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Das Wichtigste zuerst

Wir bedanken uns flr das Vertrauen, das Sie unserem Produkt entgegenbringen.

Die vorliegende Betriebsanleitung dient der Ubersicht von technischen Daten und
Eigenschaften.

Bitte lesen Sie vor Einsatz des Produktes diese Bedienungsanleitung.
Bei Ruckfragen wenden Sie sich bitte an lhren nachsten SSD Drives - Ansprechpartner.

Der nicht sachgemalRe Einsatz des Produktes im Zusammenhang mit lebensgefahrlicher
Spannung kann zu Verletzungen fuhren.

Des Weiteren kénnen dadurch Beschadigungen an Motoren oder Produkten auftreten.
Bericksichtigen Sie deshalb bitte unbedingt unsere Sicherheitshinweise.

Sicherheitshinweise

Wir gehen davon aus, dass Sie als Fachmann mit den einschlagigen Sicherheitsregeln,
insbesondere nach VDE 0100, VDE 0113, VDE 0160, EN 50178 den
Unfallverhttungsvorschriften der Berufsgenossenschaft und den DIN-Vorschriften
vertraut sind und mit ihnen umgehen kdnnen.

Weiterhin sind die Bestimmungen nach den relevanten europaischen Richtlinien
einzuhalten.

Je nach Einsatzart sind weitere nationale Normen, wie z. B. UL, DIN zu beachten.
Wenn der Einsatz unserer Produkte im Zusammenhang mit Komponenten anderer
Hersteller erfolgt, sind auch deren Betriebsanleitungen unbedingt zu beachten.
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550 Allgemein
BRIvEs - 630 Programmiersprache BIAS 1

630 Programmiersprache “BIAS*
1.0 Einleitung

Die Programmiersprache “BIAS*

Bedienersprache fur intelligente Antriebs — Steuerungen

wurde entwickelt um die Programmierung komplexer und doch Ubersichtlicher Programme zu ermdglichen.
Dazu wurden die BIAS-Befehle entsprechend ihrer Funktion in die folgenden 12 Befehlsgruppen
untergliedert:

Fahrbefehle

Fahrbefehle + Parameter

Parameterbefehle

"Parameter aus Variablen” - Befehle

"Parameter in Variablen” - Befehle

Steuerbefehle

Merkerbefehle

Ein-/ Ausgangsbefehle

Variablenbefehle

. Mathematikbefehle 1

0. Mathematikbefehle 2

1. FlieBkommabefehle

S20oNooORWON2O

BIAS - Befehlsiibersicht

Ab der Softwareversion 5.10 besteht bei den Geraten der 630 Serie in den zusatzlichen Befehlsgruppen 9 -
11 die Moglichkeit Rechenoperationen speziell fir die Online- Berechnung von Synchronprofilen zu
programmieren. Weitere Informationen finden sie im Handbuch Motion-Control (UL:10.6.7).

Sie haben mit diesen Befehlen die Mdglichkeit den geforderten Maschinenablauf in Schrittketten zu
programmieren. Die GroRRe eines Programms ist auf maximal 1500 BIAS-Befehle begrenzt. Die Erstellung
der Programme erfolgt mit der EASYRIDER-Software am PC und kann mittels serieller Kommunikation in
den Regler Ubertragen werden.

Wenn Sie das BIAS-Programm mit der EASYRIDER Oberflache erstellen, stehen lhnen Sprunglabel ,
Kommentare und eine Einheit fir die Positionsvorgaben zur Verfiigung.

Eine weitere Moglichkeit ist die Programmierung bzw. das Senden und die Steuerung des BIAS-Programms
Uber einen Feldbus. Die daflr erforderliche Befehlskodierung ist in den Befehlsbeschreibungen dargstellt
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Allgemein
1 630 Programmiersprache BIAS a0

1.1 Programmaufbau

Ein BIAS-Programm besteht aus 3 grundlegenden Speicherbereichen.
1. Die Programmdefinition:
enthalt alle Definitionen zum Start und der Abarbeitung eines BIAS-Programmes,
die Eingaben zur Definition einer Einheit fiir die Positionsvorgabe und die notwendigen Konfigurationen
der Ein- und Ausgange.
2. Der Befehlsspeicher:
enthalt bis zu 1500 BIAS-Befehle.
Die Synchronparameter
enthalten die Definitionen fir die 16 Synchronprofilbldcke und die 2048 Stitzstellen.

I Synchronparameter
[ Programmdefinition ] 0 Springe UP_D
N 1 Springe UP_1
Programmbeginn 2  Springe UP_2

Programmreaktionen

Einheiten 63 Springe UP_63
erweiterte Konhguration

1499 Programmende

Alle 3 Speicherbereiche sind zusammengefasst als ein BIAS-Programm zu verwalten.

In der DOS-Version der EASYRIDER Software hat die Datei die Erweiterung *.ASB.

In der EASYRIDER fur Windows Software ist die Dateierweiterung *.WBD

In der EASYRIDER fur Windows Version kdnnen mit der DOS Version erstellte Programme (*.ASB)
eingelesen werden.

Beim Abspeichern der Programme wird dann in die Windowsversion (*.WBD) konvertiert.

Die DOS-Version vom EASYRIDER ist nicht in der Lage *.WBD Dateien einzulesen !!

1.2 Abarbeitung eines BIAS-Programms

In der Betriebsart 5 "Lageregelung mit BIAS-Abarbeitung” wird nach der Aktivierung der Reglerendstufe die
BIAS-Abarbeitung gestartet.

Der erste auszufuhrende BIAS-Satz wird in der BIAS-Programmdefinition (Parameter "Programmbeginn”)
festgelegt.

Anschlief3end arbeitet der Regler sequentiell jeden Fahrkurvengeneratorzyklus einen BIAS-Befehl ab.
Erreicht die BIAS-Abarbeitung einen Fahrbefehl kann dieser durch die Low-High-Flanke des Starteingangs
gestartet werden.

Serie Eingang Konfiguration
635/ 637/637+/637f: X10.11 "Starteingang BIAS” (Funktion 0)
631: X10.9 “Starteingang” (Funktion 3)

Alternativ dazu werden Fahrbefehle gestartet, wenn tber den BIAS-Befehl "Starte_Achse” vor dem
Fahrbefehl die Startkennung gesetzt wird.

Nach erfolgtem Start werden die folgenden Satze abgearbeitet.

Folgt nach einem Fahrbefehl der Befehl "Warte_auf Position erreicht” wird erst nach Erreichen der
Zielposition mit der Satzabarbeitung fortgefahren.

Reglertyp Fahrkurvengeneratorzyklus
631/635/637 1,899ms
637+/637f 0,844ms
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Allgemein
D 630 Programmiersprache BIAS 1

1.3 Abarbeitung eines SPS-Programms

Parallel zu der sequentiellen Abarbeitung des BIAS-Programms kann ein zyklisches SPS-Programm fiir
Ubergeordnete Uberwachungsaufgaben gestartet werden.

Der Start des SPS-Programms erfolgt mit der Abarbeitung des BIAS-Befehls "SPS-Programm”.

Nach der Aktivierung des SPS-Programms werden die ab der angegebenen Satznummer programmierten
SPS-Befehle abgearbeitet.

Der Befehl "Programmende, Modus = 0 ” innerhalb eines SPS-Programms bewirkt den Riicksprung zum
Start des SPS-Programmes.

Der Regler arbeitet sequentiell jeden Fahrkurvengeneratorzyklus ein SPS-Befehl ab.

In der BIAS-Programmdefinition (Parameter "Programmreaktion SPS-Programm”) kann die Reaktion des
SPS-Programms auf die Deaktivierung der Endstufe eingestellt werden. Damit ist es moglich das SPS-
Programm auch wahrend der Deaktivierung des Reglers weiter abarbeiten zu lassen.

Wird in diesem Modus der Befehl “SPS -Programm ...“ auf der 1. Zeile der BIAS- Programmabarbeitung
programmiert, so lauft das SPS - Programm auch ohne Aktivierung des Reglers an.

Innerhalb eines SPS-Programmes sind nicht alle BIAS-Befehle erlaubt.

In der Befehlsubersicht in Kapitel 3 sind die erlaubten Befehle aufgelistet.
Eine Uberprifung der erlaubten Befehle erfolgt erst zum Zeitpunkt der Programmausfiihrung auf dem
Regler!

Reglertyp Fahrkurvengeneratorzyklus
631/635/637 1,899ms
637+/637f 0,844ms

1.4 Abarbeitung eines Mathematik-Programms

Parallel zu der sequentiellen Abarbeitung des BIAS-Programms und/oder SPS-Programmes kann eine 3.
Task als Mathematik-Programm fiir ilbergeordnete Berechnungsfunktionen gestartet werden.

Der Start des Mathematik-Programms erfolgt mit der Abarbeitung des BIAS-Befehls
"Mathematik-Programm”.

Nach der Aktivierung des Mathematik-Programms werden die ab der angegebenen Satznummer
programmierten Mathematik-Befehle abgearbeitet.

Der Befehl "Programmende Modus = 0” innerhalb eines Mathematik - Programms bewirkt den Riicksprung
zum Start des Mathematik-Programmes.

Der Befehl "Programmende Modus = 3" beendet das Mathematik-Programm.

Die Abarbeitung der Mathematikbefehle erfolgt in der interruptfreien Rechenzeit des Reglers.

Bei einer Standardanwendung werden etwa 10 Befehle in 2ms bearbeitet.

In der BIAS-Programmdefinition (Parameter "Programmreaktion Math-Programm”) kann die Reaktion des
Mathematik-Programms auf die Deaktivierung der Endstufe eingestellt werden. Damit ist es mdglich das
Mathematik-Programm auch wahrend der Deaktivierung des Reglers weiter abarbeiten zu lassen.

Wird in diesem Modus der Befehl “ Mathematik -Programm ...“ auf der 1. Zeile bzw. 2. Zeile (falls SPS-
Programm auf 1. Zeile) der BIAS- Programmabarbeitung programmiert oder auf der Zeile 0 des BIAS-
Programmes, so lauft das Mathematik - Programm auch ohne Aktivierung des Reglers an.

10-06-05-D-V0304.doc Software - Handbuch Typ: BIAS
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1.5 BIAS-Beispielprogramme

550

DRIVES

Die Beispielprogramme koénnen in der EASYRIDER Software im BIAS - Editor im Menue ,Datei” unter dem

Menuepunkt , BIAS-Beispiel laden” aufgerufen werden.

1. BIAS-Applikationsbeispiel: Reversierbetrieb freie Motorwelle

Erklarung: 1. Absolutpositionierung auf die Position 16384 Inkremente
2. Wartezeit von 1 Sekunde
3. Absolutpositionierung auf die Position O Inkremente
Dateiname: BSP_001.wbd
Voraussetzungen: Betriebsart 5 ("Lageregelung mit BIAS-Abarbeitung”)

v
min ! 1.
Y
100 .. a
1

0

Programmlisting

* 1IN Achtung !!I* Das Programm flihrt zu automatischen Bewegungen der Achse !

PROG_START:
*  Startpunkt des BIAS-Programms nach jeder Aktivierung der Endstufe
0 Istposition1=0 INKR

Definition des Verfahrprofils fur die 1. Positionierung

Beschleunigung =5000 min-1/s

Definition der Beschleunigungsrampe a+
Geschwindigkeit =100 min-1

Definition der Maximalgeschwindigkeit v
Verzdégerung =2500 min-1/s

Definition der Verzdégerungsrampe a-

Weg = 16384 INKR

Definition der 1. Zielposition in Inkrementen

* W * N * =

* % N

Starte Achse

Starterlaubnis erteilen (Startkennung setzen)
Fahre Position, AchsNr. =0, Ziel =0

1. Positionierung als Absolutpositionierung starten

* * O) * O

Warte auf Pos. erreicht

BIAS-Abarbeitung bis zum Erreichen der Zielposition unterbrechen
Warte Zeit 1000 ms

Wartezeit (t1) von 1000 ms

*

*  * 00

* Definition des Verfahrprofils fir die 2. Positionierung
9 Weg =0 INKR

10 Starte Achse

*  Starterlaubnis erteilen (Startkennung setzen)

11 Fahre Position, AchsNr. =0, Ziel =0

* 2. Positionierung als Absolutpositionierung starten

12 Warte auf Pos. erreicht

*  BIAS-Abarbeitung bis zum Erreichen der Zielposition unterbrechen
13 Programmende, Modus 0

*  Definition der 2. Zielposition, die Definitionen fur die Beschleunigungsrampe, die Maximalgeschwindigkeit
* und/oder die Verzégerungsrampe werden nicht verandert, sie behalten also ihre Werte und Giiltigkeit.

*  BIAS-Abarbeitung am Programmbeginn fortflihren (auf dem Satz 0, oder am Label "PROG START")

10 Software - Handbuch Typ: BIAS
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2. BIAS-Applikationsbeispiel: Vorschub freie Motorwelle
Erklarung: 1. Relativpositionierung in positiver Richtung um 100000 Inkremente
2. Wartezeit von 1 Sekunde
3. Relativpositionierung in positiver Richtung um 32700 Inkremente
Dateiname: BSP_002. wbhd
\Voraussetzungen: Betriebsart 5 ("Lageregelung mit BIAS-Abarbeitung”)

W

¥l
1000 4+ a- 2
t i -
ﬂ T T T -'t
Programmlisting
* M Achtung ! * Das Programm fiihrt zu automatischen Bewegungen der Achse !

*

PROG_START:
* Definition des Verfahrprofils fiir die 1. Positionierung
0 Beschleunigung =5000 min-1/s
*  Definition der Beschleunigungsrampe a+
1 Verzégerung =2500 min-1/s
* Definition der Verzdégerungsrampe a-
Start_Pos:
2 Geschwindigkeit = 1000 min-1
Definition der Maximalgeschwindigkeit v1
Weg = 100000 INKR
Definition der 1. Zielposition in Inkrementen (bei hoher Resolverauflésung ca. 6,1 Motorumdrehungen)

* W

*

Starte Achse

Starterlaubnis erteilen (Startkennung setzen)
Fahre Kettenposition, AchsNr. =0, Ziel =0

1. Positionierung als Relativpositionierung starten

Warte auf “Pos. erreicht”

BIAS-Abarbeitung bis zum Erreichen der Zielposition unterbrechen
Warte Zeit 1000 ms

zusatzliche Wartezeit von 1000 ms einfiigen

Definition des Verfahrprofils fir die 2. Positionierung
Weg = 32700 INKR
Definition der 2. Zielposition (bei hoher Resolverauflésung ca. 2 Motorumdrehungen)
Geschwindigkeit =250 min-1
Definition der Maximalgeschwindigkeit v2

I o RO KO0 O* F A~y FO) O* FQO1 O*N

0 Starte Achse
Starterlaubnis erteilen (Startkennung setzen)
11 Fahre Kettenposition, AchsNr. =0, Ziel =0
* 2. Positionierung als Relativpositionierung starten
12 Warte auf “Pos. erreicht”
*  BIAS-Abarbeitung bis zum Erreichen der Zielposition unterbrechen
13 Springe Start_Pos
*  BIAS-Abarbeitung am Label "Start_Pos" fortfiihren

*

10-06-05-D-V0304.doc Software - Handbuch Typ: BIAS
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Erklarung: 1. Referenzfahrt (Sensor + folgendem Nullimpuls in negativer Richtung)

IDateiname: BSP_003. wbd
Voraussetzungen: Betriebsart 5 ("Lageregelung mit BIAS-Abarbeitung”)

3.1 BIAS-Applikationsbeispiel: Lineareinheit 635/637

2. Absolutpositionierung auf die Position P2 (25 mm)

3. Start nach externem Signal (Low-High-Flanke Eingang X10.11) auf die Position P3 (125 mm)
4. Start nach externem Signal (Low-High-Flanke Eingang X10.11) auf die Position P2 (25 mm)
5. Weiter mit 3.

Starteingang X10.11 verdrahten und mit Funktion O (Starteingang BIAS) konfigurieren
Referenzsensor (1) verdrahtet auf X10.24 und Konfiguration X10.24 mit Funktion 1 (Ref.sensor)}

Spindelantrieb mit . 150 mm o
Steigung =1,25mm i" 1 'i
Gesamtlange = 150 mm [

1 = Referenzsensor —b

P1 = Referenzposition {}

P2 = Zielposition 1 ! ! : 1.25 mm
P3 = Zielposition 2 P1 P2 p3 =

Programmlisting

* 1l Achtung I!!

* Das Programm fiihrt zu automatischen Bewegungen der Achse !

* Notwendige Eingaben fir die Einheit " mm" in den BIAS-Definitionen Einheit (Regler)
* Zahnezahl Abtrieb = 100;  Z&hnezahl Antrieb = 100 (Ubersetzung 1:1)

* hohe Geberauflésung = J (16384 Inkremente / Motorumdrehung)

* Weg pro Abtriebsumdrehung = 1.25 (Spindelsteigung)

* Anzeigetext der Einheit =mm

PROG_START:

* Definition des Verfahrprofils fiir die Referenzfahrt P1

0 Beschleunigung =2000 min-1/s

1 Verzégerung =2000 min-1/s

2 Starte Achse

3 Fahre Referenz; Modus = 11; v=100 min-1,s=0 mm

* Modus 11 = Low-High Flanke Referenzsensor + folgende Resolvernullstellung in negativer Richtung +

automatische Richtungswahl
4  Warte auf Pos. erreicht
* Referenzfahrt beendet

*

Pos_Loop:
* Definition des Verfahrprofils fur die 1. Positionierung P2 (25 mm)
Beschleunigung = 25000 min-1/s
Verzégerung =15000 min-1/s
Fahre Position; v =2500 min-1, s=25 mm
Starterlaubnis wird ber Low-High Flanke X10.11 erteilt
Warte auf “Pos. erreicht”
1. Positionierung P2 beendet

*00 *~N O O

* Definition des Verfahrprofils fur die 2. Positionierung P3 (125 mm)
9 Beschleunigung =5000 min-1/s

10 Verzégerung =5000 min-1/s

11 Fahre Position; v =1500 min-1,s =125 mm

12 Warte auf “Pos. erreicht*”

* 2. Positionierung P3 beendet

13 Spring_;e Pos Loop

12
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I 3.2 BIAS-Applikationsbeispiel: Lineareinheit 631
Erklarung: 1. Referenzfahrt (Sensor + folgendem Nullimpuls in negativer Richtung)
2. Absolutpositionierung auf die Position P2 (25 mm)
3. Start nach externem Signal (Low-High-Flanke Eingang X10.11) auf die Position P3 (125
fmm)
4. Start nach externem Signal (Low-High-Flanke Eingang X10.11) auf die Position P2 (25 mm)
5. Weiter mit 3.
[Dateiname: B631_003. wbhd
\Voraussetzungen: Betriebsart 5 ("Lageregelung mit BIAS-Abarbeitung”)

Starteingang X10.9 verdrahten und mit Funktion O (Starteingang BIAS) konfigurieren
Referenzsensor (1) verdrahtet auf X10.8 und Konfiguration X10.8 mit Funktion 1 (Ref.sensor)

Spindelantrieb mit . 150 mm o
Steigung  =1,25mm i“ 1 '“
Gesamtlange =150 [
mm ‘ +

! —b
1 = Referenzsensor {} :
P1 = Referenzposition : ! 1.25 mm
P2 = Zielposition 1 P1i p2 pP3 =i
P3 = Zielposition 2

Programmlisting

* 1l Achtung I!!

* Das Programm fuhrt zu automatischen Bewegungen der Achse !

* Notwendige Eingaben flr die Einheit " mm" in den BIAS-Definitionen Einheit (Regler)
* Zahnezahl Abtrieb = 100;  Zahnezahl Antrieb = 100 (Ubersetzung 1:1)

* hohe Geberaufldsung = J (16384 Inkremente / Motorumdrehung)

* Weg pro Abtriebsumdrehung = 1.25 (Spindelsteigung)

* Anzeigetext der Einheit =mm

PROG_START:

* Definition des Verfahrprofils fiir die Referenzfahrt P1

0 Beschleunigung =2000 min-1/s

1 Verzdgerung =2000 min-1/s

2 Starte Achse

3 Fahre Referenz; Modus =11; v=100 min-1,s =0 mm

* Modus 11 = Low-High Flanke Referenzsensor + folgende Resolvernulistellung in negativer Richtung +
4

automatische Richtungswahl

Warte auf “Pos. erreicht”
Referenzfahrt beendet

Pos_Loop:

*N O O

* Definition des Verfahrprofils fir die 1. Positionierung P2 (25 mm)
Beschleunigung = 25000 min-1/s
Verzégerung = 15000 min-1/s
Fahre Position; v =2500 min-1, s=25 mm
Starterlaubnis wird iber Low-High Flanke X10.11 erteilt

8 Warte auf “Pos. erreicht”
* 1. Positionierung P2 beendet

*

* Definition des Verfahrprofils fir die 2. Positionierung P3 (125 mm)
9 Beschleunigung =5000 min-1/s

10 Verzégerung =5000 min-1/s

11 Fahre Position; v =1500 min-1, s =125 mm

12 Warte auf Pos. erreicht

* 2. Positionierung P3 beendet

13 Springe Pos Loop

10-06-05-D-V0304.doc Software - Handbuch Typ: BIAS
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4.1 BIAS-Applikationsbeispiel: Elektronisches Getriebe 635/637/637+/637f
Erkléarung: 1. Positionssynchrones Fahren zum externen Inkrementalgeber (o)
solange der Eingang X10.11 aktiv (1) ist.
Dateiname: BSP_004. whd

Voraussetzungen:  Betriebsart 5 ("Lageregelung mit BIAS-Abarbeitung”)
Eingang X10.11 konfiguriert mit der Funktion 3 (BIAS-Eingang 11)
X40-AnschluB als Inkrementaleingang konfiguriert

\\__ﬁ\

= M AS ]
o
t o
o A Motor
| A O Motor
= o t

Programmlisting

* 1IN Achtung !!!

* Notwendige E/A - Konfigurationen (BIAS-Definitionen Konfiguration)

* Eingang X10.11 Funktion 3 (BIAS-Eingang 11)

* X40-Modus 1 (Inkrementaleingang)

* X40-Auflésung entsprechend dem externen Geber (8192 Inkremente / Umdrehung)

PROG_START
0 Wenn Eingang 11 == 0 dann Springe PROG_START
1 Weg =0INKR
* Deaktivierung der Synchronlauffunktion *Formatiberwachung”
2 Starte Achse
3 Fahre Synchron; Koppelfaktor = 0.5
AS1 AS2 S2 4096

*  Forderung: At At g1=8192; s2 = 4096; Koppelfaktor= S 8192 =g 5
FAHRE:

4  Wenn Eingang 11 == 1 dann Springe FAHRE

5 Stoppe Achse; Modus =1 a-=5000 min/s

6 Programmende, Modus 0
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4.2 BIAS-Applikationsbeispiel: Elektronisches Getriebe 631
Erklarung: 1. Positionssynchrones Fahren zum externen Inkrementalgeber (o)
solange der Eingang X10.11 aktiv (1) ist.

Dateiname: B631_004. wbhd

VVoraussetzungen:  Betriebsart 5 ("Lageregelung mit BIAS-Abarbeitung”)

Eingang X10.8 konfiguriert mit der Funktion 3 (BIAS-Eingang 8)
X40-Anschlul als Inkrementaleingang konfiguriert

\\__ﬁ\

o ~ox

A Motor

Motor

Programmlisting

* 1! Achtung I!!

* Notwendige E/A - Konfigurationen (BIAS-Definitionen Konfiguration)

* Eingang X10.9 Funktion 3 (BIAS-Eingang 11)

* X40-Modus 1 (Inkrementaleingang)

* X40-Aufldsung entsprechend dem externen Geber (8192 Inkremente / Umdrehung)

PROG_START

0 Wenn Eingang 8 == 0 dann Springe PROG_START

1 Weg =0INKR

* Deaktivierung der Synchronlauffunktion "Formatiiberwachung”
2 Starte Achse

3 Fahre Synchron; Koppelfaktor = 0.5

Asi _ Asz sz _ 4096

*  Forderung: At At s1=28192; s2 = 4096; Koppelfaktor = st 8192 0,5
FAHRE:

4 Wenn Eingang 8 == 1 dann Springe FAHRE

5 Stoppe Achse; Modus =1 a-=5000 min/s

6 Programmende, Modus 0
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4.3 BIAS-Applikationsbeispiel: Elektronisches Getriebe 637f
1. Positionssynchrones Fahren zum externen Inkrementalgeber (o)
solange der Eingang X10.11 aktiv (1) ist.

Dateiname: BSP_004f.wbd

\Voraussetzungen:  Betriebsart 5 ("Lageregelung mit BIAS-Abarbeitung”)
Eingang X10.11 konfiguriert mit der Funktion 3 (BIAS-Eingang 11)

X40-AnschluB als Inkrementaleingang konfiguriert

Erklarung:

A Motor

Motor

o ~ox
=
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Programmlisting
* 4. BIAS-Applikationsbeispiel: Elektronisches Getriebe 637f
* 1 Achtung I!!
* Notwendige E/A-Konfigurationen (BIAS-Definitionen Konfiguration)
* Eingang X10.11 Funktion 3 (BIAS-Eingang 11)
* X40-Modus 1 (Inkrementaleingang)
* X40-Auflésung entsprechend dem externen Geber
ProgStart:
0 Istposition1=0 INKR
1 Istposition2=0 INKR
2 Modus 8 =1
3 Unterprogramm Para_Sync
4 Lade Parametersatz 1 = [Variable [23 ]]*ZeigerVar10 *
5 Wenn Eingang 11 ==0dann Springe ProgStart
6 Starte Achse
7 Fahre Synchron; AchsNr.=1 ,Ziel= 1 , Leitwert=1
FAHRE:
8 Wenn Eingang 11 ==1 dann Springe FAHRE
9 Stoppe Achse; Modus =1; AchsNr.=1
10 Modus 8 =0
11 Programmende, Modus = 0
* Parametersatz des Typ 1 fiir einen Synchronlauf
Para_Sync:
12 [Variable 10] =0 *Startwinkel *
13 [Variable 11]1=0 *Totzeit *
Asi  Asz S2 4096
*  Forderung: At At ; 81=8192; s2 = 4096; Koppelfaktor = st 8192 - 0,5
* Ubersetzungverhéltnis = 0,5
* Bei einer Geberaufésung von 4096 INKR pro Umdehung
14 [Variable 12] = 4096 *KopZaehler *
15 [Variable 13] = 8192 *KopNenner *
16 [Variable 14 ] = 10000 *MoveAcc *
17 [Variable 15] = 10000 *MoveCont *
18 [Variable 16 ] = 10000 *MoveDec *
19 [Variable 17 ] = 10000 *MoveWait *
20 [Variable 18] =0 *CAM_Start_ o *
21 [Variable19]=0 *Cam_Nr *
22 [Variable 20 ] = 10000 *SkalZaehler *
23 [Variable 21 ] = 10000 *SkalNenner *
24 [Variable 23] =10 *ZeigerVar10 *
25 Merker0 =0 *Start_Nocke *
26 Merkerl =0 *Start_Richt *
27 Merker2 =0 *Gear_Trig_o *
28 Merker3 =0 *Backstop *
29 Merker4 =0 *Clutch_on *
30 Merker5 =0 *Ramp_Richtu *
31 Merker6 =0 *Ramp_Up *
32 Merker7 =0 *Ramp_Down  *
33 Merker8 =0 *Ramp_Wait *
34 Merker9 =0 *Move Linked *
35 Merker 10 =0 *Merge_Linke  *
36 Merker 11 =0 *Caming_on *
37 Merker 12 =0 *Stop_Cam *
38 Merker 13 =0 *Cam_Backsto *
39 Merker 14 =0 *Res1 *
40 Merker 15 =0 *Res2 *
41 [Variable 22 ] = Merker 0 , Anzahl =16 *Bits, Start_Nocke*
42 Unterprogrammende
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1 630 Programmiersprache BIAS
5.1 BIAS-Applikationsbeispiel: Elektronisches Kurvengetriebe 635/637
Erklarung: 1. Positionssynchrones Fahren zum externen Inkrementalgeber (a.)
solange der Eingang X10.11 aktiv (1) ist.
Dateiname: BSP_005. wbd

Voraussetzungen: Betriebsart 5 ("Lageregelung mit BIAS-Abarbeitung”)
Eingang X10.11 konfiguriert mit der Funktion 3 (BIAS-Eingang 11)
X40-Anschlul? als Inkrementaleingang konfiguriert

250

~ermox

Programmlisting

PROG_START:

0 Wenn Eingang 11 == 0 dann Springe PROG_START
Koppelfaktor =1

Starte Achse

Fahre Synchronprofil 0

Notwendige Eingaben fiir die Synchronprofilberechnung des Profils 0
Synchronprofii  Stanze =6
Inkrementkorrektur = N
Mastertaktlange =100 mm
Slavetaktlange =250 mm
Anzahl der Stutzstellen =128
Lange des Synchronbereichs =25 mm

E R R A T T Y OVIN R

FAHRE:

4 Wenn Eingang 11 == 1 dann Springe FAHRE
5 Stoppe Achse; Modus =1 a-=5000 min/s
6 Programmende, Modus O
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S 630 Programmiersprache BIAS
5.2 BIAS-Applikationsbeispiel: Elektronisches Kurvengetriebe 631
Erklarung: 1. Positionssynchrones Fahren zum externen Inkrementalgeber (o)
solange der Eingang X10.11 aktiv (1) ist.
Dateiname: B631_004. wbd

\VVoraussetzungen: Betriebsart 5 ("Lageregelung mit BIAS-Abarbeitung”)
Eingang X10.8 konfiguriert mit der Funktion 3 (BIAS-Eingang 11)
X40-Anschlul als Inkrementaleingang konfiguriert

250

“emox

Programmlisting

*  kkkkk

PROG_START:
0 Wenn Eingang 11 == 0 dann Springe PROG_START
1 Koppelfaktor =1

Starte Achse

Fahre Synchronprofil 0

Synchronprofil  Stanze =6
Inkrementkorrektur = N
Mastertaktlange =100 mm
Slavetaktlange =250 mm
Anzahl der Stutzstellen =128

2
3
* Notwendige Eingaben fir die Synchronprofilberechnung des Profils 0
* Lange des Synchronbereichs =25 mm

FAHRE:

4 Wenn Eingang 8 == 1 dann Springe FAHRE
5 Stoppe Achse; Modus =1 a-=5000 min/s
6 Programmende, Modus 0
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5.3 BIAS-Applikationsbeispiel: Elektronisches Kurvengetriebe 637f
Erklarung: 1. Positionssynchrones Fahren zum externen Inkrementalgeber (o)
solange der Eingang X10.11 aktiv (1) ist.
Dateiname: BSP_005f. wbd

VVoraussetzungen: Betriebsart 5 ("Lageregelung mit BIAS-Abarbeitung”)
Eingang X10.11 konfiguriert mit der Funktion 3 (BIAS-Eingang 11)

X40-Anschlul als Inkrementaleingang konfiguriert

250

“emox

Motor

Synchronbereich

NOUITDNWNPEP O * * % % * * * * * *

Programmlisting

5. BIAS-Applikationsbeispiel: Kurvengetriebe 637f

1 Achtung I!!

Notwendige E/A-Konfigurationen (BIAS-Definitionen Konfiguration)
Eingang X10.11 Funktion 3 (BIAS-Eingang 11)
X40-Modus 1 (Inkrementaleingang)
X40-Auflésung entsprechend dem externen Geber

rogStart:

Istposition 1 =0 INKR

Istposition 2=0 INKR

Modus 8 =1

Unterprogramm Para_Sync

Lade Parametersatz 1 = [Variable [23 ]]*ZeigerVar10 *
Wenn Eingang 11 == 0 dann Springe ProgStart

Starte Achse

Fahre Synchron; AchsNr.=1 ,Ziel= 1 , Leitwert=1

FAHRE:

8
9

Wenn Eingang 11 == 1 dann Springe FAHRE
Stoppe Achse; Modus =1; AchsNr.=1

10 Modus 8 =0
11 Programmende, Modus = 0

20
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* Parametersatz des Typ 1 fiir einen Synchronprofil 0
Para_Sync:
12 [Variable 10] =0 *Startwinkel *
13 [Variable 11]1=0 *Totzeit *
* Ubersetzungverhéltnis = 1,0
* Bei einer Geberaufosung von 4096 INKR pro Umdehung
14 [Variable 12 ] = 4096 *KopZaehler *
15 [Variable 13 ] = 4096 *KopNenner *
16 [Variable 14 ] = 10000 *MoveAcc *
17 [Variable 15] = 10000 *MoveCont *
18 [Variable 16 ] = 10000 *MoveDec *
19 [Variable 17 ] = 10000 *MoveWait *
20 [Variable 18] =0 *CAM_Start 0 *
21 [Variable 19]1=0 *Cam_Nr *
22 [Variable 20 ] = 10000 *SkalZaehler *
23 [Variable 21 ] = 10000 *SkalNenner *
24 [Variable 23] =10 *ZeigerVar10 *
25 Merker0 =0 *Start_Nocke *
26 Merker1l =0 *Start_Richt *
27 Merker2 =0 *Gear_Trig_o *
28 Merker3 =0 *Backstop *
29 Merker4 =0 *Clutch_on *
30 Merker5 =0 *Ramp_Richtu *
31 Merker6 =0 *Ramp_Up *
32 Merker7 =0 *Ramp_Down  *
33 Merker8 =0 *Ramp_Wait *
34 Merker9 =0 *Move_Linked *
35 Merker 10 =0 *Merge_Linke  *
36 Merker 11 =1 *Caming_on *
37 Merker 12 =0 *Stop_Cam *
38 Merker 13 =0 *Cam_Backsto *
39 Merker 14 =0 *Res1 *
40 Merker 15 =0 *Res2 *
41 [Variable 22 ] = Merker 0 , Anzahl =16 *Bits, Start_Nocke*
42 Unterprogrammende
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BIAS Befehlsubersicht

Weg =

[Variable X] = Weg

Der Befehl ist nur in der
BIAS-Task erlaubt

Der Befehl istin der BIAS,
SPS und MATH-Task erlaubt

BIAS-Abarbeitungszeiger

Der Befehl ist nur in der SPS
und MATH-Task erlaubt

[Variable X] =Merker Y

Der Befehl ist nur in der
BIAS und SPS-Task erlaubt

Profilwert = [Variable X]

Der Befehl ist nur in der
MATH-Task erlaubt

Tabelle speichern

Der Befehl ist nur in der

SPS-Task erlaubt

SPS-Programm

Der Befehl ist nur in der BIAS und
MATH-Task erlaubt

[Variable X] =
Weq

0 1 2 3
- Fahre_Position + _ Weg =
Fahre_Position Parameter Weg_= Konst. [Variabie X]
Fahre Ketteﬁa';;’tion .| Geschwindigkeit= | Geschwindigkeit=
-, p .
Kettenposition Parameter Konst. Variable X

[Variable X] =
Geschwindigkeit

[Variable X] =
Beschleunigung

[Variable X] =

[Variable X] =
Verzégerung

[Variable X] =
Koppelfaktor

[Variable X] =
Satznummer

Fahre Fahre_Referenz Beschleunigung_= Beschleunigung_=
Referenz + Parameter Konst. Variable X
Fahrg Fahreiu_n_endhch Verzbégerung = Verzégerung =
unendlich Positiv + Konst Variable X
Positiv Parameter - [Variable X]
Fahre Fahre_unendlich _
unendlich Negativ + Koppelfaktor = Konst. KO[\? ;r?;falg(;(r]_—
Neg_ativ Parameter
Fahre Fahre_Synchron "Position_erreicht” Pos';t;r;teerrriilcm
Synchron + Parameter Fenster = Konst. [\ml
Fahre
Fahre _ Restweg =
Synchronprofil AT—:tlgg% Restweg = Konst. Variable X

Synchronein-
stellungen 1

Fahre Drehzahl
+ Integrator

Rampenfilter =
Konst., [Variable X]

Maximalstrom_=

Variable X

[Variable X] =
Istposition Y

[Variable X] =
Analogeingang Y

Programmende

Unterprogramm

Unterprogrammende

Springe_Konst.

Springe_[Variable X

BIAS-
Abarbeitungszeiger =
Konst.

Merker X = Konst.

Wenn_Merker X ?
Konst.

Merker X =
Merker Y

Merker X =
Eingang Y

Merker X =
Ausgang Y

Merker X =
Merker Y &
Merker Z

Merker X =
Merker Y
Merker Z
Merker X =
Merker Y »
Merker Z

Wenn_Eingang X ?
Konst.

Wenn_ Ausgang X ?
Konst.

Ausgang_X = Konst.

IBT-_ Maskennummer =

Konst.

IBT-_Meldungsnummer

= Konst.

CAN Kommando =
[Variable X]

IBT Datentransfer

Synchronein- Istoosition X = Konst Istposition X = [Variable X] = Warte_auf Merker X =
stellungen 2 P — Variable Y] Latchposition Y "Position erreicht” ! Merker Y
Fahre PID ; Wenn_Istposition X = Analogausgang_X [Variable X] = o _
Drehzahl 2 Konst. =[Variable Y Drehzahl Y Wartezeit = Konst. X=Status ¥
Fahre PID ; - _ Wenn_lstposition X . [Variable X] = Wartezeit = Wenn_Status X ?
Moment Taktlange = 2 [Variable Y R Latchstatus Y [Variable X] Konst.
S[Xgﬁg;':]'o: Taktlange = Sensorfenster = Sensorfenster = [\,/:f;?ﬁ(';ﬁ.: BIAS-Abarb.zeiger = Modus X = Konst
konst Variable X Konst. Variable X e Variable X A= honst.
S[Xgﬁgij':;o: Pararl'r_;?:rsatz Sensorposition_= Sensorposition = [Variable X] = Springe [Var.[X]]; Merker X =
[Variable X] | X= [Variable[Y]] Konst. [Variable X Wert Y Lange=Y ; ab Zeile [Variable Y]

Fahre_relativ

Sensoreinstel-lungen
1= Konst.

Sensoreinstel-
lungen_1 = [Variable
Xl

CAN2 Kommando =

[Variable X]

X] =
Achsstatus
Achsnr. Y

Sensoreinstel-lungen

Sensoreinstel-

Bearbeite_X Befehle

[Variable X]. Bit[Y] =

Konst.

Wenn[Var. X].

Starte_Achse 2 = Konst. lungen_2 = [Variable BitY == Kpnst. dann
Xl Springe
Stoppe_ Achse Parameter- Achszustand, AchsNr.
Stoppe_ Achse i . PID_Parameter Virtuelles_Programm X, Bit Y = Konst.
—_— Ubernahme
Parameter [Merker Z]

Befehlsgruppe_“Fahrbefehle”
Befehlsgruppe_ Parameterbefehle®
Befehlsgruppe_*Variablenbefehle®
Befehlsgruppe_“Merkerbefehle®
Befehlsgruppe_‘Bedingungshbefehle

Befehlsgruppe_‘Programmsteuerbefehle
Befehlsgruppe_*Mathematikbefehle"
Befehlsgruppe_*Ausgangsbefehle”
Befehlsgruppe_“ CAN-Befehle"
Befehlsgruppe_ ‘637 f Befehle®

Software - Handbuch Typ: BIAS
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[Variable_X] = Konst.

