECECO Ethernet/IP 16
UR20-FBC-EIP DeviceNet 1.3
UR20-FBCDN Intel CANopen 119
UR20-FBC-PL POWERLINK 1.0

UR20-FBC-IEC61162-450

Sprachdateien Webserver

14 Beschriebene Softwareversionen

Sprache Version Verfiigbarkeit
Das vorliegende Handbuch beschreibt die Firmware der Deutsch 01.05.00 Bei Lieferung
Feldbuskoppler in folgenden Versionen: Englisch 01.05.00 Bei Lieferung
) Chinesisch 01.05.00 Bei Lieferung
Firmware Franzosisch 01.05.00 Online verfiighar
Best.Nr. Feldbuskoppler Version Italienisch 01.05.00 Online verfiighar
1334870000 UR20-FBC-PB-DP 01.09.00 Spanisch 010500 Online verfiigbar
2614380000 UR20-FBC-PB-DP-V2 01.09.00 Portugiesisch 01.05.00 Online verfiigbar
1334880000 UR20-FBC-PN-RT 01.08.00 Koreanisch 01.05.00 Online verfiighar
2566380000 UR20-FBC-PN-IRT-V2 01.10.01 Japanisch 010500 Online verfiigbar
2659680000 UR20-FBC-PN-ECO 01.00.00
1334910000 UR20-FBC-EC, HW 01.xx.xx 01.11.00
1334910000 UR20-FBC-EC, HW 02.xx.xx 01.12.00
2659690000 UR20-FBC-EC-ECO 01.00.00
1334930000 UR20-FBC-MOD-TCP 02.07.00
2476450000 UR20-FBC-MQD-TCP-V2 02.08.00
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2 Sicherheit

Dieser Abschnitt umfasst allgemeine Sicherheits-

hinweise zum Umgang mit dem Schrittmotormodul
UR20-1SM-50W-6DI2DO-P. Spezifische Warnhinweise

zu konkreten Handlungen und Situationen werden an den
entsprechenden Stellen in der Dokumentation genannt.
Nichtbeachtung der Sicherheits- und Warnhinweise kann zu
Personenschaden und zu Sachschéaden fiihren.

Dieses Handbuch enthalt produktspezi-

fische Informationen und Hinweise zum
Schrittmotormodul UR20-1SM-50W-6DI2DO-P.
Es erganzt das u-remote IP20 Handbuch (Do-
kument-Nr. 1432780000), ersetzt es aber nicht.
Das Handbuch konnen Sie von der Weidmiiller
Website herunterladen.

2.1  Alligemeine Sicherheitshinweise

Arbeiten an den u-remote-Produkten dirfen nur qualifizierte
Elektrofachkrafte mit Unterstlitzung durch unterwiesene
Personen durchfiihren. Eine Elektrofachkraft ist durch ihre
fachliche Ausbildung und Berufserfahrung befahigt, die er-
forderlichen Arbeiten auszufiihren und mdgliche Gefahren zu
erkennen.

Vor allen Arbeiten an den Produkten (Montage, Wartung,
Umbau) muss die Spannungsversorgung abgeschaltet und
gegen Wiedereinschalten gesichert werden. Bei Schutz-
kleinspannung (SELV/PELV) diirfen Arbeiten durchgefiihrt
werden. Bei Arbeiten im laufenden Betrieb diirfen Not-Aus-
Einrichtungen nicht unwirksam gemacht werden.

Die u-remote-Produkte enthalten keine Baugruppen oder
Bauteile, die durch den Anwender gewartet werden kdnnen.
Sollten sich Stoérungen an einem u-remote-Produkt durch
die empfohlenen MalBnahmen (s. Kapitel 7) nicht beheben
lassen, muss das betroffene Produkt an Weidmuiller einge-
schickt werden. Bei Manipulationen am Produkt Gbernimmt
Weidmiuiller keine Gewahrleistung!

Elektrostatische Entladung

Die u-remote-Produkte konnen durch elektrostatische Ent-
ladung beschadigt oder zerstort werden. Beim Umgang
mit den Produkten sind die notwendigen SicherheitsmaB-
nahmen gegen elektrostatische Entladung (ESD) gemaR
IEC 61340-5-1 und IEC 61340-5-2 vorzusehen.

Alle Gerate werden ESD-geschitzt verpackt ausgeliefert. Das
Aus- und Einpacken sowie die Montage und Demontage ei-

nes Gerates darf nur von qualifiziertem Personal unter Beach-

tung der ESD-Hinweise vorgenommen werden.

2575250000/03/03.2020

Handbuch Schrittmotormodul UR20-1SM-50W-6DI2D0-P

Offene Betriebsmittel

Die u-remote-Produkte sind offene Betriebsmittel, die aus-
schlieBlich in abschlieBbaren Gehausen, Schranken oder
elektrischen Betriebsraumen installiert und betrieben werden

Fir Anwendungen mit funktionaler Sicherheit muss das
umgebende Gehause mindestens IP54 erfiillen. Die giiltigen
Normen und Richtlinien zum Aufbau von Schaltschranken
sowie der Anordnung von Daten- und Versorgungsleitungen
missen eingehalten werden.

Absicherung

Der Schutz vor Uberlastung der Anlage muss vom Betreiber
bereitgestellt werden. Alle Spannungsversorgungen und
alle externen Stromkreise, die an SELV-Teile des Systems
angeschlossen werden sollen, miissen durch verstarkte oder
doppelte Isolierung von der Netzversorgung oder gefahrli-
cher Spannung galvanisch getrennt sein, und sie miissen
den Anforderungen an SELV-Stromkreise entsprechen. Die
Ausgangsspannung des Netzteils zur Systemversorgung
muss der Uberspannungskategorie 1 nach IEC 61010 ent-
sprechen. Fir jedes einzelne Modul der u-remote-Station ist
beim Anschluss an duRere Stromkreise die entsprechende
Uberspannungskategorie zu beachten (s. technische Daten)

Der Anlagenhauptschalter, die Schalter der nachgelagerten
Kreise, die Leitungsquerschnitte und die Absicherung sind
gemal IEC 61010 auszulegen. Der Strombedarf muss fiir
jede u-remote-Station individuell berechnet werden wie im
u-remote IP20 Handbuch beschrieben.

Bei Modulen ohne abgesicherte Sensor-/Aktorversorgung
mussen alle Leitungen zu den angeschlossenen Sensoren/
Aktoren entsprechend ihrem Leitungsquerschnitt abgesi-
chert werden (gem. DIN VDE 0298 Teil 4).

Um die UL-Spezifikation gemaR UL 248-14 zu erreichen,
ist ein Sicherungsautomat Typ B mit UL-Zulassung (z. B.
ABB Typ S201-B16) oder eine Sicherung von max. 10 A
(z. B. ESKA Art-Nr. 522.227) einzusetzen.

Alle Anschliisse der u-remote-Komponenten sind gemaR

IEC 61131-2, Zone B, gegen Spannungsimpulse und Uber-
strome geschiitzt. Ob ein zusatzlicher Uberspannungsschutz
erforderlich ist, muss der Betreiber gemaR IEC 62305 ent-
scheiden. Spannungen tber +/- 30 V bei der Versorgung der
u-remote-Station kdnnen zur Zerstérung von Kopplern und
Modulen fuhren.

Weidmiiller 3¢ 5


http://www.weidmueller.de
http://www.weidmueller.de

Erdung

Das Modul wird tiber eine FE-Feder an seiner Unterseite mit
der Tragschiene elektrisch verbunden. Diese Verbindung
wird nur dann sicher hergestellt, wenn die Montage sorg-
faltig und gemal Anleitung durchgefihrt wird (s. u-remote
IP20 Handbuch). Um die Erdung der Station sicherzustellen,
muss die Tragschiene tber Erdungsklemmen (PE) mit der
Schutzerde verbunden werden.

Schirmung

Geschirmte Leitungen sind mit Schirmsteckern normgerecht
anzuschlieBen und an einer Schirmschiene zu befestigen

(s. u-remote IP20 Handbuch, Kapitel 8).

2.2 BestimmungsgemiBer Gebrauch

Das Schrittmotormodul UR20-1SM-50W-6DI2DO-P ist ein
1/0-Modul der u-remote-Reihe, das fiir den Einsatz in einer
u-remote-Station vorgesehen ist. Uber das Modul kann ein
2-phasiger Schrittmotor mit der u-remote-Station verbunden
werden. Der angeschlossene Motor muss einen Nennstrom
von mindestens 200 mA haben.

Motor und Modulelektronik werden von einer externen
Spannungsversorgung gespeist (12 ... 50 V DC). Falls das
Schrittmotormodul mit einem sicheren Einspeisemodul
(UR20-PF-O-X-SIL) verwendet wird, ist zu beachten, dass
nur die digitalen Ausgange des Schrittmotormoduls sicher
abgeschaltet werden. Der Betreiber der Anlage muss sicher-
stellen, dass die externe Spannungsversorgung im Fehlerfall
spannungsfrei geschaltet wird.

Die Produkte der u-remote-Reihe sind fur den Einsatz in der
industriellen Automation vorgesehen. Eine u-remote-Station
mit Feldbuskoppler und angeschlossenen Modulen ist fiir die
dezentrale Steuerung von Anlagen oder Anlagenteilen be-
stimmt. Uber den Feldbuskoppler werden alle Module einer
Station in eine Feldbusstruktur integriert und mit der tber-
geordneten Steuerung verbunden. Die u-remote-Produkte
entsprechen der Schutzart IP20 (gem. IEC 60529).

Zum bestimmungsgemalen Gebrauch gehort auch das
Beachten der Dokumentation. Das in diesem Handbuch
beschriebene Produkt darf nur fir die vorgesehenen Einsatz-
falle und nur in Verbindung mit zertifizierten Fremdgeraten
und -komponenten verwendet werden. Bei abweichender
Verwendung konnen die produkteigenen SchutzmaRnahmen
unwirksam werden.
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2 Sicherheit | BestimmungsgemaRer Gebrauch

2.3 Einsatz im explosionsgefahrdeten Bereich

Sofern nicht anders angegeben, kdnnen u-remote-Produkte
im Bereich Zone 2 (gem. Richtlinie 2014/34/EU) sowie im
sicheren Bereich eingesetzt werden.

Werden u-remote-Produkte im explosionsgefahrdeten Be-
reich eingesetzt, gelten zusatzlich folgende Hinweise:

- Das Personal fiir Montage, Installation und Betrieb muss
fir das sichere Arbeiten an explosionsgeschiitzen elektri-
schen Anlagen qualifiziert sein.

- Die Vorgaben der IEC 60079-14 miissen beachtet wer-
den.

= Die Produkte miissen in einem Gehéause installiert wer-
den, das mindestens der Schutzart IP54 nach IEC 6007 9-
15 entspricht und das nur mit einem Werkzeug geoffnet
werden kann.

- Das umgebende Gehause muss die Ziindschutzart Ex n
oder Ex e erflllen.

= An die u-remote Station kdnnen Sensoren und Aktoren
angeschlossen werden, die sich in Zone 2 oder im siche-
ren Bereich befinden.

- Ubersteigt die Umgebungstemperatur bei Nennbetrieb
55 °C, missen fir die Einspeisung (am Feldbuskoppler
und an Einspeisemodulen) Leiter verwendet werden, die
bis mindestens 90 °C geeignet sind.

- Ubersteigt die Temperatur bei Nennbetrieb an einem Lei-
ter oder an der Leitereinfiihrung 70 °C, oder 80 °C an der
Kontaktstelle, muss ein Leiter verwendet werden, welcher
die Temperaturspezifikation gemaR den tatsachlich
gemessenen Temperaturwerten einhalt.

- Die Produkte dirfen nur in einer Umgebung betrieben
werden, die nicht mehr als Verschmutzungsgrad 2 gemaR
IEC 60664-1 aufweist.

- Es ist eine stabilisierte Spannungsversorgung mit doppel-
ter oder verstarkter Isolierung zu verwenden (24 V Gleich-
strom fiir die Versorgung der u-remote-Station, 12 ... 50 V
Gleichstrom fiir die separate Spannungsversorgung).

= Einmal jahrlich ist eine Sichtkontrolle der u-remote-Station
durchzufihren.

- Wahrend eine explosionsgefahrdete Atmosphare
herrscht, gilt:

- Stromfiihrende elektrische Verbindungen dirfen nicht
getrennt werden.

— Die USB-Schnittstelle darf nicht benutzt werden.

- Dip-Schalter, binare Schalter und Potentiometer diirfen
nicht betatigt werden.
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2.4 Rechtliche Hinweise

Das Schrittmotormodul UR20-1SM-50W-6DI2DO-P ist CE-

konform gemaR der Richtlinie 2014/30/EU (EMV-Richtlinie).

Ferner entspricht es den Anforderungen der ATEX-Richtlinie

2014/34/EU.

Die Messergebnisse gemaR CISPR 16-2-3 zeigen, dass die

u-remote-Produkte die Grenzwerte fiir Funkstérungen geman

CFR 47 Teil 15, Abschnitt B, §15.109, Class A (2010) und
ICES-003, Punkt 5, Class A (2012) einhalten.