Wenn

Variable X] ?

Konst.

[Variable X] =
Variable Y] + Konst.

[Variable X] =
Variable Y] — Konst.

[Variable X] =

Variable Y] * Konst.

[Variable X] =
Variable Y] / Konst.

[Variable X] =
Merker Y

[Variable X] =
Variable Y].Bit Z

Anzahl

[Variable X] =
Variable Y

Wenn
Variable X] ?
Variable Y
[Variable X]=
Variable Y] +
Variable Z
IVEUEL RIS
Variable Y] -
Variable Z
VEUELIERAE
Variable Y] *
Variable Z
[Variable X]=
Variable Y] /
Variable Z

[Teachvariable X] =
Variable Y

[Variable X] =

Teachvariable Y

Profilinitialisierung =

Profiltaktlange =

Tabelle speichern

Tabelle

[[Variable X]] = Konst.

Tabelle

Variable X]] =
LY Variable Z

[X_Variable_Y]= Tabelle

[[Variable Z

W_Variable X] =
LY Variable Z

X _Variable Y] =

Konst.

[Variable [X]] =

Konst.

[Variable [X]] =
Variable Y

[Variable [X]] =
Variable Y

X =
Variable Y] ?
Variable Z

X =
Variable Y] ? Konst.

[D_Variable X] =
D Variable Y]+
[D Variable Z
[D_Variable X] =
[D_Variable Y] -
[D Variable Z
[D_Variable X] =
[D Variable Y] *
[D Variable Z
[D_Variable X] =
[D_Variable Y]/
[D Variable Z
Wenn
[D_Variable X] ?
[D Variable Y

[D_Variable X] =
SIN{[D Variable Y]}

[D_Variable X] =
COS {[D Variable Y

[D_Variable X] =
SORT {[D Variable Y]}




—550y BIAS-Befehlsgruppe

3.1 BIAS-Befehlsgruppe ,Fahrbefehle®

Nr. Verwendbar in

Befehlsname
Programmzyklus...

Fahrbefehle BIAS SPS MATH
Fahre Kettenposition 01 ] O O
Fahre PID, Drehzahl 09 4] O O
Fahre PID, Moment 0A 4] O O
Fahre Position 00 M O O
Fahre Referenz 02 %} O O
Fahre relativ 0D 4} O O
Fahre Synchron 05 4] O O
Fahre Synchronprofil 06 M O O
Fahre unendlich Negativ 04 | O O
Fahre unendlich Positiv 03 4] O O
Starte Achse OE M O O
Stoppe Achse OF ] 4| O
Fahrbefehle mit Parametern BIAS SPS MATH
Fahre Drehzahl + Integrator 17 M O O
Fahre Kettenposition + Parameter 11 4] O O
Fahre Position + Parameter 10 M O O
Fahre Referenz + Parameter 12 4} O O
Fahre Synchron + Parameter 15 4] O O
Fahre unendlich mit Analogwert + Integrator 16 M O O
Fahre unendlich Negativ + Parameter 14 | O O
Fahre unendlich Positiv + Parameter 13 M O O
Stoppe Achse + Parameter 1F 4] | O
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3 BIAS-Befehslgruppe

3.2 BIAS-Befehlsgruppe , Parameterbefehle*

Befehlsname

Parameter = Konstante
Beschleunigung = Konst.
Geschwindigkeit = Konst.

Istposition X = Konst.
Koppelfaktor = Konst.
“Position erreicht* Fenster = Konst.
Rampenfilter = Konst.; [Variable X]
Restweg = Konst.
Sensoreinstellungen 1 = Konst.
Sensoreinstellungen 2 = Konst.
Sensorfenster = Konst.
Sensorposition = Konst.
Sollposition [AchsNr] = Konst.
Synchroneinstellungen 1; Modus X ....
Synchroneinstellungen 2; Linear X ....
Taktlange = Konst.
Verzdgerung = Konst.
Weg = Konst.
Parameteribernahme

Parameter = Variable
Analogausgang X = [Variable Y]
Beschleunigung = [Variable X]
Geschwindigkeit = [Variable X]
Istposition X = [Variable Y]
Koppelfaktor = [Variable X]
Lade Parametersatz X = [Variable [Y]]
Maximalstrom = [Variable X]
PID Parameter
PID Skalierung
“Position erreicht* Fenster = [Variable X]

Restweqg = [Variable X]
Sensoreinstellungen 1 = [Variable X]
Sensoreinstellungen 2 = [Variable X]
Sensorfenster; Modus = [Variable X]
Sensorposition = [Variable X]
Sollposition [AchsNr] = [Variable X]
Taktlange = [Variable X]
Verzdgerung = [Variable X]

Weg = [Variable X]

Nr. Verwendbar in

Programmzyklus...
BIAS SPS MATH

22
21
28
24
25
27
26
2D
2E
2B
2C
0B
07
08
1A
23
20
2F

NN ANATER™
OO000000ORRRRNOOOOO0OAO0

39
32
31
38
34
1C
37
3F
3A

36
3D
3E
3B
3C
0C
1B
33
30

w
0
NI AAA
OOO0DORRRROORRRIXIOOOOOR

OO000O00O0RNROOOO0OOO0O0O0O

OO0O0OO0ORXRODOOOOORODOOOORN
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BIAS-Befehlsgruppe 3
Variable = Parameter
[Variable X] = Analogeingang Y 47 4 4| |
[Variable X] = Achsstatus, Achsnr. Y 4D %} 4| M
[Variable X] = Beschleunigung 42 4] | |
[Variable X] = Drehzahl Y 49 %} 4| |
[Variable X] = Geschwindigkeit 41 4 | |
[Variable X] = Istposition Y 46 ] 4| 4}
[Variable X] = Koppelfaktor 44 4 4| ™
[Variable X] = Latchposition Y 48 %} 4| M
[Variable X] = Latchzustand Y 4A 4 4| ™
[Variable X] = Position Y 4B %} 4| %}
[Variable X] = Satznummer 45 4] | ™
[Variable X] = Verzdégerung 43 M 4| |
[Variable X] = Weg 40 4] | ™
[Variable X] = Wert Y 4C ] 4| M
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3 BIAS-Befehslgruppe

3.3 BIAS Befehlsgruppe “Variablenbefehle*

Befehlsname

Variablen-Befehle
[X_Variable Y] = Konst.
Longinteger-Variablenbefehle
[Variable X] = [Variable Y].Bit Z, Anzahl
[Variable X] = [Variable Y] - [Variable Z]
[Variable X] = [Variable Y] - Konst.
[Variable. X] = [Variable Y] * [Variable Z]

[Variable X] = [Variable Y] * Konst.
[Variable X] = [Variable Y]/ [Variable Z]
[Variable X] = [Variable Y] / Konst.
[Variable X] = [Variable Y] + [Var. Z]
[Variable X] = [Variable Y] + Konst.
[Variable [X]] = [Variable Y]

[Variable [X]] = Konst.

[Variable X] = [Variable [Y]]

[Variable X] = [Variable Y]

[Variable X] = Merker Y, Anzahl Z
[Variable X].BIT Y = Konst.

[Variable X] = Konst.

[Variable X] = [Teachvariable Y]
[Teachvariable X]= [Variable Y]
[Variable X] = [Variable Y] ? [Variable Z]
[Variable X] = [Variable Y] ? Konst

3.4 BIAS Befehlsgruppe “Merkerbefehle®

Verwendbar in

Befehlsname

Merker-Befehle

Nr.

A4

87
8B
83
8C
84
8D
85
8A
82
A6
A5
A7
88
86
6D
80
8F
8E
A8
A9

Nr.

Achsstaus, AchsNr. X, Bit Y = Konst., [Merker Z] 6F

Merker X = IMerker Y

Merker X = [Variable Y], Anzahl Z
Merker X = Ausgang Y

Merker X = Eingang Y

Merker X = Merker Y & Merker Z
Merker X = Merker Y » Merker Z
Merker X = Merker Y | Merker Z
Merker X = Merker Y

Merker X = Status Y

Merker X = Konst.

68
6C
64
63
65
67
66
62
69
60

Verwendbar in
Programmzyklus...

BIAS
O

(SN G O SN S S S R N B N SN R N S R N R S R N N N

SPS MATH
O ]
4] 4]
4] 4]
] ]
4] ]
4] 4]
] 4]
4] 4]
4] 4]
4] 4]
] 4]
4] ]
4] 4]
4] 4]
] O
4] 4]
4] 4]
4] 4]
O O
4] ]
4] 4]

Programmzyklus...

BIAS
M

NENRARNRAERAAF

SPS MATH
4] O
4] 4]
4] O
4] 4]
4] ]
4] 4]
4] 4]
4] 4]
4] 4]
4] 4]
4] 4]
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BIAS-Befehlsgruppe

3.5 BIAS Befehlsgruppe “Bedingungsbefehle”

Befehlsname " programmaykius..

Bedingungs-Befehle BIAS SPS MATH

Wenn [D_Var. X] ? [D_Var. Y] dann Springe B4 O O |
Wenn [Var. X] ? [Var. Y] dann Springe 89 %} 4| |
Wenn [Var. X] ? Konst. dann Springe 81 o} | ™M
Wenn Ausgang X ? Konst. dann Springe 71 4| | |
Wenn Eingang X ? Konst. dann Springe 70 %} M |
Wenn Istposition X ? Konst. dann Springe 29 %} | |
Wenn Istposition X [Var. Y] dann Springe 2A %} | ™M
Wenn Merker X ? dann Springe 61 %} M |
Wenn Status X ? Konst. dann Springe 6A %} | 4}
Wenn [Variable X].BIT Y == Konst. 6E o} | ™M

3.6 BIAS Befehlsgruppe “Programmsteuerbefehle”

Befehlsname " programmaykius..
Programmsteuer-Befehle BIAS SPS MATH
Bearbeite X Befehle 5D %} | O
BIAS-Abarbeitungszeiger = [Variable X] 5B O | ™M
BIAS-Abarbeitungszeiger 57 O | |
Mathematikprogramm 90 4| %} O
Modus X = Konst. 6B %} 4} ™
NOP 50 %} | ™
Programmende, Modus = 51 4| | |
Springe [Variable X] 56 4| M 4]
Springe [Variable [X]];Lange;ab Konst. 5C o} | O
Springe Konst. 55 4| %} 4|
SPS-Programm 54 4| O ™
Unterprogramm 52 7} | ™
Unterprogrammende 53 4| | |
Virtuelles Programm 5F 4| O O
Warte auf "Position erreicht" 58 %} O O
Wartezeit = [Variable X] 5A o} O O
Wartezeit = Konst. 59 4| O O
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3 BIAS-Befehslgruppe

3.7 BIAS Befehlsgruppe “Mathematikbefehle*
Nr. Verwendbar in
Programmzyklus...
BIAS SPS MATH

Befehlsname

Profile Befehle
[Variable X] = Profilwert Y, Z
[X_Variable Y] = Konst.
[X_Variable Y] = Tabelle ([Variable Z])
Profilinitialisierung = Konst.
Profiltaktlange = [Variable X]
Profilwert Y, Z = [Variable X]
Tabelle ([Variable X]) = [Y_Variable Z]
Tabelle ([Variable X]) = Konst.
Tabelle speichern

Fliesskomma Variablen-Befehle
[D Variable X] =[D_Variable Y] - [D Variable Z] B1

93
A4
A2
91
92
94
A1
A0
97

OooooROOO

BIAS SPS MATH

[D Variable X] =[D Variable Y] *[D Variable Z] B2

[D Variable X] =[D Variable Y]/[D Variable Z] B3

[D Variable X] =[D Variable Y] +[D Variable Z] BO

[D Variable X] = COS {[D Variable Y]}
[D Variable X] = SIN {[D Variable Y]}

[D_Variable X] = SQRT {[D Variable Y1}

Variablen Typenumwandlung
[W_Variable X] =[Y Variable Z]

O
O
O
O
B6 O
B5 O
B7 O
A3 O

ROOOOROODO

O

OooOoooao

3.8 BIAS Befehlsgruppe “Ausgangsbefehle®

Befehlsname

Ausgangsbefehle
Ausgang X = Merker Y
Ausgang X = Konst.
Analogausgang X = [Variable Y]

Nr. Verwendbar in
Programmzyklus...

BIAS SPS MATH
%}
M
%}

73 9]
72 ]
39 4]

O AAA

NN ANX™

=

|
|
|

5505
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BIAS-Befehlsgruppe

3.9 BIAS Befehlsgruppe “CAN-Befehle*

Befehlsname " programmaykius..

CAN-Befehle BIAS SPS MATH

CAN-Kommando =[Variable X] 7A 4| | O
CAN2-Kommando = [Variable X] 7C 4| M O
IBT-Datentransfer 7B 4| 4} O
IBT-Maskennummer = X, LED Status [Var. Y] 78 o} | ™M
IBT-Meldungsnummer = X, LED Status [Var. Y] 79 4| | |

3.10 BIAS Befehlsgruppe “637f V8.xx Befehle®

Befehlsname Nr. Verwendbar in
Programmzyklus...
637f V8.xx-Befehle BIAS SPS MATH
Achszustand, AchsNr. X. Bit Y = Konst, [Merker Z] 6F 4 | O
Bearbeite X Befehle 5D 4| | O
CAN2-Kommando = [Variable X] 7C 4| M O
Fahre relativ, AchsNr. X, Ziel Y oD 4| | ™
Lade Parametersatz X = [Variable [Y]] 1C 4 O O
Sollposition [AchsNr] = Konst. 0B 4| O O
Sollposition [AchsNr] = [Variable X] oC %} O O
Springe [Var.[X ]]; Lange=Y ; ab Z 5C 4} | O
[Variable X] = Achsstatus, AchsNr.Y 4D 4 | |
[Variable X].BIT Y = Konst. 6D 4| | |
[Variable X] = [Variable Y].BIT Z, Anzahl 87 4| M M
Wenn [Variable X].BIT Y == Konst. 6E | | |
[Variable X] = [Variable Y] ? [Variable Z] A8 4 | |
[Variable X] = [Variable Y] ? Konst. A9 4| | |

10-06-05-D-V0304.doc Software - Handbuch Typ: BIAS



4 BIAS-Befehl —a90>

4 -00 BIAS-Befehl “Fahre Position“

Fahre Position; AchsNr. =X , Ziel=Y

Erklarung:
Der Befehl "Fahre Position" startet die Achse auf die zuletzt definierte
Zielposition.

M BIAS-Programm
O SPS-Programm
O Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:
0 Weg = 1000 INKR Die Achse fahrt auf die Absolutposition 1000 Inkremente.
1 Starte Achse Die BIAS-Abarbeitung wird mit dem Satz 4 nach dem

2 Fahre Position; AchsNr. =0 , Ziel =0 Erreichen_der Position fortgefiihrt.
3 Warte auf "Pos. erreicht"
4....

Hinweis:

e Vor dem Start wird auf eine gultige Startkennung gewartet:
a.) vorangestellt der Befehl "Starte_Achse"
b.) Low-High-Flanke des Starteingangs X10.11(X10.9 beim 631)

0 635/ 637/ 637+ 637f
Bei Verwendung des Starteingangs X10.11 ist in der "Eingangs-Konfiguration"
die Funktion O fir den Eingang X10.11 (Starteingang) zu selektieren.

o 631
Bei Verwendung des Starteingangs X10.9 ist in der Konfiguration die Funktion 3 fiir den
Eingang X10.9 (Starteingang) zu selektieren.

¢ Die momentane Sollposition kann mit dem BIAS-Befehl [Variable X] = Position 1 ermittelt werden.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7

00 X Y 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Achsnummer: 1...3
D2 = Ziel: 1...15
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250 BIAS-Befehl 4

4 -01 BIAS-Befehl “Fahre Kettenposition®

Fahre Kettenposition; AchsNr. =X, Ziel = Y
Erklarung:
Der Befehl "Fahre Kettenposition" startet die Achse auf die Position, die
sich aus der Summe der aktuellen Zielposition plus der im Befehl_* Weq *
definierten relativen Distanz ergibt.

Beispiel laden

Reglertyp: Parameter: Zulassige Eingaben: M BIAS-Programm
631/635/637/ 0 SPS-Programm

637+ keine . O Mathematik-Programm
637f mit . 1-3

Multi-Achsen- S 1 = Sollwert in den Lageregler

Funktion: Y: Ziel 2 = Sollwert auf CAN2-PDO3

(Modus 8 = 4 = Sollwert auf CAN2-PDO4

1) 8 = Sollwert auf X40-Ausgang

Die Parallelschaltung der
Sollwertziele ist durch Addition der
Funktionscodierung moglich

Fir die Fahrkurvengenerierung gelten immer die zuletzt eingestellten
Parameter fir: "Weg", Beschleunigung, Geschwindigkeit, Verzégerung,
Rampenfilter

Beim Einschalten des Reglers sind diese Parameter mit den Einstellungen
aus dem EASYRIDER Menu “Inbetriebnahme Lageregler” vorgeladen.

Bei der Verwendung der Multi-Achsfunktion beim Reglertyp 637f missen
die Parameter Uber den Befehl “Lade_Parametersatz 0 = [Variable[X]]"*
vorgeladen werden.

Beispiel: Ergebnis:

0 Weg = 1000 INKR Die Achse fahrt von der momentanen Position 1000
1 Starte Achse Inkremente weiter.

2 Fahre Kettenposition, AchsNr. =0, Ziel 0 Die BIAS-Abarbeitung wird mit dem Satz 4 nach dem
3 Warte auf "Pos. erreicht" Erreichen_der Position fortgefihrt.

4 ...

Hinweis:

e Vor dem Start wird auf eine glltige Startkennung gewartet:
a.) vorangestellt der Befehl "Starte_Achse"
b.) Low-High-Flanke des Starteingangs X10.11(X10.9 beim 631)

0 635/637/637+/ 637f
Bei Verwendung des Starteingangs X10.11 ist in der Konfiguration die Funktion O fur den
Eingang X10.11 (Starteingang) zu selektieren.

o 631
Bei Verwendung des Starteingangs X10.9 ist in der Konfiguration die Funktion 3 fur den
Eingang X10.9 (Starteingang) zu selektieren.

e Die momentane Sollposition kann mit dem BIAS-Befehl [Variable_X] = Position 1 ermittelt werden.
Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7

01 X Y 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Achsnummer: 1...3
D2 = Ziel: 1...15

10-06-05-D-V0304.doc Software - Handbuch Typ: BIAS 31



4

BIAS-Befehl 230

4 - 02 BIAS-Befehl “Fahre Referenz”

Fahre Referenz, Modus= X, [Variable Y ]
631 _Beispiel laden

Erklarung:
Der Befehl "Fahre Referenz" startet die Referenzfahrt der Achse 635/637 Beispiel laden
entsprechend dem angegebenen Referenzmodus.

637+ Beispiel laden

Reglertyp: Parameter: Zulassige Eingaben: M BIAS-Programm
O SPS-Programm
631/635/637/ O Mathematik-Programm
637+: X: Modus Modus: 0...23
637f: X: Modus Modus: 0...23, 24 oder 128, 192
Y: Variable 0 -255

Fur die Fahrkurvengenerierung gelten immer die zuletzt eingestellten
Parameter fir: "Weg", Beschleunigung, Geschwindigkeit, Verzégerung,
Rampenfilter

Beim Einschalten des Reglers sind diese Parameter mit den Einstellungen
aus dem EASYRIDER Menu “Inbetriebnahme Lageregler vorgeladen.

Beispiel: Ergebnis:

0 Weg = 4000 INKR Die Achse referiert auf die der Low-High-Flanke des

1 Starte Achse Referenzsensor folgenden Gebernullstellung in positiver
2 Fahre Referenz, Modus 16 Richtung (Sensor & 0-Punkt).

3 Warte auf "Pos. erreicht"

4 ...

Referenzpunktverschiebung

Sensor & 0 Istposition 0 nach
der Verschiebung

Von dieser Position aus wird eine Referenzpunktverschiebung
um +4000 Inkremente vorgenommen.

Hinweis:

Geber kdnnen Resolver oder HIPERFACE sein mit ihrem entsprechenden Nullpunkt
bei Regelung auf Istposition 2 wird der Nullimpuls des externen Geber ausgewertet.
Fir die Modi 0 -11 muss der Parameter “Weg*“ auf Null gesetzt werden.
Vor dem Start wird auf eine guiltige Startkennung gewartet:
a.) vorangestellt der Befehl "Starte_Achse"
b.) Low-High-Flanke des Starteingangs X10.11(X10.9 beim 631)
0 635/637/637+/ 637f
Bei Verwendung des Starteingangs X10.11 ist in der Konfiguration die Funktion O fiir den
Eingang X10.11 (Starteingang) zu selektieren.
o 631
Bei Verwendung des Starteingangs X10.9 ist in der Konfiguration die Funktion 3 fur den
Eingang X10.9 (Starteingang) zu selektieren.

635/ 637/ 637+/ 637f
Bei der Benutzung eines Modus mit Referenzsensor X10.24 ist in der "Eingangs-Konfiguration" die
Funktion 1 (Referenzsensor) zu selektieren.
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o 637f
Ist der 637f Regler mit der Optionsplatine C28 bestiickt kann optional der Eingang X120.4 als
Referenzsensor konfiguriert werden. Der Referenzsensoreingang am X10 Stecker ist dann nicht in
Funktion.

Modus = 24, die Referenzkennung (und der Referiert-Ausgang) werden ohne Positionierung
gesetzt.

Modus =128, der Modus wird aus dem Inhalt der angegebenen Variablen geladen.
Modus =192, der Inhalt der angegebenen Variable wird als Gebernullpunktverschiebung geladen.

Achtung: Dieser Modus startet nicht die Achse. Die Verschiebung wird erst nach
einem erneutem Referenzfahrbefehl mit Gebernullpunktmodus mit ausgewertet.

Gebernullpunkt elektr. 0°
Nullpunktverschiebung

in Inkr.

Gebernullpunkt
nach Verschiebung

e 631
Bei der Benutzung eines Modus mit Referenzsensor muss fur einen der Eingange (X10.8, X10.9
oder X10.10) in der Konfiguration die Funktion 1 (Referenzsensor) selektiert sein.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
02 X Y 00 00 00 00 00

Parameter: D1 = Referenzmodus: 0...24, 128, 192
D2 = Variable 0-255

10-06-05-D-V0304.doc Software - Handbuch Typ: BIAS

33



4 BIAS-Befehl 230

4 - 03 BIAS-Befehl “Fahre unendlich Positiv”
Fahre unendlich Positiv; AchsNr. = X, Ziel = Y
Erklarung:

Der Befehl "Fahre unendlich Positiv" startet in positiver Richtung auf die Beispiel laden
aktuell definierte Geschwindigkeit.

Reglertyp: Parameter: Zulassige Eingaben: M BIAS-Programm
631/635/637/ L SPS-Programm

637+: keine O Mathematik-Programm
637f mit Multi- : 1-3

Achsen- S 1 = Sollwert in den Lageregler

Funktion: Y: Ziel 2 = Sollwert auf CAN2-PDO3

(Modus 8 =1) 4 = Sollwert auf CAN2-PDO4

8 = Sollwert auf X40-Ausgang
Die Parallelschaltung der
Sollwertziele ist durch Addition der
Funktionscodierung maéglich.

Fur die Fahrkurvengenerierung gelten immer die zuletzt eingestellten
Parameter fur: "Weg", Beschleunigung, Geschwindigkeit, Verzégerung,
Rampenfilter

Beim Einschalten des Reglers sind diese Parameter mit den Einstellungen
aus dem EASYRIDER Menu “Inbetriebnahme Lageregler vorgeladen.

Bei der Verwendung der Multi-Achsfunktion beim Reglertyp 637f missen
die Parameter Uber den Befehl “Lade_Parametersatz 0 = [Variable[X]]*
vorgeladen werden.

Beispiel: Ergebnis:
0 Geschwindigkeit = 1000 rpm Die Achse wird 1 Sekunde lang in positiver Richtung
1 Starte Achse verfahren.

2 Fahre unendlich Positiv, AchsNr.=0, Ziel =0
3 Warte Zeit 1000 ms

4 Stoppe Achse ; Modus 1

5.

Hinweis:

e Vor dem Start wird auf eine gliltige Startkennung gewartet:
a.) vorangestellt der Befehl "Starte_Achse"
b.) Low-High-Flanke des Starteingangs X10.11(X10.9 beim 631)

o 635/637/637+/ 637f
Bei Verwendung des Starteingangs X10.11 ist in der "Eingangs-Konfiguration"
die Funktion O fir den Eingang X10.11 (Starteingang) zu selektieren.

o 631
Bei Verwendung des Starteingangs X10.9 ist in der Konfiguration die Funktion 3 fiir den
Eingang X10.9 (Starteingang) zu selektieren.

o Geschwindigkeitsanderungen kdnnen wahrend der Fahrt Giber den Befehl "Parameteriibernahme”
vorgenommen werden.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7

03 X Y 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Achsnummer: 1...3
D2 = Ziel: 1...15
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4 -04 BIAS-Befehl “Fahre unendlich Negativ*
Fahre unendlich Negativ; AchsNr. = X, Ziel = Y

Erklarung:
Der Befehl "Fahre unendlich Negativ" startet in negativer Richtung auf die

aktuell definierte Geschwindigkeit.

M BIAS-Programm
O SPS-Programm
O Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:
0 Geschwindigkeit = 1000 rpm Die Achse wird 1 Sekunde lang in negativer Richtung
1 Starte Achse verfahren.

2 Fahre unendlich Negativ, AchsNr =0, Ziel =0
3 Warte Zeit 1000 ms

4 Stoppe Achse ; Modus 1

5...

Hinweis:

e Vor dem Start wird auf eine gtiltige Startkennung gewartet:
a.) vorangestellt der Befehl "Starte_Achse"
b.) Low-High-Flanke des Starteingangs X10.11(X10.9 beim 631)
0 635/637/ 637+ 637f
Bei Verwendung des Starteingangs X10.11 ist in der "Eingangs-Konfiguration"
die Funktion O fiir den Eingang X10.11 (Starteingang) zu selektieren.
0o 631
Bei Verwendung des Starteingangs X10.9 ist in der Konfiguration die Funktion 3 fir den
Eingang X10.9 (Starteingang) zu selektieren.

e Geschwindigkeitsdnderungen kénnen wahrend der Fahrt Gber den Befehl "Parameteriibernahme”
vorgenommen werden.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
04 X Y 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Achsnummer: 1...3
D2 = Ziel: 1...15
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4 -05 BIAS-Befehl “Fahre Synchron*
Fahre Synchron; AchsNr. =X, Ziel =Y, Leitwert =Z

Erklarung:
Der Befehl "Fahre Synchron" startet die Achse mit dem eingestellten
Koppelfaktor synchron zu den Masterinkrementen.

BIAS-Programm
O SPS-Programm
O Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

0 Taktlange = 0 INKR Nach der Low-High-Flanke des Starteingangs
1 Koppelfaktor = 1.0 fahrt die Achse synchron (1 Masterinkrement
2 Fahre Synchron; AchsNr. =0 , Ziel =0, Leitwert = 0 am X40 Eingang = 1 Slave Inkrement), bis der
3 Wenn Eingang 11 == 1 dann Springe 3 Starteingang 0 wird.

4 Stoppe Achse ; Modus 1

5..
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4
Hinweis:
e Vor dem Start wird auf eine gliltige Startkennung gewartet:
a.) vorangestellt der Befehl "Starte_Achse"
optional : Sensor;_ Modus=128
b.) Low-High-Flanke des Starteingangs X10.11(X10.9 beim 631)
0 635/637/637+/ 637f
Bei Verwendung des Starteingangs X10.11 ist in der "Eingangs-Konfiguration"
die Funktion O fur den Eingang X10.11 (Starteingang) zu selektieren.
o 631
Bei Verwendung des Starteingangs X10.9 ist in der Konfiguration die Funktion 3 fiir den
Eingang X10.9 (Starteingang) zu selektieren.
o Der X40-Modus ist in der Zahlerkonfiguration als Impulseingang zu selektieren.
e Die Veranderung des Ubersetzungsverhaltnisses ist wahrend der Synchronfahrt (iber den Befehl
"Koppelfaktor =" moglich.
o Der vorangestellte Befehl "Taktlange =" definiert die Formatlange fiir Sonderfunktionen( Auf-,
Absynchronisieren, Offset, Sensorkorrektur). Mit Taktlange=0 sind diese Funktionen nicht aktiv.
e Die Leitwerte werden als Positionsdifferenzen vorgegeben.
Befehlskodierung:
Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
05 X Y Z 00 00 00 00
Parameter: D1 = Achsnummer: 1...3
D2 = Ziel: 1...15
D3 = Leitwert: 1...127
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4 -06 BIAS-Befehl “Fahre Synchronprofil®
Fahre Synchronprofil X

Erklarung:
Der Befehl "Fahre Synchronprofil" startet die Achse mit der angegebenen

. . Beispiel laden
Profilnummer synchron zu den Masterinkrementen. pielladen

Reglertyp: Parameter: Zulassige Eingaben: M BIAS-Programm
O SPS-Programm
Alle Profilnummer 0-15 O Mathematik-Programm

Weitere Informationen lUber Synchronprofilfunktionen der 630 Serie

Beispiel: Ergebnis:
0 Koppelfaktor = 1.0 Das im Synchronprofil 0 berechnete Profil wird solange
1 Fahre Synchronprofil 0 abgearbeitet, bis der Starteingang 11 (9 bei 631) 0 wird.

2 Wenn Eingang 11 == 1 dann Springe 2
3 Stoppe Achse; Modus 1

Hinweis:
o Vor dem Start wird auf eine glltige Startkennung gewartet:

a.) vorangestellt der Befehl "Starte_Achse"
b.) Low-High-Flanke des Starteingangs X10.11(X10.9 beim 631)

0 635/ 637/637+/637f
Bei Verwendung des Starteingangs X10.11 ist in der "Eingangs-Konfiguration"
die Funktion O fur den Eingang X10.11 (Starteingang) zu selektieren.

o 631
Bei Verwendung des Starteingangs X10.9 ist in der Konfiguration die Funktion 3 fiir den
Eingang X10.9 (Starteingang) zu selektieren.

o Der X40-Modus ist in der Zahlerkonfiguration als Impulseingang zu selektieren.

o Vor dem Aktivieren des Befehls mul das zugehoérige Synchronprofil berechnet worden sein (siehe
"Programm", "Synchronprofilverwaltung").

o Der vorangestellte Befehl "Koppelfaktor =" definiert eine Skalierung der Mastertaktlange
(resultierende Mastertaktlange = berechnete Mastertaktlange * Koppelfaktor).

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
06 X 00 00 00 00 00 00

Parameter: D1 = Profilnummer 0...15
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4 -07 BIAS-Befehl “Synchroneinstellungen 1°
Synch.einstellungen 1; Modus=X; Offset=[Var.Y ]; Startoffset=[Var.Z ]

Erklarung:

Mit dem Befehl "Synchroneinstellungen 1" ist es mdglich, durch die

Einstellung eines Modus und/oder der Definition eines Offset in der Beispiel laden

Variablen X auf einen laufenden Synchron-Fahrbefehl einzuwirken.

Reglertyp: Parameter: Zulassige Eingaben: M BIAS-Programm
Alle X:_Modus 0...255 O SPS-Programm
Y: Offsetvariable  0...255 L Mathematik-Programm

Z: Startoffsetvar. 0...255
Weitere Informationen Uiber Synchronfunktionen der 630 Serie

Beispiel: Ergebnis:
0 Synch.einstel.; Modus=0 ; Offset=[Var.0 ]; Startoffset=[Var.0 ]

Mit dem Parameter Modus sind folgende Funktionen aktivierbar:

0 keine Funktion

1 Abbremsen auf Geschwindigkeit 0 innerhalb der halben Formatlange.

2 Anfahren auf Synchrongeschwindigkeit innerhalb der halben Formatlange.

3 reserviert (kundenspezifische Sonderfunktion)

Die Reaktion auf eine Offsetveranderung kann tber folgende Kombinationen modifiziert werden:

Modus + 32 Offsetwert wird direkt geladen (nicht erst am Formattrigger)

Modus + 64 Offsetwert wird als Offset2 (Profilverschiebung auf der Masterachse) geladen

Modus + 128 Start der Synchronfahrt an der im Parameter "Startoffset" angegebenen Masterposition
Der Parameter Offset definiert die Variable, deren Inhalt dem Synchronlauf als absolute Verschiebung auf
der Slaveachse (Standard) oder der Masterachse (Modus + 64) aufgeschaltet wird.

Der Parameter Startoffset definiert die Variable, deren Inhalt den Startpunkt fir die Modi 1 und 2 gegeniiber
dem Formatbeginn verschiebt (Standard) oder der die Position auf der Masterachse definiert an der der
Synchronlauf gestartet wird (Modus + 128).

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
07 X Y Z 00 00 00 00
Parameter: D1 = Modus: 0..255

D2 = Variablenindex flr Offsetwert: 0..255
D3 = Variablenindex fir Startoffsetwert: 0..255
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4 -08 BIAS-Befehl “Synchroneinstellungen 2°

Synch.einstellungen 2; Linear= X ,Modus=Y ,Wert=27
Erklarung:
Mit dem Befehl "Synchroneinstellungen 2" ist es mdglich, das Léschen
des Zahlers beim Einschalten des Synchronlaufs zu unterdriicken
(Linearachse).
Uber die Parameter Modus und_Wert kénnen verschiedene Einstellungen
des Synchronlaufs vorgenommen werden.

Beispiel laden

Reglertyp: Parameter: Zulassige Eingaben: M BIAS-Programm
Alle X: Linear 0/1 (1= Z&hler nicht I6schen) O SPS-Programm
Y: Modus 0...255 O Mathematik-Programm
Z: Wert 0...65535
Beispiel: Ergebnis:
0 Synch.einstellungen 2; Linear= 0 ,Modus=0 ,Wert =0

Modus =1 Wert=0..500 Verschiebung auf der Slaveachse, Offsetkorrekturgeschwindigkeit als
%-Wert der aktuellen Synchrongeschwindigkeit

Modus =2 Wert=0 .... Verschiebung auf der Slaveachse, Offsetkorrekturgeschwindigkeit als
Inkremente/Abtastzyklus.
Hinweis:
Ist keiner der beiden Modi gesetzt oder der gesetzte Wert = 0, dann wird die Standard-
Offsetkorrekturgeschwindigkeit von Offset/256 benutzt.
Dies bedeutet, dalk der Offset innerhalb von 512 ms korrigiert wird.

Modus =3 Wert=0 Bidirektionale Bewegungen der Achse erlaubt
Wert = 1 Bewegungen nur in positiver Zahlrichtung der Achse erlaubt
Modus =4 Wert=0 Rampenfilter beeinflult alle Positionierungen
Wert =1 Rampenfilter beeinfluRt nur die Offsetkorrektur der Achse wahrend des

Synchronlaufs.

Modus =5 Wert =0 ..500 Verschiebung auf der Masterachse, Offsetkorrekturgeschwindigkeit als
%-Wert der aktuellen Synchrongeschwindigkeit

Modus =6 Wert=0 .... Verschiebung auf der Masterachse, Offsetkorrekturgeschwindigkeit als
Inkremente/Abtastzyklus.
Modus =7 Wert=0 positive Synchronstart Richtung
Wert =1 negative Synchronstart Richtung
Modus =8 Wert=0 Koppelfaktor mit 1/256 Standardgenauigkeit
Wert =1 Koppelfaktor mit 1/65536 Genauigkeit
Wert = 2 Der Koppelfaktor wird definiert mit dem Befehl Koppelfaktor =
[Variable(x)] als Bruch zwischen dem High und Low word der Variable
X
EBe)ispieI:

O [Variable 0]1=3

1 [Variable 1]=

2 [Variable 3 ] = [Variable 1] * 65536

3 [Variable 2 ] = [Variable 0 ] + [Variable 3 ]

4 Synch.einstellungen 2; Linear= 1,Modus= 8 ,Wert = 2

5 Koppelfaktor = [Variable 2 ] definiert den Koppelfaktor von 1/3.
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DRIVES -~

Modus =9 Wert=0
Nur 637f

Wert = 1
Modus =10 Wert =1
Nur 637f

Wert =0

Modus =11 Wert =1
Nur
631/635/637

Modus =12 Wert=0
Nur 637f

Wert = 1

Modus =13 Wert=0
Nur 637f

Wert = 1

Befehlskodierung:

BIAS-Befehl

Fahrt am Ende des Synchronprofils mit dem aktuell definierten Profil
fort.

Beendet den Synchronlauf am Ende des Synchronprofils.

Ist diese Kennung gesetzt, werden bei einer Unterbrechung (Stop,
Positionierung, Regler deaktiv) des Synchronlaufs alle flr die
Synchronisierung relevanten Werte und Parameter eingefroren und bei
einem Neustart des Synchronlaufs wieder aktiviert. Das
Wiedereinschalten des Synchronlaufs erfolgt inkrementell, d.h.ohne
Positionssprung beim Slave.

Wahrend der Unterbrechung einlaufende Masterinkremente werden
ignoriert.

Soll der Synchronlauf wieder vom Anfang gestartet werden, muss die
»Einfrier Kennung“ zurickgenommen werden

Verhindert das Uberschreiben der Mastertaktlange, wenn aus einem
Synchronlauf ein absoluter oder relativer Fahrbefehl gestartet wird.
(Da der Befehl “Weg= “ die Taktlange Uberschreiben wiirde.)

Keine Ausgangsskalierungsanderung wahrend des Betriebs méglich.

Die Ausgangsskalierung (Slaveinkremente) des CAM-Profiles ist mit
einem Bruch einstellbar.

Variable 250 = Zahler

Variable 251 = Nenner
Das Ruckwartsdrehen des Master Uber einen Formatwechsel wird nicht
Uberwacht.

Ruckwartsdrehen bis zum Formatwechsel Giberwachen bzw.
ermoglichen.

Code | D1 D2 D3 | D4 D5 D6 D7
08 X Y Z(low) Z(high)| 00 00 00
Parameter: D1 =Linear. 0,1

D2 = Modus: 0-255
D3, D4 = Wert: 0 - 65535
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4 -09 BIAS-Befehl “Fahre PID, Drehzahl“
Fahre PID; Drehzahl; Sollwert= X , Istwert=Y , Modus=Z

Erklarung:

Der Befehl "Fahre PID, Drehzahl" ermoglicht die Regelung der Istdrehzahl
entsprechend der Regeldifferenz zwischen Soll- und Istwert Gber die

eingestellten Parameter des PID Reglers.

Die Parameter des PID Reglers werden mit den Befehlen "PID_Skalierung”

und "PID_Parameter" eingestellt.

Reglertyp: Parameter:

Alle X: Sollwert 0...4
Y: Istwert 0...4
Z: Modus 0...255

Weitere Informationen Uber den PID-Regler der 630 Serie

Zuléssige Eingaben:

Beispiel:

PROG_START:

0 [Variable 0] =200

1 [Variable 1]1= 100

2 [Variable 2]=3

3 [Variable 3]1=0

4 [Variable 4 1 = 500

5 [Variable 51 =-1000

6 PID Parameter ; Start=[Variable 0 ]
7 [Variable 6 1 = 2500

8 [Variable 7 1= 2500

9 [Variable 8 1 = -2500

10 [Variable 9] = 2500

11 [Variable 10 ] = 18000

12 [Variable 11]1=100

13 PID Skalierung; Start=[Variable 6 ]
* Start execution PID , Output = speed Setpoint
14 Starte Achse

15 Fahre PID; Drehzahl; Sollwert= 4, Istwert=0,

Modus=7
Loop:
16 Springe Loop

Hinweis:

M BIAS-Programm
O SPS-Programm
O Mathematik-Programm

Ergebnis:

* P-Gain 200/4096=0.048

* Integration-Time 100*1.89 msec=189 msec
* Derivative Time 3*1,89msec=5,67mSec
* Filtertimeconstant

* PID Output limit high

* PID Output limit low

* load PID Parameters

* Scaling Setpoint numerator

* Scaling Setpoint denominator

* Scaling actual value numerator

* Scaling actual value denominator

* Scaling PID Output numerator

* Scaling PID Output denominator

* Overtake Scalings

* Setpoint =Variable 254 =0, Actual value
=ana.in.1,PID enable,| enable, Feed Forward on.

e Vor dem Start wird auf eine gultige Startkennung gewartet:

a.) vorangestellt der Befehl "Starte_Achse"

b.) Low-High-Flanke des Starteingangs X10.11(X10.9 beim 631)

0 635/ 637/637+/637f

Bei Verwendung des Starteingangs X10.11 ist in der Konfiguration die Funktion O fiir den
Eingang X10.11 (Starteingang) zu selektieren.

o 631

Bei Verwendung des Starteingangs X10.9 ist in der Konfiguration die Funktion 3 fur den
Eingang X10.9 (Starteingang) zu selektieren.
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Begrenzung
X — Skalierung X —e— PID - Regler —— Filter L .ng
T Skalierung Z
|
Skalierung Y
Y

Sollwert X Erklarung
0 Analogeingang 1 (£ 10V = 1 2047)
1 Analogeingang 2 (£ 10V = £ 2047)
2 Istgeschwindigkeit 1 intern
3 631/635/637 637+/637f

Istgeschwindigkeit 2 Istgeschwindigkeit 2

(Inkremente /1,899 ms) (Inkremente /0,844 ms)
4 BIAS-Variable 254
Istwert Y  Erklarung
0 Analogeingang 1 (£ 10V = £ 2047)
1 Analogeingang 2 (£ 10V = + 2047)
2 Istgeschwindigkeit 1 intern
3 631/635/637 637+/637f

Istgeschwindigkeit 2 Istgeschwindigkeit 2

(Inkremente /1,899 ms) (Inkremente /0,844 ms)
4 BIAS-Variable 255

Modus: Der Parameter Modus enthalt mehrere bitkodierte Schalterfunktionen.

Bit 0: PID-Freigabe, 0 = PID-Regler deaktiviert (alle Anteile = 0)
1 = PID-Regler aktiviert

Bit 1: I-Anteil-Freigabe 0 = I-Anteil gesperrt
1 = I-Anteil aktiv

Bit 2: Vorsteuerungsfreigabe 1 = Vorsteuerung aktiviert

Bit 3: Vorsteuerungsauswabhl 0 = Vorsteuerung standard
1 = Vorsteuerung mit Var. 253

Bit 4: Integrator-Anteil stoppen 0 = Integrator lauft

1 = Integrator stoppen ( der momentan
aktuelle Integratorwert bleibt erhalten)

Bit 5...6: Reserviert immer 0
Bit 7: Reiner Analoger Drehzahlregler 0 = Standard PID Funktion
( ohne PID-Funktion) 1 = reiner analoger Drehzahlregler

Befehlskodierung:

Code D1 D|D|D|D|D]J|D

2 3 4 5 6 7
09 X Y | Z |00 ] 00| 00] 00
Parameter: D1 = Sollwert (0-4)

D2 = Istwert (0-4)
D3 = Modus (0 — 255)
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4 - 0A BIAS-Befehl “Fahre PID, Moment*

Fahre PID; Moment ; Sollwert= X , Istwert=Y , Modus=Z
Erklarung:
Der Befehl "Fahre PID, Moment" ermdglicht die Regelung der Iststromes
entsprechend der Regeldifferenz zwischen Soll (X)- und Istwert (Y) Uber
die eingestellten Parameter des PID Reglers.
Die Parameter des PID Reglers werden mit den Befehlen "PID_Skalierung”
und "PID_Parameter" eingestellt.

Reglertyp: Parameter: Zuléssige Eingaben: M BIAS-Programm

Alle X: Sollwert 0..4 L SPS-Programm
Y: Istwert 0..4 O Mathematik-Programm
Z: Modus 0...255

Weitere Informationen Uber den PID-Regler der 630 Serie

Beispiel: Ergebnis:

PROG_START:

0 [Variable 0] = 200 * P-Gain 200/4096=0.048

1 [Variable 1]1= 100 * Integration-Time 100*1.89 msec=189 msec
2 [Variable 21=3 * Derivative Time 3*1,89msec=5,67mSec
3 [Variable 31=0 * Filtertimeconstant

4 [Variable 4 ] = 500 * PID Output limit high

5 [Variable 5] =-1000 * PID Output limit low

6 PID Parameter ; Start=[Variable 0 ] * load PID Parameters

7 [Variable 6 1 = 2500 * Scaling Setpoint numerator

8 [Variable 7 1 = 2500 * Scaling Setpoint denominator

9 [Variable 8 ] = -2500 * Scaling actual value numerator

10 [Variable 9] = 2500 * Scaling actual value denominator

11 [Variable 10 ] = 18000 * Scaling PID Output numerator

12 [Variable 11]1=100 * Scaling PID Output denominator

13 PID Skalierung; Start=[Variable 6 ] * Overtake Scalings

* Start execution PID , Output = speed Setpoint
14 Starte Achse
15 Fahre PID; Moment; Sollwert= 4 , Istwert=0 , Modus=7 * Setpoint =Variable 254 =0, Actual value

Loop: =ana.in.1,PID enable,l enable, Feed Forward
16 Springe Loop on.
Hinweis:

o Vor dem Start wird auf eine glltige Startkennung gewartet:
a.) vorangestellt der Befehl "Starte_Achse"
b.) Low-High-Flanke des Starteingangs X10.11(X10.9 beim 631)

0 635/ 637/ 637+ 637f
Bei Verwendung des Starteingangs X10.11 ist in der Konfiguration die Funktion O fur den
Eingang X10.11 (Starteingang) zu selektieren.

o 631
Bei Verwendung des Starteingangs X10.9 ist in der Konfiguration die Funktion 3 fiir den
Eingang X10.9 (Starteingang) zu selektieren.
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BIAS-Befehl
Begrenzung
X — Skalierung X —e— PID - Regler —— Filter L,
Skalierung Z
1
Skalierung Y
Y
Sollwer Erkléarung
t X
0 Analogeingang 1 (£ 10V = £ 2047)
1 Analogeingang 2 (£ 10V = 1+ 2047)
2 Istgeschwindigkeit_1 intern
3 631/635/637 637+/637f
Istgeschwindigkeit 2 Istgeschwindigkeit 2
(Inkremente /1,899 ms) (Inkremente /0,844 ms)
4 BIAS-Variable 254

Istwer Erklarung

ty

0 Analogeingang 1 (£ 10V = + 2047)

1 Analogeingang 2 (+ 10V = + 2047)

2 Istgeschwindigkeit_1 intern

3 631/635/637 637+/637f
Istgeschwindigkeit 2 Istgeschwindigkeit 2
(Inkremente /1,899 ms) (Inkremente /0,844 ms)

4 BIAS-Variable 255

Modus: Der Parameter Modus enthalt mehrere bitkodierte Schalterfunktionen.

Bit O: PID-Freigabe, 0 = PID-Regler deaktiviert (alle Anteile = 0)
1 = PID-Regler aktiviert

Bit 1: I-Anteil-Freigabe 0 = I-Anteil gesperrt
1 = I-Anteil aktiv

Bit 2: Vorsteuerungsfreigabe 1 = Vorsteuerung aktiviert

Bit 3: Vorsteuerungsauswahl 0 = Vorsteuerung standard
1 = Vorsteuerung mit Var. 253

Bit 4: Integrator-Anteil stoppen 0 = Integrator l4uft

1 = Integrator stoppen ( der momentan
aktuelle Integratorwert bleibt erhalten)

Bit5...6: Reserviert immer 0
Bit 7: Reiner Analoger 0 = Standard PID Funktion
Momentenregler 1 = reiner analoger Momrentenregler

( ohne PID-Funktion)
Befehlskodierung:
Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
0A X Y Z 00 00 00 00

Parameter: D1 = Sollwert (0-4)
D2 = Istwert (0-4)
D3 = Modus (0 — 255)
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4 - 0B BIAS-Befehl “Sollposition [AchsNr ] = Konst.”
Sollposition [AchsNr X] =Y INKR

Erklarung:
Mit dem Befehl "Sollposition [AchsNr ] = Konst." ist es mdglich, die
Sollposition der selektierten Achse auf einen bestimmten Wert zu setzen.

M BIAS-Programm
O SPS-Programm
O Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:
0 Sollposition [AchsNr 1] = 10000 INKR Die Sollposition der Achse 1 wird auf 10000
Inkremente geladen.

Hinweis:
o Dieser Befehl steht beim 637f ab der Firmware V8.19 zur Verfligung

Befehlskodierung:

Code D1 D2 | D3 | D4 | D5 D6 D7
0B X Y(low) Y(high | 00 00
)

Parameter: D1 =Achse1-3
D2-D5 = Konstante +/- 231
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4 - 0C BIAS-Befehl “Sollposition [AchsNr ] = [Variable X]*
Sollposition [AchsNr X ] = [Variable Y ]

Erklarung:
Mit dem Befehl "Sollposition [AchsNr X] = [Variable Y ]" ist es mdglich, die
Sollposition der selektierten Achse auf den Inhalt der definierten Variablen

zu setzen.

M BIAS-Programm
O SPS-Programm
O Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:
0 [Variable 0 1= 10000 Die Sollposition der Achse 1 wird auf 10000
1 Sollposition [AchsNr 1] =[Variable 0 ] Inkremente geladen.

Hinweis:

o Dieser Befehl steht beim 637f ab der Firmware V8.19 zur Verfligung
Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
0oC X Y 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Achsnummer: 1-3
D2 = Variablennummer: 0...255
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4

4 - 0D BIAS-Befehl “Fahre relativ®
Fahre relativ; AchsNr. =X, Ziel = Y

Erklarung:
Der Befehl "Fahre Relativ" startet die Achse X auf die Position, die sich
aus der Summe der aktuellen Sollposition plus der im Parametersatz

definierten relativen Distanz ergibt.

M BIAS-Programm
O SPS-Programm
O Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:
0 [Variable 10 ] = 100000 Ab der momentanen Sollposition startet die Achse mit
1 [Variable 11 1= 1000 der Geschwindigkeit 1000 um 100000 Inkremente
2 [Variable 12 ] =4000 weiter.

3 [Variable 13 ]1=4000

4 [Variable 0 ]=10

5 Lade Parametersatz 0 = [Variable [0 ]]
6 Starte Achse

7 Fahre relativ; AchsNr. =1 , Ziel=1

Hinweis:
o Dieser Befehl steht beim 637f ab der Firmware V8.19 zur Verfligung
Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
0D X Y 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Achsnummer: 1-3
D2 = Ziel: 1...15
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BIAS-Befehl

4 - OE BIAS-Befehl “Starte Achse*

Erklarung:

Der Befehl "Starte Achse" setzt die erforderliche Startkennung fiir einen
folgenden Fahrbefehl.

Mit diesem Befehl kann ein Fahrbefehl ohne externe Startbedingung

ausgefiihrt werden.

Jeder Fahrbefehl setzt die Startkennung wieder zurick.

Reglertyp: Parameter:
Alle keine
Beispiel:

0 Starte Achse

1 Fahre Kettenposition

2 Warte auf "Pos. erreicht"

3 Fahre Kettenposition

4 ...
Hinweis:

Ergebnis:

Der erste Fahrbefehl "Fahre Kettenposition" wird sofort
ausgeflhrt.

Nachdem die Zielposition erreicht ist (Satz 2), wird die zweite
Positionierung erst durch die Low-High-Flanke des
Starteingangs gestartet.

Zulassige Eingaben:

Beispiel laden

M BIAS-Programm
O SPS-Programm
O Mathematik-Programm

o Der Befehl "Starte Achse" ersetzt die Low-High-Flanke des Starteingangs X10.11 (X10.9 beim 631)
als gultige Startkennung.

Befehlskodierung:

Code

D1

D2

D3

D4

D5

D6

D7

OE

00

00

00

00

00

00

00
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4 - OF BIAS-Befehl “Stoppe Achse*
Stoppe Achse; Modus = X ; AchsNr.=Y

Erklarung:
Der Befehl "Stoppe Achse; Modus =" stoppt den Antrieb mit der im Modus
angegebenen Funktion.

M BIAS-Programm
SPS-Programm
O Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

0 Starte Achse Der Fahrbefehl "Fahre unendlich Positiv" wird nach 1 Sekunde
1 Fahre unendlich Positiv Uber die definierte Verzdgerungsrampe von 10000 rpm/s

2 Warte Zeit 1000 ms gestoppt.

3 Verzdgerung = 10000 rpm/s
4 Stoppe Achse, Modus 1
5 Warte auf "Pos. erreicht"

Hinweis:

e Soll die Achse Uber eine bestimmte Verzégerungsrampe gestoppt werden, empfiehlt sich die
Benutzung des Befehls "Stoppe_Achse + Parameter”.

¢ Nach dem Befehl “Stoppe Achse” empfiehlt sich den Befehl “Warte_auf "Pos. erreicht"™ in die BIAS-
Abarbeitung einfigen.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
OF X Y 00 00 00 00 00

Parameter: D1 = Modus 0 = Stopp abrupt (Sollposition = Istposition)
D1 = Modus 1 = Stopp gefiihrt (mit der aktuellen "Verzégerung")
D2 = AchsNr1...3
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4- 10 BIAS-Befehl “Fahre Position + Parameter”
Fahre Position; v =X rpm, s=Y INKR
Erklarung:
Der Befehl "Fahre Position + Parameter" startet die Achse mit der im
Parameter "v="angegebenen Geschwindigkeit auf die im Parameter "s=" |Beispielladen
definierte Position.

Parameter: M BIAS-Programm
v =1...12000 rpm O SPS-Programm
s = + 231 Inkremente O Mathematik-Programm

Fur die Fahrkurvengenerierung gelten immer die zuletzt eingestellten
Parameter fiir: Beschleunigung, biascom21-D.htm Verzdégerung,
Rampenfilter

Beim Einschalten des Reglers sind diese Parameter mit den Einstellungen
aus dem EASYRIDER Menu “Inbetriebnahme Lageregler vorgeladen.

Beispiel: Ergebnis:

0 Starte Achse Die Achse fahrt auf die Absolutposition 1000 Inkremente
1 Fahre Position; v=100 rpm, s= 1000 INKR mit einer Geschwindigkeit von 100 rpm.

2 Warte auf "Pos. erreicht" Die BIAS-Abarbeitung wird mit dem Satz 3 nach dem
3.... Erreichen_der Position fortgefiihrt.

Hinweis:

e Vor dem Start wird auf eine gliltige Startkennung gewartet:
a.) vorangestellt der Befehl "Starte_Achse"
b.) Low-High-Flanke des Starteingangs X10.11(X10.9 beim 631)

0 635/ 637/637+/637f
Bei Verwendung des Starteingangs X10.11 ist in der "Eingangs-Konfiguration"
die Funktion O fir den Eingang X10.11 (Starteingang) zu selektieren.

o 631
Bei Verwendung des Starteingangs X10.9 ist in der Konfiguration die Funktion 3 fiir den
Eingang X10.9 (Starteingang) zu selektieren.

e 631/635/ 637
Die maximal zuldssige Geschwindigkeit hdngt von der konfigurierten Resolverauflésung ab.
Bei hoher Resolverauflésung sind lediglich 4000 rpm zuldssig.

o Bei diesem Befehl ist die Verwendung der Einheitenkonvertierung der EASYRIDER-Software
méglich. Bei Verwendung der berechneten Einheiten kdnnen Anderungen der eingegebenen
Position auftreten, da diese Positionen immer auf eine ganzzahlige Inkrementanzahl gerundet
werden mussen.

Befehlskodierung:

Code D1 | D2 D3 | D4 | D5 | D6 D7
10 | X(low) X(high)| Y(low) Y(high) | 00

Parameter: D1, D2 = Geschwindigkeit 1....12000 rpm
D3...D6 = Absolutposition £231 Inkremente
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4-11 BIAS-Befehl “Fahre Kettenposition + Parameter”
Fahre Kettenposition; v =X rpm,s=Y INKR

Erklarung:

Der Befehl "Fahre Kettenposition + Parameter" startet die Achse mit der

im Parameter "v=" angegebenen Geschwindigkeit auf die Position, die Beispiel laden

sich aus der Summe der aktuellen Zielposition plus der im Parameter "s=" —

definierten Position ergibt.

Parameter: M BIAS-Programm
v =1...12000 rpm O SPS-Programm
s = + 231 Inkremente O Mathematik-Programm

Fur die Fahrkurvengenerierung gelten immer die zuletzt eingestellten
Parameter fiir: Beschleunigung, biascom21-D.htm Verzdégerung,
Rampenfilter

Beim Einschalten des Reglers sind diese Parameter mit den Einstellungen
aus dem Menu “Inbetriebnahme Lageregler” vorgeladen.

Beispiel: Ergebnis:

0 Starte Achse Die Achse fahrt von der aktuellen Sollposition

1 Fahre Kettenposition; v= 100 rpm, s= 1000 INKR +1000 Inkremente mit einer Geschwindigkeit von
2 Warte auf "Pos. erreicht" 100 rpm.

3.... Die BIAS-Abarbeitung wird mit dem Satz 3 nach

dem Erreichen_der Position fortgefihrt.
Hinweis:
e Vor dem Start wird auf eine gliltige Startkennung gewartet:

a.) vorangestellt der Befehl "Starte_Achse"
b.) Low-High-Flanke des Starteingangs X10.11(X10.9 beim 631)

0 635/ 637/637+/637f
Bei Verwendung des Starteingangs X10.11 ist in der "Eingangs-Konfiguration"
die Funktion O fur den Eingang X10.11 (Starteingang) zu selektieren.

o 631
Bei Verwendung des Starteingangs X10.9 ist in der Konfiguration die Funktion 3 fur den
Eingang X10.9 (Starteingang) zu selektieren.

e 631/635/637
Die maximal zulassige Geschwindigkeit hangt von der konfigurierten Resolverauflésung ab.
Bei hoher Resolverauflésung sind lediglich 4000 rpm zulassig.

Befehlskodierung:

Code [ D1 | D2 D3 | D4 | D5 | D6 D7
11 | X(low) X(high) [ Y(low) Y(high) [ 00

Parameter: D1,D2 = Geschwindigkeit 1....12000 rpm
D3...D6 = Relativposition £231 Inkremente
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4-12 BIAS-Befehl “Fahre Referenz +Parameter*
Fahre Referenz; Modus=X;v=Y rpm,s=Z INKR

Erklarung:
Der Befehl "Fahre Referenz+ Parameter” startet die Referenzfahrt mit der
im Parameter "v=" angegebenen Geschwindigkeit entsprechend dem
angegebenen "Modus".

Im Parameter "s=" wird die Referenzpunktverschiebung definiert.

M BIAS-Programm
O SPS-Programm
O Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

0 Starte Achse Die Achse referiert auf die der Low-High-Flanke
1 Fahre Referenz, Modus 16, v=100rpm, s=4000 Inkr des Referenzsensor folgenden Gebernullstellung
2 Warte auf "Pos. erreicht” in positiver Richtung (Sensor & 0-Punkt).

Referenzpunktverschiebung

Sensor & 0 Istposition O nach
der Verschiebung

Von dieser Position aus wird eine
Referenzpunktverschiebung um +4000
Inkremente vorgenommen.
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Hinweis:
Geber kénnen Resolver oder HIPERFACE sein mit ihrem entsprechenden Nullpunkt
bei Regelung auf Istposition 2 wird der Nullimpuls des externen Geber ausgewertet.

Fir die Modi 0 -11 muss der Parameter “Weg* auf Null gesetzt werden.

Vor dem Start wird auf eine glltige Startkennung gewartet:
a.) vorangestellt der Befehl "Starte Achse"
b.) Low-High-Flanke des Starteingangs X10.11(X10.9 beim 631)

635/ 637/ 637+/637f
Bei Verwendung des Starteingangs X10.11 ist in der Konfiguration die Funktion O fir den Eingang
X10.11 (Starteingang) zu selektieren.

631
Bei Verwendung des Starteingangs X10.9 ist in der Konfiguration die Funktion 3 fur den Eingang

X10.9 (Starteingang) zu selektieren.

635/ 637/ 637+/637f
Bei Benutzung eines Modus mit Referenzsensor X10.24 ist in der "Eingangs-Konfiguration" die
Funktion 1 (Referenzsensor) zu selektieren.

o 631
Bei Benutzung eines Modus mit Referenzsensor muf} fir einen der Eingénge (X10.8,
X10.9 oder X10.10) in der Konfiguration die Funktion 1 (Referenzsensor) selektiert sein.

0 631/635/ 637 Die maximal zulassige Geschwindigkeit hangt von der konfigurierten
Resolverauflosung ab.
Bei hoher Resolverauflésung sind lediglich 4000 rpm zulassig.

637f
Ist der 637f Regler mit der Optionsplatine C28 bestlckt kann optional der Eingang X120.4 als

Referenzsensor konfiguriert werden. Der Referenzsensoreingang am X10 Stecker ist dann nicht in
Funktion.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
12 X Y(low Y(high | Z(low Z(high

) ) ) )
Parameter: D1 = Referenzmodus: 0...23

D2, D3 = Geschwindigkeit 1....12000 rpm
D4...D7 = Referenzverschiebung, Position +2°" Inkremente
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4 -13 BIAS-Befehl “Fahre unendlich Positiv+tParameter®
Fahre positiv, v=X rpm ,a+ =Y rpm/s,a-=Z rpm/s
Erklarung: 631 Beispiel laden

Der Befehl "Fahre unendlich Positiv + Parameter" startet die Achse mit 635/637 Beispiel laden
den angegebenen Parametern "v=" (Geschwindigkeit), "a+="

(Beschleunigung) und "a-=" (Verzégerung) in positiver Richtung. 637+ Beispiel laden
Parameter: M BIAS-Programm

v =1...12000 rpm O SPS-Programm
a+=5...320000 rpm/s O Mathematik-Programm

a-=5...320000 rpm/s

Fur die Fahrkurvengenerierung gelten immer die zuletzt eingestellten
Parameter fur: Rampenfilter

Beim Einschalten des Reglers sind diese Parameter mit den Einstellungen
aus dem Menue Inbetriebnahme Lageregler vorgeladen.

Beispiel: Ergebnis:

0 Fahre positiv; v=900 rpm, a+= 200rpm/s, a-= 5000 rpm/s  Die Achse wird in positiver Richtung

1 Wenn Eingang 11 == 1 dann Springe 1 verfahren sowie der Starteingang aktiviert
2 Stoppe Achse ; Modus 1 wird.

3. Nach dem Deaktivieren des

Starteingangs wird die Achse gestoppt.
Hinweis:
e Vor dem Start wird auf eine gliltige Startkennung gewartet:

a.) vorangestellt der Befehl "Starte Achse"
b.) Low-High-Flanke des Starteingangs X10.11(X10.9 beim 631)

o 635/637/637+/637f
Bei Verwendung des Starteingangs X10.11 ist in der Konfiguration die Funktion O fiir den
Eingang X10.11 (Starteingang) zu selektieren.

o 631
Bei Verwendung des Starteingangs X10.9 ist in der Konfiguration die Funktion 3 fiir den
Eingang X10.9 (Starteingang) zu selektieren.

e 631/ 635/ 637 Die maximal zulassige Geschwindigkeit hangt von der konfigurierten
Resolverauflosung ab.
Bei hoher Resolverauflésung sind lediglich 4000 rpm zulassig.

.Befehlskodierung:
Code | D1 | D2 D3 | D4 D5 | D6 D7
13 | X(low) X(high) | Y(low) Y(high) [Z(low) Z(high) [ 00

Parameter: D1,D2 = Geschwindigkeit 1....12000 [rpm]
D3,D4 = Beschleunigung 1....64000 [5*rpm/s]
D5,D6 = Verzdégerung 1....64000 [5*rpm/s]
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4 -14 BIAS-Befehl “Fahre unendlich Negativ+Parameter*

Fahre negativ; v=X rpm ,a+ =Y rpm/s,a-=Z rpm/s

Erklarung:

BIAS-Befehl

Der Befehl "Fahre unendlich Negativ + Parameter" startet die Achse mit
den angegebenen Parametern "v=" (Geschwindigkeit), "a+="
(Beschleunigung) und "a-=" (Verzdgerung) in negativer Richtung.

Parameter:

v =1...12000 rpm

a+=5...320000 rpm/s
a-=5...320000 rpm/s
Fur die Fahrkurvengenerierung gelten immer die zuletzt eingestellten
Parameter fir: Rampenfilter

Beim Einschalten des Reglers sind diese Parameter mit den Einstellungen

aus dem Menue Inbetriebnahme Lageregler vorgeladen.

Beispiel:

0 Fahre negativ; v=900 rpm, a+= 200rpm/s, a-= 5000 rpm/s

1 Wenn Eingang 11 == 1 dann Springe 1
2 Stoppe Achse ; Modus 1

3.

Hinweis:

550

DRIVES ~

631 Beispiel laden
635/637 Beispiel laden

637+ Beispiel laden

M BIAS-Programm
O SPS-Programm
O Mathematik-Programm

Ergebnis:

Die Achse wird in negativer Richtung

verfahren sowie der Starteingang aktiviert

wird.

Nach dem Deaktivieren des
Starteingangs wird die Achse gestoppt.

e Vor dem Start wird auf eine gliltige Startkennung gewartet:
a.) vorangestellt der Befehl "Starte_Achse"
b.) Low-High-Flanke des Starteingangs X10.11(X10.9 beim 631)

O 635/637/637+/637f

(0]

Bei Verwendung des Starteingangs X10.11 ist in der Konfiguration die Funktion O fir den
Eingang X10.11 (Starteingang) zu selektieren.

631

Bei Verwendung des Starteingangs X10.9 ist in der Konfiguration die Funktion 3 fur den
Eingang X10.9 (Starteingang) zu selektieren.

e 631/ 635/ 637 Die maximal zulassige Geschwindigkeit hangt von der konfigurierten
Resolverauflosung ab.
Bei hoher Resolverauflésung sind lediglich 4000 rpm zulassig.

.Befehlskodierung:

Code | D1 | D2 D3 | D4 D5 | D6 D7
14 X(low) X(high) | Y(low) Y(high) [Z(low) Z(high) 00
Parameter: D1, D2 = Geschwindigkeit 1...12000 [rpm]

D3, D4 = Beschleunigung
D5, D6 = Verzdgerung

1...64000 [5*rpm/s]
1...64000 [5*rpm/s]
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4 -15 BIAS-Befehl “Fahre Synchron+Parameter®
Fahre Synchron; Koppelfaktor = X

631 _Beispiel laden
Erklarung:

Der Befehl "Fahre Synchron + Parameter” startet die Achse mit dem 635/637_Beispiel laden
angegebenen Koppelfaktor synchron zu den Masterinkrementen.

637+ Beispiel laden

Reglertyp: Parameter: Zulassige Eingabe: BIAS-Programm
Alle X: Standard: = Koppelfaktor +/-127, mit 1/256 O SPS-Programm
, Genauigkeit _ O Mathematik-Programm
X: erweitert: Synch.einstellungen 2; Linear= 0

.Modus=8 ,Wert =1
= Koppelfaktor +/-127, mit 1/65536
Genauigkeit

Fur die Fahrkurvengenerierung gelten immer die zuletzt eingestellten
Parameter fiir: Rampenfilter

Beim Einschalten des Reglers sind diese Parameter mit den Einstellungen
aus dem Menue Inbetriebnahme Lageregler vorgeladen.

Weitere Informationen lber Synchronfunktionen der 630 Serie

Beispiel: Ergebnis:
0 Taktlange = 0 INKR Nach der Low-High-Flanke des Starteingangs fahrt die Achse
1 Fahre Synchron; Koppelfaktor = 1.0 synchron (1 Masterinkrement am X40 Eingang = 1 Slave

2 Wenn Eingang 11 == 1 dann Springe 2 Inkrement), bis der Starteingang 0 wird.
3 Stoppe Achse ; Modus 1
4 ..

Hinweis:

e Vor dem Start wird auf eine glltige Startkennung gewartet:
a.) vorangestellt der Befehl "Starte_Achse"
optional : Sensor; Modus=128

b.) Low-High-Flanke des Starteingangs X10.11(X10.9 beim 631)
o 635/637/637+/637f

Bei Verwendung des Starteingangs X10.11 ist in der Konfiguration die Funktion O fiir den
Eingang X10.11 (Starteingang) zu selektieren.

o 631
Bei Verwendung des Starteingangs X10.9 ist in der Konfiguration die Funktion 3 fiir den
Eingang X10.9 (Starteingang) zu selektieren.

e Der X40-Modus ist in der Zahlerkonfiguration als Impulseingang zu selektieren.

e Die Veranderung des Ubersetzungsverhaltnisses ist wahrend der Synchronfahrt iiber den Befehl
"Koppelfaktor =" mdglich.

o Der vorangestellte Befehl "Taktlange =" definiert die Formatlange fur Sonderfunktionen( Auf-
,/Absynchronisieren,Offset, Sensorkorrektur). Mit Taktldnge=0 sind diese Funktionen nicht aktiv.

.Befehlskodierung:

Code | D1 | D2 D3 | D4 D5 | D6 D7
15 [ X(low) X(low) [ X(high) X(V2) 00 00 00
Parameter: D1-D4= Koppelfaktor, X(high) = +/-127
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4-16 BIAS-Befehl “Fahre Analogwert + Integrator®

Fahre unendlich mit Analogwert; Integrator = X rpm/s

Erklarung: 631 _Beispiel laden
Der Befehl "Fahre Analogwert + Integrator” startet die Achse auf die sich
aus dem analogen Sollwert (635/637/637+/637f: X10.5 zu X10.18; 635/637 Beispiel laden

631: X10.1 zu X10.2) mal der Drehzahlsollwertnormierung ergebenden
Geschwindigkeit. Die zulassige Anderungsgeschwindigkeit der Drehzahl

kann Uber den Integratorwert begrenzt werden (0 schaltet die Begrenzung 637+ Beispiel laden
_beispiel laden
aus).

Parameter: Integrator = 0...160000 rpm/s; O = Integrator deaktiviert M BIAS-Programm

O SPS-Programm
O Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

0 Fahre unendlich mit Analogwert; Integrator = 10000 rpm/s Die Achse fahrt entsprechend der
1 Wenn Eingang X == 1 dann Springe 1 analogen Sollwertvorgabe (wie

2 Stoppe Achse; Modus 1 Betriebsart "Drehzahlregelung”),

solange der Eingang X aktiv ist.
Hinweis:

o Vor dem Start wird auf eine gultige Startkennung gewartet:
a.) vorangestellt der Befehl "Starte_Achse"
b.) Low-High-Flanke des Starteingangs X10.11(X10.9 beim 631)

0 635/ 637/ 637+/637f
Bei Verwendung des Starteingangs X10.11 ist in der Konfiguration die Funktion O fur den
Eingang X10.11 (Starteingang) zu selektieren.

o 631
Bei Verwendung des Starteingangs X10.9 ist in der Konfiguration die Funktion 3 fiir den
Eingang X10.9 (Starteingang) zu selektieren.

¢ Der Befehl_“Rampenfilter =* muss vor diesem Fahrbefehl deaktiviert werden.
o Die Parameter Beschleunigung und Verzogerung haben keinen Einfluss auf die Rampen

Befehlskodierung:

Code D1 | D2 D3 | D4 D5 | D6 D7
16 | X(low) X(high)| 00 00 00 00 00
Parameter: D1,D2= Integrator [5*rpm/s]
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Cil) BIAS-Befehl

4 -17 BIAS-Befehl “Fahre Drehzahl + Integrator”
Fahre Drehzahl,Drehzahl =X  rpm , Integr.=Y rpm/s

631 Beispiel laden

Erklarung:
Der Befehl "Fahre Drehzahl + Integrator” startet die Achse auf die
angegebene Drehzahl unter Umgehung des Lagereglers. 635/637 Beispiel laden

Dies entspricht der Betriebsart 1 “Drehzahlregelung®.
Die zuldssige Anderungsgeschwindigkeit der Drehzahl kann Uber den

Integratorwert begrenzt werden (0 schaltet die Begrenzung aus). o
637+Beispiel_laden

Parameter: X: v =1...12000 rpm )
Y: Integrator = 0...160000 rpm/s; 0 = Integ. deaktiviert g EIF;ASS_PI?L%%;?nmmm

O Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

0 Starte Achse Die Achse fahrt entsprechend
1 Fahre Drehzahl,Drehzahl =1000 rpm , Integr.= 10000 rpm/s der Vorgabe auf eine Drehzahl
2 Wenn Eingang X == 1 dann Springe 1 von + 1000 min-1, solange der
3 Stoppe Achse; Modus 1 Eingang X aktiv ist.

Hinweis:

e Vor dem Start wird auf eine glltige Startkennung gewartet:
a.) vorangestellt der Befehl "Starte_Achse"
b.) Low-High-Flanke des Starteingangs X10.11(X10.9 beim 631)

O 635/637/637+/637f
Bei Verwendung des Starteingangs X10.11 ist in der Konfiguration die Funktion O fur den
Eingang X10.11 (Starteingang) zu selektieren.

o 631
Bei Verwendung des Starteingangs X10.9 ist in der Konfiguration die Funktion 3 fir den
Eingang X10.9 (Starteingang) zu selektieren.

o Der Befehl “Rampenfilter =* muss vor diesem Fahrbefehl deaktiviert werden.
e Die Parameter Beschleunigung und Verzégerung haben keinen Einfluss auf die Rampen

Befehlskodierung:

Code D1 | D2 D3 | D4 D5 D6 D7
17 | X(low) X(high)| Y(low) Y(high)| 00 00 00

Parameter: D1,D2= Geschwindigkeit [rpm]
D3,D4= Integrator [5*rpm/s]
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4 BIAS-Befehl —a90>

4 -1A BIAS-Befehl “Taktlange = Konst.*
Taktlange =X INKR

Erklarung:
Der Befehl "Taktlange =" definiert die Mastertaktlange fir
Synchronanwendungen.

Der Wert 0 deaktiviert die Formatiberwachung.

M BIAS-Programm
O SPS-Programm
O Mathematik-Programm

Weitere Informationen Uiber Synchronfunktionen der 630 Serie

Beispiel: Ergebnis:

Hinweis:
Befehlskodierung:

Code D1 | D2 | D3 | D4 D5 | D6 D7
1A | X(low) X(high) | 00 00 00

Parameter: D1-D4= Taktlange: £ 231

4 -1B BIAS-Befehl “Taktlange = [Variable X]*
Taktlange =[Variable X]

Erklarung:

Der Befehl "Taktlange = [Variable X]" definiert die Mastertaktlange durch
den Variableninhalt X in Inkrementen fir Synchronanwendungen.

Ein Variableninhalt von 0 deaktiviert die Formatiberwachung.

Der Wert 0 deaktiviert die Formatuberwachung.

M BIAS-Programm
O SPS-Programm
O Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:
Hinweis:
Befehlskodierung:
Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
1B X 00 00 00 00 00 00
Parameter: D1= Variablennummer: 0...255
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—a90> BIAS-Befehl 4

4 -1C BIAS-Befehl “Lade Parametersatz X = [Variable [Y]]

Lade Parametersatz X = [Variable [Y ]]

Erklarung:

Der Befehl "Lade Parametersatz X = [Variable[ Y]]" definiert durch den
Inhalt der Zeigervariablen Y die Startvariable des entsprechenden
Parametersatzes vom Typ X.

M BIAS-Programm
O SPS-Programm
O Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

Hinweis:

o Die Funktion “Synchronlauf® erhalt ihre Steuerparameter vor dem Start aus den Variablen, die im
Parametersatz angegeben sind und im Zustand “Aktiv* aus dem Achszustand.

¢ Die Beschleunigung und Verzdégerung werden in 5 min-1/s tbernommen

Parametersatz: Typ O: Parametersatz fur Positionierbefehle
Var. + 0: Position Zielposition in Inkrementen(+/-2"")

Var. + 1: Geschwindigkeit Max. Geschwindigkeit ,immer positiv, in rpm
Var. + 2: Beschleunigung Beschleunigung (5-64000) in rpm/(min*Sec)
Var. + 3: Verzégerung Verzogerung(5-64000) in rpm/(min*sec)
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4 BIAS-Befehl ~>

Parametersatz: Typ 1: Parametersatz fiir Synchronbefehle

0: Startwinkel Definiert den Einschaltpunkt des Synchronlaufs.
Einheit Inkremente des ausgewahlten Leitwertes fur den Synchronlauf.

1: Totzeitkomp.,Sync Die durch die Abtastung, mechanische Verzdgerung und elektrische
Schaltzeiten entstehende Phasenverschiebung zwischen Master und
Slave wird durch Addition eines geschwindigkeitsproportionalen Offsets
zum SSI-Geberwinkel kompensiert. Die Eingabe erfolgt in %. 100%
entspricht der exakten Kompensation der Verzégerung der SSI-Abtastung
im Regler (844uSec)

N

: Koppelfaktor Zahler | Ubersetzungsverhaltnis Zahler 32bit Integer Wert.

w

: Koppelfaktor Nenner | Ubersetzungsverhaltnis Nenner 31bit unsigned Integer Wert.

4: Move_Linked ACC Fahrweg des Slaves in Inkrementen wahrend des Auframpen,
Fahrweg = Eingabe/2.

5. Move Linked CONT |Fahrweg des Slaves in Inkrementen

6: Move_Linked_DEC Fahrweg des Slaves in Inkrementen wahrend dem Abrampen
Fahrweg = Eingabe/2.