In den u-remote-Produkten sind Bestandteile folgender freier
Software-Produkte integriert:

Komponente Lizenz

Link

http://ecos.sourceware.org/license-overview.

eCos modified GPL
html
MONd00Se http://web.archive.org/
Wengerver MIT weh/20111015092802/http://code.google.
com/p/mongoose/source/browse/LICENSE
. https://github.com/jquery/jquery/blob/master/
iQuery MIT LICENSE.txt
jQuery-cus- MIT https://github.com/jquery/jquery/blob/master/
tomSelect LICENSE.txt

jQuery-i18n  MIT

https://github.com/jquery/jquery/blob/master/
LICENSE.txt

jQuery- MIT https://github.com/jquery/jquery/blob/master/
overscroll LICENSE.txt
. » https://github.com/jquery/jquery/blob/master/
Queryui — MIT LICENSE.txt
. https://github.com/Stuk/jszip/blob/master/
JSZip MIT LICENSE.markdown
mdb (as part - https://code.google.com/archive/p/crypto-js/
of CryptoJs) e BSD i icense.wiki
SnaD-sy Apache https://github.com/adobe-webplatform/Snap.
prsvg license 2.0 svg/blob/master/LICENSE

underscore MIT

https://github.com/jashkenas/underscore/blob/
master/LICENSE

mustache MIT

https://github.com/janl/mustache.js/blob/
master/LICENSE
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3  Modulbeschreibung

Schrittmotormodul UR20-1SM-50W-6DI2D0-P (Best.-Nr. 2489830000)

Das Schrittmotormodul UR20-1SM-50W-6DI2DO-P mit inte-
griertem Leistungsverstarker kann einen 2-phasigen Schritt-
motor direkt ansteuern. Zusatzlich kann das Modul bis zu 6
binére Steuersignale erfassen und bis zu zwei Aktoren mit je
maximal 0,5 A ansteuern. Die Eingédnge DI 4 und DI 5 kon-
nen Drehgebersignale verarbeiten (AB-Modus).

An den Steckverbindern 1 bis 3 kdnnen je zwei Sensoren in
2-Leiter- oder 3-Leiter-Technik angeschlossen werden. An
Steckverbinder 4 konnen zwei Aktoren in 2-Leiter-Technik
angeschlossen werden. Der Schrittmotor wird an Steckver-
binder 7 angeschlossen. Eine externe Spannungsversorgung
wird an Steckverbinder 8 angeschlossen. An jedem Kanal ist
eine Status-LED angeordnet.

Uber eine Konfigurationsanwendung im Webserver kann
das Antriebssystem konfiguriert und Bewegungsablaufe pro-
grammiert werden.

Die Modulelektronik versorgt die Sensoren aus dem Ein-
gangsstrompfad (l,y) und die Aktoren aus dem Ausgangs-
strompfad (loy). Die Modulelektronik und der angeschlosse-
ne Motor werden von der externen Spannungsversorgung
gespeist (12 V ... 50 V). Die externe Spannungsversorgung
muss separat gegen Uberstrom abgesichert werden.

Eine Unterbrechung der Spannungsversorgung

I von weniger als 1 ms hat keine Auswirkungen.
Bei langeren Unterbrechungen wird die Buskom-
munikation abgeschaltet.
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3.1

Geritebeschreibung

3 Modulbeschreibung | Geratebeschreibung

Schrittmotormodul UR20-1SM-50W-6DI2D0-P

1 Losehebel fiir Tragschienenbefestigung
2 Systembus

3 Systemstrompfad

4  Eingangsstrompfad

b Ausgangsstrompfad

6  Aufnahmen fiir Modulmarkierer

7  Typenbezeichnung

8  Entriegelung Anschlussrahmen

9  Status-LED Modul (Sammelmeldung)
10 Steckverbinder

11 Status-LED Kanéle

12 Rasthaken seitliche Modulverriegelung
13 Tragschienenfu®

14 Typenschild

2575250000/03/03.2020

Komponenten des Schrittmotormoduls UR20-1SM-50W-6DI2D0-P

Basismodule

Elektronikeinheit

Steckverbindereinheit PK1 fiir digitale Ein- und Ausgange
Steckverbindereinheit PK2 fiir Schrittmotor und Spannungsversorgung

BwWwN =

Handbuch Schrittmotormodul UR20-1SM-50W-6DI12D0-P Weidmiiller 3¢ 9



3 Modulbeschreibung | Anschliisse

3.2 Anschliisse

Eine detaillierte Beschreibung, wie Gerate an das Modul an-
geschlossen werden, finden Sie in Kapitel 4.

G

DIo
GND
24V
Ol
DI2
GND
24V
DI3
DI 4 nfex
GND | A-bGﬂ
2V B+ 4
=y

DI5 B-| G—
DoO Ext. +VDC 654:-E—12...5nv
GND Ext. +VDC 8@5—2
D01 Ext. OVDC P34 GND
GND Ext. OVDC \G'-ig

= =

= =

= |

Anschlusshild UR20-1SM-50W-6DI2D0-P

Bezeichnung | Funktion/Anschluss Bezeichnung | Funktion/Anschluss
1.1 |DI0 Digitaler Eingang
1.2 | GND 0V (U,
1.3 |24V 24V (Uy)
14 | DI Digitaler Eingang
2.1 1DI2 Digitaler Eingang
2.2 |GND 0V (U,
23 |24V 24V (U,)
24 1DI3 Digitaler Eingang
3.1 (D4 Digitaler Eingang 7.1 | A+ Motor, Phase A, Plus
3.2 |GND 0V (U, 72 |A- Motor, Phase A, Minus
33|24V 24V (Uy) 7.3 | B+ Motor, Phase B, Plus
34 |DI5 Digitaler Eingang 74 |B- Motor, Phase B, Minus
41 |DOO Digitaler Ausgang 8.1 |Ext.+VDC |12V..50V (extern)
42 |GND 0V (Ugyr) 8.2 |Ext.+VDC |12V .. 50V (extern)
43 (D01 Digitaler Ausgang 8.3 | Ext.0VDC |0V (extern)
44 |GND 0V (Ugyr) 8.4 | Ext.OVDC |0V (extern)

2575250000/03/03.2020 Handbuch Schrittmotormodul UR20-1SM-50W-6DI2D0-P Weidmiiller 3¢ 10



3 Modulbeschreibung | LED-Anzeigen

3.3 LED-Anzeigen
Status-LED Modul
- griin: Kommunikation auf Systembus -
6DI2D0-P 1SM-50W
rot: Stérungsmeldung
1.1 gelb: Eingang 0 aktiv
1.4 | gelb: Eingang 1 aktiv
2.1 | gelb: Eingang 2 aktiv
24 | gelb: Eingang 3 aktiv
31 gelb: Eingang 4 aktiv 7.1 gelb: Phase A aktiv
7.2 | rot: Fehler Phase A
7.3 | gelb: Phase B aktiv
34 | gelb: Eingang b5 aktiv 74 | ot Fehler Phase B
4.1 | gelb: Ausgang 0 aktiv 8.1 | griin: externe Versorgungsspannung 0K
8.2 | rot: Fehler externe Versorgungsspannung
4.4 | gelb: Ausgang 1 aktiv

LED-Anzeigen UR20-1SM-50W-6DI2DO0-P, links, Storungsmeldungen s. Kapitel 7
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LED-Anzeigen UR20-1SM-50W-6DI2D0-P, rechts, Storungsmeldungen s. Kapitel 7
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3.4 Blockschalthild

3 Modulbeschreibung | Blockschaltbild
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3.6  Technische Daten

3 Modulbeschreibung | Technische Daten

Systemdaten

Daten Prozess-, Parameter- und Diagnosedaten sind abhéngig vom eingesetzten Koppler,
siehe Tabelle in Abschnitt 6.3..

Schnittstelle u-remote-Systembus

Ubertragungsrate Systembus 48 MBit/s

Moduldiagnese ja

Galvanische Trennung 500 V DC zwischen den Strompfaden

Ausginge Schrittmotor A+, A-, B+, B-
Anzahl

1 Kanal, 2 Phasen

Versorgung, Leistungsendstufe

Versorgung iiber externes Netzteil, externe Absicherung notwendig

Leistung

max. 50W

max. Stromabgabe

s. Derating-Kurve (s. Abschnitt 3.6)

Uberlastschutz ja

Kurzschlussfest ja

Einzelkanaldiagnose ja

Anschluss ALeiter

Leitungslinge <30 m, geschirmt

Eingénge DI 0 ...DI 3

Anzahl 4

Eingangstyp P-schaltend, fiir Sensoren Typ 1 und Typ 3 nach IEC 61131-2
Eingangsfilter Eingangsverzogerung einstellbar auf 0 oder 5 ms

Eingangsspannung low

-30V...+5V bezogen auf GND

Eingangsspannung high

+11V...+30 V bezogen auf GND

Eingangsstrom low

<15mA

Eingangsstrom high > 2,5 mA (2-Draht-Sensor)

Sensorversorgung max. 1 A pro Stecker

Sensoranschluss 2-Leiter, 3-Leiter

Verpolungsschutz ja

Leitungslange <30 m, geschirmt

Einzelkanaldiagnose nein

Eingéange DI 4 ... DI 5

Anzahl 2

Eingangstyp Eingangscharakteristik Sensortyp 1 und 3 nach IEC 61131-2, geeignet fiir Inkrementalgeber,
P-schaltend

Eingangsfilter Filterzeit einstellbar auf 0 oder 5 ms

2575250000/03/03.2020
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Maximale Eingangsfrequenz

100 kHz

3 Modulbeschreibung | Technische Daten

Betriebsart

AB-Modus mit 4-facher Abtastung

Eingangsspannung low

-30V...+5V bezogen auf GND

Eingangsspannung high

+11V...+30V bezogen auf GND

Eingangsstrom low

<15mA

Eingangsstrom high > 2.5 mA (2-Draht-Sensor)

Sensorversorgung max. 1 A pro Stecker

Sensoranschluss 2-Leiter, 3-Leiter

Verpolungsschutz ja

Leitungslange <30 m, geschirmt

Einzelkanaldiagnose nein

Ausginge D00 ...DO 1

Anzahl 2

Ausgangstyp P-schaltend, gemaR IEC 61131-2

Lastart ohmsch, induktiv, Lampenlast

Ansprechzeit low » high max. 100 ps; high » low max. 250 ps

Ausgangsstrom max. pro Kanal 05A
pro Modul 1A

Abschaltenergie (induktiv) 150 mJ pro Kanal

Schaltfrequenz Ohmsche Last (min. 47 Q) 1 kHz
Induktive Last (DC 13), 0,2 Hz ohne Freilaufdiode

1 kHz mit geeigneter Freilaufdiode

Lampenlast (12 W) 1 kHz

Aktoranschluss 2-Leiter

Ausgangsspannung fiir Signal high min. Ugy; - 1V

Ausgangsstrom fiir Signal low <05mA

Ausgangsstrom fiir Signal high

nominal 500 mA

Kurzschlussfest ja

Schutzschaltung Konstantstrom mit thermischer Abschaltung und automatischer Wiedereinschaltung
Ansprechzeit der Strombegrenzung <100 ps

Einzelkanaldiagnose nein

Riickwirkungsfrei ja

Einsetzbar mit PF-0-xDI-SIL ja

MTTF 53,74 Jahre
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Versorgung

Versorgungsspannung (Ugy)

36VDC..65VDC

3 Modulbeschreibung | Technische Daten

Versorgungsspannung (U,,)

24V DC +20 %/-15 %

Versorgungsspannung (Uy,;)

24V DC +20 %/-15 %

Versorgungsspannung (extern)

12vDC..50VDC

Stromaufnahme aus Systemstrompfad Iy

8 mA

Stromaufnahme aus Eingangsstrompfad I,

27 mA + Sensorversorgungsstrom

Stromaufnahme aus Ausgangsstrompfad I,

10 mA + Last

Stromaufnahme aus externer Spannungsversorgung

Allgemeine Daten

35 mA + Last (bei 24 V DC)

Anschlussart LPUSHIN" eindrahtig, feindréhtig
Leiterquerschnitt 0,14 ... 1,5 mm? (AWG 16 ...
26)
MaRe Héhe 120,0 mm (mit Lsehebel 128,0 mm)
Breite 23,0 mm
Tiefe 76,0 mm
Gewicht (Betriebszustand) 173 ¢
Schutzart (IEC 60529) IP20
Brennbarkeitsklasse UL 94 V0
Thermische Daten Betrieb -20°C...+60 °C
Lagerung, Transport -40°C...+85°C

Luftfeuchtigkeit Betrieb, Lagerung, Transport 5 % bis 95 %, nicht kondensierend
gem. [EC 61131-2
Luftdruck Betrieb > 795 hPa (Hghe < 2000 m) gem. [EC 61131-2
Lagerung, Transport > 700 hPa (Hghe < 3000 m) gem. [EC 61131-2
Potentialtrennung Priifspannung 500 V DC Feld/System (gem. EN 60079
15:2010)
Verschmutzungsgrad 2 (gem. DIN EN 60664-1:2008)
Uberspannungskategorie I (gem. DIN EN 50178)
Vibrationsfestigkeit 5 Hz <f<8,4 Hz: 3,5 mm Amplitude gem. IEC 60068-2-6
8,4 Hz<f< 150 Hz 1 g Beschleunigung gem. [EC 60068-2-6
Schockfestigkeit 15 g tiber 11 ms, halbe Sinuswelle, gem. IEC 60068-2-27

Zulassungen und Normen

cULus

UL61010

Explosionsgefahrdeter Bereich Zone 2

ATEX Richtlinie 2014/34/EU

EMV

IEC 61000

Explosionsschutz

IEC 60079-0:2012, IEC 60079-15:2010, EN
60079-0:2012,
EN 60079-15:2010

SPS

IEC61131-2
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3 Modulbeschreibung | Derating-Kurven

3.6 Derating-Kurven

drive drive
2A 2A
1A 1A
-20°C 35°C 40°C 50 °C goc T -20°C 25°C 30°C 40°C 50 °C T
amb amb
30V e A0 — 5 30V e 40 — 5
Derating-Kurve UR20-1SM-50W-6DI2DO-P bei horizontaler Montage Derating-Kurve UR20-1SM-50W-6DI2DO-P bei vertikaler Montage
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3.7

Einstellbare Parameter

Eine detaillierte Beschreibung, wie Sie das Modul parame-
trieren, finden Sie in Abschnitt 5.4.

Ubersicht der einstellbaren Parameter UR20-1SM-50W-6DI2D0-P

3 Modulbeschreibung | Einstellbare Parameter

Kanal Bezeichnung Optionen" Default Hinweis

8 Start/Stopp-Frequenz f 5(0)/10(1)/20(2)/50(3)/100 (4) /200 (5) /500 (6) / 750 (7) / 1000 (8) / 1000 in Inkremente/s
1250 (9) / 1500 (10) / 1750 (11) /2000 (12)/ 2500 (13)

8 Faktor f,.,, 1..255 1 fa=Tss % Faktor

8 Max. Beschleunigung 0..100 50 in%

8 Mikroschritte 1(0)/2(1)/4(2)/8(3)/16(4)/32(5)/64(6)/ 128 (7)/ 256 (8) 4 in Inkrementen

8 Verfahrbereich 2147483648 ... 2147483647 1000 in Inkrementen

8 Verfahrstrom 0..228 127 in 10 mA, max. 2,28 A

8 Sanftanlauffaktor? 1..100 0 in %

8 Faktor Bremsstrom x1(0)/x1,25(1)/x1,5 (2) /1,75 (3) / 2 (4) / x2,25 (5) / x2,5 (6) 1

8 Faktor Beschleunigungststrom <1 (0) /x1,25 (1) /1,5 (2) / x1,75 (3) / %2 (4) / x2,25 (5) / x2,5 (6) 1

8 Max. Uberstromdauer 0(0)/5(1)/10(2)/20(3)/50(4)/100 (5) /200 (6) /500 (7) / 750 (8) / 0 in ms
1000 (9) / 1250 (10) / 1500 (11)/ 1750 (12) / 2000 (13)/ 2500 (14)

8 Betriebsart Achse Linear (0) / Modulo (1) Linear

- Diagnosealarm deaktiviert (0) / aktiviert (1) deaktiviert

0 Funktion DI Ref.schalter links/ccw (0) / Ref.schalter rechts/cw (1) / Digitaleingang (2) Digitaleingang

0 Invertierung deaktiviert (0) / aktiviert (1) deaktiviert

0 Filterzeit keine (0) / 5 ms (1) keine

1 Funktion DI Nullspur (0) / Digitaleingang (1) Digitaleingang

1 Invertierung deaktiviert (0) / aktiviert (1) deaktiviert

1 Filterzeit keine (0) /5 ms (1) keine

2 Funktion DI Jog rechts/cw (0) / Tipp rechts/cw (1) / Digitaleingang (2) Digitaleingang

2 Filterzeit keine (0) /5 ms (1) keine

3 Funktion DI Jog links/ccw (0) / Tipp links/ccw (1) / Digitaleingang (2) Digitaleingang

3 Filterzeit keine (0) /5 ms (1) keine

4 Funktion DI Drehgeber Sig. A (0) / Digitaleingang (1) / Endschalter rechts/cw (2) Digitaleingang

4 Filterzeit keine (0) / 5 ms (1) keine

5 Funktion DI Drehgeber Sig. B (0) / Digitaleingang (1) / Endschalter links/ccw (2) Digitaleingang

5 Filterzeit keine (0) /5 ms (1) keine

6 Funktion DO Digitalausgang (0) / Position erreicht (1)/ Position noch nicht erreicht (2) Digitalausgang

7 Funktion DO Digitalausgang (0) / Position erreicht (1)/ Position noch nicht erreicht (2) Digitalausgang

1) Werte in Klammern fiir Modbus-TCP (ab Firmware-Version 02.00.00), EtherCAT und EtherNet/IP via Klasse Module Parameter

2) Reserviert fiir zukiinftige Firmwareversionen
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Ubersicht der einstellbaren Parameter UR20-1SM-50W-6DI2D0-P

3 Modulbeschreibung | Einstellbare Parameter

Kanal Bezeichnung Optionen" Default Hinweis
8 Drehgeberfunktion Enc.Pos. in Prozessdaten (0) / Schleppfehleriiberwachung (1) / deaktiviert (2) deaktiviert
8 Referenzfahrt Halt bei Ref.schalter 0— 1 (0) / Halt bei Ref.schalter 1—0 (1) / Halt bei Bit Referenzieren  Halt bei Ref.
1-0(2) schalter 0—1
8 Aufldsung Drehgeber 0 .. 65535 1000 Schritte/Umdrehung
8 Vollschritte Schrittmotor/Umdr. (0 §5535 200
8 Schleppfehler 1 in % der Schrittauflosung
0..100
des Motors

1) Werte in Klammern fiir Modbus-TCP (ab Firmware-Version 02.00.00), EtherCAT und EtherNet/IP via Klasse Module Parameter

2) Reserviert fiir zukiinftige Firmwareversionen

Parameter ,Start/Stopp-Frequenz Fg "

Uber den Parameter ,Start/Stopp-Frequenz Fy” wird die
Start/Stopp-Frequenz F¢ des Schrittmotors inkl. angekoppel-
ter Fremdtragheit eingestellt.

5 ... 2500 (Default: 1000)
Die Start/Stopp-Frequenz Fgg ist 5 ... 2500 Inkremente/s.

Parameter ,FaktorF "~

Uber den Parameter ,Faktor F,..” wird die Maximalfrequenz
F.... des Schrittmotors als Vielfaches der Start/Stopp-Fre-
quenz Fg eingestellt.

1... 255 (Default: 1)

Die Maximalfrequenzist F =1 .. 255 X Fg.

max

Parameter ,,Max. Beschleunigung”

Der Parameter ,Max. Beschleunigung” legt die maximale Be-
schleunigung als prozentualen Anteil der héchsten einstell-
baren Beschleunigung (65535 ink./s2?) fest.

1... 100 (Default: 50)
Die maximale Beschleunigung ist max= 1% ... 100 % (0,01
... 1) x 65535 ink./s2.

Parameter ,Mikroschritte”
Der Parameter ,Mikroschritte” legt die Schrittteilung pro Voll-
schritt als Zweierpotenz fest.

1... 256 (Default: 4)
Die Schrittteilung pro Vollschritt betragt 1 ... 256.

2575250000/03/03.2020
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Parameter ,Verfahrbereich”

Uber den Parameter ,Verfahrbereich” wird die Lange des Ver-
fahrbereichs in ink. eingestellt. Der Verfahrbereich beginnt
immer mit-2147483648.

-2147483648 ... 2147483647 (Default: 1000)
Der Verfahrbereich reicht bis
-2147483648 ... 2147483647 Inkremente.

Der Verfahrbereich wird in Inkrementen angege-
ben. Falls Sie den Wert des Parameters ,Mikro-
schritte” verdoppeln, so halbieren Sie den realen
Verfahrbereich.

Parameter ,Verfahrstrom”
Der Parameter ,Verfahrstrom” legt den Motorstrom pro Pha-
se als Vielfaches von 10 mA fest.

0...228 (Default: 127)
Der Strom pro Phase istiy;, =0 ... 228 x 10 mA.

Wenn Sie einen sehr kleinen Motorstrom einstel-
len, kann der tatsachliche Strom deutlich vom
eingestellten Wert abweichen. Der angeschlosse-
ne Motor muss einen Nennstrom groBer 200 mA
haben.

Parameter ,Sanftanlauffaktor”
Reserviert fiir zukiinftige Firmwareversionen.
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Parameter , Faktor Bremsstrom”

Der Parameter ,Faktor Bremsstrom” legt fest, um welchen
Faktor der Verfahrstrom wahrend Bremsvorgangen erhoht
wird.

1...2,5 (Default: 1)
Der Bremsstrom ist iy = 1 ... 2,5 X g0

: Der Bremsstrom darf 2,28 A nicht tiberschreiten.

Parameter , Faktor Beschleunigungsstrom”

Der Parameter ,Faktor Beschleunigungsstrom” legt fest, um
welchen Faktor der Verfahrstrom wahrend Beschleunigungs-
vorgangen erhoht wird.

1...2,5 (Default: 1)
Der Beschleunigungsstromiisti,., =1 ... 2,5 X i,

Parameter ,Max. Uberstromdauer”

Der Parameter ,Max. Uberstromdauer” legt fest, wie lange
der Verfahrstrom wahrend Bremsvorgangen und Beschleuni-
gungsvorgangen maximal erhoht wird.

Der Beschleunigungsstrom darf 2,28 A nicht
Uberschreiten.

0... 2500 (Default: 0)
Der Verfahrstrom wird wahrend Bremsvorgangen und Be-
schleunigungsvorgéangen fir maximal O ... 2500 ms erhoht.

Parameter , Betriebsart Achse”
Der Parameter ,Betriebsart Achse” legt die Auspragung des
Verfahrbereichs fest.

Linear (Default)

Der Verfahrbereich ist beidseitig begrenzt. Absolutes Positio-
nieren ist nur innerhalb des Verfahrbereichs moglich. Durch
relatives Positionieren kann der Verfahrbereich verlassen
werden.

Modulo

Der Verfahrbereich wiederholt sich. Beim Uberfahren der
Verfahrbereichsgrenze, wird die interne Positionszahlung von
der jeweils anderen Verfahrbereichsgrenze fortgesetzt.

2575250000/03/03.2020

Handbuch Schrittmotormodul UR20-1SM-50W-6DI2D0-P

3 Modulbeschreibung | Einstellbare Parameter

Parameter , Diagnosealarm”
Der Parameter ,Diagnosealarm” aktiviert Diagnosealarme.

Deaktiviert (Default)
Diagnosealarme sind deaktiviert.

Aktiviert
Diagnosealarme sind aktiviert.

Parameter ,Funktion DI”
Der Parameter ,Funktion DI” legt die Funktion des zugehori-
gen digitalen Eingangs fest.

Digitaleingang
Der Eingang funktioniert als allgemeiner digitaler Eingang.

Drehgeber Sig. A
Der Eingang erfasst das Signal eines Drehgebers (Kanal A).

Drehgeber Sig. B
Der Eingang erfasst das Signal eines Drehgebers (Kanal B).

Endschalter links/cew
Der Eingang erfasst das Signal eines Endschalters. Der End-
schalter wird vom Schrittmotor im Linkslauf/ccw angefahren.

Endschalter rechts/cw

Der Eingang erfasst das Signal eines Endschalters. Der End-
schalter wird vom Schrittmotor im Rechtslauf/cw angefah-
ren.

Jog links/ccw
Der Eingang erfasst das Signal zum Auslosen des Jog-Be-
triebs im Linkslauf/ccw.

Jog rechts/cecw
Der Eingang erfasst das Signal zum Auslosen des Jog-Be-
triebs im Rechtslauf/cw.

Nullspur
Der Eingang erfasst das Nullspur-Signal eines Drehgebers.

Ref.schalter links/ccw

Der Eingang erfasst das Signal eines Referenzschalters. Der
Referenzpunkt wird vom Schrittmotor im Linkslauf/ccw an-
gefahren.

Ref.schalter rechts/cw

Der Eingang erfasst das Signal eines Referenzschalters. Der
Referenzpunkt wird vom Schrittmotor im Rechtslauf/cw an-
gefahren.
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Tipp links/cew
Der Eingang erfasst das Signal zum Auslosen des Tipp-Be-
triebs im Linkslauf/ccw.

Tipp rechts/ccw
Der Eingang erfasst das Signal zum Auslosen des Tipp-Be-
triebs im Rechtslauf/cw.

Parameter , Invertierung”
Der Parameter ,Invertierung” definiert die Logik des Eingan-
ges.

Deaktiviert

Ein Low-Pegel am Eingang erzeugt eine O im Prozessabbild.
Ein High-Pegel am Eingang erzeugt eine 1 im Prozessabbild.
Diese Einstellung eignet sich flir Sensoren mit SchlieRer-
Schaltausgang.

Aktiviert

Ein Low-Pegel am Eingang erzeugt eine 1 im Prozessabbild.

Ein High-Pegel am Eingang erzeugt eine O im Prozessabbild.
Diese Einstellung eignet sich fiir Sensoren mit Offner-Schalt-
ausgang.

Parameter , Filterzeit”
Der Parameter ,Filter DI 0" legt das Filterverhalten eines Ein-
gangs fest.

keine (Default)
Signale werden nicht gefiltert.

5ms
Signale mit einer Dauer kleiner 5 ms werden gefiltert.

Parameter ,, Funktion DO”
Der Parameter ,Funktion DO” legt die Funktion des zugehori-
gen digitalen Ausgangs fest.

Digitaler Ausgang
Der Ausgang funktioniert als allgemeiner digitaler Ausgang.

Position erreicht

Das Ausgangssignal ist Low, wenn die aktuelle Position des
Schrittmotors von der Sollposition abweicht. Das Ausgangs-
signal wechselt auf High, sobald der Motor die Sollposition
erreicht hat.