7: Move Linked WAIT |Fahrweg in Inkrementen wahrend des Wartens

8:CAM_Startoffset Verschiebung des Anfangspunkts des CAM-Profiles in Richtung der
Masterachse. Der Start erfolgt auf der Slaveachse inkrementell
9: CAM-Nr. Gibt an welches CAM-Profil zur Ausfihrung kommt. Generell ist es

momentan madglich insgesamt 2048 Profil Stutzstellen im Regler zu
speichern. Die dann auf 2-16 verschiedene Profile verteilt werden kénnen.
An einer Erweiterung der Stlitzstellenzahl wird gearbeitet. Fir dieses
Projekt wird mit 2 verschiedenen Profilen <1024 Stitzstellen begonnen.

10: Skalierung Zahler Definiert den Zahlerwert fir die Ausgangsskalierung

11: Skalierung Nenner | Definiert den Nennerwert fir die Ausgangsskalierung

12: Sync. Einstellungen | Bit Code fir Synchronlaufoptionen
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Bit Code fiir Synchronlaufoptionen

-550

DRIVES

BIAS-Befehl

Bit Name Bedeutung
Anwahl der Funktion fur Synchronlauf Start auf definiertem

0 |START_NOCKEN Masterwinkel (Bit 0 =1)

Richtung in der der Start auf definiertem Masterwinkel erfolgen

1 |START_RICHTUNG soll (0= Positive Zahlrichtung)

Einschalten der Triggerfunktion fur die Gearbox.

2 GEARBOX_TRIGGER_ON Anderungen des Koppelfaktors werden beim Triggerzeitpunkt
(bei erreichen der Formatlange (Koppelfaktor Nenner)
ubernommen. (Trigger On =1).

Fir sofortige Ubernahme des Koppelfaktors muss das Bit
Gearbox_Trigger_ext. nach dem schreiben des neuen
Koppelfaktors gesetzt werden (Trigger On =0).

Koppelt die Synchronisierung bei riickwarts drehendem

3 BACKSTOP Master ab, solange bis der Punkt der Auskopplung wieder
vorwarts Uberfahren wird.

Vorwarts, Ruckwarts wird definiert aus dem Bit
START_RICHTUNG

Steht die Masterposition hinter der Auskoppelposition
Wird das Fehlerbit BACK _STOP_ERROR gesetzt

4 CLUTCH ON Einschalten der Kupplungsfunktion (Bit 4 =1)

5 RAMP RICHTUNG Y Slave Richtung der Kupplungsfunktion

6 RAMP UP Startet das synchrone Auframpen der Kupplungsfunktion

7 RAMP DOWN Startet das synchrone Abrampen der Kupplungsfunktion

8 RAMP WAIT Startet das synchrone Warten der Kupplungsfunktion
Bei MOVE_LINKED = 1, werden die Distanzen

9 |MOVE_LINKED Move_LinkedACC, Move._Linked_Cont und
Move_Linked_DEC nacheinander abgefahren.

Mit einer positiven Flanke des Merkers “Merge_Linked_Move*

10 MERGE_MOVE_LINKED werden die neuen Formate Gibernommen und ein neues Profil
gestartet. Nach dem Neustart wird das Bit
“Merge Linked Move* geldscht.

11 CAMING ON Schaltet den CAM- Funktionsblock ein

12 STOP CAM ENDE Stoppt den Synchronlauf am Ende der Kurvenscheibe
Bei rickwarts drehendem Leitwert stoppt der CAM am

13 giAM—?:AglﬁiSTr?iPt—gFer it Profilanfang, solange bis der Leitwert wieder in positiver

- (ilsebu it O ”SI ur £& Richtung Uber den Ausschaltpunkt gelaufen ist. Mit diesem
In vorbereitung::. Merker kann die Abarbeitung des CAM-Profiles in negativer
Leitwert Richtung fortgesetzt werden
14 RESERVE 1
15 RESERVE 2 Wichtig ! Bit15=0
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4 BIAS-Befehl ~>

Parametersatz: Typ 2 Parametersatz flir Nocken

0: Modus Taktlange des Nockenschaltwerkes. In dieser Applikation
65536 Inkr == 360 Grad am SSI

1: Modulo 1-4 Taktlange des Nockenschaltwerkes. In dieser Applikation
65536 Inkr == 360 Grad am SSI

2: Einschaltpunkt 1-4 Definiert den Einschaltpunkt des Ausganges bei den Modi 2,4 und 8.
Einheit: Inkremente des SSI-Leitwertes.

3: Ausschaltpunkt 1-4 Definiert den Ausschaltpunkt des Ausganges beim Modus 2.
Einheit: Inkremente des SSI-Leitwertes.

4: Einschaltdauer 1-4 Definiert die Ein/Ausschaltdauer des Ausganges beim Modus 8.
Einheit: ms

5: Totzeitkompensation 1-4 | Die durch die Abtastung, mechanische Verzdgerung und elektrische
Schaltzeiten entstehende Phasenverschiebung zwischen Master und
Slave wird durch Addition eines geschwindigkeitsproportionalen
Offsets zum SSI-Leitwert kompensiert. Die Eingabe erfolgt in %. 100%
entspricht der exakten Kompensation der Verzégerung der SSI-
Abtastung im Regler (422ps).

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7

1C X Y 00 00 00 00 00
Parameter: D1= Parametersatznummer: 0...255
D2= Variablennummer: 0...255
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—a90> BIAS-Befehl 4

4 -1F BIAS-Befehl “Stoppe Achse + Parameter”
Stoppe Achse; Modus =X a-=Y rpm/s

Erklarung:
Der Befehl "Stoppe Achse; Modus = X a- = Y" stoppt den Antrieb mit der
im Modus angegebenen Funktion.

M BIAS-Programm

- O SPS-Programm
.-I:| -

Beispiel: Ergebnis:

0 Starte Achse Der Fahrbefehl "Fahre unendlich Positiv" wird nach 1
1 Fahre unendlich Positiv Sekunde Uber die definierte Verzogerungsrampe von
2 Warte Zeit 1000 ms 10000 rpm/s gestoppt.

3 Stoppe Achse, Modus 1 a-= 10000 rpm/s
4 Warte auf "Pos. erreicht"
Hinweis:

o Nach dem Befehl “Stoppe Achse + Parameter empfiehlt sich den Befehl “Warte_auf "Pos. erreicht"*
in die BIAS-Abarbeitung einfiigen.

Befehlskodierung:

Code | D1 D2 | D3 D4 D5 D6 D7
1F X__ | Y(ow) Y(high | 00 00 00 00

Parameter: D1 = Modus 0 = Stopp abrupt (Sollposition = Istposition)
D1 = Modus 1 = Stopp geflhrt
D2, D3 = Verzdgerung 1....64000 [5*rpm/s]
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4

BIAS-Befehl

4 -20 BIAS-Befehl “Weg = Konst.”

Erklarung:

Der Befehl "Weg = Konst. " definiert die Sollposition fur die Fahrbefehle aus

Weg

= X

INKR

der angegebenen Variablen X. Der definierte Weg ist bis zum nachsten

Weg-Befehl aktuell.

Reglertyp: Parameter
Alle X:

Beispiel:

0 Weg = 10000 INKR

1 Starte Achse

2 Fahre Kettenposition

3 Warte auf "Pos erreicht"

4 Springe 4

Hinweis:

Zulassige Eingabe:
+ 231 Inkremente

Ergebnis:

550

DRIVES ~

BIAS-Programm
O SPS-Programm
O Mathematik-Programm

Es werden 10000 Inkremente auf die aktuelle
Zielposition addiert und die Achse gestartet.

e Bei der Verwendung von Fahrbefehlen mit direkter Positionsangabe wird der Befehl Gberschrieben.

o Bei diesem Befehl ist die Verwendung der Einheitenkonvertierung der EASYRIDER-Software
méglich. Bei Verwendung der berechneten Einheiten kdnnen Anderungen der eingegebenen
Position auftreten, da diese Positionen immer auf eine ganzzahlige Inkrementanzahl gerundet
werden mussen.

Befehlskodierung:

Code D1 | D2 | D3 | D4 D5 D6 D7
20 X(low) X(high)| 00 00 00
Parameter: D1...D4 = Absolutposition +231 Inkremente
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2305 BIAS-Befehl

4-21 BIAS-Befehl “Geschwindigkeit = Konst.*
Geschwindigkeit=X  rpm

Erklarung:

Der Befehl " Geschwindigkeit = Konst." definiert die Maximalgeschwindigkeit

fur die folgenden Fahrbefehle. Die definierte Geschwindigkeit bleibt bis zum

nachsten Geschwindigkeitsbefehl aktuell.

Reglertyp: Pf':lrameter Zulassige Eingabe: BIAS-Programm
Alle X: 1...12000 | SPS-Programm
O Mathematik-Programm
Beispiel: Ergebnis:
0 Geschwindigkeit = 1000 rpm Die Achse fahrt ab der momentanen Position relativ
1 Weg = 10000 INKR 10000 Inkremente mit einer Maximalgeschwindigkeit
2 Starte Achse von 1000 rpm weiter.
3 Fahre Kettenposition
4 Warte auf "Pos erreicht"
5 Springe 5
Hinweis:
1. Bei der Verwendung von Fahrbefehlen mit direkter Geschwindigkeitsangabe wird der Befehl
Uberschrieben.
2. 631/635/637: Die maximal zuldssige Geschwindigkeit hangt von der konfigurierten

Resolverauflésung ab. Bei hoher Resolveraufldsung sind lediglich 4000 rpm zulassig.

Befehlskodierung:

Code D1 | D2 D3 D4 D5 D6 D7
21 X(low) X(high) 00 00 00 00 00
Parameter: D1,D2 = Geschwindigkeit 1....12000 [rpm]
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4 BIAS-Befehl 230

4 -22 BIAS-Befehl “Beschleunigung = Konst.*

Beschleunigung = X rpm/s
Erklarung:
Der Befehl "Beschleunigung = Konst." definiert die Beschleunigungsrampe
fur die folgenden Fahrbefehle. Die definierte Beschleunigung bleibt bis zum
nachsten Beschleunigungsbefehl aktuell.

Reglertyp: Pf:lrameter Zulassige Eingabe: BIAS-Programm
Alle X: 5...320000 | SPS-Programm
O Mathematik-Programm
Beispiel: Ergebnis:
0 Beschleunigung = 5000 rpm/s Die Achse fahrt ab der momentanen Position relativ
1 Geschwindigkeit = 1000 10000 Inkremente weiter. Dabei werden folgende Werte
2 Weg = 10000 INKR eingehalten:
3 Starte Achse o 1. Die Geschwindigkeitsanderung betragt wahrend
4 Fahre Kettenposition .
) L der Beschleunigungsphase 5000 rpm pro
5 Warte auf "Pos erreicht
. Sekunde.
6 Springe 6
2. Die Maximalgeschwindigkeit betragt 1000 rpm.
Hinweis:
e Beider Verwendung von Fahrbefehlen mit direkter Beschleunigungsangabe wird der Befehl
Uberschrieben.
e Der Beschleunigungsparameter wird bei einer Drehzahladnderung von 0 rpm auf eine best. Drehzahl,
bzw. bei einer Drehzahlanderung ohne Vorzeichenwechsel verwendet.

o0 Wird wahrend eines aktiven Fahrbefehls die Drehzahl verringert (ohne Vorzeichenwechsel)
wird der Beschleunigungsparameter fir die Drehzahlanderung verwendet.

o Verlauft die Drehzahlanderung Gber O rpm, wird bis O rpm der Verzégerungsparameter und
bis zur gewiinschten Drehzahl mit gednderten Vorzeichen der Beschleunigungsparameter
verwendet.

Minimale Beschleunigung auf 4000rpm Maximale Beschleunigung auf 4000rpm
Bsp.: Bsp.:
Beschl. = 5 rpm/s Beschl. = 320000 rpm/s

 — 2000Pm _ g5 g = 2000PM__ 51255 — 125ms

5PM 320000 P™
==> S ==> S
Befehlskodierung:
Code | D1 | D2 D3 D4 D5 D6 D7
22 X(low) X(high) 00 00 00 00 00

Parameter: D1,D2 = Beschleunigung  1....64000 [5*rpm/s]
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Cil) BIAS-Befehl

4 -23 BIAS-Befehl “Verzogerung = Konst.”

Verzégerung =X rpm/s
Erklarung:
Der Befehl "Verzdgerung = Konst." definiert die Verzégerungsrampe fiir die
folgenden Fahrbefehle. Die definierte Verzdgerung bleibt bis zum nachsten
Verzdgerungsbefehl aktuell.

Reglertyp: Parameter Zulassige Eingabe: BIAS-Programm
Alle X: 5...320000 0O SPS-Programm
O Mathematik-Programm
Beispiel: Ergebnis:
0 Verzdgerung = 10000 rpm/s Die Achse fahrt ab der momentanen Position relativ
1 Beschleunigung = 5000 rpm/s 10000 Inkremente weiter. Dabei werden folgende Werte
2 Geschwindigkeit = 1000 eingehalten:
2 \é\:e?t =A1\0r?00 INKR 1. Die Geschwindigkeitsanderung betragt wahrend
arte Achse der Beschleunigungsphase 5000 rpm pro
5 Fahre Kettenposition Sekunde
6 Warte auf "Pos erreicht" |
7 Springe 7 2. Die Maximalgeschwindigkeit betragt 1000 rpm.
3. Die Geschwindigkeitsanderung betragt wahrend
der Verzoégerungsphase 10000 rpm pro
Sekunde.
Hinweis:
e Bei der Verwendung von Fahrbefehlen mit direkter Verzégerungsangabe wird der Befehl
Uberschrieben.
e Der Verzégerungsparameter wird bei einer Drehzahlanderung auf O rpm verwendet.

o Wird wahrend eines aktiven Fahrbefehls die Drehzahl verringert (ohne
Vorzeichenwechsel) wird der Beschleunigungsparameter fir die Drehzahlanderung
verwendet.

o Verlauft die Drehzahlanderung tber O rpm, wird bis 0 rpm der Verzégerungsparameter
und bis zur gewiinschten Drehzahl mit geanderten Vorzeichen der
Beschleunigungsparameter verwendet.

.Befehlskodierung:
Code D1 | D2 D3 D4 D5 D6 D7
23 X(low) X(high) 00 00 00 00 00

Parameter: D1,D2 = Verzogerung 1....64000 [5*rpm/s]
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4 -24 BIAS-Befehl “Koppelfaktor = Konst.*

Erklarung:

BIAS-Befehl

Koppelfaktor = X

Der Befehl "Koppelfaktor = Konst." definiert den Koppelfaktor fiir den
Fahrbefehl "Fahre Synchron".

Unter Verwendung des Befehls “ Synchroneinstellungen_2“ mit Modus 8
kann die Genauigkeit der Auflésung selektiert werden (Werte 0 oder 1).

Weitere Informationen uUber Synchronfunktionen der 630 Serie

Zulassige Eingabe:
= Koppelfaktor +/-127, mit 1/256

Synch.einstellungen_2; Linear= 0

.Modus=8 Wert =1

= Koppelfaktor +/-127, mit 1/65536

550

DRIVES ~

BIAS-Programm
O SPS-Programm
O Mathematik-Programm

Ergebnis:
Die Achse fahrt synchron bis der Eingang 11 abfallt.
Dabei wird pro 1 am X40-Anschluss eingezahlten

Inkrement(Masterinkrement) 1 Inkrement verfahren.

Ergebnis:
Die Achse fahrt synchron bis der Eingang 9 abfallt.
Dabei wird pro 1 am X40-Anschluss eingezahlten
Inkrement(Masterinkrement) 1 Inkrement verfahren.

Reglertyp: Parameter:
Alle X: Standard:
Genauigkeit
X: erweitert:
Genauigkeit
Beispiel: 635/637/637+/637f
0 Koppelfaktor = 1.0
1 Fahre Synchron
2 Wenn Eingang 11 == 1 dann Springe 2
3 Stoppe Achse ; Modus 1
Beispiel: 631
0 Koppelfaktor = 1.0
1 Fahre Synchron
2 Wenn Eingang 9 == 1 dann Springe 2
3 Stoppe Achse ; Modus 1

Hinweis:

e Der Parameter "Koppelfaktor" muss vor dem Befehl "Fahre Synchron" definiert sein.

e Veranderungen des Koppelfaktors wahrend des Synchronlaufs werden sofort aktiviert!

(ohne Befehl "Parameteribernahme").

.Befehlskodierung:
Code D1 | D2 D3 | D4 D5 | D6 D7
24 | X(low) X(low) | X(high) X(vz) [ 00 00 00

Parameter:

D1-D4= Koppelfaktor, X(high) = +/-127
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Cil) BIAS-Befehl

4 - 25 BIAS-Befehl “Position erreicht" Fenster = Konst.

"Pos. erreicht" Fenster = X

Erklarung:
Der Befehl "Position erreicht” Fenster= Konst." legt den Bereich fest,
innerhalb dessen die angefahrene Position als erreicht gilt. Der Bereich
ergibt sich aus der Sollposition + des definierten Fensterwertes in
Inkremente.
Siehe auch: Position erreicht.

Reglertyp: Parameter: Zulassige Eingabe:

Alle X: 1...32000

Beispiel: Ergebnis:

"Position erreicht” Fenster = 400 Die BIAS Abarbeitung wird auf Satz 5 weitergeschaltet
Weg = 10000 Inkr. sobald der Fahrkurvengenerator fiir die Positionierung

Fahre Position innerhalb des Bereiches 9600 bis 10400 Inkremente

BIAS-Programm
O SPS-Programm
O Mathematik-Programm

0
1
2 Starte Achse berechnet ist und sich die aktuelle Istposition der Achse
3
4

Warte auf "Position erreicht” befindet.
5 ...
Siehe auch: Parameter "Position erreicht Fenster®
Hinweis:

1. 635/637/637+/637f: Ist der Ausgang X10.12 mit der Funktion 0 (Position erreicht) konfiguriert,
spiegelt dieser die Einhaltung des "Position erreicht"-Bereichs nach aussen wieder.
(Ausgang = 1 = Istposition innerhalb des "Position erreicht"-Fensters).

2. 631: Ist der Ausgang X10.6 mit der Funktion O (Position erreicht) konfiguriert, spiegelt dieser die

Einhaltung des "Position erreicht"-Bereichs nach aussen wieder.
(Ausgang = 1 = Istposition innerhalb des "Position erreicht"-Fensters).

.Befehlskodierung:

Code | D1 | D2 D3 D4 D5 D6

D7

25 | X(low) X(high)| 00 00 00 00

00

Parameter: D1,D2 = +/-Fensterwert 1....32000 Inkremente
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4 BIAS-Befehl 230

4-26 BIAS-Befehl “Restweg = Konst.”

Restweg = X INKR
Erklarung:
Mit dem Befehl "Restweg = Konst." wird die Position, die bei der
Positionierung mit Sensor, auf den gemessenen Latchwert (gespeicherte
Istposition bei der Low-HighFlanke des Sensors) aufaddiert wird, definiert.
Der definierte Restweg bleibt bis zum nachsten Restweg Befehl aktuell.

Reglertyp: Parameter Zulassige Eingabe: BIAS-Programm
Alle X: + 231 Inkremente O SPS-Programm
O Mathematik-Programm
Beispiel:
0 Istposition 1 = 0 INKR
1 Weg = 10000 INKR
2 Sensor;Modus= 10 Auf= 6000 Inkr Zu= 8000 Inkr
3 Restweg = 3000
4 Fahre Position
5 Warte auf "Pos erreicht”
6 Springe 6
Ergebnis:
° d @ >
< ® . @ Sensorfenster auf
. ® Sensorfenster zu
' ® Sensorposition
\ @ Sollposition
A ® Sensorposition + Restweg
\ ® Sensorfenster
@ ® ® Y @ Restweg
6000 7500 8000 @10000 10500 @

Die Achse fahrt die Position 10000 Inkremente absolut an. Dabei wird zwischen den Positionen 6000
Inkremente und 8000 Inkremente die erste Low-High-Flanke des Sensors X10.4 (X10.9 bei 631) (7500
Inkremente) zur Restwegpositionierung ausgewertet. Bei einer angenommenen Sensorposition von 7500
Inkrementen betragt die neue Zielposition 7500 Inkremente +Restweg (3000 Inkremente) = 10500
Inkremente.

Hinweis:

o Dieser Befehl ist nur in Verbindung mit dem Befehl "Sensorfenster;_ Modus =; Modus 10" zu
verwenden.

o Beidiesem Befehl ist die Verwendung der Einheitenkonvertierung der EASYRIDER-Software
moglich. Bei Verwendung der berechneten Einheiten kénnen Anderungen der eingegebenen
Position auftreten, da diese Positionen immer auf eine ganzzahlige Inkrementanzahl gerundet
werden mussen.

Befehlskodierung:

Code | D1 | D2 | D3 | D4 D5 D6 D7
26 X(low) X(high)| 00 00 00
Parameter: D1...D4 = Restweg 231 Inkremente
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—a90> BIAS-Befehl

4 -27 BIAS-Befehl “Rampenfilter = Konst.,[Variable Y]*

Rampenfilter = X , [Variable Y]

Erklarung:

Der Befehl "Rampenfilter = Konst.,[Variable Y]" parametriert die
Filterzeitkonstante des Rampenfilters.

Der Befehl ermdglicht somit eine Ruckbegrenzung der Beschleunigungs-
und Bremsrampe.

¥ BIAS-
Programm

O SPs-
Programm

O Mathematik-
Programm

Beispiel:

Hinweis:

e Bei der Verwendung der Fahrbefehle
“Fahre PID, Drehzahl*
“Fahre PID, Moment*
“Fahre Analogwert"
“Fahre Drehzahl*

muss der Rampenfilter mit 0 geladen werden.
o Der Wert 0 schaltet die Ruckbegrenzung aus.

e 637f: Ist der Wert = 255 - wird der Rampenfilter aus dem Inhalt der angegebenen Variablen geladen.

Siehe auch: Parameter Rampenfilter

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6

D7

27 X Y 00 00 00 00

00

Parameter: D1= Rampenfilterkonstante (siehe_Erklarung)

D2= Rampenfilter aus Variable: 0...255
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BIAS-Befehl 230

4 -28 BIAS-Befehl “Istposition X = Konst.*

Istposition X =Y INKR

Erklarung:
Der Befehl "Istposition X = Konst." 1adt den angegebenen Positionswert in
die definierte Istposition (Zahlerpreset).

Reglertyp: Parameter: Zulassige Eingabe: BIAS-Programm
Alle: X: 1 =interner Istwert O SPS-Programm
2 = X40-Eingang O Mathematik-Programm
Y: + 231 Inkremente

Beispiel: Ergebnis:
0 Istposition1=0 INKR Es wird der interne Istwert auf O Inkrementen
1 Weg = 10000 INKR gesetzt.
2 Geschwindigkeit = 1000 rpm Anschlief3end fahrt der Antrieb auf die absolute
3 Beschleunigung = 2000 rpm/s Position von 10000 Inkrementen.
4 Verzégerung =2000 rpm/s
5 Starte Achse
6 Fahre Position; AchsNr.=0 , Ziel=0

Hinweis:

¢ Die Istposition die fur die Lageregelung verwendet wird, sollte nur im Stillstand verandert
werden, da dies einem Stoppbefehl ohne Rampe entspricht!
Nach dem Setzen einer neuen Istposition, werden die Distanzparameter (Weg = Konst.)
auch auf diesen Wert gesetzt.

o Beidiesem Befehl ist die Verwendung der Einheitenkonvertierung der EASYRIDER-
Software méglich. Bei Verwendung der berechneten Einheiten kénnen Anderungen der
eingegebenen Position auftreten, da diese Positionen immer auf eine ganzzahlige
Inkrementanzahl gerundet werden mussen.

e 637f: Dieser Befehl hat im Modus “Multiaxis“ keine Auswirkung. Die angewahlte Istposition
wird nicht geandert.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 | D3 | D4 | D5 D6 D7
28 X Y(low) Y(high)| 00 00

Parameter: D1=1/2
D2...D5 = Absolutposition £231 Inkremente
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—a90> BIAS-Befehl 4

4 -29 BIAS-Befehl “Wenn Istposition X ? Konst. dann Springe*
Wenn Istposition X ? Y INKR dann Springe Z

Erklarung:

Der Befehl "Wenn Istposition X ? Konst. dann Springe" erlaubt
Programmverzweigungen durch den Vergleich des angewahlten
Positionswertes X mit der Konstanten Y. Trifft der Vergleich zu wird die
Abarbeitung an der angegeben Adresse fortgefiihrt.

M BIAS-Programm
M SPS-Programm
M Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

0 Ausgang20=0 Der Ausgang 20 wird im Positionsbereich
1 Wenn Istposition 1 <1000 dann Springe 1 1000 Inkremente bis 10000 Inkremente
2 Ausgang 20 =1 gesetzt.

LOOP:

3 Wenn Istposition 1 < 10000 dann Springe LOOP

4 Springe 0

Hinweis:

Befehlskodierung:

Code D1 D2 |[D3| D4 | D5 D6 | D7.0-D7.3 D7.4-D7.7
29 X Y(low) Y(high) | Z(low) Z(high) ?
Parameter: D1 = Istposition 1,2,3 (siehe_Erklarung)
D2...D5 = Absolutposition £231 Inkremente
D6,D7.0-D7.3 = Sprungadresse 0...1499

D7.4-D7.7 = Vergleichsbedingung 0...7 (siehe_Erklarung)
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4 BIAS-Befehl —a90>

4 - 2A BIAS-Befehl “Wenn Istposition X ? [Variable Y] dann Springe*
Wenn Istposition X ? [Variable Y] dann Springe Z

Erklarung:

Der Befehl "Wenn Istposition X ? [Variable Y] dann Springe" erlaubt
Programmverzweigungen durch den Vergleich des angewahlten
Positionswertes X mit dem Inhalt der Variablen Y. Trifft der Vergleich zu wird
die Abarbeitung an der angegeben Adresse fortgefiihrt.

M BIAS-Programm
M SPS-Programm
M Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

0 Variable 0 = 1000 Der Ausgang 20 wird im Positionsbereich
1 Variable 1 = 10000 1000 Inkremente bis 10000 Inkremente
2 Ausgang20=0 gesetzt.

3 Wenn Istposition 1 < [Var. 0] dann Springe 3

4 Ausgang 20 =1

LOOP:

5 Wenn Istposition 1 <[Var. 1] dann Springe LOOP

6 Springe 2

Hinweis:

Befehlskodierung:

Code | D1 D2 D3 D4 | D5 D6 D7
2A X ? Y Z(low) Z(high)| 00 00
Parameter: D1 = Istposition: 1,2,3 (siehe_Erklarung)
D2 = Vergleichsbedingung 0...255
D3 = Variablennummer 0..7 (siehe_Erklarung)
D4,D5 = Sprungadresse 0...1499
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—a90> BIAS-Befehl 4

4 - 2B BIAS-Befehl “Sensorfenster = Konst.*

Sensor; Modus=X ; Auf=Y Inkrem.;Zu=2 Inkrem.

Erklarung:

Der Befehl "Sensorfenster" Iadt den Modus und die Fensterwerte fiir die
Sensorsteuerung der 630 Gerate.

Die Sensorsteuerung ist lediglich fiir Positionierungen in positiver Richtung
definiert.

Ein aufgetretener Sensorimpuls deaktiviert die angewahlte Funktion
automatisch.

M BIAS-Programm
M SPS-Programm
M Mathematik-Programm

Beispiel: fiir Modus 10: Ergebnis:

0 Weg =10000 INKR Die Achse wird auf die absolute Position

1 Restweg = 2000 INKR positioniert. Sollte im Positionsbereich

2 Sensor; Modus=10 ;Auf=6000 Inkrem.;Zu=9000 Inkrem. von 6000 bis 9000 Inkrementen eine Low-
3 Starte Achse High-Flanke des Sensoreinganges X10.4
4 Fahre Position auftreten, wird ab dieser Position ein

Restweg von 2000 Inkrementen gefahren.

Hinweis:
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Latcheingang 1:

BIAS-Befehl

-550

DRIVES ~

635/637/637+/637f Eingang X10.4 mit Funktion O konfigurieren,

631 Eingang X10.9 mit Funktion 5 konfigurieren.

Ob ein Interrupt aufgetreten ist kann mit dem Befehl "Variable [X]=Latchstatus 1* abgefragt werden.
Der Latchwert kann mit dem Befehl "Variable [X]=Latchposition 1* gelesen werden.

werden.
Latcheingang 2:

635/637/637+/637f Eingang X10.25 mit Funktion 0 konfigurieren,
631 Eingang X10.10 mit Funktion 5 konfigurieren.
Die Uberwachung der maximalen Korrekturlange ist aktiviert.

siehe auch Sensoreinstellungen 1 und Sensoreinstellungen 2
Ob ein Interrupt aufgetreten ist kann mit dem Befehl "Variable [X]=Latchstatus 2" abgefragt werden.
Der Latchwert kann mit dem Befehl "Variable_[X]=Latchposition 2 gelesen werden.

1. Bei Synchronanwendungen werden die Fensterwerte relativ zum Formatbeginn angegeben.
2. Wird fir den Parameter Sensorfenster Zu der Wert 0 angegeben wird das Sensorfenster nicht

geschlossen.
Befehlskodierung:

Code | D1 D2 | D3 | D4 D5 | D6 | D7
2B X Y(low) Y(high | Z(low) Z(high)
)
Parameter: D1 =Modus (siehe Erklarung)

D2-D4 = Fenster auf 224 Inkremente
D5-D7 = Fenster zu 224 Inkremente
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—a90> BIAS-Befehl 4

4 - 2C BIAS-Befehl “Sensorfenster = Konst.*

Erklarung:

Der Befehl "Sensorposition = Konst.“ definiert den Abstand, in dem der
Sensor vom Startpunkt aus erwartet wird.

Die Sensorposition wird fur die Auswertung der maximalen Korrektur im
Synchronlauf bendétigt.

M BIAS-Programm
M SPS-Programm
0 Mathematik-Programm

Beispiel:

Ergebnis:

Hinweis:

1. Dieser Befehl ist nur in Verbindung mit den Befehlen “Sensorfenster, Modus 1*
“Sensoreinstellungen_1* und “Sensoreinstellungen_2* zu verwenden.

Befehlskodierung:

Code | D1 | D2 | D3 | D4 D5 D6 D7
2C | X(low) X(high | 00 00 00
)

Parameter: D1- D4 = Position: + 231
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4 BIAS-Befehl ~>

4 -2D BIAS-Befehl “Sensoreinstellung 1 = Konst.”

Sensoreinstellungen; Korrektur= X Mittelwert=Y

Erklarung:

Der Befehl "Sensoreinstellungen 1" definiert den maximal zulassigen
Wert fir die Korrektur der Position entsprechend der gelatchten
Sensorposition im Sensormodus 1.

Der Parameter Mittelwert gibt die Anzahl der Latchpositionen an deren
Mittelwert fUr die Positionskorrektur ausgewertet werden soll.

Reglertyp: Parameter: Zulassige Eingaben: M BIAS-Programm
M SPS-Programm
Alle: X: Korrektur: 224 Inkremente O Mathematik-Programm

Y: Mittelwert: 0...255

Beispiel: Ergebnis:

Hinweis:

o Dieser Befehl ist nur in Verbindung mit den Befehlen "Sensorfenster, Modus 1"; "Sensorposition”
und "Sensoreinstellungen_ 2" zu verwenden.

Befehlskodierung:

Code | D1 | D2 | D3 D4 D5 D6 D7
2D | X (low) X (high)| Y 00 00 00
Parameter: D1 - D3 = Korrekturwert: 224
D4 = Mittelwert 0...255
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—a90> BIAS-Befehl 4

4 - 2E BIAS-Befehl “Sensoreinstellung 2 = Konst.”

Erklarung:
Der Befehl "Sensoreinstellungen 2" definiert die Zeit, innerhalb derer die

Positionskorrektur ausgefiihrt werden soll.

M BIAS-Programm
M SPS-Programm
O Mathematik-Programm

Ergebnis:

Beispiel:

Hinweis:

o Dieser Befehl ist nur in Verbindung mit den Befehlen "Sensorfenster, Modus 1", "Sensorposition”
und "Sensoreinstellungen_1" zu verwenden.

Befehlskodierung:

Code | D1 | D2 | D3 | D4 D5 D6 D7
2E | X (low) X (high)] 00 | 00 00 00 00

Parameter: D1, D2 = Korrekturzeit: 0...65535
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4 - 2F BIAS-Befehl “Parameteribernahme”

Erklarung:

BIAS-Befehl

Der Befehl "Parameteriibernahme" erlaubt die Ubernahme der Parameter Weg,
Geschwindigkeit, Beschleunigung, Verzdgerung und ,Position erreicht® -Fenster

wahrend eines laufenden Fahrbefehls.

Wahrend einer laufenden Synchronfahrt hat der Befehl keine Auswirkungen.

637f: Im Multi-Achsen Modus ist dieser Befehl nicht erlaubt!

Reglertyp: Parameter Zulassige Eingaben:

Alle: Keine

Beispiel:

0 Weg = 100000 Inkr.

1 Geschwindigkeit = 100 rpm
2 Starte Achse

3 Fahre Position

4

5

6 Parameteriibernahme

7 Warte auf "Pos. erreicht”

Hinweis:

Geschwindigkeit = 1000 rpm
Wenn lIstposition 1 < 10000 Inkr dann Springe 5

M BIAS-

Programm

O SPS-Programm
O Mathematik-

Programm

Ergebnis:
Die Achse fahrt mit einer Geschwindigkeit von
100 rpm bis zur Position 10000 Inkr. Danach
wird die neue Geschwindigkeit 1000 rpm

ubernommen.

o Es werden jeweils die zuletzt geladenen Parameterwerte Gbernommen.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
2F 00 00 00 00 00 00 00
Parameter:

550

DRIVES ~
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550

DRIVES -~

4 -30 BIAS-Befehl “Weg = [Variable X]*

Erklarung:

Der Befehl "Weg = [Variable X]" definiert die Sollposition fiir die Fahrbefehle
aus der angegebenen Variablen X. Der definierte Weg ist bis zum nachsten

Wegbefehl aktuell.

Reglertyp: Parameter
Alle X:

Beispiel:

0 [Variable 0] = 10000

1 Weg = [Variable 0]

2 Starte Achse

3 Fahre Kettenposition

4 Warte auf "Pos erreicht"

5 Springe 2

Hinweis:

Zulassige Eingabe:
0...255

Zulassiger Variableninhalt
* 231 Inkremente

Ergebnis:
Es werden 10000 Inkremente auf die aktuelle
Zielposition addiert und die Achse gestartet.

BIAS-Befehl

BIAS-Programm
O SPS-Programm
O Mathematik-Programm

e Beider Verwendung von Fahrbefehlen mit direkter Positionsangabe wird der Befehl tiberschrieben.

e Der Inhalt der Variablen wird als inkrementelle Positionsvorgabe interpretiert.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
30 X 00 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255

zuldssiger Variableninhalt: £ 231
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4 BIAS-Befehl 2

4 -31 BIAS-Befehl “Geschwindigkeit = [Variable X]*

Erklarung:

Der Befehl " Geschwindigkeit = [Variable X]" definiert die
Maximalgeschwindigkeit entsprechend dem Inhalt der angegebenen
Variablen X fir die folgenden Fahrbefehle. Die definierte Geschwindigkeit
bleibt bis zum nachsten Geschwindigkeitsbefehl aktuell.

Reglertyp: Parameter Zulassige Eingabe: BIAS-Programm
Alle X: 0...255 . : O SPS-Programm
zuldssiger Variableninhalt: O Mathematik-Programm
1...12000
Beispiel: Ergebnis:
0 [Variable 0] = 1000 Die Achse fahrt ab der momentanen Zielposition additiv
1 Geschwindigkeit = [Variable 0] 10000 Inkremente mit einer Maximalgeschwindigkeit
2 Weg = 10000 INKR von 1000 rpm weiter.
3 Starte Achse
4 Fahre Kettenposition
5 Warte auf "Pos erreicht"
6 Springe 3
Hinweis:
3. Bei der Verwendung von Fahrbefehlen mit direkter Geschwindigkeitsangabe wird der Befehl
Uberschrieben.
4. Der Inhalt der Variablen wird als Geschwindigkeitsvorgabe in Umdrehungen pro Minute

interpretiert.

5. 631/635/637: Die maximal zulassige Geschwindigkeit hangt von der konfigurierten
Resolverauflésung ab. Bei hoher Resolveraufldsung sind lediglich 4000 rpm zul&ssig.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
31 X 00 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255
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Cil) BIAS-Befehl 4

4 -32 BIAS-Befehl “Beschleunigung = [Variable X]*

Erklarung:

Der Befehl "Beschleunigung = [Variable X]" definiert die
Beschleunigungsrampe entsprechend dem Inhalt der angegebenen
Variablen X fir die folgenden Fahrbefehle. Die definierte Beschleunigung
bleibt bis zum nachsten Beschleunigungsbefehl aktuell.

Reglertyp: Parameter Zulassige Eingabe: BIAS-Programm
Alle X: 0...255 . : 0O SPS-Programm
zuldssiger Variableninhalt: O Mathematik-Programm
1...64000
Beispiel: Ergebnis:
0 [Variable 0] = 1000 Die Achse fahrt ab der momentanen Zielposition additiv
1 Beschleunigung = [Variable 0] 10000 Inkremente weiter. Dabei werden folgende Werte
2 Geschwindigkeit = 1000 eingehalten:
2 \é\:e?t =A1\Or?00 INKR 3. Die Geschwindigkeitsanderung betragt wahrend
arte Achse der Beschleunigungsphase 5000 rpm pro
5 Fahre Kettenposition Sekunde
6 Warte auf "Pos erreicht" ’
7 Springe 4 4. Die Maximalgeschwindigkeit betragt 1000 rpm.
Hinweis:
1. Bei der Verwendung von Fahrbefehlen mit direkter Beschleunigungsangabe wird der Befehl
Uberschrieben.
2. Der Inhalt der Variablen wird als Beschleunigungsvorgabe in 5 rpm/s interpretiert.

e Der Beschleunigungsparameter wird bei einer Drehzahlanderung von 0 rpm auf eine best. Drehzahl,
bzw. bei einer Drehzahlanderung ohne Vorzeichenwechsel verwendet.