Position noch nicht erreicht
Das Ausgangssignal ist High, wenn die aktuelle Position des
Schrittmotors von der Sollposition abweicht. Das Ausgangs-

2575250000/03/03.2020

Handbuch Schrittmotormodul UR20-1SM-50W-6DI2D0-P

3 Modulbeschreibung | Einstellbare Parameter

signal wechselt auf Low, sobald der Motor die Sollposition
erreicht hat.

Parameter ,Drehgeberfunktion”
Der Parameter ,Drehgeberfunktion” legt die Funktion des an-
geschlossenen Drehgebers fest.

Enc.Pos. in Prozessdaten
Die Drehgeberposition wird in den Prozesseingangsdaten
dargestellt.

Schleppfehleriiberwachung

Das Modul berechnet den Schleppfehler als Differenz der
aktuellen Motorposition und der Drehgeberposition und er-
zeugt eine Fehlermeldung, wenn der Schleppfehler groBer
als der zulassige Schleppfehler ist. Der zulassige Schleppfeh-
ler wird mit dem Parameter ,Schleppfehler” eingestellt.

Deaktiviert
Die Drehgeberfunktion ist deaktiviert.

Parameter ,Referenzfahrt”
Der Parameter ,Referenzfahrt” legt die Art der Referenzfahrt
fest.

Halt bei Ref.schalter 0—1

Der Motor verfahrt mit Start/Stopp-Frequenz in die vorgege-
bene Richtung. Die Referenzfahrt endet, sobald der Referenz-
schalter ausgelost wurde.

Halt bei Ref.schalter 1—0

Der Motor verfahrt mit Start/Stopp-Frequenz in die vorgege-
bene Richtung. Die Referenzfahrt endet, sobald der Referenz-
schalter ausgelost und in entgegengesetzter Richtung mit Va
der Start/Stopp-Frequenz freigefahren wurde.

Halt bei Bit Referenzieren 1—0
Die Referenzfahrt endet, wenn sich das Bit ,Referenzieren” in
den Ausgangsdaten von 1 zu O éndert.

Parameter , Auflosung Drehgeber”

Uber den Parameter ,Auflésung Drehgeber” wird die Auf-
I6sung des angeschlossenen Drehgebers in Inkrementen
eingestellt.

0... 65535 (Default: 1000)
Der angeschlossene Drehgeber hat eine Auflésung von
0 ... 65535 Inkrementen.

Das Schrittmotormodul wertet immer alle 4 Flan-
ken des Drehgebersignals aus.
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3 Modulbeschreibung | Einstellbare Parameter

Parameter ,Vollschritte Schrittmotor/Umdr.”

Uber den Parameter ,Vollschritte Schrittmotor/Umdr.” wird
die Schrittzahl des Motors in Vollschritten pro Umdrehung
fir die Berechnung des zuldssigen Schleppfehlers eingestellt.

0... 65535 (Default: 200)
Der Schrittmotor hat eine Schrittzahl von O ... 65535 Voll-
schritten pro Umdrehung.

Parameter ,,Schleppfehler”

Der Parameter ,Schleppfehler” legt den zuldssigen Schlepp-
fehler als prozentualen Anteil der Drehgeberauflosung fest.
Der Schleppfehler ist die Differenz der aktuellen Motorpositi-
on und der Drehgeberposition.

0... 100 (Default: 1)

Der zulassige Schleppfehlerist O ... 100 % der Drehgeberauf-
I6sung.

2575250000/03/03.2020 Handbuch Schrittmotormodul UR20-1SM-50W-6DI2D0-P Weidmiiller 3¢ 21



4 Montage und Installation

Explosionsgefahr!

Bei Montagearbeiten kann es zu Funken-

bildung und tibermaRiger Erwarmung von

Oberflachen kommen

» Stellen Sie vor Beginn der Arbeiten sicher,
dass keine explosionsfahige Atmosphare
herrscht!

» Bei Anwendungen in explosionsgefahrde-
ten Bereichen beachten Sie die Installati-
ons- und Errichtungsvorschriften der
EN 60079-15 und landesspezifische Vor-
schriften.

Gefahrliche Beriihrungsspannung!

» Fuhren Sie Montage- und Verdrahtungsar-
beiten nur im spannungsfreien Zustand
aus.

» Stellen Sie sicher, dass der Montageort
spannungsfrei ist!

p | B

Zerstorung des Produkts durch elektro-

statische Entladung!

Die u-remote-Produkte kdnnen durch elektro-

statische Entladung zerstort werden.

» Achten Sie auf ausreichende Erdung von
Personen und Arbeitsgerat!

@U

Das Schrittmotormodul hat keine abgesicherte
Sensor-/Aktorversorgung. Deshalb missen alle
Leitungen zu den angeschlossenen Sensoren/
Aktoren entsprechend ihrem Leitungsquerschnitt
abgesichert werden (gem. DIN EN 60204-1,
Abschnitt 12).

» Beachten Sie unbedingt auch die Gesamtdo-

kumentation im u-remote IP20 Handbuch.

» Fiihren Sie alle Arbeiten zur Montage/Demontage und
das Austauschen von Bauteilen so durch, wie im u-remote
Handbuch beschrieben.
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4.1

Externe Spannungsversorgung anschlieen

» SchlieBen Sie die externe Spannungsversorgung an
Steckverbinder 8 an.

Ext. +VDC
Ext. +VDC
Ext. 0VDC
Ext. 0VDC

AAT 12 .50V

GND

Externe Spannungsversorgung anschlieBen

4.2

Falls das Schrittmotormodul mit einem sicheren
Einspeisemodul (UR20-PF-O-X-SIL) verwendet
wird:

» Beachten Sie, dass nur die digitalen Ausgénge

des Schrittmotormoduls sicher abgeschaltet
werden. Stellen Sie sicher, dass die externe
Spannungsversorgung im Fehlerfall ebenfalls
abgeschaltet wird.

Schrittmotor anschlieBen

Verwenden Sie geschirmte Leitungen, um den
Schrittmotor anzuschlieRen.

Falls die tatsachliche Drehrichtung des Schrittmo-
tors nicht mit der in den Prozessdaten angezeig-
ten Richtung lbereinstimmt, vertauschen Sie die
Polaritat einer Phase.

Bipolaren 4-Draht-Schrittmotor anschlieBen
» SchlieBen Sie den Schrittmotor an Steckverbinder 7 an.

Bipolaren 4-Draht-Schrittmotor anschlieBen

Handbuch Schrittmotormodul UR20-1SM-50W-6DI2D0-P
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4 Montage und Installation | Referenzschalter anschlieRen

Unipolaren 6-Draht-Schrittmotor anschlieBen 4.3 Referenzschalter anschlieBen
» SchlieBen Sie den Schrittmotor an Steckverbinder 7 an.

- 3
m

Unipolaren 6-Draht-Schrittmotor anschlieBen Sensor anschlieBen

» SchlieBen Sie den Referenzschalter an Steckverbinder 1
an.

Bipolaren 8-Draht-Schrittmotor anschlieBen (seriell)
» SchlieBen Sie den Schrittmotor an Steckverbinder 7 an.

44 Endschalter anschlieBen

» SchlieBen Sie den Endschalter, der im Rechtslauf/cw
angefahren wird, an Anschluss DI 4 an.

» SchlieBen Sie den Endschalter, der im Linkslauf/ccw
angefahren wird, an Anschluss DI 5 an.
1) : :

ccw

Bipolaren 8-Draht-Schrittmotor anschlieBen (Serienbetrieh) cow

DI5

24VDC

Bipolaren 8-Draht-Schrittmotor anschlieBen (parallel)
» SchlieRen Sie den Schrittmotor an Steckverbinder 7 an. Endschalter anschlieBen

Endschalter werden vom Schrittmotormodul
immer als Offner ausgewertet.

Bipolaren 8-Draht-Schrittmotor anschlieBen (Parallelbetrieb)
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4.5

» SchlieBen Sie Kanal A des Drehgebers an Anschluss DI 4
an.

» SchlieBen Sie Kanal B des Drehgebers an Anschluss DI 5
an.

» Falls vorhanden, schlieBen Sie die Nullspur (Kanal Z) des
Drehgebers an Anschluss DI 1 an.

» SchlieBen Sie die Versorgungsspannung wie in der Abbil-
dung gezeigt an.

Inkrementaldrehgeber anschlieBen

Verwenden Sie geschirmte Leitungen, um den
Drehgeber anzuschlieRen.

( 1
O:z Z
1C)-S
O A
=4
hERNE;
B @
(] GND
D4 (G |
GND | =2
ony PR3 24V
G
nis =2

Inkrementaldrehgeber anschlieBen

4.6 Signalgeber fiir Jog-Betrieb und Tipp-Be-

trieb anschlieBen

» SchlieBen Sie die Schalter an Steckverbinder 2 an.

Schalter fiir Jog-/Tipp-Betrieb anschlieBen

2575250000/03/03.2020
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4 Montage und Installation | Inkrementaldrehgeber anschlieRen

4.7 Standardfeldgerate anschlieRen

Sensor anschlieBen
» SchlieBen Sie Sensoren an den Steckverbindern 1 ... 3 an.

24VvDC

Sensor anschlieBen

Verbraucher anschlieBen
» SchlieRen Sie Verbraucher an Steckverbinder 4 an.

D00 D00

GND 6D L O 2
Do 1 D01 Y=
GND N (O

GND

Verbraucher anschlieBen
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b Inbetriebnahme und Betrieb

Explosionsgefahr!

» Stellen Sie vor Beginn der Arbeiten sicher,
dass keine explosionsfahige Atmosphare
herrscht!

Eingriff in die Steuerung!

Bei der Inbetriebnahme sind Manipulationen
an der Anlage maoglich, die zu lebensgefahr-
lichen Personenschaden und zu Sachscha-
den fiihren kdnnen.

absichtigten Anlaufen von Anlagenteilen
kommen kann!

» Stellen Sie sicher, dass es nicht zum unbe-

Produkt kann zerstort werden!

» Fihren Sie vor jeder Inbetriebnahme eine Isolationspri-
fung der Station durch (s. Abschnitt 7.6 im u-remote
IP20 Handbuch).

ACHTUNG

» Beachten Sie unbedingt auch die Gesamtdo-

kumentation im u-remote IP20 Handbuch
(Dokument-Nr. 1432780000).

b.1 Voraussetzungen

Bevor Sie mit der Inbetriebnahme beginnen, missen die fol-
genden Voraussetzungen gegeben sein:
- Die Steuerung ist in Betrieb.

= Die u-remote-Station ist vollstandig montiert und verkabelt.

Steuerung und u-remote-Station sind miteinander ver-
bunden, ein PC/Laptop ist ebenfalls angeschlossen.
Die Stromversorgung ist eingeschaltet.

2575250000/03/03.2020
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h.2 Geritebeschreibende Dateien

» Laden Sie die aktuellen geratebeschreibenden Dateien

Legen Sie die ggf. mitgelieferten Bitmap-Dateien
zur Visualisierung der Koppler immer in demsel-
ben Ordner ab wie die geratebeschreibenden
Dateien.

von der Weidmiiller-Website herunter.

5.3  Modul in Konfiguration einbinden

Prufen Sie, ob die Firmware des Feldbuskopplers und des
Moduls aktuell sind und aktualisieren Sie sie falls erfor-
derlich.

Prufen Sie, ob Sie die aktuellen geratebeschreibenden
Dateien installiert haben und aktualisieren Sie sie falls
erforderlich.

Starten Sie das Engineering Tool.

Konfigurieren Sie das Netzwerk und die Steuerung wie
gewohnt.

Konfigurieren Sie die u-remote Station bestehend aus
einem Feldbuskoppler, dem Schrittmotormodul und wei-
teren I/0-Modulen wie gewohnt.

» Beachten Sie unbedingt auch die Gesamtdo-
kumentation im u-remote IP20 Handbuch
(Dokument-Nr. 1432780000).
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5.4  Modul fiir Antriebssystem parametrieren

Das gesamte Antriebssystem wird tber die geeignete Para-
metrierung des Schrittmotormoduls konfiguriert.

Modul fiir Schrittmotor parametrieren

Der Schrittmotor mit angeschlossenem mechanischem Sys-
tem wird Uber die geeignete Parametrierung des Schrittmo-
tormoduls eingebunden. Fiir eine detaillierte Beschreibung
der einstellbaren Parameter s. Abschnitt 3.7.

Der Schrittmotor muss korrekt an das Modul angeschlossen
sein (s. Abschnitt 4.2).

» Stellen Sie den Parameter ,Betriebsart Achse” auf die
gewlinschte Betriebsart ein.

» Stellen Sie den Parameter ,Mikroschritte” auf die
gewilinschte Schrittteilung ein.

» Stellen Sie mit dem Parameter ,Verfahrbereich” die Laénge
des Verfahrbereichs ein.

Der Verfahrbereich wird in Inkrementen ange-
geben. Falls Sie z. B. den Wert des Parameters
.Mikroschritte” verdoppeln, so halbieren Sie den
realen Verfahrbereich.

5 Inbetriecbnahme und Betrieb | Modul fiir Antriebssystem parametrieren

» Stellen Sie mit dem Parameter ,Faktor F, " die Maximal-
frequenz des Schrittmotors inkl. angeschlossener Tragheit
ein.

Die Maximalfrequenz darf 40 kHz nicht tber-
schreiten.