0 Wird wahrend eines aktiven Fahrbefehls die Drehzahl verringert (ohne Vorzeichenwechsel)
wird der Beschleunigungsparameter fiir die Drehzahlanderung verwendet.

o0 Verlauft die Drehzahlanderung Gber O rpm, wird bis O rpm der Verzégerungsparameter und
bis zur gewiinschten Drehzahl mit geadnderten Vorzeichen der Beschleunigungsparameter

verwendet.
Minimale Beschleunigung auf 4000rpm Maximale Beschleunigung auf 4000rpm
Bsp.: Bsp.:
Beschl. =5 rpm/s Beschl. = 320000 rpm/s
- 4000rPm _ g5 g = 2000PM __ 51955 — 125ms
5PM 320000 "™
==> S ==> S
Befehlskodierung:
Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
32 X 00 00 00 00 00 00

Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255
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4 BIAS-Befehl

4 - 33 BIAS-Befehl “Verzogerung = [Variable X]*

Erklarung:

Der Befehl "Verzoégerung = [Variable X]" definiert die Verzégerungsrampe
entsprechend dem Inhalt der angegebenen Variablen X fiir die folgenden
Fahrbefehle. Die definierte Verzogerung bleibt bis zum nachsten
Verzdgerungsbefehl aktuell.

550

DRIVES ~

Reglertyp: Parameter Zulassige Eingabe: BIAS-Programm
Alle X: 0...255 . : 0O SPS-Programm
zuldssiger Variableninhalt: O Mathematik-Programm
1...64000
Beispiel: Ergebnis:
0 [Variable 0] = 2000 Die Achse fahrt ab der momentanen Zielposition additiv
1 Verzégerung = [Variable 0] 10000 Inkremente weiter. Dabei werden folgende Werte
2 Beschleunigung = 5000 rpm/s eingehalten:
2 \(fveschvzlggé%kelllz&éooo 4. Die Geschwindigkeitsanderung betragt wahrend
€g = der Beschleunigungsphase 5000 rpm pro
5 Starte Achse Sekunde
6 Fahre Kettenposition ’
7 Warte auf "Pos erreicht” 5. Die Maximalgeschwindigkeit betragt 1000 rpm.
8 Springe 4
6. Die Geschwindigkeitsanderung betragt wahrend
der Verzégerungsphase 10000 rpm pro
Sekunde.
Hinweis:
1. Bei der Verwendung von Fahrbefehlen mit direkter Verzégerungsangabe wird der Befehl
Uberschrieben.
2. Der Inhalt der Variablen wird als Verzégerungsvorgabe in 5 rpm/s interpretiert.

e Der Verzdogerungsparameter wird bei einer Drehzahlanderung auf O rpm verwendet.

o Wird wahrend eines aktiven Fahrbefehls die Drehzahl verringert (ohne Vorzeichenwechsel)
wird der Beschleunigungsparameter flir die Drehzahlanderung verwendet.

o Verlauft die Drehzahlanderung tber 0 rpm, wird bis O rpm der Verzégerungsparameter und
bis zur gewlnschten Drehzahl mit geanderten Vorzeichen der Beschleunigungsparameter

verwendet.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
33 X 00 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255
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Cil) BIAS-Befehl

4 -34 BIAS-Befehl “Koppelfaktor = [Variable X]*

Erklarung:

Der Befehl "Koppelfaktor = [Variable X]" definiert den Koppelfaktor fiir den
Fahrbefehl "Fahre_Synchron" aus der angegebenen Variablen.

Unter Verwendung des Befehls “ Synchroneinstellungen_2“ mit Modus 8
kann die Genauigkeit der Auflésung selektiert werden (Werte 0, 1oder 2).

Reglertyp: Parameter: Zulassige Eingabe: BIAS-Programm
Alle X: 0...255 | SPS-Programm

. : . : O Mathematik-Programm
zuldssiger Variableninhalt siehe:

Synchroneinstellungen_2

Beispiel: 635/637/637+/637f Ergebnis:

0 [Variable 0] = 256 Die Achse fahrt synchron bis der Eingang 11 abfallt.
1 Koppelfaktor = [Variable 0] Dabei wird pro 1 am X40-Anschluss eingez&hlten

2 Fahre Synchron Inkrement(Masterinkrement) 1 Inkrement verfahren.
3 Wenn Eingang 11 == 1 dann Springe 3

4 Stoppe Achse ; Modus 1

Beispiel: 631 Ergebnis:

0 [Variable 0] = 256 Die Achse fahrt synchron bis der Eingang 9 abfallt.
1 Koppelfaktor = [Variable 0] Dabei wird pro 1 am X40-Anschluss eingez&hlten

2 Fahre Synchron Inkrement(Masterinkrement) 1 Inkrement verfahren.
3 Wenn Eingang 9 == 1 dann Springe 3

4 Stoppe Achse ; Modus 1

Hinweis:
o Der Parameter "Koppelfaktor" muss vor dem Befehl "Fahre Synchron" definiert sein.

e Veranderungen des Koppelfaktors wahrend des Synchronlaufs werden sofort aktiviert
(ohne Befehl "Parametertiibernahme").

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
34 X 00 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255
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550

DRIVES ~

4 -35 BIAS-Command “Position reached" window = [variable X]*
Pos. window = [variable X ]

Explanation:

The command "Position reached window = [variable X]" determines the

range within the position moved to is regarded as reached.
The range results from the setpoint position + the defined window.

Drive type:

All X:

Example:
0 [Variable 0 ]1=400

1 Pos.window =[variable 0 ]

Parameters:

2 Position = 10000 incr

3 Start axis
4 Move position

5 Wait for "position reached"

Note:

e 635/637/637+/ 637f
If output X10.12 is configured with the function 0 (position reached), it will reflect the "position
reached” window(output = 1 = actual position within the "position reached” window).

e 631

Permissible inputs:
0...255

permitted variable content
1...32000

Result:

BIAS program
O PLC program
O Mathematics

The BIAS execution is continued as soon as the ramp
generation of the move command is ended and the
actual position of the axis is located in the range of 9600
to 10400 increments

If output X10.6 is configured with the function O (position reached), it will reflect the "position
reached” window

(output = 1 = actual position within the "position reached” window).
e The variable content is interpreted as a window specification in increments.

Command coding:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
35 X 00 00 00 00 00 00
Parameters: D1 = Variable number: 0...255
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BIAS-Befehl

4 -36 BIAS-Befehl “Restweg = [Variable X]*

Erklarung:

Mit dem Befehl "Restweg=[Variable X]" wird die Position, die bei der
Positionierung mit Sensor, auf den gemessenen Latchwert (gespeicherte
Istposition bei der Low-HighFlanke des Sensors) aufaddiert wird, durch den
Inhalt der angegebenen Variablen definiert. Der definierte Restweg bleibt bis
zum nachsten Restweg Befehl aktuell.

Reglertyp: Parameter Zulassige Eingabe: BIAS-Programm
Alle X: 0255 : . | SPS-Programm
Zulassiger Variableninhalt O Mathematik-Programm
+ 231 Inkremente
Beispiel:
0 Istposition 1 = 0 INKR
1 Weg = 10000 INKR
2 Sensor;Modus= 10 Auf= 6000 Inkr Zu= 8000 Inkr
3 [Variable 0] = 3000
4 Restweg = [Variable 0]
5 Fahre Position
6 Warte auf "Pos erreicht"
7 Springe 0
Ergebnis:
J " @ N
< ® > ©) Sensorfenster auf
- @) Sensorfenster zu
% ® Sensorposition
K @ Sollposition
' ® Sensorposition + Restweg
\ ® Sensorfenster
0] ® |@ : @ Restweg
6000 7500 8000 ®10000 10500 ©

Die Achse fahrt die Position 10000 Inkremente absolut an. Dabei wird zwischen den Positionen 6000
Inkremente und 8000 Inkremente die erste Low-High-Flanke des Sensors X10.4 (X10.9 bei 631) (7500
Inkremente) zur Restwegpositionierung ausgewertet. Bei einer angenommenen Sensorposition von 7500
Inkrementen betragt die neue Zielposition 7500 Inkremente +Restweg (3000 Inkremente) = 10500
Inkremente.

Hinweis:

¢ Dieser Befehl ist nur in Verbindung mit dem Befehl "Sensorfenster; Modus =; Modus 10" zu
verwenden.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
36 X 00 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255

10-06-05-D-V0304.doc

Software - Handbuch Typ: BIAS

89



4

BIAS-Befehl

4 - 37 BIAS-Befehl “Maximalstrom = [Variable X]*

Maximalstrom = [Variable X ], Modus =Y

Erklarung:

Der Befehl "Maximalstrom = [Variable X]" definiert den maximal zuldssigen
Strom des Regler und ermdglicht somit eine variable Momentenbegrenzung

Maximalstrom = [Variable 11], Modus =0

der Achse.
Reglertyp: Parameter
X:
Y:
Modus 0:
631 Modus 1:
635/637/637+/637
f
Beispiel:
0 [Variable 10] = 10
1 [Variable 11] = 100
2 Weg = 10000 INKR
3
4 Starte Achse
5 Fahre Position
6
7
8 Warte auf "Pos erreicht"
9 Springe 3

Zulassige Eingabe:

0...255

0: Der Inhalt der Variablen wird

in 1/10 Ampere ausgewertet.

1: Der Inhalt der Variablen wird
in D/A-Stufen ausgewertet

Zulassiger Variableninhalt:
(2 x Reglernennstrom) x 10

0 - 6061 = 100%
Reglermaximalstrom.
0-12123 = 100%
Reglermaximalstrom.

Ergebnis:

550

DRIVES ~

BIAS-Programm
SPS-Programm
Mathematik-Programm

Die Position 10000 INKR wird angefahren im
Bereich von 0 bis 7500 INKR betragt der
Maximalstrom héchstens 10 Aeff.

Im Bereich tUber 7500 INKR wird der

Maximalstrom auf 1 Aeff begrenzt.

Wenn lIstposition 1 < 7500 INKR dann Springe 6
Maximalstrom = [Variable 10], Modus =0

Hinweis: Der angegebene Maximalstrom ist nur dann maf3gebend, wenn es keine weiteren Begrenzungen
auf kleinere Maximalstréme gibt.

a. Die externe Strombegrenzung Uber Analogeingang 2 ist aktiviert (nicht bei 631!).

b. Die Funktion Strombegrenzung bei Warnung, d.h. Abregelung bei Effektivwertiiberschreitung ist

aktiviert.

c. Der Maximalstrom ist in der "Konfiguration Motor" prozentual begrenzt.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
37 X Y 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255

D2 = Modus 1/ 2
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ok BIAS-Befehl 4

4 - 38 BIAS-Befehl “Istposition X =[Variable Y]*
Istposition X = [Variable Y]

Erklarung:
Der Befehl "Istposition X = [Variable Y]" 1adt den Inhalt der angegebenen
Variablen in die definierte Istposition (Zahlerpreset).

Reglertyp: Parameter Zulassige Eingabe: BIAS-Programm
Alle: X: 1 =interner Istwert O SPS-Programm
2 = X40-Eingang O Mathematik-Programm
Y: 0...255

Beispiel: Ergebnis:
0 [Variable 0]=0 Es wird der interne Istwert auf O Inkrementen
1 Istposition 1 = [Variable 0] gesetzt.
2 Weg = 10000 INKR Anschlieflend fahrt der Antrieb auf die absolute
3 Geschwindigkeit = 1000 rpm Position von 10000 Inkrementen.
4 Beschleunigung = 2000 rpm/s
5 Verzogerung =2000 rpm/s

6 Starte Achse

7 Fahre Position; AchsNr.=0 , Ziel=0

Hinweis:

¢ Die Istposition die fur die Lageregelung verwendet wird, sollte nur im Stillstand verandert
werden, da dies einem Stoppbefehl ohne Rampe entspricht.
Nach dem Setzen einer neuen Istposition, werden die Distanzparameter (Weg = Konst.)
auch auf diesen Wert gesetzt.

e 637f: Dieser Befehl hat im Modus “Multiaxis“ keine Auswirkung. Die angewahlte Istposition
wird nicht geandert.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
38 X Y 00 00 00 00 00

Parameter: D1 = Modus 1/ 2
D2 = Variablennummer: 0...255
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4 -39 BIAS-Befehl “Analogausgang X = [Variable Y]*
Analogausgang X = [Variable Y ]

Erklarung:
Der Befehl "Analogausgang X = [Variable Y]" |1adt den Inhalt der
angegebenen Variable in den angegebenen Analogausgang.

I BIAS-Programm
SPS-Programm
Mathematik-Programm

Beispiel fur : 635/ 637: Ergebnis:
0 [Variable 0] = -64 Am Analogausgang MP1 liegt eine Spannung
1 Analogausgang 1 = [Variable 0] von -10V an.

Hinweis:

e Der entsprechende Analogausgang muss als BIAS-Analogausgang konfiguriert sein
(siehe “Konfiguration®,“Ausgange®)

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
39 X Y 00 00 00 00 00

Parameter: D1=MP1/2
D2 = Variablennummer: 0...255
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4 - 3A BIAS-Befehl “PID Skalierung*

Erklarung:

Der Befehl “PID Skalierung® legt den Variablenbereich fiir die Skalierung des
PID-Reglers fest.

Der Variablenbereich beginnt mit der angegebenen Variablen und ist 6
Variablen lang.

) ) _ Begrenzung
X — Skalierung X - PID - Regler — Fiter  ——n,,
Skalierung Z

 Skalierung Y |

I

Y

BIAS-Programm
SPS-Programm
O Mathematik-Programm

Beispiel : Ergebnis:
0 [Variable 5] = 1250 Der Befehl “PID Skalierung“ normiert den
1 [Variable 6] = 1000 Sollwert mit einem Faktor von 1.25, den Istwert
2 [Variable 7] = 900 mit 0.9 und den PID Ausgang mit Faktor 0.5.
3 [Variable 8] = 1000
4 [Variable 9] = 500
5 [Variable 10] = 1000
6 PID Skalierung; Start = [Variable 5]
Hinweis:
X1 X. [Variable n]

|Variable n+ 1[

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
3A X 00 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255
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4 - 3B BIAS-Befehl “Sensorfenster = [Variable X]*
Sensor; Modus =[Var. X ]; Auf=[Var.Y ]; Zu=[Var.Z ]

Erklarung:

Der Befehl "Sensorfenster" 1adt den Modus und die Fensterwerte aus den
angegebenen Variablen fiir die Sensorsteuerung der 630 Geréate.

Die Sensorsteuerung ist lediglich fiir Positionierungen in positiver Richtung
definiert.

Ein aufgetretener Sensorimpuls deaktiviert die angewahlte Funktion
automatisch.

M BIAS-Programm
M SPS-Programm
M Mathematik-Programm

Beispiel: fir Modus 10:

- " Ergebnis:

EI) xar!ag:e ?: (13800 Die Achse wird auf die absolute Position
) Var!able 2: 9000 positioniert. Sollte im Positionsbereich
5 Wa”a _910‘000 INKR von 6000 bis 9000 Inkrementen eine Low-
4 R egtw_ = 2000 INKR High-Flanke des Sensoreinganges X10.4

es 99 = . _ auftreten, wird ab dieser Position ein
5 Sensor; Modus=[Var. 0] ;Auf=[Var. 1];Zu=[Var. 2] Restweg von 2000 Inkrementen gefahren.
6 Starte Achse
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7 Fahre Position

Hinweis:

Latcheingang 1:
635/637/637+/637f Eingang X10.4 mit Funktion O konfigurieren,
631 Eingang X10.9 mit Funktion 5 konfigurieren.
Ob ein Interrupt aufgetreten ist kann mit dem Befehl "Variable [X]=Latchstatus 1" abgefragt werden.
Der Latchwert kann mit dem Befehl "Variable [X]=Latchposition 1" gelesen werden.
werden.
Latcheingang 2:
635/637/637+/637f Eingang X10.25 mit Funktion 0 konfigurieren,
631 Eingang X10.10 mit Funktion 5 konfigurieren.
Die Uberwachung der maximalen Korrekturlange ist aktiviert.

siehe auch Sensoreinstellungen 1 und Sensoreinstellungen 2
Ob ein Interrupt aufgetreten ist kann mit dem Befehl "Variable [X]=Latchstatus 2* abgefragt werden.
Der Latchwert kann mit dem Befehl "Variable_ [X]=Latchposition 2 gelesen werden.

1. Bei Synchronanwendungen werden die Fensterwerte relativ zum Formatbeginn angegeben.
2. Wird fur den Parameter Sensorfenster Zu der Wert 0 angegeben wird das Sensorfenster nicht
geschlossen.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
3B X Y z 00 00 00 00

Parameter: D1 =Modus (siehe Erklarung)
D2 = Variable 0-255 Fenster auf 224 Inkremente
D3 = Variable 0-255 Fenster zu 224 Inkremente
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4 - 3C BIAS-Befehl “Sensorposition = [Variable X]*

Erklarung:

Der Befehl "Sensorposition = [Variable X]" definiert mit dem Inhalt der
angegebenen Variablen den Abstand, in dem der Sensor vom Startpunkt aus
erwartet wird.

Die Sensorposition wird fiir die Auswertung der maximalen Korrektur im
Synchronlauf.

Reglertyp: Parameter Zulassige Eingaben: M BIAS-Programm
: M SPS-Programm
Alle: S e 0...255 O Mathematik-Programm
Beispiel: Ergebnis:
Hinweis:

2. Dieser Befehl ist nur in Verbindung mit den Befehlen “Sensorfenster, Modus 1*
“Sensoreinstellungen_1* und “Sensoreinstellungen_2* zu verwenden.

3. Der Variableninhalt wird als Position in Inkremente interpretiert.
Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
3C X 00 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255
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4 - 3D BIAS-Befehl “Sensoreinstellung 1 = [Variable X]*

Sensoreinstellungen; Korrektur=[Var. X ]; Mittelwert=[Var. Y ]

Erklarung:

Der Befehl "Sensoreinstellungen 1 = [Variable X]" definiert den maximal
zulassigen Wert fiir die Korrektur der Position entsprechend der gelatchten
Sensorposition im Sensormodus 1 aus dem Inhalt der Variablen X. Der Inhalt
der Variablen Y gibt die Anzahl der Latchpositionen an deren Mittelwert fur
die Positionskorrektur ausgewertet werden soll.

M BIAS-Programm
M SPS-Programm
O Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

Hinweis:

o Dieser Befehl ist nur in Verbindung mit den Befehlen "Sensorfenster, Modus 1 = [Variable X]";
"Sensorposition_= [Variable X]" und "Sensoreinstellungen_2 = [Variable X]" zu verwenden.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
3D X Y 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255

D2 = Variablennummer: 0...255
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4 - 3E BIAS-Befehl “Sensoreinstellung 2 = [Variable X]*

Erklarung:
Der Befehl "Sensoreinstellungen 2" definiert mit dem Inhalt der angegebenen

Variablen die Zeit, innerhalb derer die Positionskorrektur ausgefiihrt werden
soll.

M BIAS-Programm
M SPS-Programm
O Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

Hinweis:

o Dieser Befehl ist nur in Verbindung mit den Befehlen "Sensorfenster, Modus 1 = [Variable X]";
"Sensorposition_= [Variable X]" und "Sensoreinstellungen_1 = [Variable X]" zu verwenden.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
3E X 00 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255
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4 - 3F BIAS-Befehl “PID Parameter*

Erklarung:

Der Befehl "PID Parameter" legt den Variablenbereich fir die Parametrierung
fest. Der Variablenbereich beginnt mit der angegebenen Variablen und ist 6

Variablen lang.

X Skalierung X

Skalierung Y

- PID - Regler |—~|

Begrenzung
Filter
‘ Skalierung Z

— Ny

M BIAS-Programm
M SPS-Programm
O Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:
Hinweis:
Befehlskodierung:
Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
3F X 00 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255
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4 -40 BIAS-Befehl “[Variable X] = Weg*

550

DRIVES ~

Erklarung:

Der Befehl “[Variable X] = Weg“ l1adt den aktuellen definierten Wegparameter
in die angegebene Variable.

BIAS-Programm
0...255 SPS-Programm
Mathematik-Programm

Reglertyp: Parameter Zulassige Eingabe:
Alle X:
Beispiel: Ergebnis:

0 [Variable 0] =Weg

[Variable 0] = [Variable 0] + 1000

1
2 Weg = [Variable 0]
3 Parametertiibernahme

Hinweis:

Die aktuell definierte Sollposition wird um 1000 Inkremente
erhdéht und aktiviert.

e Der Wegparameter wird in Inkrementen ibernommen

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
40 X 00 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255
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4 -41 BIAS-Befehl “[Variable X] = Geschwindigkeit*®

Erklarung:
Der Befehl “[Variable X] = Geschwindigkeit” [adt die aktuell definierte
Sollgeschwindigkeit in die angegebene Variable.

Reglertyp: Pfelrameter: Zulassige Eingabe: BIAS-Programm
Alle X: 0...255 SPS-Programm
Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:
0 [Variable 0] = Geschwindigkeit Die aktuell definierte Sollgeschwindigkeit wird um 100 rpm
1 [Variable 0] = [Variable 0] + 100 erhoht und aktiviert.
2 Geschwindigkeit = [Variable 0]
3 Parameteribernahme
Hinweis:

e Die Sollgeschwindigkeit wird in min-1 Gbernommen.

e 631/635/637: Die maximal zulassige Geschwindigkeit hangt von der konfigurierten
Resolverauflésung ab. Bei hoher Resolveraufldsung sind lediglich 4000 rpm zulassig.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
41 X 00 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255
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BIAS-Befehl

4 -42 BIAS-Befehl “[Variable X] = Beschleunigung®

Erklarung:
Der Befehl “[Variable X] = Beschleunigung® 1adt die aktuellen definierte
Beschleunigung in die angegebene Variable.

Reglertyp: Parameter
Alle X:
Beispiel:
0 [Variable 0] = Beschleunigung
1 [Variable 0] = [Variable 0] + 100
2 Beschleunigung = [Variable 0]
3 Parameteribernahme
Hinweis:

e Die Beschleunigung wird in 5 min-1/s ibernommen

Befehlskodierung:

Zulassige Eingabe:

0...255

Ergebnis:

550

DRIVES ~

BIAS-Programm
SPS-Programm
Mathematik-Programm

Die aktuell definierte Beschleunigung wird um 500 rpm/s

erhoht und aktiviert.

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
42 X 00 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255
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BIAS-Befehl a
4 -43 BIAS-Befehl “[Variable X] = Verzégerung*
Erklarung:
Der Befehl “[Variable X] = Verzdégerung*“ l1adt die aktuellen definierte
Verzbgerung in die angegebene Variable.
Reglertyp: Parameter Zulassige Eingabe: BIAS-Programm
Alle X: 0...255 SPS-Programm
Mathematik-Programm
Beispiel: Ergebnis:
0 [Variable 0] = Verzdgerung Die aktuell definierte Verzégerung wird um 600 rpm/s erhoht
1 [Variable 0] = [Variable 0] + 120 und aktiviert.
2 \Verzdgerung = [Variable 0]
3 Parameteribernahme
Hinweis:
e Der Inhalt der Variablen wird als Verzdgerungsvorgabe in 5 rpm/s interpretiert.
Befehlskodierung:
Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
43 X 00 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255
10-06-05-D-V0304.doc Software - Handbuch Typ: BIAS 103



4

4 -44 BIAS-Befehl “[Variable X] = Koppelfaktor®

Erklarung:

Der Befehl "[Variable X] = Koppelfaktor " |adt den aktuell definierten

Koppelfaktor in die angegebene Variable X.

Reglertyp:
Alle

Beispiel fur Synchroneinstellungen 2,

Parameter
X:

Modus 8, Wert 0 (standard):
0 [Variable 1] = Istposition 1

OO, WN P

Hinweis:

[Variable 0] = Koppelfaktor
[Variable 0] = [Variable 0] — 1
[Variable 1] = [Variable 1] + 4096
Wenn Istposition 1 < [Variable 1] dann Springe 4
Koppelfaktor = [Variable 0]

Wenn Istposition < 655360 Springe 2

Zulassige Eingabe:
0...255

BIAS-Befehl

Ergebnis:

550
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BIAS-Programm
SPS-Programm
Mathematik-Programm

Bis zur Slaveposition 655360 Inkremente wird
alle 4096 Inkremente wird der Koppelfaktor um

1/256 verringert.

e Beachten Sie die Festlegung der Koppelfaktordefinition in den Befehlen "Koppelfaktor = [Variable

X]" oder "Koppelfaktor =" und "Synchroneinstellungen_2"

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
44 X 00 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255
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4
4 -45 BIAS-Befehl “[Variable X] = Satznummer*
Erklarung:
Der Befehl "[Variable X] = Satznummer " 1adt die aktuelle bearbeitete
Satznummer der glltigen Abarbeitung in die angegebene Variable X.
Reglertyp: Parameter Zulassige Eingabe: BIAS-Programm
Alle X: 0...255 SPS-Programm
Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:
0 Die Satznummer 2 wird in der Variablen 1 gespeichert.
1
2 [Variable 1] = Satznummer
3
Hinweis:

o Mit diesem Befehl kann der Programmablaufzeiger gespeichert und fur weitere Entscheidungen

dann verwendet werden.

e siehe auch: Befehl "BIAS_Abarbeitungszeiger = [Variable X]".

Befehlskodierung:
Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
45 X 00 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255
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4-46 BIAS-Befehl “[Variable X] = Istposition Y*

Erklarung:
Der Befehl "[Variable X] = Istposition Y " |adt die aktuelle Istposition Y in die
angegebene Variable X.

Zulassige Eingabe: g s brogramm
SPS-Programm
Mathematik-Programm

Beispiel fur 635/ 637/ 637+/ 637f: Ergebnis:

0 [Variable 1] = Istposition 1 Der BIAS-Ausgang 13 wird an der aktuellen
1 [Variable 1] = [Variable 1] + 4096 Position gesetzt und 4096 Inkremente spater
2 Ausgang 13 =1 geldscht.

3 Wenn Istposition 1 < [Variable 1] dann Springe 3

4 Ausgang 13=0

Hinweis:
e Die Position wird in Inkrementen Gbernommen.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
46 X Y 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255
D2 = Istposition: 1...5 (siehe_Erkldrung)
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i BIAS-Befehl 4
4 - 47 BIAS-Befehl “[Variable X] = Analogeingang*
Erklarung:
Der Befehl "[Variable X] = Analogeingang Y" ladt den Wert des definierten
Analogeinganges Y in die angegebene Variable.
Reglertyp: Parameter Zulassige Eingabe: BIAS-Programm
X 0..255 SPS-Programm
631 Y: 1= X10-1'X10-_2 Mathematik-Programm
(Sollwerteingang)
635/ 637/ 1= X10.5- X10.18
637+/ 637f (Sollwerteingang)
2= X10.10- X10.19
(externe Strombegrenzung)
Beispiel: Ergebnis:
0 [Variable 0] = Analogeingang 2 Die Achse fahrt entsprechend der
1 [Variable 0] = [Variable 0] / 2 Analogspannung am Analogeingang 2. Dabei
2 [Variable 0] = [Variable 0]* -1 folgt die Sollgeschwindigkeit folgendem
3 [Variable 1] = [Variable 0] + 2048 Zusammenhang:
4 Geschwindigkeit = [Variable 1] [Variable 0] Vanalog
5 Parameteriibernahme Vv =2048 - :
; 4095 (10V)
6 Springe 0
Hinweis:
e Firden Analogeingang 1 betragt der Wertebereich + 2047Digits (+11 Bit; £10V)
Beim 637f werden nur 12Bit anstatt die 14 Bit aus Kompatibilitatsgriinden verwendet.
e FiUrden Analogeingang 2 betragt der Wertebereich + 4095 Digits.
(Real nur £9 Bit; £10V)
Befehlskodierung:
Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
47 X Y 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255
D2 = Analogeingang (siehe_Erklarung)
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4 -48 BIAS-Befehl “[Variable X] = Latchposition Y*

Erklarung:
Der Befehl "[Variable X] = Latchposition Y " |adt die aktuell definierte
Latchposition Y in die angegebene Variable X.

Reglertyp: Parameter Zulassige Eingabe: BIAS-Programm
X 0..255 SPS-Programm
631: Y: 1 = Latchwert X10.9 Mathematik-Programm
2 = Latchwert X10.10
635/ 637/ 1 = Latchwert X10.4
637+/ 637f: 2 = Latchwert X10.25
Beispiel: Ergebnis:
0 [Variable 0] = Latchstatus 1 Die Position des Latchimpulses wird in der
1 Wenn [Variable 0] <= 0 dann Springe 0 Variable 1 gespeichert.
2 Variable 1] = Latchposition 1
Hinweis:

o Dieser Befehl istim Zusammenhang mit dem Befehl "Sensorfenster; Modus X" zu benutzen.
e Die Latchposition ist nur aktuell, wenn im Befehl “[Variable X]= Latchstatus Y" ein

Wert > 0 zuriickgegeben wird.
e Die Latchpositionen werden in Inkrementen Gbernommen.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
48 X Y 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255

D2 = Latchposition 1/2 (siehe_Erklarung)
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4 -49 BIAS-Befehl “[Variable X] = Drehzahl Y*

Erklarung:
Der Befehl "[Variable X] = Drehzahl Y " Iadt die aktuell definierte Drehzahl Y
in die angegebene Variable X.

Reglertyp: Parameter Zulassige Eingabe: BIAS-Programm
A”e X 0255 SPS-PI’OgI‘amm
Y: Mathematik-Programm

1 = interner Istposition (X30)
2 = X40-Zahlereingang

nur 637f 3 = SSl-Istposition3 Drehzahl
Beispiel 635/ 637/ 637+/ 637f: Ergebnis:
0 [Variable 0] = Drehzahl 2 Der Ausgang X10.13 wird gesetzt sowie die aus
1 Wenn [Variable 0] >= 0 dann Springe 3 den am X40-Z&hlereingang ankommenden
2 [Variable 0] = [Variable 0]* -1 Inkrementen gebildete Istdrehzahl kleiner 100
3 Wenn [Variable 0] >= 100 dann Springe 6 rpm ist.
4 Ausgang 13 =1
5 Springe 0
6 Ausgang 13=0
7 Springe 0
Hinweis:

e Die Drehzahl wird in rpm Gbernommen und ist vorzeichenbehaftet.

e FUr die Drehzahl 2 muss die korrekte Inkrementauflosung des externen Gebers in der
"Konfiguration", "Zahler", "X40-Aufldsung" angegeben sein.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
49 X Y 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255
D2 = Drehzahl 1,2,3 (siehe_Erklarung)
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4 -4A BIAS-Befehl “[Variable X] = Latchstatus Y*

Erklarung:
Der Befehl "[Variable X] = Latchstatus Y " ladt den aktuell definierten
Latchstatus Y in die angegebene Variable X.

Reglertyp: Parameter Zulassige Eingabe: BIAS-Programm
X 0...255 SPS-Programm
631: Y: 1 = Latchwert X10.9 Mathematik-Programm
2 = Latchwert X10.10
635/ 637/ 1 =Latchwert X10.4
637+/ 637f: 2 = Latchwert X10.25
Zustand:
0 Latch noch nicht aufgetreten
-1 kein Latch innerhalb des Sensorfensters aufgetreten
1 Latch ausgefiihrt (Modus 10)
2 Latch ausgefiihrt (Modus 11)
12 Latch ausgefiihrt (Modus 12)
64 Latch ausgefiihrt (Modus 64)
65 Latch ausgefiihrt (Modus 65)
Beispiel: Ergebnis:
0 [Variable 0] = Latchstatus 1 Die Position des Latchimpulses 1 wird in der
1 Wenn [Variable 0] <= 0 dann Springe 0 Variablen 1 gespeichert.
2 [Variable 1] = Latchposition 1
Hinweis:

o Dieser Befehl istim Zusammenhang mit dem Befehl "Sensorfenster; Modus X" zu benutzen.
e Die Latchpositionen werden in Inkrementen ibernommen.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
4A X Y 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255
D2 = Latchstatus 1/2 (siehe_Erklarung)
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4 - 4B BIAS-Befehl “[Variable X] = Position Y*
[Variable X ] = Position Y ; AchsNr. Z

Erklarung:
Der Befehl "[Variable X] = Position Y" Iadt den Inhalt der definierten Position

in die angegebene Variable X.

BIAS-Programm
SPS-Programm
Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:
Hinweis:
Befehlskodierung:
Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
4B X Y Z 00 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255
D2 = Positionswert (siehe_Erklarung)
D3 = Achsnummer: 1.3
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4 -4C BIAS-Befehl “[Variable X] = Wert Y*

Erklarung:
Der Befehl "[Variable X] = Wert Y" |&dt den definierten Wert Y in die
angegebene Variable.

SPS-Programm

Mathematik-Programm
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Wert = 0:

I&dt den aktuell gemessenen Strom vorzeichenrichtig in 1/10 Ampere in die angegebene Variable.

Beispiel: Ergebnis:
Der Befehl wird bei einem Regler 635 -05 ausgefiihrt (  Die Variable 2 wird mit dem aktuell
5 Ampere Nennstrom). gemessenen Strom in 1/10 Ampere geladen.
Fliel3t z.B -1 Ampere Strom hat die Variable 2
Variable 2 = Wert 0 den Inhalt -10.
Wert = 1:

|adt der Betrag des aktuell gemessenen Stromes in 1/10 Ampere in die angegebene Variable.

Beispiel: Ergebnis:

Der Befehl wird bei einem Regler 635 -05 ausgefiihrt ( Die Variable 2 wird mit dem Betrag des aktuell

5 Ampere Nennstrom). gemessenen Stromes in 1/10 Ampere geladen.
Fliet z.B -1 Ampere Strom hat die Variable 2

0 Variable 2 = Wert 1 den Inhalt 10.

Wert = 2:

|adt die folgenden 4 Byte Statusinfomationen in die angegebene Variable.

Diese Information kann z.B Uber Feldbusschnittstellen ausgelesen werden und weiterverarbeitet werden.

Beispiel: Ergebnis:
0 Variable 2 = Wert 2 Die Variable 2 wird mit den aktuellen
Statusinformationen geladen

Byte O
Ein- Ausgangsstatus 631 Eingangsstatus low Byte: 635/637 637+/637f

Byte 1 und Byte 2
Fehlerwort: 631 635/637 637f

Byte 3
Statuswort 2 low Byte 631 635/637 637f
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Wert = 10:
I&dt den aktuellen Zeitzdhlerwert in die angegebene Variable.

Hinweis: 631/ 635 /637
Der interne Zeitzahler wird alle 2 ms um 1 erhoht.

637+/ 637f
Der interne Zeitzahler wird alle 0,844 ms um 1 erhoht.

Unter Verwendung dieses Befehles kdnnen freidefinierbare Zeitfunktionen im BIAS-Programm verarbeitet
werden.

Beispiel fir 631/ 635 /637: Ergebnis:
ProgStart: Die Achse soll die Bewegung
0 Istposition 1 =0 INKR nach Uberschreiten der
1 Starte Achse Istposition > 10000 oder
2 Fahre positiv; v= 100 rpm , a+= 5000 rpm/s , a-= 5000 rpm/s  spatestens nach 5 Sekunden
3 [Variable 0 1 =Wert 10 gestoppt werden.
4 [Variable 1 ] = [Variable 0 ]+ 2500
WAIT:
5 Wenn Istposition 1 > 100000 INKR dann Springe STOP
6 [Variable 0 1 =Wert 10
7 Wenn [Variable 0 ] -<[Variable 1 ] dann Springe WAIT
STOP:
8 Stoppe Achse; Modus = 1
9 NOP
10 NOP
Wert = 11:

Iadt den aktuell erlaubten Maximalstrom in 1/10 Ampere in die angegebene Variable.

Hinweis: Der Maximalstrom kann durch folgende Funktionen beeinflusst werden:
a. Die externe Strombegrenzung Uber Analogeingang 2 ist aktiviert (nicht bei 631!).

b. Die Funktion Strombegrenzung bei Warnung, d.h. Abregelung bei Effektivwertiiberschreitung
ist aktiviert.

c. Der Maximalstrom ist in der "Konfiguration Motor" prozentual begrenzt.
d. Der Maximalstrom ist durch den BIAS-Befehl “Maximalstrom_= Variable® bestimmt.

Generell ist immer der kleinste aktivierte Wert fur die Maximalstrombegrenzung glltig.

Beispiel: Ergebnis:

Der Befehl wird bei einem Regler 635 -05 ausgefuhrt Die Variable 2 wird mit dem Wert des

(5 Ampere Nennstrom) und in der "Konfiguration momentan glltigen Maximalstromes in 1/10
Motor" ist der Maximalstrom auf 50 % begrenzt. Ampere geladen.

Die Variable 2 hat den Inhalt 50.

0 Variable 2 = Wert 11
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Wert = 12:
I&dt den aktuell erlaubten Maximalstrom mit der internen Normierung in die angegebene Variable.

Hinweis: Der Maximalstrom kann durch folgende Funktionen beeinflusst werden:

a. Die externe Strombegrenzung tber Analogeingang 2 ist aktiviert (nicht bei 631 !).

b. Die Funktion Strombegrenzung bei Warnung, d.h. Abregelung bei Effektivwertliberschreitung ist

aktiviert.
c. Der Maximalstrom ist in der "Konfiguration Motor* prozentual begrenzt.

d. Der Maximalstrom ist durch den BIAS-Befehl “Maximalstrom = Variable® bestimmt.

Generell ist immer der kleinste aktivierte Wert fur die Maximalstrombegrenzung glltig.
Hinweis: 631: Der Reglermaximalstrom von 100% hat den internen Wert 6143.

635/637/637+/637f: Der Reglermaximalstrom von 100% hat den internen Wert 12123.

Beispiel: Ergebnis:
Der Befehl wird bei einem Regler 635 -05 ausgefiihrt (  Die Variable 2 wird mit dem Wert des
5 Ampere Nennstrom) und in der "Konfiguration momentan glltigen Maximalstromes mit der
Motor" ist der Maximalstrom auf 50 % begrenzt.0 internen Normierung geladen.

Variable 2 = Wert 11 Die Variable 2 hat den Inhalt von ca.6060.
0 Variable 2 = Wert 12

Wert = 13:

|adt den aktuell gemessenen Strom vorzeichenrichtig mit der internen Normierung in die angegebene
Variable.

Hinweis: 631: Der Reglermaximalstrom von 100% hat den internen Wert 6143.

635/637/637+/637f: Der Reglermaximalstrom von 100% hat den internen Wert 12123.

Beispiel: Ergebnis:
Befehl wird bei einem Regler 635 -05 ausgefiihrt ( 5 Die Variable 2 wird mit dem aktuell

Ampere Nennstrom). gemessenen Strom in der internen Normierung

. geladen. Fliel3t z.B. 5 Ampere Strom, hat die
0 Variable 2 = Wert 13 Variable 2 den Inhalt von ca. 6060
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|&dt die aktuell gemessene Zwischenkreisspannung in Volt in die angegebene Variable.

Beispiel: Ergebnis:

Die Zwischenkreisspannung betragt 322 V Die Variable 2 wird mit dem Wert der
Zwischenkreisspannung geladen.

0 Variable 2 = Wert 14 Die Variable 2 hat den Inhalt 322.

Wert = 14:

ladt die aktuelle Maskennummer des Bediengerates IBT in die angegebene Variable.

Hinweis: Dieser Befehl ist nur bei Verwendung des Bediengerates IBT mit CAN-Bus-Anschluss zu

Beispiel: Ergebnis:

Die Anzeige des Bedienfeldes befindet sich in der Die Variable 2 wird mit der aktuellen

Hauptmaske (4). Maskennummer geladen.Die Variable 2 hat den
Inhalt 4.