Die Kennlinie eines Schrittmotors verandert sich
mit der Anzahl Mikroschritte. Die Start/Stopp-
Frequenz, die Maximalfrequenz und die Anzahl
Mikroschritte missen aufeinander abgestimmt
sein.

v[m/s] A
i[A]

Ihvake ——————————————————————

I
acc

I
drive

oc oc

Verfahrbereich: 2147483647 | |
Mikroschritte: 4 2147483648 2147483647
Verfahrbereich: 2147483647 —
Mikroschritte: 8 2147483648 2147483647
Verfahrbereich: 0 |—|
Mikroschritte: 4 2147483648 0
Verfahrbereich: 0 I I
Mikroschritte: 2 2147433648 0

Parameter ,Verfahrbereich”, Parameter , Mikroschritte” und realer Verfahrbereich

» Stellen Sie den Parameter ,Max. Beschleunigung” auf die
maximale Beschleunigung ein.

» Stellen Sie den Parameter ,Start/Stopp-Frequenz F" auf
die Start/Stopp-Frequenz des Schrittmotors inkl. ange-
schlossener Tragheit ein.

Das Schrittmotormodul referenziert mit Start/
Stopp-Frequenz. Achten Sie darauf, die Start/
Stopp-Frequenz so niedrig zu wahlen, dass die
Nocke des Referenzschalters nicht Giberfahren
wird.

2575250000/03/03.2020
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Verfahr-, Brems- und Beschleunigungsstrom parametrieren

» Stellen Sie den Parameter ,Verfahrstrom” auf den Motor-
strom pro Phase iy, des Schrittmotors ein.

» Stellen Sie mit dem Parameter ,Faktor Bremsstrom” den
gewiinschten Bremsstrom i, €in.

» Stellen Sie mit dem Parameter ,Faktor Beschleunigungs-
strom” den gewiinschten Beschleunigungsstrom i, ein.

» Stellen Sie den Parameter ,Max. Uberstromdauer” auf die
gewiinschte maximale Uberstromdauer t,, ein.

Wenn Sie einen sehr kleinen Motorstrom einstel-
len, kann der tatsachliche Strom deutlich vom
eingestellten Wert abweichen. Der angeschlosse-
ne Motor muss einen Nennstrom groBer 200 mA
haben.

Der Bremsstrom und der Beschleunigungsstrom
dirfen 2,28 A nicht tiberschreiten.
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Modul fiir Referenzschalter parametrieren

Ein Referenzschalter wird Uiber die geeignete Parametrierung
des Schrittmotormoduls eingebunden. Fir eine detaillierte
Beschreibung der einstellbaren Parameter s. Abschnitt 3.7.

Der Referenzschalter muss korrekt an das Modul angeschlos-
sen sein (s. Abschnitt 4.3).

Falls Sie den Referenzschalter im Linkslauf/ccw anfahren

wollen:

» Setzen Sie den Parameter ,Funktion DI” von Kanal O auf
.Ref.schalter links/ccw”.

Falls Sie den Referenzschalter im Rechtslauf/cw anfahren

wollen:

» Setzen Sie den Parameter ,Funktion DI” von Kanal O auf
.Ref.schalter rechts/cw".

Falls Sie den Referenzschalter als Offner auswerten wollen:
» Setzen Sie den Parameter ,Invertierung” von Kanal O auf
JAktiviert”.

Falls die Referenzfahrt enden soll, sobald der Referenzschal-

ter betatigt wird:

» Setzen Sie den Parameter ,Referenzfahrt” auf ,Halt bei
Ref.schalter 0—1".

Falls die Referenzfahrt enden soll, sobald der Referenzschal-

ter ausgelost und wieder freigefahren wurde:

» Setzen Sie den Parameter ,Referenzfahrt” auf ,Halt bei
Ref.schalter 1-0".

Falls die Referenzfahrt enden soll, sobald das Bit ,Referen-

zieren” in den Prozessausgangsdaten wieder zuriickgesetzt

wird:

» Setzen Sie den Parameter ,Referenzfahrt” auf ,Halt bei Bit
Referenzieren 1-0".

Diese Einstellung eignet sich besonders, wenn Sie einen Re-

ferenzschalter verwenden, der nicht an das Schrittmotormo-

dul angeschlossen ist.

Wir empfehlen, Schalter zu entprellen, besonders
mechanische Schalter. Dazu setzen Sie den Para-
meter ,Filterzeit” des Kanals auf ,5 ms”.

2575250000/03/03.2020
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5 Inbetriecbnahme und Betrieb | Modul fiir Antriebssystem parametrieren

Modul fiir Endschalter parametrieren

Endschalter werden Uiber die geeignete Parametrierung des
Schrittmotormoduls eingebunden. Fiir eine detaillierte Be-
schreibung der einstellbaren Parameter s. Abschnitt 3.7.

Die Endschalter miissen korrekt an das Modul angeschlos-
sen sein (s. Abschnitt 4.4).

» Setzen Sie den Parameter ,Funktion DI von Kanal 4 auf
.Endschalter rechts/cw”.

» Setzen Sie den Parameter ,Funktion DI” von Kanal 5 auf
.Endschalter links/ccw”.

Modul fiir Inkrementaldrehgeber parametrieren
Ein Drehgeber wird liber die geeignete Parametrierung des

Schrittmotormoduls eingebunden. Fiir eine detaillierte Be-
schreibung der einstellbaren Parameter s. Abschnitt 3.7.

Endschalter werden vom Schrittmotormodul
immer als Offner ausgewertet.

Wir empfehlen, Schalter zu entprellen, besonders
mechanische Schalter. Dazu setzen Sie den Para-
meter ,Filterzeit” des Kanals auf ,5 ms”.

Der Drehgeber muss korrekt an das Modul angeschlossen
sein (s. Abschnitt 4.5).

» Setzen Sie den Parameter ,Funktion DI” von Kanal 4 auf
.Drehgeber Sig. A".

» Setzen Sie den Parameter ,Funktion DI von Kanal 5 auf
.Drehgeber Sig. B".

» Stellen Sie den Parameter ,Auflosung Drehgeber” auf die
Auflésung des Drehgebers ein.

Falls Sie das Nullspur-Signal des Drehgebers verwenden

wollen:

» Setzen Sie den Parameter ,Funktion DI” von Kanal 1 auf
.Nullspur”.

Falls Sie die Position des Drehgebers in den Prozessein-

gangsdaten darstellen wollen:

» Setzen Sie den Parameter ,Drehgeberfunktion” auf ,Enc.
Pos. in Prozessdaten”.

Falls Sie den Schleppfehler iberwachen und eine Fehlermel-

dung erzeugen mochten, wenn der Schleppfehler zu groR

wird:

» Setzen Sie den Parameter ,Drehgeberfunktion” auf
.Schleppfehleriiberwachung”.

» Stellen Sie den Parameter ,Vollschritte Schrittmotor/
Umdr.” auf die Schrittzahl des Schrittmotors ein.

» Stellen Sie den Parameter ,Schleppfehler” auf den maxi-
mal zulédssigen Schleppfehler ein.
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Modul fiir Jog- oder Tipp-Betrieb parametrieren

Im Jog-Betrieb verfahrt das System mit Start/Stopp-Frequenz
um eine vorgegebene Strecke in die vorgegebene Richtung,

sobald ein geeignetes Eingangssignal anliegt. Die Bewegung
wird gestoppt, sobald das System um die vorgegebene Stre-
cke verfahren ist oder eine Endlage erreicht wird.

Im Tipp-Betrieb verfahrt das System mit Start/Stopp-Fre-
quenz in die vorgegebene Richtung, solange ein geeignetes
Eingangssignal anliegt. Die Bewegung wird gestoppt, sobald
das Eingangssignal abfallt oder eine Endlage erreicht wird.
Endlagen konnen nur im Tipp-Betrieb freigefahren werden.

Jog- und Tipp-Betrieb werden liber die geeignete Parametrie-

rung des Schrittmotormoduls eingestellt. Fiir eine detaillierte
Beschreibung der einstellbaren Parameter s. Abschnitt 3.7.

Die Signalgeber fiir Jog- und Tipp-Betrieb miissen korrekt an
das Modul angeschlossen sein (s. Abschnitt 4.6).

Sie kénnen den Jog-Betrieb auch ohne externe
Signalgeber nur lber die Prozessdaten auslosen.
In diesem Fall missen Sie die Eingange nicht fur
Jog-Betrieb parametrieren.

» Setzen Sie den Parameter ,Funktion DI” von Kanal 2 auf
.Jog rechts/cw” fiir Jog-Betrieb oder auf ,Tipp rechts/cw”
fur Tipp-Betrieb.

» Setzen Sie den Parameter ,Funktion DI” von Kanal 3 auf
.Jog links/ccw” fiir Jog-Betrieb oder auf ,Tipp links/ccw”
fir Tipp-Betrieb.

Wir empfehlen, Schalter zu entprellen, besonders
mechanische Schalter. Dazu setzen sie den Para-
meter ,Filterzeit” des Kanals auf ,5 ms”.
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5 Inbetriebnahme und Betrieb | Antriebssystem steuern

b.5  Antriebssystem steuern

Nachdem Sie das Schrittmotormodul fir das Antriebssystem
parametriert haben, konnen Sie es liber die Prozessaus-
gangsdaten steuern.

Eingriff in die Steuerung!

Bei der Inbetriebnahme sind Manipulationen

an der Anlage moglich, die zu lebensgefahr-

lichen Personenschaden und zu Sachscha-

den fuhren kdnnen.

» Stellen Sie sicher, dass es nicht zum unbe-
absichtigten Anlaufen von Anlagenteilen
kommen kann!

Unbeabsichtigtes Anlaufen bei Wieder-
aufnahme der Feldbuskommunikation!
Falls die Reglerfreigabe gesetzt ist, kann der
angeschlossene Motor unbeabsichtigt anlau-
fen, wenn die Feldbuskommunikation nach
einer Unterbrechung wieder aufgenommen
wird.
» Setzen Sie in den Prozessausgangsdaten
das Bit ,Freigabe Endstufe” auf O, sobald
die Feldbuskommunikation ausfallt!

Handbuch Schrittmotormodul UR20-1SM-50W-6DI2D0-P

Referenzieren ausldsen

Durch Referenzieren wird der Referenzpunkt des Antriebssys-
tems ermittelt. Der Referenzpunkt wird ermittelt, indem ein
Referenzschalter angefahren wird.

Falls Sie einen Referenzschalter verwenden und das Modul
fiir einen Referenzschalter parametriert haben, kénnen Sie
eine Referenzfahrt liber die Prozessausgangsdaten auslosen.

» Setzen Sie ,Freigabe Endstufe” auf 1, um die Motorend-
stufe freizuschalten.
» Erzeugen Sie eine positive Flanke bei ,Referenzieren”.

Das Antriebssystem fiihrt eine Referenzfahrt in der parame-
trierten Richtung aus. Nach einer erfolgreichen Referenzfahrt
wechselt ,Status Referenzieren” in den Prozesseingangsda-
ten auf 1. AnschlieBend kdnnen Sie die aktuelle Position des
Schrittmotors oder des Drehgebers setzen.

Falls wahrend des Referenzierens kein Referenz-
schalter gefunden wird, endet die Fahrt auf einer
Endlage.
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Aktuelle Position des Schrittmotors setzen
Sie konnen die aktuelle Position des Schrittmotors liber die
Prozessausgangsdaten setzen.

» Setzen Sie ,Sollposition” auf den gewiinschten Wert.
» Erzeugen Sie eine positive Flanke bei .Istposition setzen”.

Das Modul tibernimmt den neuen Wert als aktuelle Position
des Schrittmotors.

Aktuelle Position des Drehgebers setzen
Sie kdnnen die aktuelle Position des Drehgebers liber die
Prozessausgangsdaten setzen.

» Setzen Sie ,Sollposition” auf den gewiinschten Wert.
» Erzeugen Sie eine positive Flanke bei ,Drehgeber setzen”.

Das Modul Gibernimmt den neuen Wert als aktuelle Position
des Drehgebers.

Absolut positionieren

Absolutes Positionieren ist nur moglich, wenn zuvor der Re-
ferenzpunkt des Antriebssystems durch eine Referenzfahrt
ermittelt wurde (,Status Referenzieren” in den Prozessein-
gangsdaten ist 1).

Beim absoluten Positionieren verfahrt das Antriebssystem
mit vorgegebener Geschwindigkeit von der aktuellen Positi-
on auf eine absolute Position im Verfahrbereich.

» Setzen Sie ,Sollposition” auf die absolute Sollposition
(Inkremente).

» Setzen Sie ,Sollgeschwindigkeit” auf die Zielgeschwindig-
keit (Inkremente/s).

» Setzen Sie ,Sollbeschleunigung” auf die Zielbeschleuni-
gung in (Inkremente/s?).

» Setzen Sie ,Beschleunigung” auf die gewiinschte
Beschleunigungsart (s. Abschnitt 5.8).

» Setzen Sie .Bewegungsart” auf O fiir absolutes Positionie-
ren.

» Setzen Sie ,Freigabe Endstufe” auf 1, um die Motorend-
stufe freizuschalten.

» Setzen Sie ,Bewegung” auf 1.

Das Antriebssystem verfahrt, solange ,.Bewegung” auf 1 ge-
setzt ist. Falls wahrend einer aktiven Aktion ,Bewegung” auf
0 wechselt, wird die Bewegung abgebrochen.

Das Antriebssystem verfahrt auf die Sollposition.,Status Be-
wegung” in den Prozesseingangsdaten wechselt auf 1. ,Sta-
tus Richtung” zeigt die Richtung an. Nach einer erfolgreichen
Fahrt wechselt ,Status Sollposition” in den Prozesseingangs-
daten auf 1.
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Relativ positionieren

Beim relativen Positionieren verfahrt das Antriebssystem mit
vorgegebener Geschwindigkeit von der aktuellen Position
um eine vorgegebene Strecke. Das Antriebssystem kann den
parametrierten Verfahrbereich verlassen.

» Setzen Sie ,Sollposition” auf die relative Distanz (Inkre-
mente).

» Setzen Sie ,Sollgeschwindigkeit” auf die Zielgeschwindig-
keit (Inkremente/s).

» Setzen Sie ,Sollbeschleunigung” auf die Zielbeschleuni-
gung (Inkremente/s?).

» Setzen Sie ,Beschleunigung” auf die gewiinschte
Beschleunigungsart (s. Abschnitt 5.8).

» Setzen Sie ,Bewegungsart” auf 1 fir relatives Positionie-
ren.

» Setzen Sie ,Freigabe Endstufe” auf 1, um die Motorend-
stufe freizuschalten.

» Setzen Sie ,Bewegung” auf 1.

Das Antriebssystem verfahrt, solange ,Bewegung” auf 1 ge-
setzt ist. Falls wahrend einer aktiven Aktion ,Bewegung” auf
0 wechselt, wird die Bewegung abgebrochen.

Das Antriebssystem verfahrt auf die Sollposition. ,Status Be-
wegung” in den Prozesseingangsdaten wechselt auf 1. ,Sta-
tus Richtung” zeigt die Richtung an. Nach einer erfolgreichen
Fahrt wechselt ,Status Sollposition” in den Prozesseingangs-
daten auf 1.

Bewegungsprofile abfahren

Erstellen Sie zuerst die Bewegungsprofile mit der Konfigurati-
onsanwendung. Alternativ schreiben Sie die Bewegungspro-
file Gber die Prozessdaten auf das Modul.

Sie konnen Bewegungsprofile abfahren. Ein Bewegungsprofil
ist eine vorab definierte Bewegung von der aktuellen Positi-
on. Mehrere Bewegungsprofile konnen zu komplexen Bewe-
gungsablaufen kombiniert werden.

» Setzen Sie ,Bewegungsart” auf 2 fiir Bewegungsprofile.
» Setzen Sie ,Anwahl Registerseitennummer” auf die Num-
mer der Registerseite mit dem ersten Bewegungsprofil.

» Setzen Sie ,Anwahl Datensatznummer” auf die Nummer
des Datensatzes mit dem ersten Bewegungsprofil.

» Setzen Sie ,Freigabe Endstufe” auf 1, um die Motorend-
stufe freizuschalten.

» Setzen Sie ,Bewegung” auf 1.

Das Antriebssystem verfahrt, solange ,.Bewegung” auf 1 ge-

setzt ist. Falls wahrend einer aktiven Aktion ,Bewegung” auf
0 wechselt, wird die Bewegung abgebrochen.
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Die Bewegungsprofile werden in der vorgegebenen Reihen-
folge abgearbeitet, solange ,Bewegung” auf 1 gesetzt ist.
.Rickmeldung Registerseitennummer” zeigt die Nummer der
aktuellen Registerseite. ,Rlickmeldung Datensatznummer”
zeigt die Nummer des aktuellen Datensatzes.

Jog-Betrieb iiber Prozessdaten auslosen

Im Jog-Betrieb verfahrt das System mit Start/Stopp-Frequenz
um eine vorgegebene Strecke in die vorgegebene Richtung.
Die Bewegung wird gestoppt, sobald das System um die
vorgegebene Strecke verfahren ist oder eine Endlage erreicht
wird.

» Setzen Sie ,Freigabe Endstufe” auf 1, um die Motorend-
stufe freizuschalten.

» Setzen Sie ,Sollposition” auf die relative Distanz (Inkre-
mente).

Falls Sie im Rechtslauf verfahren mochten:

» Setzen Sie ,Jog rechts/cw” auf 1.

Das Antriebssystem verfahrt im Rechtslauf mit Start/Stopp-
Frequenz um die vorgegebene Strecke.

Falls Sie im Linkslauf verfahren mochten:

» Setzen Sie ,Jog links/ccw” auf 1.

Das Antriebssystem verfahrt im Linkslauf um die vorgegebe-
ne Strecke.

Jog- oder Tipp-Betrieb iiber externen Signalgeber auslésen
Das Modul muss vorher fiir Jog- bzw. Tipp-Betrieb paramet-
riert werden.

» Setzen Sie ,Freigabe Endstufe” auf 1, um die Motorend-
stufe freizuschalten.

» Aktivieren Sie den Signalgeber an DI 3 um im Rechtslauf/
cw im Jog- bzw. Tippbetrieb zu verfahren

» Aktivieren Sie den Signalgeber an DI 4 um im Linkslauf/
ccw im Jog- bzw. Tippbetrieb zu verfahren.

Endlage freifahren
Die Signalgeber fiir Tipp-Betrieb missen korrekt an das Mo-
dul angeschlossen sein (s. Abschnitt 4.6).

Das Modul muss vorher fiir Tipp-Betrieb parametriert wer-
den.

» Setzen Sie ,Positionswechsel” auf 1.

» Setzen Sie ,Freigabe Endstufe” auf O.

» Aktivieren Sie den Signalgeber fir Tipp-Betrieb in den
entsprechenden Richtung solange, bis das Antriebssys-
tem vom Endschalter gefahren ist.
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Das Freifahren wird abgebrochen, sobald der
Signalgeber fiir Tipp-Betrieb deaktiviert wird. Falls
Sie den Signalgeber deaktivieren, wahrend der
Endschalter noch aktiviert ist, miissen Sie das
Vorgehen wiederholen.

Nachdem Sie die Endlage freigefahren haben,
mussen Sie eine Referenzfahrt ausfiihren.

5.6 Registerkommunikation iiber Prozessdaten

Verfahrregister
Sie konnen Bewegungsprofile definieren und im Verfahrre-
gister des Schrittmotormoduls speichern.

Alle Daten des Verfahrregisters werden stromausfallsicher
im EEPROM des Moduls gespeichert. Beim Start des Moduls
werden die Datensatze aus dem EEPROM in den Arbeitsspei-
cher des Moduls kopiert.

Registerseite O ist reserviert. Die Registerseiten 1 bis 15 ent-
halten jeweils 16 Datensatze.

Registerseiten

Registerseite 0  Registerseite 1 Registerseite 15

res. Datensatz 0 Datensatz 0

Datensatz 15 Datensatz 15

Ein Datensatz enthalt 10 Register. Ein Datensatz enthalt ge-
nau ein Bewegungsprofil.
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Datensatz

Register Byte Bit Beschreibung Kommentar

0 0 0..7 Datensatznummer 0..15
1 1 0..7 Starthedingung 0 = Fahren, sofort
1 = Fahren, wenn DI 0 = TRUE
2 = Fahren, wenn DI 1 = TRUE
3 = Fahren, wenn DI 2 = TRUE
4 = Fahren, wenn DI 3 = TRUE
2 2 0..7 Sollposition 2147483648 ... 2147483647
3 0..7
4 0..7
5 0..7
3 6 0..7 Sollgeschwindigkeit O ... 65535
7 0..7
4 8 0..7 Sollbeschleunigung 0 ...65535
9 0..7
5 10 0..7 Sanftanlauffaktor” 0...100 %
6 1 0 DO 0 setzen 0 = Low nach Erreichen der Sollposition

1 = High nach Erreichen der Sollposition

1 DO 1 setzen 0 = Low nach Erreichen der Sollposition

1 = High nach Erreichen der Sollposition

2 res.
3 res.
4 res.
7 5 Bewegungsart 0 = absolut, 1 = relativ
8 6 Beschleunigung 0 = konstante, 1 = lineare,
77 2 = optimale, 3 = reserviert
9 12.. 0..7 Pausenzeit 0..65535ms
13 0..7
10 14 0..3 Folgesatz 0..15=Datensatz0... 15
Datensatznummer
4.7 Folgesatz: 0 = kein Folgesatz
Registerseite 1.. 15 =Registerseite 1... 15
1" 15 0..7 res.

1) Reserviert fiir zukiinftige Firmwareversionen

Register aus dem Arbeitsspeicher lesen

» Setzen Sie ,Anwahl Registerseitennummer” auf die Num-
mer der Registerseite.

» Setzen Sie ,Anwahl Datensatznummer” auf die Nummer
des Datensatzes.

» Setzen Sie ,Anwahl Registernummer” auf die Nummer
des Registers.
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» Setzen Sie ,Register lesen oder schreiben” auf O fur Lese-
zugriff.

» Setzen Sie ,EEPROM lesen oder schreiben” auf O.

» Um den Registerzugriff auszulosen, setzen Sie ,Anforde-
rung Registerzugriff” auf 1.

.Bestatigung Registerzugriff” wechselt auf 1. ,Daten Regis-
ter-Lesezugriff” enthalt die gelesenen Daten. ,Riickmeldung
Registernummer”, ,Rliickmeldung Datensatznummer” und
.Ruckmeldung Registerseitennummer” zeigen die Adresse
des gelesenen Registers. Die Riickgabewerte werden ange-
zeigt, solange ,Anforderung Registerzugriff” auf 1 gesetzt ist.

Datensatz aus dem Arbeitsspeicher lesen
Ein Datensatz enthalt 10 Register.

» Lesen Sie nacheinander alle 10 Register des Datensatzes.

Datensatz aus dem EEPROM lesen

» Setzen Sie ,Anwahl Registerseitennummer” auf die Num-
mer der Registerseite.

» Setzen Sie ,Anwahl Datensatznummer” auf die Nummer
des Datensatzes.

» Setzen Sie ,Register lesen oder schreiben” auf O fir Lese-
zugriff.

» Setzen Sie ,EEPROM lesen oder schreiben” auf 1.

» Um den Zugriff auszulosen, setzen Sie ,Anforderung
Registerzugriff” auf 1.

Der ausgewahlte Datensatz wird aus dem EEPROM in den
Arbeitsspeicher des Moduls kopiert.

Register in den Arbeitsspeicher schreiben

» Setzen Sie ,Anwahl Registerseitennummer” auf die Num-
mer der Registerseite.

» Setzen Sie ,Anwahl Datensatznummer” auf die Nummer
des Datensatzes.

» Setzen Sie ,Anwahl Registernummer” auf die Nummer
des Registers.

» Setzen Sie ,Daten Register-Schreibzugriff auf den Wert,
den Sie in das Register schreiben wollen.

» Setzen Sie ,Register lesen oder schreiben” auf 1 fiir
Schreibzugriff.

» Setzen Sie ,EEPROM lesen oder schreiben” auf O.

» Um den Registerzugriff auszulosen, setzen Sie ,Anforde-
rung Registerzugriff” auf 1.

.Rickmeldung Registernummer”, ,Riickmeldung Datensatz-
nummer” und ,Rickmeldung Registerseitennummer” enthal-
ten die Adresse des gelesenen Registers. Die Riickgabewerte
werden angezeigt, solange ,Anforderung Registerzugriff” auf
1 gesetzt ist.
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Datensatz in den Arbeitsspeicher schreiben
Ein Datensatz enthalt 10 Register.

» Schreiben Sie nacheinander alle 10 Register des Daten-
satzes.

Datensatz in den EEPROM schreiben

» Setzen Sie ,Anwahl Registerseitennummer” auf die Num-
mer der Registerseite.

» Setzen Sie ,Anwahl Datensatznummer” auf die Nummer
des Datensatzes.

» Setzen Sie ,Register lesen oder schreiben” auf 1 fir
Schreibzugriff.

» Setzen Sie ,EEPROM lesen oder schreiben” auf 1.

» Um den Zugriff auszulosen, setzen Sie ,Anforderung
Registerzugriff” auf 1.

Der ausgewahlte Datensatz wird aus dem Arbeitsspeicher in
den EEPROM des Moduls kopiert.

5.7

Bewegungsprofile mit der Konfigurations-
anwendung erstellen

Die Beschreibungen in diesem Unterkapitel gelten
nur fur folgende Firmware-Stande:

Feldbuskoppler Version

UR20-FBC-PB-DP-V2 01.07.00
UR20-FBC-PB-DP 01.06.00
UR20-FBC-PN-IRT-V2 01.08.00
UR20-FBC-PN-IRT 01.06.00
UR20-FBC-EC, HW 02.xx.xx 01.08.00
UR20-FBC-EC, HW 01.xx.xx 01.08.00
UR20-FBC-MOD-TCP-V2 02.06.00
UR20-FBC-MOD-TCP 02.06.00
UR20-FBC-EIP, HW 02.xx.xx 02.07.00
UR20-FBC-EIP, HW 01.xx.xx 01.07.00
UR20-FBC-DN 01.06.00
UR20-FBC-CAN 01.06.00
UR20-FBC-PL 01.06.00

Die Konfigurationsanwendung des Schrittmotormoduls ist in
den u-remote Webserver integriert. Mit der Konfigurationsan-
wendung kénnen Sie:

- Bewegungsprofile vereinfacht erstellen.
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- Bewegungsprofile als Datei exportieren.
- Bewegungsprofile auf das Modul schreiben.

» Beachten Sie unbedingt auch die Gesamtdo-
kumentation im u-remote Webserver-
Handbuch (Dokument-Nr. 21122 10000).

Konfigurationsanwendung starten

» Starten Sie den Webserver.