0 Variable 2 = Wert 15

Wert = 15:

verwenden.

Mit dieser Information kann im BIAS-Programm ausgewahlt werden, ob eine
Maskenumschaltung tiber den Befehl "IBT-Maskennummer" erlaubt wird.

I&dt den Regler-Effektivstrom in 1/10 Ampere in die angegebene Variable.

Wert = 16:

Beispiel:

Der Befehl wird bei einem Regler 635 -05 ausgefihrt Die Variable 2 wird mit dem Regler-
(5 Ampere Nennstrom 10 Ampere Effektivstrom). Effektivstrom in 1/10 Ampere geladen.

0

Variable 2 = Wert 16

Ergebnis:

Die Variable 2 hat den Inhalt 100.
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Wert = 17:

|&dt die aktuell gemessene Synchrongeschwindigkeit (Alnkremente) in die angegebene Variable.

Diese Geschwindigkeit gilt nicht fur den Multiachs- Synchronlauf.
S
V= min

65535Inkr x Abtastzeitlageregler

Alnkr x 60

Abtastzeitlageregler:
637+, 637f: 0,844ms
631, 635, 637: 1,899ms

Beispiel fur 637+/637f: Ergebnis:
Die Synchrongeschwindigkeit betragt 1000rpm. Die Variable 2 wird mit dem Wert der
. Synchrongeschwindigkeit geladen.
0 Variable 2 = Wert 17 Die Variable 2 hat den Inhalt 921.
Wert = 18:

|&dt die aktuelle Knotennummer bzw. Achsnummer in die angegebene Variable.

Beispiel: Ergebnis:

Die Knotennummer betragt 3. Die Variable 2 wird mit dem Wert der
Knotennummer geladen.

0 Variable 2 = Wert 18 Die Variable 2 hat den Inhalt 3.
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Wert = 19:
I&dt den aktuellen Ein-/ Ausgangsstatus von dem Stecker X120 in die angegebene Variable.

e Dieser Befehl steht beim 637f ab der Firmware V8.19 zur Verfligung.

—

Beschreibung
Eingang 1.
Eingang 2.
Eingang 3.
Eingang 4.
Ausgang 1.
Ausgang 2.
Ausgang 3.
Ausgang 4.
Nocken 1.
Nocken 2.

10 Nocken 3.

11 Nocken 4.

12 Reserve.

13 Reserve.

14 Nockenschaltwerk On.
15 Nocken Backstop.

O©Co~NOCGOPDhWN- O

Beispiel:
Die Eingdnge 2 und 3, sowie die Ausgange 1 und 4 Ergebnis:
fuhren High-Pegel, die restlichen Zusténde fihren low  Die Variable 2 wird mit dem Wert des Ein-
Pegel. /Ausgangsstatus geladen.
Die Variable 2 hat den Inhalt 150. (96hex)

0 Variable 2 = Wert 19
Wert = 20:
I&dt die aktuelle Motorauslastung in die angegebene Variable.
Inenn” - V2
. . Nenn .
Die 100% der Auslastung ist auf normiert.
Beispiel: Ergebnis:
Die Motorauslastung betragt 100%. Die Variable 2 wird mit dem Wert der
Der Befehl wird bei einem Motor AC M2n0290-4-/1-3 Motorauslastung geladen.
(6 Ampere Nennstrom) Die Variable 2 hat den Inhalt 51.
0 Variable 2 = Wert 20
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DRIVES -~

BIAS-Befehl

Wert = 21:

I&dt die aktuelle Reglerauslastung in die angegebene Variable.

Die 100% der Auslastung ist auf

Beispiel:

Die Reglerauslastung betragt 100%.
Der Befehl wird bei einem Regler 637f -20 ausgefuhrt

(20 Ampere Nennstrom).

0 Variable 2 = Wert 21

INenn2 . \/E

normiert.

Ergebnis:

Die Variable 2 wird mit dem Wert der
Reglerauslastung geladen.
Die Variable 2 hat den Inhalt 560.

Wert = 22:

L&dt den aktuellen CAN2-Bus-Knoten-Uberwachungsstatus.

Beispiel:

0 Variable 2 = Wert 22

Ergebnis:

Die Variable wird mit dem Wert des CAN2-Bus-
Knoten-Uberwachungsstatus geladen.
Das Bit der anfragenden Achse ist nicht

gesetzt.

Wert = 23:

Ladt die Rotorposition bei positiver Flanke des Referenzsensors bei Referenzfahrt auf Referenzsensor.
Siehe BIAS-Befehl “Fahre Referenz*
(ab Firmware V8.20 nur bei 637f)

Beispiel:

Ergebnis:

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
4C X Y 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255

D2 = Wert

0...23
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550

DRIVES ~

BIAS-Befehl

4 -4D BIAS-Befehl “[Variable X] = Achsstatus, AchsNr. Y*

Erklarung:

Der Befehl "[Variable X] = Achsstatus, AchsNr. Y" ladt den aktuellen
Status der angegebenen Achse Y in die angegebene Variable X.

Reglertyp: Parameter Zulassige Eingabe: BIAS-Programm
SPS-Programm
637f: X: 0...255 Mathematik-Programm
Y: 1...3

Bit | Achsstatus 1-3

0 Done Dieser Merker signalisiert, dass kein Multiachs Fahrbefehl ausgefiiht
wurde bzw. dass ein Multiachs Fahrbefehl abgeschlossen wurde.
Dieser Merker ist nach dem Starten eines Fahrbefehls fir mindestens
die “Pos. erreicht” Zeit“(EASYRIDER Parameter) geléscht.
Hinweis: Ein Stop Befehl mit einer Achsnr. != 0 gleicht einem Fahrbefehl!

1 Beschleunigung Achse X beschleunigt

2 Kontinuierlich Achse X fahrt mit konstanter Geschwindigkeit

3 Verzbgerung Achse X verzogert

4 Flanke Startwinkel Signalisiert Synchronstart erfolgt (Synchronlauf aktiviert, Start Nocken
Uberfahren)

5 Trigger Gearbox Ext | Trigger zur Gearbox-Parameteribernahme. Der Merker wird von dem
Funktionblock Gearbox wahrend des Synchronlauf gesetzt und kann im
BIAS gel6éscht werden.

: Trigger flr manuelle Parameteriibernahme (Der Merker muss im BIAS

6 Trigger Kupplung Ext gesetzt bzw. geléscht werden)
z.B. Synchronisation des Parameterumschaltens mit der AulRenwelt

7 Trigger CAM Ext Trigger fir manuelle Parameteriibernahme (Der Merker muss im BIAS
geldscht werden)
z.B. Synchronisation des Parameterumschaltens mit der AulRenwelt

8 Gearbox Trigger Trigger zur Parameteribernahme der Getriebefunktion. Der Merker
wird von dem Getriebefuntionsblock fir einen 1 Zyklus gesetzt.

9 Clutch Trigger Trigger Kupplung- Parameter -Ubernahme 1 Zyklus

10 | CAM Trigger Trigger zur Parameteribernahme der CAM-Funktion. Der Merker wird
von dem CAM-Funtionsblock fiir einen 1 Zyklus gesetzt.

11 | First CAM Intern (1.CAM lade)

12 | Backstop Error Fehler Master dreht in falsche Richtung

13 | Start Fehler Startwinkel beim Einschalten schon Uberschritten

14 | Clutch Error Parameter oder Steuerfehler Kupplung

15 | CAM Start Error Fehler in CAM Daten

16 | Start Nocken Anwahl der Funktion fiir Synchronlauf Start auf definiertem
Masterwinkel (Bit = 1)

17 | Start Richtung Richtung in der der Start auf definiertem Masterwinkel erfolgen soll (0=
Positive Zahlrichtung)
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DRIVES -~

BIAS-Befehl 4

18 | Gearbox Trigger On Einschalten der Triggerfunktion fir die Gearbox.
Anderungen des Koppelfaktors werden beim Triggerzeitpunkt (bei
erreichen der Formatlange (Koppelfaktor Nenner) tbernommen.
(,Gearbox Trigger On“ =1).
Fir sofortige Ubernahme des Koppelfaktors muss der Merker “Bit
Gearbox Trigger Ext“ nach dem schreiben des neuen Koppelfaktors
gesetzt werden (Trigger On =0).
19 | Backstop On Koppelt die Synchronisierung bei riickwarts drehendem
Master ab, solange bis der Punkt der Auskopplung wieder vorwarts
Uberfahren wird.
Vorwarts, Ruckwarts wird definiert aus dem Merker “Start Richtung*
Steht die Masterposition hinter der Auskoppelposition
Wird das Fehlerbit “Backstop Error* gesetzt
20 | Clutch On Einschalten der Kupplungsfunktion (Bit 4 =1)
21 | Ramp Richtung Slave Richtung der Kupplungsfunktion
22 | Ramp Up Aktiviert das Auframpen
23 | Ramp Down Aktiviert das Abrampen
24 | Ramp Wait Aktiviert die Wartefunktion
25 | Move Linked Bei MOVE_LINKED = 1, werden die Distanzen Move_Linked ACC,
Move Linked Cont und Move_Linked DEC nacheinander abgefahren.
26 | Merge Move Linked Mit einer positiven Flanke des Merkers “Merge_Linked_Move* werden
die neuen Formate Gbernommen und ein neues Profil gestartet. Nach
dem Neustart wird das Bit “Merge_Linked_Move* geléscht.
27 | Caming On Schaltet den CAM-Funktionsblock ein
28 | Stop CAM Ende Stoppt den Synchronlauf am Ende der Kurvenscheibe
29 | CAM Backstop Bei riickwarts drehendem Leitwert stoppt der CAM am Profilanfang,
Diese Funktion ist solange bis der Leitwert wieder in positiver Richtung tber den
zur Zeit in Ausschaltpunkt gelaufen ist. Mit diesem Merker kann die Abarbeitung
Vorbereitung!!! des CAM-Profiles in negativer Leitwert Richtung fortgesetzt werden.
30 | Reserve
31 | Reserve
Beispiel: Ergebnis:
9 Der Achsstatus der Achse 2 wird der
10 [Variable 0 ] = Achsstatus, AchsNr. =2 Variablen 0 zugewiesen. Wenn der Merker
11 Wenn [Variable 0 ].Bit 12 == 1 dann Springe Backstop Error gesetzt ist, verzweigt das
Fehler Programm an die Sprungmarke “Fehler*
12 ansonsten lauft das Programm bei Zeile 12
weiter.
Fehler:
60
Hinweis:

0 Dieser Befehl steht beim 637f ab der Firmware V8.19 zur Verfligung.

Befehlskodierung:

Cod | D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7

e

4D X Y 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255

D2 = Achsnummer:

.3
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4 BIAS-Befehl

4 -50 BIAS-Befehl “NOP*

Erklarung:
Der Befehl ,NOP* dient als Leerzeile und es wird der darauf folgende Satz

bearbeitet. (no operation)
keine g AS - Programm

SPS-Programm
Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:
0 NOP Es wird fur 2 Zyklen kein (NOP) Befehl verarbeitet.
1 NOP
2 [Variable 0 ]1=1
3 Springe 3

Hinweis: NOP-Zeilen verlangsamen die Programmabarbeitung
Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
50 00 00 00 00 00 00 00
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4 -51 BIAS-Befehl “Programmende, Modus =*

Programmende, Modus =X

Erklarung:
Der Befehl “Programmende, Modus =* setzt die Abarbeitung entsprechend
dem im Parameter “Modus* angegeben Wert fort.

BIAS-Programm
SPS-Programm
Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

ProgStart: Nach dem Starten der BIAS-Abarbeitung werden die
0 [Variable 0 ]=0 Mathematik-Task und die SPS-Task gestartet und die
1 [Variable 1 1=0 BIAS-Abarbeitung anschlieRend gestoppt. Die
2 Mathematikprogramm MATH Mathematik-Task und die SPS-Task werden weiter
3 SPS-Programm SPS zyklisch abgearbeitet. (Rlcksprung auf den
4 Programmende, Modus = 1 Programmstartsatz der aufrufenden Task)

SPS:

5 [Variable 0 ] = [Variable 0 ]+ 1
6 Programmende, Modus= 0
MATH:

7 [Variable 1 ] =[Variable 1 ]+ 1
8 Programmende, Modus = 0

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
51 X 00 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Modus 0-6
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4 -52 BIAS-Befehl “Unterprogramm®

Unterprogramm X

Erklarung:

Der Befehl “Unterprogramm X* setzt den BIAS-Abarbeitungszeiger auf die

angegebene Satznummer.
Gleichzeitig wird die nachste Satznummer als Riicksprungadresse im
Unterprogramm-Stapelspeicher gesichert.

Die Stapeltiefe (d.h. eine Verschachtelung von Unterprogrammen) ist auf
128 Unterprogrammspringe begrenzt. Ein Unterprogramm muss mit dem
Befehl “Unterprogrammende” beendet werden.

Parameter:
X: Adresse:

Beispiel:
ProgStart:

Zulassige Eingabe:

0...1499

Die maximal zula@ssige Sprungadresse
entspricht Lange des BIAS-Programms.
Alternativ zu den Zeilennummern kénnen Label
(Sprungmarken) verwendet werden

0 Unterprogramm UP_1

1 Springe 1
UP_1:

2 Unterprogramm UP_2
3 [Variable 0 ]=0
4 Unterprogrammende

UP_2:

5 [Variable 1 1=123
6 Unterprogrammende

Hinweis:

BIAS-Befehl

Ergebnis:
Nach dem Aktivieren der BIAS-Abarbeitung wird das
Unterprogramm 1 aufgerufen. Darin wird das
Unterprogramm 2 aufgerufen und nach dem
Rucksprung aus den Unterprogrammen das Programm

auf Zeile 1 fortgefiihrt.

550

DRIVES ~

BIAS-Programm
SPS-Programm
Mathematik-Programm

e BIAS-, SPS- und Mathematik-Programme haben von einander getrennte Unterprogramm-
Stapelspeicher.

e Bei Verwendung des Befehles “BIAS-Abarbeitungszeiger” wird der BIAS-
Unterprogrammstapelspeicher geléscht!

Befehlskodierung:

Code D1 | D2 D3 D4 D5 D6 D7
52 X(low) X(high 00 00 00 00 00
)
Parameter: D1,D2 = Sprungadresse: 0...1499
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4 - 53 BIAS-Befehl “Unterprogrammende®

Erklarung:

Der Befehl “Unterprogrammende® 1adt die im Unterprogramm-Stapelspeicher
abgespeicherte Ricksprungadresse in den Satzzeiger und beendet das
Unterprogramm der aufrufenden Task.

Parameter:

Beispiel:
ProgStart:

0 Unterprogramm UP_1

1 Springe 1
UP_1:

2 Unterprogramm UP_2

3 [Variable 0 1=0

4 Unterprogrammende

UP_2:

5 [Variable 1 1=123
6 Unterprogrammende

Hinweis:
Befehlskodierung:

keine

Ergebnis:

Nach dem Aktivieren der BIAS-Abarbeitung wird das
Unterprogramm 1 aufgerufen. Darin wird das
Unterprogramm 2 aufgerufen und nach dem

BIAS-Befehl

BIAS-Programm
SPS-Programm
Mathematik-Programm

Rucksprung aus den Unterprogrammen das Programm

auf Zeile 1 fortgefiihrt.

Code

D1

D2

D3

D4

D5

D6

D7

53

00

00

00

00

00

00

00
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4 -54 BIAS-Befehl “SPS-Programm®
SPS-Programm X

Erklarung:
Der Befehl "SPS-Programm" setzt den SPS-Abarbeitungszeiger auf die

angegebene Satznummer. Mit diesem Befehl kann parallel zur BIAS-
Satzabarbeitung ein zyklisches SPS-Programm gestartet werden. Die

angegebene Satznummer wird im SPS-Programm beim Befehl

"Programmende, Modus =0" als Ricksprungadresse genommen.

Parameter:

X: Adresse:

Beispiel:
ProgStart:
0 [Variable 0 ]=0
1 [Variable1 1=0
2 Mathematikprogramm MATH
3 SPS-Programm SPS

4 Programmende,
SPS:

Zulassige Eingabe:

0.

..1499
Die maximal zulassige Sprungadresse

entspricht der Lange des BIAS-Programms.

Alternativ zu den Zeilennummern konnen Label

(Sprungmarken) verwendet werden.

Modus = 1

5 [Variable 0 ]=[Variable 0 ]+ 1

6 Programmende,
MATH:

Modus = 0

7 [Variable 1 ]=[Variable 1 ]+ 1

8 Programmende,

Hinweis:

Modus = 0

Ergebnis:

550

DRIVES ~

BIAS-Programm
O SPS-Programm
Mathematik-Programm

Nach dem Starten der BIAS-Abarbeitung werden die
Mathematik-Task und die SPS-Task gestartet und die
BIAS-Abarbeitung anschlieRend gestoppt. Die
Mathematik-Task und die SPS-Task werden weiter
zyklisch abgearbeitet. (Ricksprung auf den
Programmstartsatz der aufrufenden Task)

Fihren Sie den Befehl “SPS-Programm® nicht zyklisch aus, da ansonsten die SPS-Abarbeitung

standig an der angegebenen Satznummer beginnt.

Innerhalb eines SPS- Programm sind nicht alle BIAS-Befehle erlaubt.

In der BIAS- Programmdefinition (Parameter “Programmreaktion SPS- Programm®) kann die
Reaktion des SPS- Programms auf die Deaktivierung der Endstufe eingestellt werden. Damit ist es
maoglich das SPS- Programm auch wahrend der Deaktivierung des Reglers weiterarbeiten zu

lassen.

Wird in diesem Modus der Befehl “ SPS -Programm ... auf der 1. Zeile der BIAS-

Programmabarbeitung programmiert, so lauft das SPS - Programm auch ohne Aktivierung des

Reglers an.

Achtung beim Modus “bei Deaktivierung weiterarbeiten“!!

Beim Senden eines neuen BIAS- Programms mit Anderung der Zeilennummern
(Verschiebung von Programmteilen) kdnnen unkontrollierte Maschinenbewegungen und

Programmreaktionen die Folge sein!

Befehlskodierung:

Code D1 | D2 D3 D4 D5 D6 D7
54 X(low)  X(high) 00 00 00 00 00
Parameter: D1,D2 = Sprungadresse: 0...1499
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4 -55 BIAS-Befehl “Springe Konst.”

Springe Konst.
Erklarung:
Der Befehl “Springe = Konst.” setzt den Abarbeitungszeiger auf die
angegeben Satznummer.

Parameter Zulassige Eingabe:

Konst.: 0...1499
Die maximal zulassige Sprungadresse
entspricht Lange des BIAS-Programms.
Alternativ zu den Zeilennummern kénnen Label
(Sprungmarken) verwendet werden

BIAS-Programm
SPS-Programm
Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

0 Wenn Merker 0 == 0 dann Springe 3 Die Abarbeitung wird bei nicht gesetztem Merker 0 im
1 [Variable 0] =5 Satz 3 fortgesetzt und die Variable 0 mit 100

2 Springe 4 multipliziert.

3 [Variable 0] =1

4 [Variable 0] = [Variable 0]* 100

5 Springe [Variable 0]

Hinweis:

1. Die maximal zulassige Adresse ist abhangig von der Lange des BIAS-Programms und entspricht der
Satznummer des letzten BIAS-Satzes.

2. Alternativ zu den Satznummern kénnen Label (Sprungmarken) verwendet werden.
Befehlskodierung:

Code D1 | D2 D3 D4 D5 D6 D7
55 | X(low) X(high)| 00 00 00 00 00

Parameter: D1, D2 = Sprungadresse: 0...1499

10-06-05-D-V0304.doc Software - Handbuch Typ: BIAS 127



4 BIAS-Befehl —a90>

4-46 BIAS-Befehl “Springe [Variable X]*
Springe [Variable X ]

Erklarung:
Der Befehl “Springe [Variable X]* setzt den Abarbeitungszeiger auf die, dem
Inhalt der angegeben Variablen entsprechenden Satznummer.

BIAS-Programm
SPS-Programm
Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

0 Wenn Merker 0 == 0 dann Springe 3 Die Abarbeitung wird bei gesetztem Merker 0 im Satz
1 [Variable 0]=5 500 und bei nicht gesetztem Merker 0 im Satz 100

2 Springe 4 fortgesetzt.

3 [Variable 0] =1

4 [Variable Q] = [Variable 0]* 100

5 Springe [Variable 0]

Hinweis:

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
56 X 00 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255
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BIAS-Befehl

4 -57 BIAS-Befehl “BIAS — Abarbeitungszeiger = Konst.*
BIAS-Abarbeitungszeiger = Konst.

Erklarung:

Der Befehl “BIAS — Abarbeitungszeiger = Konst.” setzt den BIAS-

Abarbeitungszeiger vom SPS- oder Mathematik-Programm aus auf den

abgegeben Wert.

Parameter:
Adresse:

Beispiel:
0 SPS-Programm
Stoppe:

10 Stoppe Achse, Modus 1, a- = 10000 rpm/s

11 Springe 11

50 Wenn Istpos.1 > 500000 INKR dann Springe Stop
INKR dann Springe Stop

51 Wenn Istpos.1

50

<0

52 Programmende

Stop:

Zulassige Eingabe:

0...1499

Die maximal zulassige

Sprungadresse entspricht Lange

des BIAS-Programms.

Alternativ zu den Zeilennummern

kénnen Label (Sprungmarken)
verwendet werden.

53 BIAS-Abarbeitungszeiger = Stoppe
54 Programmende

Hinweis:

Ergebnis:

O BIAS-Programm
SPS-Programm
Mathematik-Programm

Die Abarbeitung des BIAS-Programms wird im
Satz 10 (Label Stoppe) fortgesetzt sowie die
Istposition grosser 500000 Inkremente oder
kleiner O Inkremente ist.

1. Die maximal zuldssige Adresse ist abhangig von der Lange des BIAS-Programms und entspricht der
Satznummer des letzten BIAS-Satzes.
2. Alternativ zu den Satznummern kénnen Label (Sprungmarken) verwendet werden.

Befehlskodierung:

Code D1 | D2 D3 D4 D5 D6 D7
57 X(low) X(high) 00 00 00 00 00
Parameter: D1, D2 = Sprungadresse: 0...1499
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4 - 58 BIAS-Befehl “Warte auf "Position erreicht"“

Warte auf "Pos. erreicht”
Erklarung:

Der Befehl "Warte auf Position erreicht" wartet auf die Beendigung der

Fahrprofilgenerierung einer Positionierung und darauf das das Statusbit

,BIT_POS_EREICHT" auf 1 geht.
Danach wird der nachste BIAS-Befehl ausgefihrt.

550

DRIVES ~

Parameter: keine BIAS-Programm
O SPS-Programm
O Mathematik-Programm
Beispiel: Ergebnis:
0 Weg = 10000 INKR Die BIAS-Abarbeitung wird im Satz 4 erst fortgesetzt
1 “Pos. erreicht® Fenster = 100 nachdem die Positionierung beendet ist und sich die
2 Fahre Position Istpositon im Bereich von 9900 bis 10100 Inkremente
3 Warte auf "Position erreicht” befindet.
4

Hinweis:

o Das Bit ,Position erreicht* wird auch bei aktivem Endschalter ( richtungsabhangig ) gesetzt!

e Das Bit ist im Modus 8 (Multiachsfunktion) immer gesetzt. Im Multiachsbetrieb muss der Achsstatus

abgefragt werden.
siehe auch:
o BIAS-Befehl “Wenn _Status == 8 dann Springe*

BIAS-Befehl| “Position erreicht Fenster = konst.*“
Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
58 00 00 00 00 00 00 00
Parameter: -
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BIAS-Befehl
4 -59 BIAS-Befehl “Wartezeit = Konst.”
Wartezeit X ms
Erklarung:
Der Befehl “Wartezeit = Konst.” startet die angegebene Wartezeit.
Erst nach dem Ablauf dieser Wartezeit wird der nachste BIAS-Befehl
ausgefihrt.
Parameter: Zulassige Eingabe: BIAS-Programm
Konst. 0...131070 ms O SPS-Programm
O Mathematik-Programm
Beispiel: Ergebnis:
Die BIAS-Abarbeitung wird 1 Sekunde nach der
1 .. Positionierung im Satz 5 fortgesetzt.
2 Fahre Position
3 Warte auf "Position erreicht"
4 Warte Zeit 1000 ms
5
Hinweis:
e Beider Eingabe sind nur gerade Wartezeiten zulassig. Ungerade Wartezeiten werden abgerundet.
e Bei einer Satznummeranwahl tber Strobefunktion wird die Wartezeit geléscht.
Befehlskodierung:
Code D1 | D2 D3 D4 D5 D6 D7
59 X(low) X(high) 00 00 00 00 00
Parameter: D1, D2 = Wartezeit: 0...131070
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4 - 5A BIAS-Befehl “Wartezeit = [Variable X]*
Wartezeit [Variable X ]

Erklarung:

Der Befehl “Wartezeit = [Variable X]“ startet die in Variable X angegebene

Wartezeit. Erst nach dem Ablauf dieser Wartezeit wird der nachste BIAS-

Befehl ausgefinhrt.

Parameter Zulassige Eingabe: BIAS-Programm
X: 0...255 O SPS-Programm
zulassiger Variableninhalt: O Mathematik-Programm
0...65535
Beispiel: Ergebnis:
1 [Variable 0] = 1000 Die BIAS-Abarbeitung wird 1 Sekunde nach der
2 Fahre Position Positionierung im Satz 5 fortgesetzt.
3 Warte auf "Position erreicht"
4 Wartezeit [Variable 0]
5 ..
Hinweis:
1. Der Variableninhalt wird als Zeitangabe in ms interpretiert.
Beim 637+ und 637f wird in 1 ms Stufen gezahit
Beim 631,635,637 wird in 2 ms Stufen gezahlt. Ungerade Wartezeiten werden abgerundet.
2. Bei einer Satznummeranwahl Uiber Strobefunktion wird die Wartezeit geldscht.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
5A X 00 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255
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BIAS-Befehl

4 - 5B BIAS-Befehl “BIAS-Abarbeitungszeiger = [Variable X]*
BIAS-Abarbeitungszeiger = [Variable X ]

Erklarung:

Der Befehl “BIAS-Abarbeitungszeiger = [Variable X]“ setzt den BIAS-
Abarbeitungszeiger vom SPS-Programm aus auf den in der Variablen X

angegebenen Wert.

Parameter

Beispiel:
0 [Variable 0] =10

1 SPS-Programm 50

Stoppe:

10 Stoppe Achse, Modus 1, a- = 10000 rpm/s

11 Springe 11

Zulassige Eingaben:

0...255
Die zulassige Sprungadresse

O BIAS-Programm
SPS-Programm
Mathematik-Programm

entspricht der Lange des BIAS-
Programmes.

50 Wenn Istpos.1 > 500000 INKR dann

Springe Stop

51 Wenn Istpos.1 <0

Stop
52 Programmende
Stop:

53 BIAS-Abarbeitungszeiger = [Variable 0]

54 Programmende

Hinweis:

INKR dann Springe

Ergebnis:

Die Abarbeitung des BIAS-Programms wird im Satz 10
fortgesetzt sowie die Istposition grosser 500000
Inkremente oder kleiner 0 Inkremente ist.

1. Die maximal zulassige Adresse ist abhangig von der Lange des BIAS-Programms und entspricht der

Satznummer des letzten BIAS-Satzes.

2. Alternativ zu den Satznummern kénnen Label (Sprungmarken) verwendet werden.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
5B X 00 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255
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550
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4 - 5C BIAS-Befehl “Springe [Var.[ X ]]; L&nge =Y ; ab Zeile"

Erklarung:

Springe [Var.[ X]]; Lange=Y ; ab Z

Der Befehl “Springe [Var.[ X ]]; Lange =Y ; ab Zeile* erlaubt

Programmverzweigungen abhangig vom Inhalt der Variablen X. Die Variable
X darf den Wert Y nicht Gberschreiten. Die Befehle ab der Zeile Z dirfen nur
Sprungbefehle (“Springe Konst.“ bzw. “Springe [Variable X]*) sein!

Der 1.Befehl am Sprungziel wird noch im gleichen Programmzyklus

abgearbeitet.

Parameter:

X:
Y:
Z:

Beispiel:

10 Springe [Var.[64]]; L&dnge=6; ab JUMP

JUMP:

Zulassige Eingabe:
0...255 (Variableninhalt X <=Y)

0...99
0...1499

(Y+Zeile)<1499

11 Springe STANDSTILL
12 Springe MOVE_ABS
13 Springe MOVE_REL
14 Springe MOVE_HOME
15 Springe MOVE_INF
16 Springe STOP_AXIS

STANDSTILL:

17 Springe 10
MOVE_ABS:

18 Starte Achse
19 Fahre Position

Hinweis:

e Dieser Befehl steht beim 637f ab der Firmware V8.19 zur Verfiigung.

e Dieser Befehl steht beim 631, 635, 637 ab der Firmware V6.19 zur Verfligung.

Befehlskodierung:

Ergebnis:
Mit dem Abarbeiten der Zeile 10 wird abhangig vom

BIAS-Programm
SPS-Programm
O Mathematik-Programm

Inhalt der Variablen 64 der Befehl am angegebenen

Sprungziel ausgefuhrt.

Hat die Variable 64 den Wert 1 wird ein Sprung zur
Sprungmarke MOVE_ABS durchgefiihrt und der
Befehl “Starte Achse” auf Zeile 18 ausgefiihrt.

Code | D1 D2 D3 | D4 D5 D6 D7
5C X Y Z(low) Z(high) 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255
D2 = Lange: 0...99
D3,D4 = Sprungadresse: 0...1499
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4 -5D BIAS-Befehl “Bearbeite X Befehle®
Bearbeite X Befehle

Erklarung:

Der Befehl “Bearbeite X Befehle® legt in dem Parameter X die Anzahl der

Befehle fest, die in einem Zyklus bearbeitet werden.

Der Befehl selbst wird nicht mitgezahlt!

Parameter Zulassige Eingabe: BIAS-Programm
X: 0..9 SPS-Programm
O Mathematik-Programm
Beispiel: Ergebnis:
0 Wartezeit 1000 ms Nach der Wartezeit von 1 Sekunde wird der Start im
1 Bearbeite 6 Befehle nachsten Zyklus sofort ausgefiihrt. Die Befehle 2-7
2 Weg = 10000 INKR werden in einem Zyklus verarbeitet.
3 Geschwindigkeit = 1000 rpm
4 Beschleunigung = 5000 rpm/s
5 Verzégerung =5000 rpm/s
6 Starte Achse
7 Fahre Position; AchsNr.=0 , Ziel=0
8 Warte auf "Pos. erreicht"
9 NOP
Hinweis:

o Dieser Befehl steht beim 637f ab der Firmware V8.19 zur Verfligung

o Der Befehl wird ignoriert falls er innerhalb eines schon gestarteten Befehlszyklus vorkommt.
In diesem Fall wird sofort der nachste Befehl ausgefiihrt.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
5D X 00 00 00 00 00 00
Parameter: D1: Befehlsanzahl 0..9
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4

4 - 5F BIAS-Befehl “Virtuelles Programm®
Virtuelles Programm a=W,b=X,c=Y,d=Z

Erklarung:
Der Befehl “Virtuelles Programm*® ist zu Testzwecken implementiert und

nicht zu benutzen!

Parameter  [ZulassigeEingabe @ pias-programm

O SPS-Programm
O Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:
Hinweis:
Befehlskodierung:
Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
5F W X Y Z 00 00 00

Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255
D2 = Variablennummer: 0...255
D3 = Variablennummer: 0...255
D4 = Variablennummer: 0...255
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4 - 60 BIAS-Befehl "Merker X = Konst.*
Merker X = Konst.

Erklarung:
Der Befehl "Merker X = Konst.” weist dem Merker X die Konstante 0 oder 1

ZU.

MBIAS-Programm
MSPS-Programm
MMathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:
0 Merker 255 =1 Der Merker 255 wird gesetzt.
Hinweis:

¢ Nach dem Einschalten des Reglers sind alle Merker geldscht.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
60 X Y 00 00 00 00 00

Parameter: D1 = Merkernummer 0..255
D2 =Konst. 0/ 1
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4 -61 BIAS-Befehl “Wenn Merker X ? Konst. dann Springe“
Wenn Merker X ? Konst. dann Springe Y

Erklarung:

Der Befehl "Wenn Merker X ? konst dann Springe* erlaubt
Programmverzweigungen durch dem Vergleich des angewahlten Merkers X
mit der Konstanten 0 bzw. 1.

Trifft der Vergleich zu wird die Abarbeitung an der angegebenen Adresse
fortgefiihrt.

- Bemerkung: oS programm
SPS-Programm
Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:
0 Wenn Merker 0 == 1 dann Springe 3 Ist der Merker O gesetzt, wird der Ausgang 12 auf gesetzt.
1 Ausgang 12=0 (Ausgang 12 muss als BIAS-Ausgang konfiguriert sein.)

2 Springe 4

3 Ausgang 12 =1

4 Springe 4

Hinweis:
Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 | D5 D6 D7
61 X ? Konst. | Y(low) Y(high 00 00
)
Parameter: D1 = Merkernummer: 0...255
D2 = Bedingung: ==(0)/1=(1)
D3 = Konstante: 0/1
D4, D5 = Sprungadresse: 0..1499
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4 - 62 BIAS-Befehl “Merker X = Merker Y
Merker X = Merker Y

Erklarung:
Der Befehl "Merker X = Merker Y* kopiert den Zustand des Merkers Y in den
Merker X.

BIAS-Programm
SPS-Programm
Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:
0 Merker 0 = Merker 1 Der Merker 1 wird in den Merker 0 kopiert.
Hinweis:

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
62 X Y 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Merkernummer 0...255

D2 = Merkernummer 0...255
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4 - 63 BIAS-Befehl “Merker X = Eingang Y*
Merker X =Eingang Y

Erklarung:
Der Befehl "Merker X = Eingang Y* kopiert den Zustand des Eingang Y in
den Merker X.

SPS-Programm

Beispiel: Ergebnis:
0 Merker 0 = Eingang 2 Der “Merker 0 spiegelt den Zustand des Eingang X10.2 wieder.

Hinweis: Die Eingange kdnnen unabhangig von ihrer Konfiguration abgefragt werden.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
63 X Y 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Merkernummer: 0...255

D2 = Nummer des Eingangs: (siehe_Erklarung)
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4 - 64 BIAS-Befehl “Merker X = Ausgang Y*
Merker X =Ausgang Y

Erklarung:
Der Befehl "Merker X = Ausgang Y* kopiert den Zustand des Ausgangs Y in
den Merker X.

SPS-Programm

Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:
0 Merker 0 = Ausgang 12 Der Merker 0 spiegelt den Zustand des Ausgangs X10.12 wieder.

Hinweis: Die Ausgange kdnnen unabhangig von ihrer Konfiguration abgefragt werden.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
64 X Y 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Merkernummer: 0...255

D2 = Nummer des Ausgangs: (siehe_Erklarung)
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4 - 65 BIAS-Befehl “Merker X = Merker Y & Merker Z“
Merker X = MerkerY & Merker Z

Erklarung:

Der Befehl "Merker X = Merker Y & Merker Z*“ kopiert das Ergebnis der

logischen UND- Verkniipfung des Merkers Y und Merkers Z in den Merker X.

Parameter Zulassige Eingabe:
X: 0...255
Y: 0...255
Z: 0...255
Beispiel: Ergebnis:
0 Merker 0 =0 Merker 2 =0
1 Merker 1 =1
2 Merker 2 = Merker 1 & Merker O
Hinweis:
VerkniUpfungstabelle
X =Y & Z
0 = 0 & O
o = 0 & 1
o = 1 & O
1 = 1 & 1
Befehlskodierung:
Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
65 X Y Z 00 00 00 00
Parameter: D1 = Merkernummer 0...255

D2 = Merkernummer 0...255
D3 = Merkernummer 0...255

550

DRIVES ~

BIAS-Programm
SPS-Programm
Mathematik-Programm
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4 -66 BIAS-Befehl “Merker X = Merker Y | Merker Z*
Merker X = Merker Y | Merker Z

Erklarung:
Der Befehl "Merker X = Merker Y | Merker Z* kopiert das Ergebnis der
Ioglschen ODER- Verknipfung des Merkers Y und Merkers Z in den Merker

I BIAS-Programm

SPS-Programm
Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

0 Merker 0 =0 Merker 2 =1
1 Merker 1 =1

2 Merker 2 = Merker 1 | Merker 0O

Hinweis:

Verknupfungstabelle

X = Y | z

0o = 0 | O
1 = 0 ] 1
1 = 1 | O
1 = 1 |1

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7

66 X Y Y4 00 00 00 00
Parameter: D1 = Merkernummer 0...255

D2 = Merkernummer 0...255
D3 = Merkernummer 0...255
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4 - 67 BIAS-Befehl “Merker X = Merker Y » Merker Z“
Merker X = Merker Y ~ Merker Z

Erklarung:
Der Befehl "Merker X = Merker Y * Merker Z* kopiert das Ergebnis der

logischen EXCLUSIV-ODER- Verkniipfung des Merkers Y und Merkers Z in
den Merker X.

‘Zulgssige Eingabe:  gigis brogramm
SPS-Programm
Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

0 Merker 0 =0 Merker2 =10
1 Merker 1 =1

2 Merker 2 = Merker 1~ Merker O

Hinweis:

Verknupfungstabelle

X =Y »~ Z

o = 0 ~ o0

1 = 0 ~ 1

1 = 1 ~ 0

o = 1 "~ 1

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7

67 X Y Y4 00 00 00 00

Parameter: D1 = Merkernummer 0...255

D2 = Merkernummer 0...255
D3 = Merkernummer 0...255
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4 - 68 BIAS-Befehl “Merker X = IMerker Y*
Merker X =!Merker Y

Erklarung:
Der Befehl "Merker X = IMerker Y* kopiert den negierten Zustand des
Merkers Y in den Merker X.

‘Zulassige Eingabe: g programm

SPS-Programm
Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:
0 Merker 0 =! Merker O Der Merker O wurde negiert.
Hinweis:

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
68 X Y 00 00 00 00 00

Parameter: D1 = Merkernummer 0...255
D2 = Merkernummer 0...255
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4 -69 BIAS-Befehl “Merker X = Status Y*
Merker X = Status Y

Erklarung:
Der Befehl "Merker X = Status Y* kopiert den aktuellen Status Y in den Merker
X.

M BIAS-Programm
SPS-Programm
M Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:
0 Merker 1 = Status 11 Der Merker 1 zeigt an ob sich der Lagesollwert in der
Bremsrampe befindet.