» Offnen Sie die Komponentenansicht des Schrittmotormo-
duls, indem Sie in der Stationstibersicht auf das Schritt-
motormodul klicken.

» Klicken Sie in der Komponentenansicht auf ,Modulkonfi-
guration bearbeiten”, um die Konfigurationsanwendung
zu starten.

Konfigurationsanwendung starten

Die Konfigurationsanwendung des Schrittmotormoduls wird
gestartet.

Antriebssystem konfigurieren

Um Bewegungsprofile mit konkreten MaBen zu programmie-
ren, missen Sie zuerst das Antriebssystem unter ,Configure
drive system” konfigurieren.

» Klicken Sie auf ,Configure drive system”
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* Configure drive system

Configure

drive system Motor parameters

Motor type 2.phase unipolar stepper motor

® 2-phase bipolar stepper motor * L ¢
step angle @ 12]° V4 .
.
Program or M A
mofion profilss _ $teps per revolution 200] full steps
.
—i
—

il

_E

Number of micro steps 16)

picat 1116 step

configuration

Gear ratio

Ratio primary:secondary: 1 2|
Gear ratio: 0.5
Mechanical advantage: 2

Configure drive system

Alle Werte, die Sie unter ,Configure drive sys-
tem” eingeben, werden nur zur Berechnung der
Bewegungsprofile verwendet und nicht im Modul
gespeichert.

Fir den allgemeinen Betrieb konfigurieren Sie
das Antriebssystem, indem Sie das Modul fiir das
Antriebssystem parametrieren (s. Abschnitt 5.4).

» Geben Sie den Schrittwinkel des Schrittmotors in das
Feld .step angle ¢” ein oder geben Sie die Anzahl Voll-
schritte pro Umdrehung in das Feld ,steps per revolution”
ein.

» Geben Sie die Anzahl Mikroschritte pro Vollschritt in das
Feld ,Number of micro steps” ein.

» Geben Sie das Ubersetzungsverhiltnis des vorgeschalte-
ten Getriebes in das Feld ,Ratio primary:secondary” ein.

Falls Sie kein Getriebe verwenden, dann verwenden Sie das

Ubersetzungsverhiltnis 1:1.

» Wahlen Sie den Aktortyp unter ,Linear actuator”.

» Geben Sie die Langeneinheit ein, die Sie im Konfigurator
verwenden wollen, in das Feld ,unit” ein.

» Fillen Sie die weiteren Felder, um den Aktor zu spezifizie-
ren.

Aktortyp
Threaded rod

Spezifikation  Beschreibung

Lead length Gewindevorschub pro Umdrehung

Threads per unit Anzahl Gewindegange pro Langeneinheit

Ball screw Lead length Gewindevorschub pro Umdrehung
- . Abstand der Mittellinien zweier benachbar-
Timing beltTooth pitch ter Zahne auf dem Walzkreis
Number of teeth Zahnezahl des Treibrads
(pulley)
P.m:h circle Durchmesser des Walzkreises
circumference
Rotarv table Positions per Anzahl diskreter Positionen pro Umdre-
y revolution hung in der gewahlten Einheit
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» Uberpriifen Sie die automatisch berechneten Werte unter
.Summary” und passen Sie lhre Eingaben ggf. an.

Bewegungsprofil programmieren
» Klicken Sie auf ,Program motion profiles”.

*. Program motion profile

Abstract

On s page you wil ba configuring the dynanic bahaviour of the motor, The cament sefings wil lead 1o the shown ramps. The symbol x s for pasiin, v for velosiy,
& for aoceleraon, ok - e et Of Bcoalerdtion, P for mechanssal power, M or 1 moment of orce - 50 knévan 35 1onque 7, ! fox e and w ox rotabonal
speed.

Frogram The e of s parge 58 calculating your disired paranebers and sang il via e meniwe “upkoad confguralion’. The fadule configuralivn uses e nomalised und 1
increment = 1 mecm slep. However, you can also use values awh the urst | mm based on your previous sefings i the menus “construchen

Choose acceleration type ”

l.{’ " constant dooierabon
near acceieraticn

® senussoidal acoeksration

Continuous jerkis used to avoid resonant frecuenicies. The rsing ima of the
acosieration i often chosen 1 be 2.5 Bmes the panad of the resonance.

Set position value
cuent position o nm
The cusrii position % usd sokly for vauakbabon and doss nal affec e appicaton

Large! pastion Taar) e
o

target position 18] increments

Preview

Note that resuits il dier regarding the curent posiion assumed in Sef posiion valus™

I P

Program motion profiles

» Wahlen Sie eine Beschleunigungsart unter ,Choose acce-
leration type” (s. Abschnitt 5.8).

» Programmieren Sie das Bewegungsprofil, indem Sie in die
Felder unter ,Set position value”, ,Set velocity value”, ,Set
acceleration value” und ,Set jerk” fillen.

Unter ,Preview” konnen Sie das aktuell programmierte Bewe-

gungsprofil anschauen. Die Vorschau wird nach jeder Einga-

be aktualisiert.

» Uberpriifen Sie noch einmal unter ,Preview”, ob das
Bewegungsprofil Ihren Vorgaben entspricht.

» Geben Sie unter ,Save ramp to a register” die Seite und
den Datensatz des Verfahrregisters ein, wo das Bewe-
gungsprofil gespeichert werden soll.

» Klicken Sie auf ,Save”, um das Bewegungsprofil in die
Verfahrregistereinstellung zu speichern.

Alle Einstellungen werden erst wirksam, nach-
dem Sie auf das Modul geschrieben worden sind.

Bewegungsprofile iiberpriifen

Bewegungsprofile werden in einem Verfahrregister gespei-
chert. Sie konnen die aktuelle Verfahrregistereinstellung
Uberprifen, bevor Sie sie exportieren oder auf das Modul
schreiben.

» Klicken Sie auf ,Upload configuration”.
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Upload configuration

Export to file

‘Yeu can export the results of your cenfiguration 1o a fle en your disk

Write to module

‘You can writs this. canfiguration into the modula, It il be saved parsistently and avaliabls sven aftar A powes-cycie, But
e aware that tha conigurabon is oaly knawn by the module and wil be lost f you replac i

Preview of the registers to be written

Fage =00 2 [ Te T T s Tl Al wiiE]
Set Jo[1lz]alalsle v alolmln]z[alu]n]
Byte valuey|= | Byt description waueyy

[] 0] 0 index of this set ]
1 2] 1 move i DI 0
2 0
3 0
3 o
5 00 2. target position in inc B85535
8 0
i o 7 arget ooty in ncis 0
8 2
fli | | 8o tarpot aconlurabon 1 nss'2 20000,
1] 7] 10 Moot start facior in % 5|
1 00 [0 acbons o
12 (]
5 0 2 e tme. o
“ 00 it nexd sel 0
15 00 15 reserved [1]

Upload configuration

Unter ,Preview of the registers to be written” sehen Sie eine
Tabelle mit der aktuell gespeicherten Verfahrregistereinstel-
lung

» Um eine Seite des Verfahrregisters anzuzeigen, klicken
Sie auf die jeweilige Nummer unter ,Page”.

» Um einen Datensatz auf der ausgewahlten Seite anzuzei-
gen, klicken Sie auf die jeweilige Nummern unter ,Data
Set”.

Bewegungsprofile als Datei exportieren
Bewegungsprofile werden in einem Verfahrregister gespei-
chert. Sie konnen die aktuelle Verfahrregistereinstellung als
Datei exportieren.

» Klicken Sie auf ,Upload configuration”.

» Uberpriifen Sie die Verfahrregistereinstellung unter ,Pre-
view of the registers to be written”.

» Klicken Sie auf ,Export”, um die aktuelle Registereinstel-
lung zu exportieren.

Die aktuelle Verfahrregistereinstellung wird als ,configura-

tion_UR20-1SM-50W-6DI-2DO0.json” auf Ihrem Rechner

gespeichert.

Bewegungsprofile auf Modul schreiben
Bewegungsprofile werden in einem Verfahrregister gespei-
chert. Sie konnen die Verfahrregistereinstellung persistent
auf das Schrittmotormodul schreiben.

» Klicken Sie auf ,Upload configuration”.

» Uberpriifen Sie die Verfahrregistereinstellung unter ,Pre-
view of the registers to be written”.

» Klicken Sie auf ,Write”, um die aktuelle Registereinstel-
lung auf das Modul zu schreiben.
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Die aktuelle Verfahrregistereinstellung wird persistent auf
dem Schrittmotormodul gespeichert.

Bewegungsprofile aus Datei laden

» Starten Sie den Webserver.

» Offnen Sie die Komponentenansicht des Schrittmotormo-
duls, indem Sie in der Stationsiibersicht auf das Schritt-
motormodul klicken.

» Klicken Sie in der Komponentenansicht auf ,Modulkonfi-
guration laden”.

miiller 3£ ¥ el + "

Verfahrregistereinstellung aus Datei laden

» Wabhlen Sie die gewiinschte Datei von ihrem Rechner aus
(.json).

» Uberpriifen Sie, ob die Angaben im Dialog zum ange-
schlossenen Antriebssystem zu passen.

» Klicken Sie auf ,Hochladen”.

Verfahrregistereinstellung wird auf das Modul geschrieben.
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5.8 Beschleunigungsarten

Konstante Beschleunigung

A
j[m/s3]
a[m/s?]
v [m/s]
s[m]

il |

Ruck (j), Geschwindigkeit (v) und Weg (s) bei konstanter Beschleunigung (a)

Die Beschleunigung ist wahrend Beschleunigungs- und
Bremsvorgangen konstant.

5 Inbetriebnahme und Betrieb | Beschleunigungsarten

Lineare Beschleunigung

j[m/s%]
a[m/s?]
v [m/s]
s [m]

Ruck (j), Geschwindigkeit (v) und Weg (s) bei linearer Beschleunigung (a)

Die Beschleunigung steigt und fallt wahrend Beschleuni-
gungs- und Bremsvorgangen linear. Der Ruck ist gegentiber
konstanter Beschleunigung vermindert. Bei gleicher maxima-
ler Beschleunigung erhoht sich die Fahrzeit gegeniiber kons-
tanter Beschleunigung.
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Optimale Beschleunigung

j[m/s%]
a[m/s?]
v [m/s]
s [m]

Ruck (j), Geschwindigkeit (v) und Weg (s) bei linearer Beschleunigung (a)

Die Beschleunigung beschreibt wahrend Beschleunigungs-
und Bremsvorgangen eine sin2-Kurve. Oberschwingungen im
Ruck sind gegentuber linearer Beschleunigung vermindert.
Die Fahrzeit bei optimaler Beschleunigung entspricht der
Fahrzeit bei linearer Beschleunigung.
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5.9 Verhalten bei Unterbrechung der Span-
nungsversorgung

Fiir den Fall, dass die Spannungsversorgung unterbrochen
wird, gibt es verschiedene Szenarien.

AC

DC u

AC

DC

Unterbrechung der Spannungsversorgung

Uy interne Systemspannung

Uy Spannungsversorgung fiir Eingangsmodule

Ugr Spannungsversorgung fiir Ausgangsmodule

Uy externe Spannungsversorgung fiir die Motorendstufe

Fall 1: Spannungsversorgung U,,; ist unterbrochen
Bedingung: Uy, = AUS, Ugys = Uy = U = EIN

Reaktion: DOO und DO1 = AUS

Die interne Freigabe der Motorendstufe ist logisch ,Null”.
Das Modul meldet einen Fehler. Die aktive Bewegung wird
abgebrochen.

Fall 2: Spannungsversorgung der u-remote Station ist un-

terbrochen
Bedingung: Ugs = U, = AUS, Uy, = EIN, Uy = EIN.
Reaktion: DOO und DO1 = AUS
Die interne Freigabe der Motorendstufe ist logisch .Null”.
Das Modul meldet einen Fehler. Die aktive Bewegung wird
abgebrochen.
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Fall 3: Wiederkehr der Spannungsversorgung
Bedingung: Ugyr = Ugys = Uy = EIN, Ug; = EIN

Reaktion:  DOO und DO1 = EIN, wenn Bits gesetzt sind.
Die interne Freigabe der Motorendstufe ist logisch ,Null”.
Das Modul meldet einen Fehler. Fahrauftrage werden ver-
worfen, bis die Einschaltsequenz durchgefiihrt wurde.

Einschaltsequenz nach Spannungsunterbrechung, Span-

nungswiederkehr und nach Neustart
Bedingung: Die interne Freigabe der Motorendstufe ist lo-
gisch ,Null”.
Einschaltsequenz:
1. Das Modul meldet einen Fehler mit Bit SM_ERR_CUR
(PDE 9.6) . Schrittmotor Treiber”.

2. Setzen Sie das Freigabebit SM_AMP (PDA 9.7) ,Freigabe

Endstufe” auf O.