Hinweis:

e Das Bit 8 “Zielposition erreicht* ist im Modus 8 (Multiachsfunktion) immer gesetzt. Im
Multiachsbetrieb muss der Achsstatus abgefragt werden. “[Variabe_X] = Achsstatus, Achs Nr.*

o Der Status 2 (Synchronlauf Formatumschaltung) ist nur einen BIAS-Befehl lang gesetzt.
Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
69 X Y 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Merkernummer: 0...255
D2 = Status: 0...17
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4 - 6A BIAS-Befehl “Wenn Status X ? Konst. dann Springe*
Wenn Status X ? Konst. dann Springe Y

Erklarung:

Der Befehl "Wenn Status X ?" erlaubt Progammverzweigungen durch den
Vergleich des angewahlten Status X mit der Konstanten 0 bzw.1.

Trifft der Vergleich zu wird die Abarbeitung an der angegeben Adresse
fortgesetzt.

| M BIAS-Programm
SPS-Programm
Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:
Hinweis:

e Das Bit 8 “Zielposition erreicht* ist im Modus 8 (Multiachsfunktion) immer gesetzt. Im
Multiachsbetrieb muss der Achsstatus abgefragt werden. “[Variabe_X] = Achsstatus, Achs Nr.*

e Der Status 2 (Synchronlauf Formatumschaltung) ist nur einen BIAS-Befehl lang gesetzt.
Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 | D5 D6 D7
6A X ? Konst | Y(low) Y(high 00 00
)
Parameter: D1 = Status 0..17
D2 = Bedingung: == (0)/ 1= (1)
D3 = Konstante: 0/1
D4, D5 = Sprungadresse: 0...1499
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4 - 6B BIAS-Befehl “Modus X = Konst.*

Erklarung:
Der Befehl "Modus X = Konst.” schaltet Zusatzfunktionen frei.

Parameter Zulassige Eingabe: BIAS-Programm

X 0...255 SPS-Programm

Konst.: 231 Mathematik-Programm
Modus Zusatzfunktion

0 Schiebefaktoren (nur beim 637f)

4 0 = Rampensteilheit standard 1 = Rampensteilheit vervierfacht (nur beim 637f)

8 0 = Multiachsbetreib aus 1 = Multiachsbetrieb (nur beim 637f)

22 0 = CAN2-BUS-Knoten-Uberwachungswert zuriicksetzen (nur beim 637f mit RP 2CA/ RP 2C8)
Beispiel: Ergebnis:

0 Modus8 =1 Der Multiachsmodus wird aktiviert. Die Variablen

1 [Variable 10 ] = 200000 definieren den Parametersatz fir eine

2 [Variable 11]=1000 Positionierung.

3 [Variable 121 = 2000 Die Achse fahrt auf die Position 200000 Inkremente
4 [Variable 13 ] = 2000 und nach Erreichen dieser Position wird die Zeile 11
5 [Variable 14]1=10 angesprungen.

6 Lade Parametersatz 0 = [Variable [14]]

7 Starte Achse

8 Fahre Position; AchsNr. =1 | Ziel =1

9 [Variable 0 ] = Achsstatus, AchsNr. =1

10 Wenn [Variable 0 ]1.Bit0 == 0 dann Springe 9

11

Hinweis:

Befehlskodierung:

Code D1 D2 | D3 | D4 | D5 D6 D7
6B X Y (low) Y (high)| 00 00
Parameter: D1 = Modus: 0...255

D2-D5 = Konstante: +231
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4 - 6C BIAS-Befehl “Merker X = [Variable Y], Anzahl zZ*
Merker X =[VariableY ], Anzahl =Z

Erklarung:
Der Befehl "Merker X = [Variable Y], Anzahl Z* kopiert die Z niederwertigsten
Bits der angegeben Variablen Y in den Merkerbereich beginnend ab dem
Merker X.
Merker X = Bit 0

BIAS-Programm

‘Zulassige Eingabe:
SPS-Programm
O Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

Die 4 niederwertigsten Bit der Variablen 0 Merker 0 =1

werden auf die Merker 0 — 3 kopiert. Merker 1 =1
Merker 2 =1

0 Variable 0 =15 Merker 3 =1

1 Merker 0 = Variable 0, Anzahl 4

Hinweis:

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
6C X Y Z 00 00 00 00
Parameter: D1 = Merkernummer: 0...255
D2 = Variablennummer: 0...255
D3 = Bitanzahl: 1...32
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4 - 6D BIAS-Befehl “[Variable X]. Bit [Y] = Konst.*
[Variable X ].Bit Y = Konst. ,[Merker Z ]

Erklarung:

Der Befehl “[ Variable X ]. Bit [Y] = Konst. , Merker Z* setzt oder |6scht das

ausgewahlte Bit Y der ausgewahlten Variablen X.

Ist in der Konstanten der Wert 255 eingetragen, so wird der Inhalt des

Merkers Z in die Bitposition der Variablen kopiert.

Parameter Zulassige Eingabe: BIAS-Programm
X 0...255 SPS-Programm
Y: 0..31 Mathematik-Programm
Konst.: 0/1, 255
Z: 0...255
Beispiel: Ergebnis:
0 Merker 10 =1 Bit 15 der Variable 0 wird geldscht und

1 [Variable 0 ].Bit15=0 ,[Merker 0 ] Bit 1 der Variable 1 wird (durch Merker 10 = 1) gesetzt.
2 [Variable 1 ].Bit 1 =255 ,[Merker 10 ]

Hinweis

o Dieser Befehl steht beim 637f ab der Firmware V8.19 zur Verfligung.

o Dieser Befehl steht beim 631, 635, 637 ab der Firmware V6.19 zur Verfiigung.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
6D X Y Konst. Z 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255
D2 = Bithummer 0...31
D3 = Konstante: 0/1, 255

D4 = Merkernummer: 0...255
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4 - 6E BIAS-Befehl “Wenn[Variable X]. Bit Y ? Konst. dann Springe*
Wenn [Variable X ].Bit Y ? dann Springe Z

Erklarung:
Der Befehl “ Wenn[Var. X]. Bit Y ? Konst. dann Springe* erlaubt
Programmverzweigungen durch den Vergleich des angewahlten Bits Y der
angewahlten Variable X mit einer Konstanten.

Ist die Bedingung erflllt, wird die BIAS-Abarbeitung an der angegebenen
Adresse fortgesetzt.

Ansonsten wird der folgende BIAS-Befehl ausgefihrt.

SPS-Programm

Beispiel: Ergebnis:

LOOP: Das Programm wird erst bei Zeile 1
0 Wenn [Variable 10 ].Bit 3 == 0 dann Springe LOOP weiterbearbeitet falls Bit 3 der Variable 10
1.... auf 1 geht.

Hinweis:

o Dieser Befehl steht beim 637f ab der Firmware V8.19 zur Verfligung.

o Dieser Befehl steht beim 631, 635, 637 ab der Firmware V6.19 zur Verfiigung.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 | D5 D6 D7
6E X Y ? Z(low) Z(high 00 00
)
Parameter: D1 = Variablennummer 0...255
D2 = Bithummer 0...31
D3 = Bedingung == (0)/ 1= (1)
D4, D5 = Sprungadresse 0...1499
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4 - 6F BIAS-Befehl “Achszustand, AchsNr. X, Bit Y =Konst.[Merker Z]*
Achszustand, AchsNr. X, Bit Y = Konst, [Merker Z ]

Erklarung:
Der Befehl “Achszustand, AchsNr. X, Bit Y = Konst. , [Merker Z]“ setzt oder
I6scht das angegebene Bit des Achszustandes der angegebenen Achse X.

Ist in der Konstanten der Wert 255 eingetragen, so wird der Inhalt des
Merkers Z in die Bitposition des Achszustandes kopiert.

Der Befehl wird im Zusammenhang mit der Multiachsen-Funktion des 637f
Reglers verwendet.

Reglertyp Parameter Zulassige Eingabe: BIAS-Programm
SPS-Programm
637f X: 1.3 O Mathematik-Programm
Y: 5-7,21-24, 26, 28
Konst. 0/1/ 255
Z: 0...255

Parameter Y:

5 Trigger Gearbox Ext Trigger zur Gearbox-Parameteribernahme. Der Merker

wird von dem Funktionblock Gearbox wahrend des
Synchronlauf gesetzt und kann im BIAS gel6scht
werden.

Trigger fir manuelle Parametertiibernahme (Der Merker
muss im BIAS gesetzt bzw. geldscht werden)

z.B. Synchronisation des Parameterumschaltens mit der
AulRenwelt

Trigger Kupplung Ext

Trigger CAM Ext Trigger fir manuelle Parameteribernahme (Der Merker
muss im BIAS geléscht werden)

z.B. Synchronisation des Parameterumschaltens mit der
AuBBenwelt

21 | Ramp Richtung Slave Richtung der Kupplungsfunktion
22 |Ramp Up Aktiviert auframpen

23 | Ramp Down Aktiviert abrampen

24 | Ramp Wait Aktiviert Wartezeit

26 | Merge Move Linked Mit einer positiven Flanke des Merkers
“Merge_Linked_Move* werden die neuen Formate
Ubernommen und ein neues Profil gestartet. Nach dem
Neustart wird das Bit “Merge Linked Move* geléscht.

|28 |Stop CAM Ende | Stoppt den Synchronlauf am Ende der Kurvenscheibe |

Alle nicht aufgefuhrten Merker durfen und kénnen nicht verandert werden.
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Beispiel: Ergebnis:

35 .. Die Merker “Ramp Down* und “Ramp
36 [Variable 1 ]= Achsstatus, AchsNr. =1 Wait“ werden gesetzt und der Merker
37 Wenn [Variable 1 ].Bit 6 == 0 dann Springe SYNC_SSI1  “Trigger Kupplung Ext“ wird geldscht,
38 Achszustand, AchsNr.1,Bit23=1 ,[Merker 0 ] wenn das Bit 6 des Achsstatus der
39 Achszustand, AchsNr.1,Bit24=1 ,[Merker O ] Achse 1 gesetzt ist.

40 Achszustand, AchsNr.1,Bit6 =0 ,[Merker 0 ]

41 ..

SYNC_SSI1:
Hinweis:

o Dieser Befehl steht nur beim 637f mit einer Firmware V8.19 zur Verfiigung

e Die Funktion “Synchronlauf* erhalt ihnre Steuerparameter vor dem Start aus den Variablen, die im
Parametersatz angegeben sind und im Zustand “Aktiv‘ aus dem Achszustand.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
6F X Y Konst. Z 00 00 00

Parameter: D1 = Achsnummer 0...3
D2 = Bithummer 5-7,21-24, 28
D3 = Konstante 0/1, 255
D4 = Merkernummer  0...255
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4-70 BIAS-Befehl “Wenn Eingang X ? Konst. dann Springe*
Wenn Eingang X ? Konst. dann Springe Y

Erklarung:

Der Befehl "Wenn Eingang X ? Konst. dann Springe" erlaubt
Programmverzweigungen durch den Vergleich des angewahlten Eingangs X
mit der Konstanten 0 bzw. 1. Trifft der Vergleich zu wird die Abarbeitung an
der angegeben Adresse fortgefihrt.

™ BIAS-Programm
M SPS-Programm
M Mathematik-Programm

Die Eingange kdnnen unabhangig von ihrer Konfiguration abgefragt werden.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7

70 X ? Konst Y(low)  Y(high) 00 00
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Parameter: D1 = Eingangspinnummer: (siehe Erklarung)
D2 = Vergleichsbedingung: == (0) oder = (1)
D3 = Vergleichskonstante: 0/1
D4,D5 = Sprungadresse : 0...1499
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4

4 -71 BIAS-Befehl “Wenn Ausgang X ? Konst. dann Springe*
Wenn Ausgang X ? Konst. dann Springe Y

Erklarung:
Der Befehl "Wenn Ausgang X ? Konst. dann Springe" erlaubt
Programmverzweigungen durch den Vergleich des angewahlten Ausgangs
X mit der Konstanten 0 bzw. 1. Trifft der Vergleich zu wird die Abarbeitung
an der angegeben Adresse fortgefuhrt.

M BIAS-Programm
M SPS-Programm
M Mathematik-Programm

Ausgange kénnen unabhangig von ihrer Konfiguration abgefragt werden.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 | D5 D6 | D7
71 X ? Konst | Y(low Y(high 00 00
- ) )
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Parameter: D1 = Ausgangspinnummer: (siehe Erklarung)
D2 = Vergleichsbedingung: ==(0)/1=(1)
D3 = Vergleichskonstante 0/1
D4, D5 = Sprungadresse 0...1499

10-06-05-D-V0304.doc Software - Handbuch Typ: BIAS 157



4 BIAS-Befehl

4 -72 BIAS-Befehl “Ausgang X = Konst.*
Ausgang X = Konst.

Erklarung:
Der Befehl "Ausgang X " weist dem Ausgang X die Konstante 0 oder 1 zu.

M SPS-Programm

Beispiel: Ergebnis:

0 Wenn Eingang 2 == 1 dann Springe 3 Ist der Eingang 2 gesetzt, wird der Ausgang 12 gesetzt.
1 Ausgang 12=0 (Ausgang 12 muss als BIAS-Ausgang konfiguriert sein.)
2 Springe 4

3 Ausgang 12=1

4 Springe 4

Hinweis:

o Der Befehl ist nur mit den Ausgangen gliltig, die in der E/A-Konfiguration als BIAS-Ausgange
(Funktion 2) definiert sind.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7

72 X Konst. 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Ausgangspinnummer  (siehe_Erklarung)

D2 = Konstante: 0/1
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4 -73 BIAS-Befehl “Ausgang X = Merker Y*
Ausgang X = Merker Y

Erklarung:
Der Befehl "Ausgang X = Merker Y" weist dem Ausgang X den Zustand des
Merkers Y zu.

M BIAS-Programm
M SPS-Programm
M Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

0 Merker O = Eingang 2 Der Eingang 2 wird auf den Ausgang 12 gespiegelt.
1 Ausgang 12 = Merker 0

Hinweis:

e Der Befehl ist nur mit den Ausgangen giiltig, die in der Konfiguration als BIAS- Ausgange
(Funktion 2) definiert sind.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
73 X Y 00 00 00 00 00
Parameter:

D1 = Ausgangspinnummer: (siehe_Erklarung)
D2 = Merkernummer: 0...255
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4 -78 BIAS-Befehl “IBT-Maskennummer = X, LED Status [Variable Y]*

Erklarung:

Der Befehl "IBT-Maskennummer = X, LED Status [Variable Y]" aktiviert die
ausgewahlte Bildschirmmaske des IBT (intelligentes Bedienerterminal) und

ladt den Zustand der Funktionstasten LED’s.

Parameter: Bezeichnung: Zulassige Eingabe
X: Maskennummer: 0...9999

Y: 0..255

Beispiel:

0 Variable 0 =0

1 IBT-Maskennummer = 4, LED- Status = [Variable 0]
Hinweis:

Ergebnis:

BIAS-Programm
SPS-Programm
Mathematik-Programm

Die Hauptmaske auf dem Display wird
aktiviert. Alle LED’s werden

ausgeschaltet.

e Der Inhalt der Variable Y fur den LED Status muss aus der Summe der folgenden Werte gebildet

werden.
Taste ein blinkend
F1 32768 16384
F2 8192 4096
F3 2048 1024
F4 512 256
F5 128 64
F6 32 16
Befehlskodierung:
Code D1 | D2 D3 D4 D5 D6 D7
78 X(low) X(high Y 00 00 00 00
)
Parameter: D1,D2 = Nummer der IBT Maske

D3 = Variablennummer: 0...255
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4-79 BIAS-Befehl “IBT-Meldungsnummer =X, LED Status[VariableY]*

Erklarung:

Der Befehl “IBT-Meldungsnummer = X, LED Status [Variable Y]* aktiviert die
Registrierung der angegebenen Meldung im seriellen Meldungspuffer des
IBT und Iadt den Zustand der Funktionstasten LED’s

Parameter:  Bezeichnung: Zulassige Eingabe: & BIAS-Programm

X: Meldungsnummer 0...9999 M SPS-Programm

Z: Datensatznummer 0..255 M Mathematik-Programm
Beispiel: Ergebnis:

0 Variable 0 = 48 Die Meldungsmaske 10 wird auf dem
1 IBT-Meldungsnummer = 10, LED-Status = [Variable 0] IBT-Display aktiviert. Die LED der

Funktionstasten 6 blinkt. Alle anderen
LED’s werden ausgeschaltet.
Hinweis:

e Die angegebene Meldung muss dem IBT bekannt sein.

e Der Inhalt der Variable Y fur den LED Status muss aus der Summe der folgenden Werte gebildet

werden.

Taste ein blinkend
F1 32768 16384
F2 8192 4096
F3 2048 1024
F4 512 256
F5 128 64
F6 32 16

Befehlskodierung:

Code | D1 | D2 D3 D4 D5 D6 D7
79 | X(low) X(high | Y 00 00 00 00
)

Parameter: D1,D2 = Nummer der IBT Meldung
D3 = Variablennummer: 0...255

4

10-06-05-D-V0304.doc Software - Handbuch Typ: BIAS 161



4

BIAS-Befehl

4 -7A BIAS-Befehl "CAN-Kommando = [Variable X]*

CAN-Kommando; Start=[Variable X ]

Erklarung:
Der Befehl "CAN-Kommando = [Variable X]* kann ein Telegramm Uber den
CAN-BUS senden bzw. empfangen.

a.

CAN-Kommando senden

Der Variablenbereich beginnt mit der angegebenen Variable und ist
5 Variablen lang.

Die erste Variable gibt den Identifier an.

Mit den Bits 11 — 14 kann die Lange eingestellt werden.

Mit dem Bit 14 kann zwischen fest definierter und variabler
Datenlange gewahlt werden.

Mit den Bits 11 - 13 wird die variable Lange binarkodiert.

(siehe Bitkodierung des ldentifier X)

Die zweite bis funfte Variable beinhalten die zu sendenden Daten.

CAN-Kommando_empfangen

Der Variablenbereich beginnt mit der angegebenen Variable und ist
5 Variablen lang.

Die erste Variable gibt den Identifier mit dem gesetzten Remote Bit
(Bit 15 der angegebenen Variable) fir das Empfangen von Daten.
Die zweite Variable gibt die Startvariable an in denen die
Empfangsdaten gespeichert werden. Insgesamt belegt der
Empfangsdatenbereich 14 Variablen.

(siehe_Variablebereich und Datentyp)

a.) CAN-Kommando senden

550

DRIVES ~

Parameter: Bezeichnung: Zulassige Eingabe BIAS-Programm

X Modus 216 SPS-Programm

X+1 Datenbyte 0, 1 216 O Mathematik-Programm
X+2 Datenbyte 2 ,3 216

X+3 Datenbyte 4 ,5 216

X+4 Datenbyte 6 ,7 216

Bitkodierung des Modus X

Bit 15 Bit 14 Bit 13 Bit 12 Bit 11 Bit10-0
0 = Senden 0 =feste Lange 8 Byte 22 21 20 Identifier
1 =variable Ldnge 0 bis 7 Byte Lange bitkodiert 0...7 0...2047
1 = Remote- - Identifier
anforderung 0...2047
Beispiel: Sende Login Ergebnis:
0 [Var. 0] =200 Mit dem Abarbeiten der Zeile 6 wird der
1 [Var. 1] =1 Identifier 200 mit dem Inhalt 1 im
3 [Var.2]=0 Datenbyte 0 Uber die CAN-
4 [Var.3]1=0 Busschnittstelle gesendet.
5 [Var.4]=0
6 CAN-Kommando; Start = [Variable 0]
7
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b.) CAN-Kommando Empfangen
Parameter: Bezeichnung: zulassige Eingabe
X Identifier + Remote Bit (Bit 15) 0 ...2047 + 32768
X+1 Variablenstartadresse 0...242
fur die Empfangsdaten
X+2 reserviert 0
X+3 reserviert 0
X+4 reserviert 0
Die Variable X+1 gibt die Nummer der Variablen an, ab der die Empfangsdaten eingetragen werden.
Die 1. Variable der Empfangsdaten ist solange -1 bis die Antwort von der Gegenstation empfangen wurde.
Dabei werden folgende Variablen mit den entprechenden Datenformaten verwendet:
CAN DBO DB1 DB2 DB3 DB4 DB5 DB6 DB7
f;}ea'l‘r’ar' (xB1 Pl )1 | (x+1)+2 (X"; P x| (x#1)+5 | (X+1)+6 | (X+1)+7
fvig'r‘éar' (X+1)+8 (X+1)+9 (X+1)+10 (X+1)+11
Zielvar.
longword (X+1)+12 (X+1)+13
Beispiel: Receive Status Ergebnis:
1 [Variable 0 ]= 201 Mit dem Abarbeiten der Zeile 7 wird der
2 [Variable 0 ].Bit 15 =1, [Merker 0 ] Identifier 201 mit Remote-Kennung iber
3 [Variable 1 1=10 die CAN-Busschnittstelle abgesandt.Die
4 [Variable 2 1=0 Gegenstation mit dem Sende-Identifier
5 [Variable 3 1=0 201 antwortet.
6 [Variable 4 1=0 Wenn die Variable 10 ungleich dem
7 CAN-Kommando; Start=[Variable 0 ] Wert —1 wird, sind die empfangenen
WAIT_CAN: Daten beginnend ab Variable 10
8 Wenn [Variable 10 ] == -1 dann Springe WAIT_CAN  abgespeichert.
9
CAN DBO DB1 DB2 DB3 DB4 DB5 DB6 DB7
char Var.10 | Var. 11 Var. 12 Var.13 | Var. 14 Var. 15 Var. 16 Var. 17
word Var. 18 Var. 19 Var. 20 Var. 21
longword Var. 22 Var. 23
Hinweis:
e Weitere Informationen zur Kodierung der CAN-Kommandos und dem Inhalt der Datenbytes
erhalten Sie in der CAN-BUS Dokumentation. (UL: 07-05-03-02... und UL: 07-05-03-03...)
e Die Kodierung der Datenbyteanzahl ist ab der Firmware 8.19 mdglich.
Befehlskodierung:
Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
7A X 00 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...251
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4 - 7B BIAS-Befehl “IBT-Datentransfer”

IBT-Datentransfer, Modus = X, Rezept =Y , Datensatz=Z

Erklarung:
Der Befehl "IBT- Datentransfer" aktiviert den Datentransfer vom bzw. zum
IBT.

Modus 0: Transfer vom IBT zum Regler

Modus 1: Transfer vom Regler zum IBT

‘Zulassige Eingabe 5 p) 5 programm

SPS-Programm
O Mathematik-Programm

Ergebnis:

Beispiel:

Hinweis:
e Die angegebene Rezept- und Datensatznummer muss dem IBT bekannt sein.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7

7B X Y Z 00 00 00 00
Parameter:
D1 = Modus: 0/1
D2 = Rezeptnummer: 0...250
D3 = Datensatz: 0...250
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TR BIAS-Befehl
4-7C BIAS-Befehl "CAN2-Kommando = [Variable X]*
CAN2-Kommando; Start=[Variable X ]
Erklarung:

Der Befehl "CAN2-Kommando = [Variable X]* ermdglicht es, ein Telegramm

Uber den CAN2-BUS zu senden bzw. empfangen.

Es konnen bis zu 8 Byte iber die Objekte 5 und 6 gesendet werden.
Bei den Empfangern werden die Empfangsdaten auf die Variable 246 und 247
(Objekt 5) bzw. 248 und 249 (Objekt 6) kopiert.

Entsprechend der in derKonfiguration kodierten Léange werden die nicht
verwendeten Datenbytes beim Sender unterdriickt.

Vor dem Umparametrieren eines Senders muss der Modus “Aus”

eingeschaltet werden.
Parameter: Bezeichnung:

Zulassige Eingabe:

M BIAS-Programm

X Variablennummer: 0..251 SPS-Programm
Parameter X: O Mathematik-Programm
Zulassiger Variableninhalt
X: Konfiguration:
X+1: Datenbyte 0-3 232
X+2: Datenbyte 4 -7 232
Konfiguration bitkodiert
Bit 31-16 Bit 15 - 12 Bit 11-8 Bit 7 Bit6 -0
Verzdgerungszeit Datenbyte- Modus Ziel Identifier-
anzahl offset
Zeit bis nachstes 0..8 27 |26 |25 |24 0 =0Objekt5 |0...7F
CAN2-Kommando 0 0 0 0 | Aus ab ID 300h
im Modus “Zyklisch 0 0 0 1 Empfangen | 1= Objekt6
senden” Ubertragen 0 0 1 0 1 mal ab ID 380h
wird. senden
1=0,844ms o [1 |1 0 | Zyklisch
65536 = 55,3s senden
Beispiel 1: CAN2-Sender Objekt 5 mit 8 Byte Ergebnis:

[Variable 0 ] = [Variable 0 ] + [Variable 1]
[Variable 0 ] = [Variable 0 ] + [Variable 2 ]

[Variable 20 ] = [Variable 0 ] + [Variable 3 ]

0 [Variable 0 ] = 0x4A0

1 [Variable 1] = 0x8

2 [Variable 2 ] = Ox6

3 [Variable 3 ] = Ox7F

4 [Variable 0 ] = [Variable 0 ] << 0x4
5

6 [Variable 0 ] = [Variable 0 ] << 0x4
7

8 [Variable 0 ] = [Variable 0 ] << 0x8
9

10 [Variable 21 ] = 0x150

11 [Variable 22 ] = 0x250

12

CAN2-Kommando; Start=[Variable 20]

Die Variable 0 wird mit dem Wert fir die
Verzégerungszeit von 1sec, die Variable 1
mit der Datenlange von 8 Byte, die Variable
2 mit dem Modus 6 und die Variable 3 mit
den Identifier Offset von 7Fh vorgeladen.
Die folgenden 6 Befehle fassen die
Konfiguration in Variable 20 zusammen.
Der Variableninhalt der Variablen 20 ist:

0x04A0867F.

Das Objekt 5 wird als Sender mit dem
Identifier 37Fh initialisiert. AnschlielRend
wird der Inhalt der Variablen 21 und 22
zyklisch jede Sekunde 1mal tGber den

CAN2-Bus gesendet.
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4 BIAS-Befehl
CAN2-Empfanger Objekt 5 Ergebnis:
5 [Variable 20 ] = Ox17F Das Objekt 5 mit der ID 37Fh wird als Empfanger
6 CAN2-Kommando; Start=[Variable 20] eingeschaltet.
Var. 21 Var 22 Var. 246 Var 247
Sender | Byte 0-3 | Byte 4-7 —_ Byte0—3 | Byte7-4 Empfanger
0x150 0x250 0x150 0x250

Beispiel 2: CAN2-Sender Objekt 6 mit 6 Byte Ergebnis:
3 [Variable 20 ] = 0x6280 Es werden 6 Byte der Variablen 21 und 22
4 [Variable 21 ] = OXFFEEDDCC einmal Uber des Objekt 6 mit der ID 380h
5 [Variable 22 ] = 0x88664422 Uber den CAN2-Bus gesendet
6 CAN2-Kommando; Start=[Variable 20]
CAN2-Empféanger Objekt 6 Ergebnis:
5 [Variable 20 ] = 0x180 Das Objekt 6 mit der ID 380h wird als
6 CAN2-Kommando; Start=[Variable 20] Empfanger eingeschaltet.

Var. 21 Var 22 Var. 247 Var 246

Byte 0- 3 Byte 4-7 —_— Byte 4 -7 Byte 0 -3 ;

Sender 1o FFEEDDC | 0x8866442 OXYYYY4422 | OxFFEEDDCC | EmPranger
C 2
YY = Bytes nicht verandert

Beispiel 3: CAN2-Sender Objekt 5 deaktivieren Ergebnis:
0 [Variable 0 ] = 0x0 Das Objekt 5 wird ausgeschaltet und kann
1 CAN2-Kommando; Start=[Variable 20] jetzt neu konfiguriert werden.
Hinweis:

Nur bei 637f mit CAN 2 ab Firmware 8.19 mdglich!

Beachten Sie die Buslast bei der Verwendung dieses Befehls in Kombination mit den fest
definierten CAN2- Telegrammen.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
7C X 00 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...251
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4 -80 BIAS-Befehl “[Variable X] = Konst.*
[Variable X ] = Konst.

Erklarung:
Der Befehl "[Variable X] = Konst." weist der Variablen X den Wert der
Konstanten zu.

M BIAS-Programm
M SPS-Programm
M Mathematik-Programm

Beispiel:

. _ Ergebnis:
0 [Variable 0] = 100000 Die Variable O wird mit dem Wert 100000
geladen.

Hinweis:
1. Nach dem Einschalten des Reglers haben alle Variablen den Inhalt 0.
2. Die Variableninhalte werden in der "EASYRIDER-Diagnose", "BIAS" zyklisch angezeigt.
Befehlskodierung:

Code | D1 D2 | D3 | D4 | D5 D6 D7

80 X Y(low) Y(high 00 00
)

Parameter: D1 = Variablennummer:0...255
D2-D5 = Konstante: + 231
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4

4 -81 BIAS-Befehl “Wenn [Variable X] ? Konst.*
Wenn [Variable X] ? dann Springe Y

Erklarung:

Der Befehl "Wenn [Variable X] ? Konst." erlaubt Programmverzweigungen
durch den Vergleich der Variablen X mit der Konstanten.

Ist die angegebene Bedingung erfiillt, wird die BIAS-Abarbeitung an der
angegebenen Adresse fortgefuhrt. Andernfalls wird der nachste BIAS-Befehl
ausgefihrt.

BIAS-Programm
SPS-Programm
Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

0 Starte Achse Der Ausgang 20 wird gesetzt, wenn sich die
1 Fahre Position Istgeschwindigkeit im Bereich von 500 bis 2500
2 Ausgang20=0 rem befindet.

3 [Variable 0] = Drehzahl 1

4 Wenn [Variable 0] <500 dann Springe 3

5 Ausgang 20 =1

LOOP:

6 [Variable 0] = Drehzahl 1

7 Wenn [Variable 0] <500 dann Springe 2

8 Wenn [Variable 0] <2500 dann Springe LOOP

9 Springe 2
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Hinweis:
1. Die maximal zulassige Adresse ist abhangig von der Lange des BIAS-Programms und
entspricht der Satznummer des letzten BIAS-Satzes.
2. Alternativ zu den Satznummern kénnen Label (Sprungmarken) verwendet werden.
3. Nach dem Einschalten des Reglers haben alle Variablen den Inhalt 0.
4. Die Variableninhalte werden in der "Diagnose”, "BIAS-Diagnoseseite" zyklisch angezeigt.
5. Der Vergleich beider Werte wird durch die Subtraktion der Konstanten vom Variableninhalt
ausgefluhrt.
Der bedingte Sprung ist vom Vorzeichen des Ergebnis abhangig.
Befehlskodierung:
Code D1 D2 D3 | D4 D5 D6.7..D6.4 | D6.3..D6.0 | D7
81 X Y(low) Y(high) ? z z
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255
D2- D5= Konstante: + 2%
D6.7...D6.4: Vergleichbedingungen:  0...7 (siehe Erklarung)
D6.3..D6.0, D7: Sprungadresse: 0...1499
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4 -82 BIAS-Befehl “[Variable X] = [Variable Y] + Konst.*
[Variable X ] =[Variable Y ] + Konst.

Erklarung:

Der Befehl "[Variable X] = [Variable Y] + Konst." addiert die Konstante zu
dem Inhalt der Variablen Y und speichert das Ergebnis in der Variablen X
ab.

BIAS-Programm
SPS-Programm
Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

Wenn Eingang 11 == 0 dann Springe 4 Wenn der Eingang 11 aktiv ist, fahrt die Achse
[Variable 0] = Weg 15000 Inkremente weiter.

[Variable 0] = [Variable 0] + 15000

Weg = [Variable 0]

Starte Achse

Fahre Position

abrwWwN-_0

Hinweis:
1. Nach dem Einschalten des Reglers haben alle Variablen den Inhalt 0.

2. Die Variableninhalte werden in der "Diagnose", "BIAS- Diagnoseseite" zyklisch angezeigt.

Befehlskodierung:

Code | D1 D2 D3 | D4 | D5 | D6 D7
82 X Y | z(low) Z(high)| 00

Parameter: D1 = Variablennummer 0...255
D2 = Variablennummer 0...255
D3 — D6 = Konstante + 231
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4 - 83 BIAS-Befehl “[Variable X] = [Variable Y] - Konst.*
[Variable X ] =[Variable Y ] —Konst.

Erklarung:

Der Befehl "[Variable X] = [Variable Y] - Konst." subtrahiert die Konstante
vom Inhalt der Variablen Y und speichert das Ergebnis in der Variablen X
ab.

BIAS-Programm
SPS-Programm
Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

Wenn Eingang 11 == 0 dann Springe 4 Wenn der Eingang 11 aktiv ist, fahrt die Achse
[Variable 0] = Weg 15000 Inkremente weniger.

[Variable 0] = [Variable 0] - 15000

Weg = [Variable 0]

Starte Achse

Fahre Position

abrwWN-_0

Hinweis:
3. Nach dem Einschalten des Reglers haben alle Variablen den Inhalt 0.

4. Die Variableninhalte werden in der "Diagnose", "BIAS- Diagnoseseite" zyklisch angezeigt.

Befehlskodierung:

Code | D1 D2 D3 | D4 | D5 | D6 D7
83 X Y | z(low) Z(high)| 00

Parameter: D1 = Variablennummer 0...255
D2 = Variablennummer 0...255
D3 — D6 = Konstante + 231
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4 -84 BIAS-Befehl “[Variable X] = [Variable Y] * Konst.*
[Variable X ] =[Variable Y ] * Konst.

Erklarung:

Der Befehl "[Variable X] = [Variable Y] * Konst." multipliziert den Inhalt der
Variablen Y mit der Konstante und speichert das Ergebnis in der Variablen X
ab.

BIAS-Programm
SPS-Programm
Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

Wenn Eingang 11 == 0 dann Springe 4 Wenn der Eingang 11 aktiv ist, fahrt die Achse
[Variable 0] = Weg den 5-fachen Weg.

[Variable 0] =[Variable 0] * 5

Weg = [Variable 0]

Starte Achse

Fahre Position

abrwWN-_20

Hinweis:
5. Nach dem Einschalten des Reglers haben alle Variablen den Inhalt 0.

6. Die Variableninhalte werden in der "Diagnose", "BIAS- Diagnoseseite" zyklisch angezeigt.

Befehlskodierung:

Code | D1 D2 D3 | D4 | D5 | D6 D7
84 X Y | z(low) Z(high)| 00

Parameter: D1 = Variablennummer 0...255
D2 = Variablennummer 0...255
D3 — D6 = Konstante + 231
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4 -85 BIAS-Befehl “[Variable X] = [Variable Y] / Konst.”
[Variable X ] =[Variable Y ]/Konst.

Erklarung:

Der Befehl "[Variable X] = [Variable Y] / Konst." dividiert den Inhalt der
Variablen Y durch die Konstante und speichert das Ergebnis in der Variablen
X

M SPS-Programm
M Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

Wenn Eingang 11 == 0 dann Springe 4 Wenn der Eingang 11 aktiv ist, fahrt die Achse 1/5
[Variable 0] = Weg des Weges.

[Variable 0] = [Variable 0] / 5

Weg = [Variable 0]

Starte Achse

Fahre Position

abrwWwN-_0

Hinweis:
7. Die Division liefert ein ganzzahliges Ergebnis.
8. Nach dem Einschalten des Reglers haben alle Variablen den Inhalt 0.

9. Die Variableninhalte werden in der "Diagnose”, "BIAS- Diagnoseseite" zyklisch angezeigt.

Befehlskodierung:

Code | D1 D2 D3 | D4 | D5 | D6 D7
85 X Y Z(low) Z(high) 00
Parameter: D1 = Variablennummer 0...255

D2 = Variablennummer 0...255
D3 — D6 = Konstante + 231
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4 -86 BIAS-Befehl “[Variable X] = Merker Y*
[Variable X ] =Merker Y , Anzahl=Z

Erklarung:
Der Befehl [Variable X] = Merker, Anzahl = Z." weist der Variablen X auf den
Bitpositionen 0 bis (Anzahl-1) die Wertigkeit von Merker Y bis Y+(Anzahl-1)

zu
M BIAS-Programm
M SPS-Programm
O Mathematik-Programm

Beispiel: Er is:
~ gebnis:
(1) [merter ? ] = (1) Die Variable 8 wird auf den Bitpositionen 0 -7 der
[Merker 1] - Reihe nach mit den der Wertigkeit von Merker
2 [Merker2 1=0 0 — 7 geladen
3 [Merker 3 ] =1 '
4 [Merker4 1=0 Variable 8 = 204d ; 0CCh, ..0010101010b
5 [Merker5 ]1=1
6 [Merker6 1=0
7 [Merker7 1=1

8 [Variable 8 1 =[Merker0 ] , Anzahl =8

Hinweis:

1. Nach dem Einschalten des Reglers haben alle Variablen den Inhalt 0.

2. Die Variableninhalte werden in der "EASYRIDER-Diagnose", "BIAS" zyklisch angezeigt.

3. Die Zielvariable X wird vor der Zuweisung geldscht, d.h. die nicht verwendeten Bitwerte sind 0.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
86 X Y z 00 00 00 00

Parameter: D1 = Variablennummer:0...255
D2 = Merkernummer: 0...255
D3 = Anzahl: 1..32
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4 -87 BIAS-Befehl “[Variable X] =[Variable Y].Bit Z; Anzahl*
[Variable X ] =[Variable Y ].Bit Z , Anzahl =W
Erklarung:
Der Befehl [Variable X] = [Variable Y].Bit Z, Anzahl = W." weist der Variablen
X auf den Bitpositionen 0 bis (Anzahl-1) die Wertigkeit von Bit Z der
Variablen Y bis Y+(Anzahl-1) zu .
Reglertyp: Parameter Zulassige Eingaben: M BIAS-Programm
: M SPS-Programm
M Mathematik-Programm
637f: X: 0-255
Y: 0 — max. 255 -(Anzahl W-1)
Z: 0-31
W: 1-32
BeispieI.: Ergebnis:
(1) [xar!ag:e (1) ] - :13 Die Variable 8 wird auf den Bitpositionen 0 -7 der
> EV::::bIZ ” % ; y Reihe nach mit den der Wertigkeit von Bit O der
3 [Variable 3 ] = 3 Variablen 0 — 7 geladen.
4 [variable 4 ] =1 Variable 8 = 255d ; OFFh, ...0011111111b
5 [Variable 5 ] =3 Variable 9 = 204d ; 0CCh, ..0010101010b
6 [Variable 6 1=1
7 [Variable 7 1=3
8 [Variable 8 ] =[Variable 0 ].Bit 0 , Anzahl =8
9 [Variable 9 ] =[Variable 0 ].Bit1 , Anzahl =8
Hinweis:
e Dieser Befehl steht beim 637f ab der Firmware V8.19 zur Verfigung.
o Dieser Befehl steht beim 631, 635, 637 ab der Firmware V6.19 zur Verfiigung.
o Nach dem Einschalten des Reglers haben alle Variablen den Inhalt 0.
e Die Variableninhalte werden in der "EASYRIDER-Diagnose", "BIAS" zyklisch angezeigt.
e Die Zielvariable X wird vor der Zuweisung geldscht, d.h. die nicht verwendeten Bitwerte sind 0.
Befehlskodierung:
Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
87 X Y Z w 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer:0...255
D2 = Variablennummer:0...255
D3 = Bitnummer: 0...31
D4 = Anzahl: 1..32
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4 - 88 BIAS-Befehl “[Variable X] = [Variable Y]*
[Variable X ] =[Variable Y ]

Erklarung:
Der Befehl “ [Variable X] = [Variable Y] weist der Variablen X den Inhalt der
Variablen Y zu.