3. Setzen Sie das Bit SM_MOV ,Bewegung” (PDA 9.1) auf O.

4. Quittieren Sie den Fehlerzustand mit Bit SM_QUITT
(PDA 9.6) ,Quittierung Fehler Motorendstufe”.
Fahrauftrage sind jetzt wieder moglich.
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6 Prozessdaten

6.1 Prozesseingangsdaten

Prozessdaten Eingange UR20-1SM-50W-6DI2D0-P

Byte Format Bit Beschreibung Kommentar
IBO ... 1B3 Double Integer IX0.0...1X3.7  Aktuelle Position. Aktuelle Position in Inkrementen
IB4 ... 1B5 Word IX4.0..1X5.7  Aktuelle Geschwindigkeit Aktuelle Geschwindigkeit in Inkremente/s
IB6 Byte IX6.0..1X6.7 - -
IB7 Byte IX70..1X7.7 - -
1X8.0 Status DI 0 0 =Low, 1 =High
1X8.1 Status DI 1 0 =Low, 1 =High
1X8.2 Status DI 2 0 =Low, 1 =High
1X8.3 Status DI 3 0 =Low, 1 =High
188 Byte X8.4 Status DI 4 0 = Low, 1 - High
IX8.5 Status DI b 0 =Low, 1 =High
1X8.6 Status DO 0 0 =Low, 1 =High
1X8.7 Status DO 1 0 =Low, 1 =High
1X9.0 Status Referenzieren 0 = Ref-Fahrt nicht gemacht, 1 = Ref-Fahrt gemacht
1X9.1 Status Bewegung 0 = Steht, 1 = Fahrt
1X9.2 Status Richtung 0 = Rechts/cw, 1 = Links/ccw
B9 Byte 1X9.3 Status Sollposition 0 = Nicht erreicht, 1 = Erreicht
1X9.4 Verfahrbereich iiberschritten 0=Nein, 1=Ja
1X9.5 max. Beschleunigung tiberschritten 0 =Nein, 1 =Ja
1X9.6 Schrittmotor-Treiber 0=0K, 1=Fehler
1X9.7 Status Spannungsversorgung 0 = Unterspannung, 1 = 0K
1X10.0
:i}g; Riickmeldung Registernummer
IX10.3
1810 Byte 1X10.4 Verfahrsatze iibernommen 0=Nein, 1=Ja
IX10.5 Bestatigung Registerzugriff 0 = nicht bestatigt, 1 = bestétigt / giiltig
IX10.6 Register-Schreibzugriff akzeptiert 0 =Nein, 1 =Ja
IX10.7 Abbruch Register-Zugriff 0 = kein Abbruch, 1 = Abbruch
B11 Byte IX11.0...1X11.3  Riickmeldung Datensatznummer
IX11.4 .. 1X11.7  Rickmeldung Registerseitennummer
IB12...1B15 Double Word ~ 1X12.0...1X15.7  Daten Register-Lesezugriff

1) Reserviert fiir zukiinftige Firmware-Versionen
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6.2 Prozessausgangsdaten

Prozessdaten Ausginge UR20-1SM-50W-6DI2D0-P

6 Prozessdaten | Prozessausgangsdaten

Byte Format Bit Beschreibung Kommentar
Sollposition in Inkrementen oder
QB0 ... B3 Double Integer ~ 0X0.0 ... @X3.7  Sollposition Ubernahme Istposition in Inkrementen oder
Ladewert Encoder in Inkrementen
(B4 ... QB5 Word 0X4.0..0X7.7  Sollgeschwindigkeit Sollgeschwindigkeit in Inkremente/s
0B6 ... AB7 Word 0X6.0 ...0X7.7  Sollbeschleunigung Sollbeschleunigung in Inkremente/s?
0x8.0 Beschleunigung 0 = konstante, 1 = lineare,
0x8.1 2 = optimale, 3 = reserviert
0X8.2 Bewegungsart 0 = absolut, 1 = relativ,
088 Byte 0X8.3 2 = Bewegungsprofil, 3 = reserviert
0x8.4 Bewegung zeitoptimiert” 0 = deaktiviert, 1 = aktiviert
0X8.5 Positionswechsel 0=Aus, 1=Ein
0X8.6 DO 0 setzen 0 = Low, 1 =High
0x8.7 DO 1 setzen 0 = Low, 1 =High
0X9.0 Referenzieren 0 = Deaktiviert, Flanke 0-1 = Start referenzieren
0x9.1 Bewegung 0 = Deaktiviert, Flanke 0-1 = Start bewegen
0X9.2 Drehgeber setzen Flanke 0-1 = Start Ladewert Encoder laden (0X0.0 ... 0X3.7)
089 Byte 0X9.3 Istposition setzen Flanke 0-1 = Start Ladewert Position laden (0X0.0 ... 0X3.7)
0X9.4 Jog rechts/cw 0 = Deaktiviert, 1 = Jog rechts/cw
0X9.5 Jog links/ccw 0 = Deaktiviert, 1 = Jog links/ccw
0X9.6 Quittierung Fehler Motorendstufe 0 = Deaktiviert, 1 = Quittieren
0X9.7 Freigabe Endstufe 0 = Low, 1 =High
0x10.0
—gi}g; Anwahl Registernummer
0X10.3
0810 Byte X104 EEPROM lesen oder schreiben 0= nein, 1 -ja
0X10.5 -
0X10.6 Register lesen oder schreiben 0 = Lesezugriff, 1 = Schreibzugriff
ax10.7 Anforderung Registerzugriff 0=,1=
0B11 Byte 0X11.0..0X11.3 Anwahl Datensatznummer 0..15=Datensatz 0 ... 15
0X11.4..0X11.7 Anwahl Registerseitennummer 1..15 =Registerseite 1... 15
0B12..0B15  Double Word  0X12.0..0X15.7 Daten Register-Schreibzugriff

1) Reserviert fiir zukiinftige Firmware-Versionen

2575250000/03/03.2020 Handbuch Schrittmotormodul UR20-1SM-50W-6DI2D0-P Weidmiiller 3¢ 39



6.3 Kopplerabhingige Datenbreiten

Kopplerabhangige Datenbreiten UR20-1SM-50W-6DI2D0-P

6 Prozessdaten | Kopplerabhangige Datenbreiten

Best.-Nr. Koppler Konfiguration Parameter Diagnose Prozessdaten
Eingang Ausgang
Byte Byte Byte Byte Byte
1334870000  UR20-FBC-PB-DP 3 24 47 16 16
1334880000  UR20-FBC-PN-IRT 4 25 47 17 17
1334930000  UR20-FBC-MOD-TCP -0 -0 " 16 16
2476450000  UR20-FBC-MOD-TCP-V2 -0 -0 -0 16 16
1334910000  UR20-FBCEC 4 -2 47 17 16
1334920000  UR20-FBCEIP 4 21 47 16 16
1334900000  UR20-FBC-DN 4 21 47 16 16
1334890000  UR20-FBCCAN 2 -2 47 16 16
1334940000  UR20-FBC-PL 2 = 47 16 16
1) Beachten Sie die Hinweise in der Detailbeschreibung der Modbus-TCP-Feldbuskoppler (s. Abschnitt 5.4 im u-remote IP20 Handbuch).

2) Jeder Parameter wird einzeln mit einem SDO-Transfer (Service Daten Objekte) iibertragen. Deshalb gibt es keine Mengenbegrenzung, allerdings verlangert jeder iibertragene Parameter das Hochfahren der Station.
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1 Diagnose und Storungshehebung

11

Diagnosedaten

Diagnosealarme kdnnen tber den Parameter ,Diagnosealar-

me” aktiviert werden.

Diagnosedaten UR20-1SM-50W-6DI2D0-P

Name Byte

Bit

Beschreibung
Module error

Default

o

Internal error

External error

Fehlerindikator 0

Channel error

Error

Power supply fault

Reserved

Parameter error

OoOlN o wnNn — o

N | —

Module Type  0x08

Modultyp 1

Reserved

Reserved

Reserved

~N oo |w

Reserved

Fehlerbyte 2 2

Reserved

oo

N |~

Reserved

Reserved

Communication fault

Fehlerbyte 3 3

Reserved

Vin error

Vout error

Kanaltyp 4

Channel type 0x7D

OO0 |mO|m—=—mOOCOOCIO|IOC|IOC

o

—_

—_

—_

—_

Reserved

Diagnosenbits
pro Kanal

Number of diagnostic bit
per channel

Lo Oo—

Anzahl Kanale 6

—_
o

Reserved

o

Error at channel 8

Kanalfehler 8

Error at channel 9

Reserved

Reserved

Fehler Kanal 0 "

Fehler Kanal 7 18

Reserved
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Diagnosedaten UR20-1SM-50W-6DI2DO0-P

Name Byte Bit Beschreibung Default
0  Overtemp shutdown 0
1 Overcurrent Ch A 0
2 Overcurrent Ch B 0
3 Undervoltage Lockout 0

Fehler Kanal 8 19 4 Acceleration exceeded 0
5  Velocity exceeded 0
6  Contouring error exceeded 0
7 Traversing range exceeded 0

Fehler Kanal 9 20

0..7 Reserved 0

Fehler Kanal 31 42

Zeitstempel 4346 time stamp [ps] (32bit)

1.2 Fehler im Schrittmotor-Treiber quittieren

Das Prozessdatum ,Schrittmotor-Treiber” signalisiert Fehler
des internen Schrittmotor-Treibers. Ein Fehler im Schrittmo-
tor-Treiber kann folgende Ursachen haben:

- Abschaltung wegen Ubertemperatur

- Uberstromschutz ausgelost

= Kurzschluss erkannt

Sie konnen diese Fehler quittieren.

» Setzen Sie ,Quittierung Fehler Motorendstufe” auf 1.

Weidmiiller 3¢ a1



1 Diagnose und Storungsbehebung | LED-Anzeigen und Storungsbehebung

1.3  LED-Anzeigen und Storungshehebung

LED Status Empfohlene MaBnahme

Status-LED griin: Kommunikation auf Systembus -

rot: Storungsmeldung

— Fehler in der Versorgungsspannung Eingangsstrompfad = Modul auf richtiges Einrasten priifen
= Kommunikationsfehler auf Systembus - Versorgungsspannung priifen
— Diagnosemeldung: Parametrierte Grenzen beim Verfahren = Parameter und Verfahrbereiche kontrollieren und bei
iiberschritten (Geschwindigkeit, Beschleunigung, Bedarf anpassen
Verfahrbereich)
Kanal-LED 1.1 gelb: Eingang 0 aktiv -
14 gelb: Eingang 1 aktiv -
2.1 gelb: Eingang 2 aktiv -
24 gelb: Eingang 3 aktiv -
3.1 gelb: Eingang 4 aktiv -
34 gelb: Eingang 5 aktiv -
4.1 gelb: Ausgang 0 aktiv -
44 gelb: Ausgang 1 aktiv -
7.1 gelb: Phase A aktiv -
12 rot: Fehler Phase A
= Kurzschluss der Endstufe = Kurzschluss beseitigen
- Schrittmotor-Endstufe thermisch (iberlastet = Derating-Kurven in den technischen Daten beachten
13 gelb: Phase B aktiv -
14 rot: Fehler Phase B
= Kurzschluss der Endstufe = Kurzschluss beseitigen
- Schrittmotor-Endstufe thermisch iiberlastet = Derating-Kurven in den technischen Daten beachten
8.1 griin: externe Versorgungsspannung 0K -
8.2 rot: Fehler externe Versorgungsspannung
— Spannungshéhe ist auRerhalb des erlaubten Bereichs — externe Versorgungsspannung priifen
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8 Demontage und Entsorgung

8.1 u-remote-Modul demontieren

8.2 uremote-Modul entsorgen

Explosionsgefahr!

» Stellen Sie vor Beginn der Arbeiten sicher,
dass keine explosionsfahige Atmosphare
herrscht!

ACHTUNG

Die Produkte der u-remote-Reihe unterliegen

der WEEE (EU-Richtlinie 2012/19/EU), wel-

che die Riicknahme und das Recycling von

Elektro- und Elektronikgeraten regelt.

» Stellen Sie sicher, dass die demontierten
Produkte fachgerecht entsorgt werden!

Gefahrliche Berithrungsspannung!

» Fuhren Sie Montage- und Verdrahtungsar-
beiten nur im spannungsfreien Zustand
aus.

» Stellen Sie sicher, dass der Montageort
spannungsfrei ist!

Bevor Sie ein einzelnes Modul demontieren kdnnen, miissen

Sie alle Module rechts dieses Moduls ebenfalls demontieren.

Entfernen Sie alle Kabel und Leitungen.

Entfernen Sie alle Endwinkelmarkierer (falls vorhanden).
Lésen Sie die Befestigungsschraube am rechten Endwinkel.
Schieben Sie den Endwinkel mit der Abschlussplatte
nach rechts und nehmen Sie beide von der Tragschiene
ab.

vVvyyvyy

Nun kénnen Sie die Module demontieren, entweder einzeln
oder in Gruppen von drei bis vier Modulen.

» Dricken Sie alle Losehebel einer Modulgruppe in Rich-
tung der Montageplatte, sodass sie einrasten.

» Schieben Sie die Modulgruppe nach rechts und nehmen
Sie sie von der Tragschiene ab.

» Verfahren Sie ebenso mit allen weiteren Modulen bzw.
Modulgruppen.

» Beachten Sie die Hinweise zur fachgerechten Entsorgung.

2575250000/03/03.2020
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Sie kdnnen alle u-remote-Produkte nach Ende ihres Lebenszy-

klus an Weidmiiller zuriickgeben, wir sorgen fir die fachge-

rechte Entsorgung. Dies gilt auch fiir Lander auRBerhalb der

Europaischen Union.

» Senden Sie die Produkte bitte sachgerecht verpackt an
lhre zustandige Vertriebsgesellschaft.

Die Adresse lhrer zustdandigen Landervertretung finden Sie
im Anhang und auf der Weidmiller Website.
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Als erfahrene Experten unterstiitzen wir unsere Kunden und Partner auf der ganzen
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