M BIAS-Programm
M SPS-Programm

M Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:
[Variable 0] = Weg Der Parameter Weg wird mit 1,2 multipliziert.
1 [Variable 1] = [Variable 0]
2 [Variable 0] = [Variable 0]/ 5
3 [Variable 0] = [Variable 0] + [Variable 1]
4 Weg = [Variable 0]

Hinweis:
1. Nach dem Einschalten des Reglers haben alle Variablen den Inahit 0.

2. Die Variableninhalte werden in der "Diagnose”, "BIAS-Diagnoseseite” zyklisch angezeigt.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
88 X Y 00 00 00 00 00

Parameter: D1 = Variablennummer:0...255
D2 = Variablennummer:0...255
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4 -89 BIAS-Befehl “Wenn [Variable X] ? [Variable Y]“
Wenn [Variable X ] ? [Variable Y ] dann Springe Z

Erklarung:

Der Befehl "Wenn [Variable X] ? [Variable Y ]" erlaubt Programm-
verzweigungen durch den Vergleich der Variablen X mit der Variablen Y.

Ist die angegebene Bedingung erfiillt, wird die BIAS-Abarbeitung an der
angegebenen Adresse fortgefuhrt. Andernfalls wird der nachste BIAS-Befehl

ausgefihrt.

M BIAS-Programm
M SPS-Programm
M Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

Starte Achse Der Ausgang 20 wird gesetzt, wenn
Fahre Position sich die Istgeschwindigkeit im Bereich
[Variable 1] = 500 von 500 bis 2500 rpm befindet.

[Variable 2] = 2500
Ausgang 20 =0
[Variable 0] = Drehzahl 1
Wenn [Variable 0] < [Variable 1] dann Springe 5
Ausgang 20 = 1
OOP:
[Variable 0] = Drehzahl 1
Wenn [Variable 0] < [Variable 1] dann Springe 4
10 Wenn [Variable 0] < [Variable 2] dann Springe LOOP
11 Springe 2

CoOorrN~NoOOaR~rWN-O0O

Hinweis:

3. Die maximal zuldssige Adresse ist abhangig von der Léange des BIAS-Programms und entspricht der
Satznummer des letzten BIAS-Satzes.

4. Alternativ zu den Satznummern kdnnen Label (Sprungmarken) verwendet werden.
5. Nach dem Einschalten des Reglers haben alle Variablen den Inhalt 0.

6. Die Variableninhalte werden in der "Diagnose", "BIAS-Diagnoseseite" zyklisch angezeigt.
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7. Der Vergleich beider Werte wird durch die Subtraktion der beiden Variableninhalt voneinander

ausgefihrt.
Der bedingte Sprung ist vom Vorzeichen des Ergebnis abhangig.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 | D5 D6 D7
89 X ? Y Z(low) Z(high) 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255

D2 = Vergleichsbedingung
D3 = Variablennummer:

0...255

D4,D5 = Sprungadresse 0-1499

0...7 (siehe_Erklarung)
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4 - 8A BIAS-Befehl “[Variable X] = [Variable Y] + [Variable Z]*
[Variable X ] =[Variable Y ]+ [Variable Z ]

Erklarung:

Der Befehl “ [Variable X] = [Variable Y] + [Variable Z]“ addiert den Inhalt der
Variablen Y und zum Inhalt der Variablen Z und speichert das Ergebnis in
Variable X.

M BIAS-Programm
M SPS-Programm
M Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

Wenn Eingang 11 == 0 Sringe 5 Wenn der Eingang 11 aktiv ist, fahrt die Achse
[Variable 1] = 15000 15000 Inkremente weiter.

[Variable 2] = Weg

[Variable 0] = [Variable 0] + [Variable 1]

Weg = [Variable 0]

Starte Achse

Fahre Position

NOaR~rWN-=_20

Hinweis:
8. Nach dem Einschalten des Reglers haben alle Variablen den Inahlt 0.

9. Die Variableninhalte werden in der "Diagnose”, "BIAS-Diagnoseseite” zyklisch angezeigt.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
8A X Y Z 00 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255

D2 = Variablennummer: 0...255
D3 = Variablennummer: 0...255
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4 - 8B BIAS-Befehl “[Variable X] = [Variable Y] - [Variable Z]*
[Variable X ] =[Variable Y ] -[Variable Z ]

Erklarung:
Der Befehl “ [Variable X] = [Variable Y] - [Variable Z]* subtrahiert den Inhalt
der Variablen Z von dem Inhalt der Variablen Y und speichert das

Ergebnis in Variable X.

M BIAS-Programm
M SPS-Programm
M Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

Wenn Eingang 11 == 0 Sringe 5 Wenn der Eingang 11 aktiv ist, fahrt die Achse
[Variable 1] = 15000 15000 Inkremente kirzer.

[Variable 2] = Weg

[Variable 0] = [Variable 0] - [Variable 1]

Weg = [Variable 0]

Starte Achse

Fahre Position

NOaOR~rWN-_20

Hinweis:
10. Nach dem Einschalten des Reglers haben alle Variablen den Inahlt 0.

11. Die Variableninhalte werden in der "Diagnose”, "BIAS-Diagnoseseite” zyklisch angezeigt.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
8B X Y z 00 00 00 00

Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255
D2 = Variablennummer: 0...255
D3 = Variablennummer: 0...255
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4 - 8C BIAS-Befehl “[Variable X] = [Variable Y] * [Variable Z]*
[Variable X ] =[Variable Y ] *[Variable Z ]

Der Befehl “ [Variable X] = [Variable Y] * [Variable Z]* multipliziert den Inhalt
der Variablen Z mit dem Inhalt der Variablen Y und speichert das Ergebnis in
Variable X.

M BIAS-Programm
M SPS-Programm
M Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

Wenn Eingang 11 == 0 Sringe 5 Wenn der Eingang 11 aktiv ist, fahrt die Achse
[Variable 1] = 5 den 5-fachen Weg..

[Variable 2] = Weg

[Variable 0] = [Variable 0] * [Variable 1]

Weg = [Variable 0]

Starte Achse

Fahre Position

NOaOR~rWN-_20

Hinweis:
12. Nach dem Einschalten des Reglers haben alle Variablen den Inahlt 0.

13. Die Variableninhalte werden in der "Diagnose”, "BIAS-Diagnoseseite” zyklisch angezeigt.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
8C X Y z 00 00 00 00

Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255
D2 = Variablennummer: 0...255
D3 = Variablennummer: 0...255
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4

4 - 8D BIAS-Befehl “[Variable X] = [Variable Y] / [Variable Z]*
[Variable X ] =[Variable Y ]/[Variable Z ]

Erklarung:

Der Befehl “ [Variable X] = [Variable Y]/ [Variable Z]* dividiert den Inhalt der
Variablen Y durch den Inhalt der Variablen Z und speichert das Ergebnis in

Variable X.

M BIAS-Programm
M SPS-Programm
M Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

Wenn Eingang 11 == 0 Sringe 5 Wenn der Eingang 11 aktiv ist, fahrt die Achse 1/5
[Variable 1] = 5 des Weges.

[Variable 2] = Weg

[Variable 0] = [Variable 0] / [Variable 1]

Weg = [Variable 0]

Starte Achse

Fahre Position

NOaOR~rWN-_20

Hinweis:
14. Nach dem Einschalten des Reglers haben alle Variablen den Inahlt 0.

15. Die Variableninhalte werden in der "Diagnose”, "BIAS-Diagnoseseite” zyklisch angezeigt.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
8D X Y Z 00 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255

D2 = Variablennummer: 0...255
D3 = Variablennummer: 0...255
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4 - 8E BIAS-Befehl “[Teachvariable X] = [Variable Y]*
[Teachvariable X ] = [Variable Y ]

Erklarung:
Der Befehl “[Teachvariable X] = [Variable Y]“ weist der netzausfallsicheren
Variablen X (Teachvariable) den Inhalt der Variablen Y zu.

M BIAS-Programm
O SPS-Programm

O Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

0 [Variable 0] = Istposition 1 Die aktuelle Istposition 1 wird in der

1 [Teachvariable 1] = [Variable 0] Teachvariable 1 netzausfallsicher gespeichert.
Sie kann zum Beispiel als spatere Zielposition
benutzt werden.

Hinweis:

e Wahrend der Ausfihrung dieses Befehls ist die BIAS-Abarbeitung flir ca. 10ms unterbrochen.
e Beachten Sie die maximalen Speicherzyklen des EEPROM beim zyklischen Schreiben diesen

Befehls
(ca. 100.000 Speicherzyklen)

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
8E X Y 00 00 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...15

D2 = Variablennummer: 0...255
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4 - 8F BIAS-Befehl “[Variable X] = [Teachvariable Y]*
[Variable X ] =[Teachvariable Y ]

Erklarung:
Der Befehl “[Variable X] = [Teachvariable Y]“ weist der Variablen X den
Inhalt der netzausfallsicheren Variablen Y (Teachvariable) zu.

M BIAS-Programm
M SPS-Programm

M Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

0 [Variable 0] = [Teachvariable 1] Der Inhalt der Teachvariablen 1 wird als
1 Weg = [Variable 0] Sollposition geladen.

Hinweis:

16. Nach dem Einschalten des Reglers werden die Inhalte aller Teachvariablen automatisch
vorgeladen.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
8F X Y 00 00 00 00 00

Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255
D2 = Variablennummer: 0...15
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4-90 BIAS-Befehl “Mathematikprogramm®

Erklarung:

Der Befehl “Mathematikprogramm® startet die Abarbeitung einer dritten Task.
Diese wird in den nicht von Interrupts belegten Zeiten abgearbeitet, d.h. die
Abarbeitung ist zeitlich nicht determiniert.

Reglertyp: Parameter Zulassige Eingaben: M BIAS-Programm
: M SPS-Programm
OO Mathematik-Programm
Alle: Adresse: 0 - 1499

Die maximal zulassige Sprungadresse
entspricht Lange des BIAS-Programms.
Alternativ zu den Zeilennummern kénnen
Label (Sprungmarken) verwendet werden

Beispiel: Ergebnis:

0 Programmende, Modus = 3 Das laufende Mathematikprogramm wird beendet

1 Mathematikprogramm Mathe und das Programm ab dem Sprunglabel Mathe
gestartet.

Hinweis:

e Fuhren Sie den Befehl “Mathematik-Programm® nicht zyklisch aus, da ansonsten die Mathematik-
Abarbeitung standig an der angegebenen Satznummer beginnt.

¢ Innerhalb eines Mathematik - Programms sind nicht alle BIAS- Befehle erlaubt.

e In der BIAS- Programmdefinition (Parameter ,Programmreaktion Math- Programm®) kann die
Reaktion des Mathematik - Programms bei der Deaktivierung der Endstufe eingestellt werden.
Damit ist es mdglich das Mathematik - Programm auch wahrend der Deaktivierung des Reglers
weiterarbeiten zu lassen.

o  Wird in diesem Modus der Befehl “ Mathematik -Programm ...“ auf der 1. Zeile bzw. 2. Zeile (falls
SPS- Programm auf 1. Zeile) der BIAS- Programmabarbeitung programmiert, so lauft das
Mathematik - Programm auch ohne Aktivierung des Reglers an.

e Achtung bei beim Modus “bei Deaktivierung weiterarbeiten“!!
Beim Senden eines neuen BIAS- Programms mit Anderung in der Zeilennummern
(Verschiebung von Programmteilen) kbnnen unkontrollierte Maschinenbewegungen die
Folge sein!

Befehlskodierung:

Code | D1 | D2 D3 D4 D5 D6 D7
90 X(low) X(high 00 00 00 00 00
)
Parameter: D1, D2 : Sprungadresse 0...1499
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4-91 BIAS-Befehl “Profilinitialisierung”

Profilinit.; Profilnr.= X ,Stitzstellen =Y ,Startadresse =Z

4

Erklarung:

Der Befehl "Profilinitialisierung” initialisiert den angegebenen
Synchronprofilparameterblock X.

Dieser Befehl sollte immer zusammen mit dem Befehl "Profiltaktlange™
benutzt werden.

OO BIAS-Programm
O SPS-Programm
M Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:
ProgStart: Das Profil 0 wird mir 128
0 Profilinit.; Profilnr.=0 ,Stlitzstellen=128 ,Startadresse=0 Stitzstellen ab der Startadresse 0
initialisiert.
Hinweis:

Die Werte kénnen auch mit dem Befehl “Profilwert, Profil X , Wert Y = [Variable Z]” geladen werden.

Befehlskodierung:

Code | D1 D2 | D3 D4 | D5 D6 D7
91 X Y(low) Y(high | Z(low) Z(high)| 00 00
)
Parameter: D1: Profiinummer: 0...15

D2, D3: Stiitzstellen: 1...1024
D4, D5: Startadresse: 0...2047
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4 -92 BIAS-Befehl “Profiltaktlange = [Variable X]*
Profillange; Profilnr.= X ,Master=[Var. Y ] ,Slave=[Var. Z ]

Erklarung:

Der Befehl "Profiltaktlange" legt die Taktlangen fir Master und Slave des
angegebenen Synchronprofilparameterblocks X anhand des Inhalts der
Variablen Y und Z fest.

Dieser Befehl sollte immer zusammen mit dem Befehl "Profilinitialisierung”
benutzt werden.

OO BIAS-Programm
O SPS-Programm
M Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:
ProgStart: Das Profil 0 wird mit

0 [Variable 10 ] = 100000 Mastertaktlange von 100000

1 [Variable 11 ] = 80000 Inkr. und Slavetaktlange von

2 Profillange; Profilnr.=0 ,Master=[Var. 10] ,Slave=[Var. 11] 80000 Inkrementen initialisiert.
Hinweis:

Die Werte kénnen auch mit dem Befehl “Profilwert, Profil X , Wert Y = [Variable Z]” geladen werden.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
92 X Y Z 00 00 00 00

Parameter: D1 = Profilnummer: 0...15
D2 = Variablennummer:0...255
D3 = Variablennummer:0...255
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4 -93 BIAS-Befehl “[Variable X] = Profilwert*®
[Variable X] = Profilwert, Profil Y, Wert Z

Erklarung:

Der Befehl "[Variable X] = Profilwert, Profil Y, Wert Z" |adt den Wert des
ausgewahlten Parameter Z des Synchronprofilparameterblocks Y in die
Variable X.

- [0 BIAS-Programm
O SPS-Programm
- M Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:
ProgStart: Die Parameter des Profils 0 werden der Reihe
0 [Variable O ] = Profilwert, Profil 0 ,Wert 0 nach in die Variablen 0 — 3 geladen.
1 [Variable 1 ] =Profilwert, Profil 0 ,Wert 1
2 [Variable 2 ] = Profilwert, Profil 0 , Wert 2
3 [Variable 3 ] = Profilwert, Profil 0 , Wert 3

Hinweis:

Mit diesem Befehl ist es moglich importierte Profile auf gultige Wertebereiche zu Uberprufen.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
93 X Y z 00 00 00 00

Parameter: D1 = Variablennummer:0...255
D2 = Profilnummer: 0...15
D3 = Wert: 0...99
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4 -94 BIAS-Befehl “Profilwert = [Variable X]*
Profilwert, Profil X, Wert Y = [Variable Z ]

Erklarung:

Der Befehl "Profilwert, Profil X, Wert Y = [Variable Z]" schreibt den Wert der
Variablen Z in den ausgewahlten Wert Y des Synchronprofilparameterblocks
X.

O BIAS-Programm
O SPS-Programm
M Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

ProgStart: Das Profil 0 wird mit der Stutzstellenanzahl 128
0 [Variable 10] =128 parametriert.
1 Profilwert, Profil 0 , Wert 0 =[Variable 10]
2 NOP

Hinweis:

Anderungen von Profilparametern wéhrend das Profil abgearbeitet wird sind nicht erlaubt!

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7

94 X Y Z 00 00 00 00
Parameter: D1 = Profilnummer: 0...15
D2 = Wert 0...99

D3 = Variablennummer 0...255
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4 -97 BIAS-Befehl “Tabelle speichern®

Erklarung:

Der Befehl "Tabelle Speichern" startet die Speicherung der gesamten
Profiltabelle.

Die Ausflihrung des SPS-Programms wird fiir die Zeit der Speicherung
unterbrochen.

Das heil’t die Abarbeitungszeit dieses Befehls tiberschreitet den 2ms
Standardwert.

M SPS-Programm

O Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

0 Wenn Merker 1 == 0 dann Springe NotSave = Wenn Merker 1 gesetzt ist wird die Profiltabelle

1 Programmende 4 gespeichert. Dazu wird als erstes der Regler

2 Tabelle Speichern deaktiviert anschlieend die Tabelle gespeichert.
3 Programmende 5 Als Abschluss wird der Regler wieder aktiviert.

4 Merker 1=0

NotSave:

Hinweis:

¢ Die Ausflihrung dieses Befehls ist nur im deaktiven Zustand des Reglers mdglich, d.h. als
Abarbeitungsmodus des SPS-Programms muR der Wert 2 "Weiterabarbeitung bei Deaktivierung"
konfiguriert sein.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
97 00 00 00 00 00 00 00

Parameter:
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4 - AO BIAS-Befehl “Tabelle ([Variable X])= Konst.*
Tabelle ([Variable X ]) = Konst.

Erklarung:
Der Befehl "Tabelle([Variable X]) = Konst." [adt die Konstante in die, durch
die Variablen X adressierte, Profilspeicherstelle.

O BIAS-Programm
O SPS-Programm
Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

ProgStart: Der Wert 1000 wird auf den Tabellenspeicherplatz
0 [Variable 10]1=0 0 geladen.
1 Tabelle([Variable 10 ])= 1000
2 NOP

Hinweis:

Mit dem Befehl “Tabelle_speichern* konnen die Werte der Tabelle netzausfallsicher gespeichert werden.
Befehlskodierung:

Code | D1 D2 | D3 | D4 | D5 D6 D7
AO X Y(low) Y(high 00 00
)
Parameter: D1 = Variablennummer:0...255

D2-D5 = Konstante :  + 231
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4 BIAS-Befehl

4 - A1 BIAS-Befehl “Tabelle ([Variable X]) =[Y Variable Z]*
Tabelle ([Variable X]) = [Y Variable Z]

Erklarung:
Der Befehl " Tabelle ([Variable X])= [Y Variable Z]“ 1adt den Inhalt der
Typvariablen Z in die, durch die Variablen X adressierte, Profilspeicherstelle.

O BIAS-Programm
O SPS-Programm
Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:
ProgStart: Der Wert 1000 wird auf den Tabellenspeicherplatz
0 [Variable 0 ]1=1000 0 geladen.

1 [Variable 10]=0
2 Tabelle([Variable 10 ])=[L Variable 0 ]
3 NOP

Hinweis:

1. Mit dem Befehl “Tabelle_speichern” konnen die Werte der Tabelle netzausfallsicher gespeichert
werden.

2. Typvariablen werden vor der Zuweisung in das Format Long Integer gewandelt.

3. Es stehen ihnen 3 verschiedene Datentypvarianten zur Verfligung. Alle Typvarianten sind in
getrennten Speicherbereichen angelegt.
Long Integer Variablen 0...255 entsprechen den BIAS-Variablen.
Float Variablen 0...255 entsprechen dem 4-Byte IEEE Format.
Double Float Variablen 0...255 entsprechen dem 8-Byte IEEE Format.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
Al X Y Z 00 00 00 00

Parameter: D1 = Variablennummer:0...255
D2 = Datentypvorwahl: (Long = 0, Float = 1, Double = 2)
D3 = Variablennummer:0...255
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4 - A2 BIAS-Befehl “ [X Variable Y] = Tabelle ([Variable Z])*
[X Variable Y] = Tabelle ([Variable Z])

Erklarung:
Der Befehl "[X Variable Y] = Tabelle ([Variable Z])“ 1adt den Inhalt, der durch
die Variablen Z adressierten Profilspeicherstelle , in die Typvariable X.

O BIAS-Programm
O SPS-Programm
Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

ProgStart: Der Wert auf dem Tabellenspeicherplatz 0 wird in
0 [Variable 10]=0 die Long Integer Variable 5 geladen.
1 [L Variable 5 ] = Tabelle([Variable 101])
2 NOP

Hinweis:

4. Typvariablen werden vor der Zuweisung in das Format Long Integer gewandelt.

5. Es stehen ihnen 3 verschiedene Datentypvarianten zur Verfiigung. Alle Typvarianten sind in
getrennten Speicherbereichen angelegt.
Long Integer Variablen 0...255 entsprechen den BIAS-Variablen.
Float Variablen 0...255 entsprechen dem 4-Byte IEEE Format.
Double Float Variablen 0...255 entsprechen dem 8-Byte IEEE Format.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
A2 X Y Z 00 00 00 00

Parameter: D1 = Datentypvorwahl: (Long = 0, Float = 1, Double = 2)
D2 = Variablennummer:0...255
D3 = Variablennummer:0...255
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4 - A3 BIAS-Befehl “[W Variable X] =[Y Variable Z]*
[W Variable X] =[Y Variable Z]

Erklarung:
Der Befehl "[W Variable X] = [Y Variable Z]“ weist der Typvariablen X den
Wert der Typvariablen Z zu.

O BIAS-Programm
O SPS-Programm
Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:
0 [D Variable0 ]1=0 Die Double Variable 2 wird in die
1 [D Variable 1 ]1=0.250000000 Long Integer Variable 1 geladen.

2 Wenn [D_Variable 1 ]-<[D_Variable 0 ] dann Springe Fehler
3 [D_Variable 2 ] = SQRT([D_Variable 1 ])

4 [L_Variable 1] =[D_Variable 2 ]

5 ..

Fehler:

50 ...

Hinweis:
6. Typvariablen werden vor der Zuweisung in das Format Long Integer gewandelt.

7. Es stehen ihnen 3 verschiedene Datentypvarianten zur Verfigung. Alle Typvarianten sind in
getrennten Speicherbereichen angelegt.
Long Integer Variablen 0...255 entsprechen den BIAS-Variablen.
Float Variablen 0...255 entsprechen dem 4-Byte IEEE Format.
Double Float Variablen 0...255 entsprechen dem 8-Byte IEEE Format.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
A3 W X Y Z 00 00 00

Parameter: D1 = Datentypvorwahl: (Long = 0, Float = 1, Double = 2)
D2 = Variablennummer:0...255
D3 = Datentypvorwahl: (Long = 0, Float = 1, Double = 2)
D4 = Variablennummer:0...255
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4 - A4 BIAS-Befehl “[X Variable Y] = Konst.”
[X Variable Y] = Konst.

Erklarung:
Der Befehl "[X Variable Y] = Konst.“ weist der Typvariablen X den Wert der
Konstanten zu.

O BIAS-Programm
O SPS-Programm
Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

0 [D Variable0 ]1=0 Aus der Typvariable 1 wird, wenn

1 [D Variable 1 ] =0.250000000 der Inhalt nicht negativ ist, die

2 Wenn [D_Variable 1 ]-<[D_Variable 0 ] dann Springe Fehler Quadratwurzel gebildet und in die

3 [D_Variable 1 1= SQRT([D_Variable 1 ]) Typvariable 1 zuriickgespeichert,

4 .. sonst wird die BIAS-Abarbeitung an
Fehler: der Sprungmarke Fehler fortgesetzt
50 ...

Hinweis:

8. Typvariablen werden vor der Zuweisung in das Format Long Integer gewandelt.

9. Es stehen ihnen 3 verschiedene Datentypvarianten zur Verfligung. Alle Typvarianten sind in
getrennten Speicherbereichen angelegt.
Long Integer Variablen 0...255 entsprechen den BIAS-Variablen.
Float Variablen 0...255 entsprechen dem 4-Byte IEEE Format.
Double Float Variablen 0...255 entsprechen dem 8-Byte IEEE Format.

Befehlskodierung:

Code | D1 D2 D3 | D4 | D5 | D6 D7
A4 X Y | Z(low) Z(high)| 00

Parameter: D1 = Datentypvorwahl: (Long = 0, Float = 1, Double = 2)
D2 = Variablennummer:0...255
D3 — D6 = Konstante: + 231
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4 - A5 BIAS-Befehl “[Variable [X]] = Konst.”
[Variable [X]] = Konst.

Erklarung:
Der Befehl "[Variable [X]] = Konst.“ Iadt die Konstanten in die Variable, die
durch den Inhalt der Variablen X adressiert wird.

BIAS-Programm
SPS-Programm
Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

0 [Variable 0] = 10 Die Variable 10 wird mit dem Wert 10000 geladen
1 [Variable [0]] = 10000

Hinweis:

10. Nach dem Einschalten des Reglers haben alle Variablen den Inhalt 0.

11. Die Variableninhalte werden in der "Diagnose", "BIAS- Diagnoseseite" zyklisch angezeigt.

Befehlskodierung:

Code | D1 D2 | D3 | D4 | D5 D6 D7
A5 X | Y(low) Y(high | 00 00
)

Parameter: D1 = Variablennummer:0...255
D2, D3 = Konstante:  + 231
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4 - A6 BIAS-Befehl “[Variable [X]] = [Variable Y]
[Variable [X]] = [Variable Y]

Erklarung:
Der Befehl "[Variable [X]] = [Variable Y]* Iadt den Inhalt der Variable Y in die
Variable, die durch den Inhalt der Variablen X adressiert wird.

BIAS-Programm
SPS-Programm
Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

0 [Variable 0] = 10 Die Variable 10 wird mit dem Wert 100000
1 [Variable 1] = 100000 geladen

2 [Variable [0]] = [Variable 1]

Hinweis:

12. Nach dem Einschalten des Reglers haben alle Variablen den Inhalt O.

13. Die Variableninhalte werden in der "Diagnose”, "BIAS- Diagnoseseite" zyklisch angezeigt.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
A6 X Y 00 00 00 00 00

Parameter: D1 = Variablennummer:0...255
D2 = Variablennummer:0...255
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4 - A7 BIAS-Befehl “[Variable X] = [Variable [Y]]
[Variable X] = [Variable [Y]]

Erklarung:
Der Befehl "[Variable X] = [Variable [Y]]* Iadt den Inhalt der Variablen, die
durch den Inhalt der Variablen Y adressiert wird, in die Variable X.

- BIAS-Programm
SPS-Programm
- Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

0 [Variable 0] = 10 Die Variable 1 wird mit dem Wert 100000 geladen
1 [Variable 10] = 100000

2 [Variable 1] = [Variable [0]]

Hinweis:

14. Nach dem Einschalten des Reglers haben alle Variablen den Inhalt O.

15. Die Variableninhalte werden in der "Diagnose”, "BIAS- Diagnoseseite" zyklisch angezeigt.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
A7 X Y 00 00 00 00 00

Parameter: D1 = Variablennummer:0...255
D2 = Variablennummer:0...255
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4-A8 BIAS-Befehl “[Variable X ] =[Variable Y ] ? [Variable Z]*

Erklarung:

Der Befehl “[Variable X ] = [Variable Y ] ? [Variable Z]* weist der Variablen X
das Ergebnis der ausgewahlten logischen Verknipfung aus den Variablen Y
und Z zu.

- BIAS-Programm
SPS-Programm
- Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

0 [Variable 0] = 1 Die Variable 0 wird um 15 Bit nach links

1 [Variable 1] =15 geschoben. Die Variable 2 hat den Wert 65536.
2 [Variable 2] = [Variable 0] << [Variable 1]

Hinweis:

¢ Dieser Befehl steht beim 637f ab der Firmware V8.19 zur Verfligung.

o Dieser Befehl steht beim 631, 635, 637 ab der Firmware V6.19 zur Verfiigung.

o Nach dem Einschalten des Reglers haben alle Variablen den Inhalt 0.

o Die Variableninhalte werden in der "Diagnose”, "BIAS- Diagnoseseite" zyklisch angezeigt.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7

A8 X Y ? Z 00 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255
D2 = Variablennummer: 0...255
D3 = logische Verkniipfung (11...17) (siehe_Erkldrung)
D4 = Variablennummer: 0...255
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4 - A9 BIAS-Befehl “[Variable X ] =[Variable Y ] ? Konst.”
[Variable X ] =[Variable Y] ? Z

Erklarung:
Der Befehl “[Variable X ] = [Variable Y ] ? Konst.“ weist der Variablen X das

Ergebnis der ausgewahlten logischen Verkniipfung aus den Variablen Y und
Konstanten zu.

- BIAS-Programm
SPS-Programm
- Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:
0 [Variable 0] = 0x0000 00FF Die Variable 0 wird mit der Konstanten ODER
1 [Variable 1] = [Variable 0] | 0x0000 FF0O verknupft und das Ergebnis in der Variablen 1

gespeichert. Die Variable 1 hat den Wert 65535.
Hinweis:
o Dieser Befehl steht beim 637f ab der Firmware V8.19 zur Verfligung.

o Dieser Befehl steht beim 631, 635, 637 ab der Firmware V6.19 zur Verfiigung.

¢ Nach dem Einschalten des Reglers haben alle Variablen den Inhalt 0.

e Die Variableninhalte werden in der "Diagnose”, "BIAS- Diagnoseseite" zyklisch angezeigt.

Befehlskodierung:

Code | D1 D2 D3 D4 | D5 | D6 | D7
A9 X Y ? Z (low) Z(high)
Parameter: D1 = Variablennummer: 0...255
D2 = Variablennummer: 0...255
D3 = logische Verkniipfung (11...17) (siehe_Erkldrung)
D4 - D7 = Konstante: + 231 Ausnahme D3 = 13, 14, 15, 16
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4 - BO BIAS-Befehl “[D_Variable X] =[D_Variable Y] + [D_Variable Z]
[D_Variable X] = [D_Variable Y] + [D_Variable Z]

Erklarung:
Der Befehl "[D_Variable X] = [D_Variable Y] - [D_Variable Z]“ addiert den
Inhalt der Double-Variablen Y zu dem Inhalt der Double-Variablen Z und
speichert die Summe in der Double-Variablen X.

O BIAS-Programm
O SPS-Programm
Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:
0 [D Variable 0 ] =1.250000000 Es werden die Double-Variablen 0 und 1
1 [D Variable 1 ]1=0.250000000 addiert und die Summe wird in der Double-

2 [D_Variable 2 1 =[D_Variable 0 1 +[D_Variable 1 ]  Variablen 2 gespeichert.

Hinweis:

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
BO X Y z 00 00 00 00

Parameter: D1: Variablennummer: 0...255
D2: Variablennummer: 0...255
D3: Variablennummer: 0...255
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4 -B1 BIAS-Befehl “[D_Variable X] = [D_Variable Y] - [D_Variable Z]
[D_Variable X] = [D_Variable Y] - [D_Variable Z]

Erklarung:
Der Befehl "[D_Variable X] = [D_Variable Y] - [D_Variable Z]* subtrahiert den
Inhalt der Double-Variablen Z von dem Inhalt der Double-Variablen Y und

speichert die Differenz in der Double-Variablen X.

O BIAS-Programm
O SPS-Programm
Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

0 [D Variable 0 ] =1.250000000 Es wird der Inhalt der Double-Variablen 1 von

1 [D Variable 1 ]1=0.250000000 dem Inhalt Double- Variablen 0 subtrahiert

2 [D_Variable 2 ] =[D_Variable 0 ] -[D_Variable 1 ] und die Differenz wird in der Double-Variablen
2 gespeichert.

Hinweis:

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
Bl X Y z 00 00 00 00

Parameter: D1: Variablennummer: 0...255
D2: Variablennummer: 0...255
D3: Variablennummer: 0...255
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4 -B2 BIAS-Befehl “[D_Variable X] =[D_Variable Y] * [D_Variable Z]
[D_Variable X] = [D_Variable Y] * [D_Variable Z]

Erklarung:
Der Befehl "[D_Variable X] = [D_Variable Y] * [D_Variable Z]* multipliziert
den Inhalt der Double-Variablen Y mit dem Inhalt der Double-Variablen Z
und speichert das Produkt in der Double-Variablen X.

O BIAS-Programm
O SPS-Programm
Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:
0 [D Variable 0 ] =1.250000000 Es werden die Double-Variablen 0 und 1
1 [D Variable 1 ]1=0.250000000 multipliziert und das Produkt wird in der

2 [D_Variable 2 ] =[D_Variable 0 ] *[D_Variable 1 ] Double-Variablen 2 gespeichert.

Hinweis:

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
B2 X Y z 00 00 00 00

Parameter: D1: Variablennummer: 0...255
D2: Variablennummer: 0...255
D3: Variablennummer: 0...255
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4 - B3 BIAS-Befehl “[D_Variable X] = [D_Variable Y] / [D_Variable Z]
[D_Variable X] = [D_Variable Y] / [D_Variable Z]

Erklarung:
Der Befehl "[D_Variable X] = [D_Variable Y] / [D_Variable Z]* dividiert den

Inhalt der Double-Variablen Y durch den Inhalt der Double-Variablen Z und
speichert den Quotienten in der Double-Variablen X.

O BIAS-Programm
O SPS-Programm
Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:
0 [D Variable 0 ] =1.250000000 Die Double-Variablen 0 wird durch die
1 [D Variable 1 ]1=0.250000000 Double-Variable 1 dividiert und der Quotient

2 [D_Variable 2 ] =[D_Variable 0 ]/[D_Variable 1 ] wird in der Double-Variablen 2 gespeichert.

Hinweis:

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
B3 X Y z 00 00 00 00

Parameter: D1 = Variablennummer:0...255
D2 = Variablennummer:0...255
D3 = Variablennummer:0...255
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4 - B4 BIAS-Befehl “Wenn [D_Variable X] ? [D_Variable Y]
Wenn [D_Variable X] ? [D_Variable Y] dann Springe Z

Erklarung:
Der Befehl "Wenn [D_Variable X] ? [D_Variable Y]* erlaubt
Programmverzweigungen durch den Vergleich der Double-Variablen X mit
der Double-Variablen Y. Ist die angegeben Bedingung erflllt, wird die BIAS-
Abarbeitung an der angegebenen Adresse fortgesetzt.

Andernfalls wird der folgende BIAS-Befehl ausgefiihrt.

- O BIAS-Programm
O SPS-Programm
- Mathematik-Programm

Beispiel: Ergebnis:

0 [D Variable0 ]1=0 Aus der Typvariable 1 wird, wenn

1 [D Variable 1 ]=0.250000000 der Inhalt nicht negativ ist, die

2 Wenn [D_Variable 1 ] -<[D_Variable 0 ] dann Springe Fehler Quadratwurzel gebildet und in die

3 [D_Variable 1 ] = SQRT([D_Variable 1 ]) Typvariable 1 zurlickgespeichert,

4 .. sonst wird die BIAS-Abarbeitung an
Fehler: der Sprungmarke Fehler fortgesetzt
50 ...
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Hinweis:

Die maximal zuldssige Adresse ist abhangig von der Lange des BIAS-Programms und entspricht der
Satznummer des letzten BIAS-Satzes.

Alternativ zu den Satznummern kdnnen Label (Sprungmarken) verwendet werden.
17. Nach dem Einschalten des Reglers haben alle Variablen den Inhalt 0.
18. Die Variableninhalte werden in der "Diagnose”, "BIAS-Diagnoseseite" zyklisch angezeigt.
19. Der Vergleich beider Werte wird durch die Subtraktion der Konstanten vom Variableninhalt
ausgefihrt.

Der bedingte Sprung ist vom Vorzeichen des Ergebnis abhangig.

20. Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
B4 X ? Y Z(low) Z(h)igh 00 00
Parameter: D1 = Variablennummer:0...255

D2 = Bedingung: 0...7 (siehe Erklarung)

D3 = Variablennummer:0...255
D4, D5 = Adresse: 0...1499
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4 - B5 BIAS-Befehl “[D_Variable X] = SIN {[D_Variable Y]}
[D_Variable X] = SIN{[D_Variable Y]}

Erklarung:

Der Befehl "[D_Variable X] = SIN{[D_Variable Y]} berechnet den Sinus aus
dem Inhalt der Double-Variable Y und speichert sie in die Double-Variable X.
Der Winkel muss als Radiant in der Double-Variablen Y stehen.

Reglertyp: Parameter: Zulassige Eingaben: O BIAS-Programm
O SPS-Programm
Alle: X: 0...255 Mathematik-Programm
Y 0...255
Beispiel: Ergebnis:
0 [D Variable 0 1=30 Es soll der Sinus von 30° gebildet werden. Dazu
1 [D Variable 1 1= 180 wird zu erst der Radiant gebildet und in der
2 [D Variable 2 1=3.141592741 Double-Variablen 3 gespeichert.

3 [D_Variable 3 ]1=[D_Variable 0 ] * [D_Variable 2 ] Aus der Double-Variablen 3 kann der Sinuswert
4 [D_Variable 3 ]1=[D_Variable 3 1/[D_Variable 1 ] berechnet werden und das Ergebnis wird in die
5 [D_Variable 0 ] = SIN([D_Variable 3 ) Double-Variable 0 gespeichert.

Hinweis:
16. Nach dem Einschalten des Reglers haben alle Variablen den Inhalt 0.

17. Die Double-Variableninhalte werden in der "Diagnose”, "BIAS- Mathematikseite" zyklisch angezeigt.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
B5 X Y 00 00 00 00 00

Parameter: D1 = Variablennummer:0...255
D2 = Variablennummer:0...255
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4 -B6 BIAS-Befehl “[D_Variable X] = COS {[D_Variable Y]}
[D_Variable X] = COS{[D_Variable Y]}

Erklarung:

Der Befehl "[D_Variable X] = COS{[D_Variable Y]}* berechnet den Kosinus
aus dem Inhalt der Double-Variable Y und speichert sie in die Double-
Variable X.

Der Winkel muss als Radiant in der Double-Variablen Y stehen.

Reglertyp: Parameter: Zulassige Eingaben: O BIAS-Programm
O SPS-Programm
Alle: X: 0...255 Mathematik-Programm
Y 0...255
Beispiel: Ergebnis:
0 [D Variable 0 ]1=30 Es soll der Kosinus von 30° gebildet werden.
1 [D Variable 1 1=180 Dazu wird zu erst der Radiant gebildet und in der
2 [D Variable 2 ]=3.141592741 Double-Variablen 3 gespeichert.

3 [D_Variable 3 ] =[D_Variable 0 ] * [D_Variable 2 ] Aus der Double-Variablen 3 kann der Kosinuswert
4 [D_Variable 3 ]1=[D_Variable 3 ]/[D_Variable 1 ] berechnet werden und das Ergebnis wird in die
5 [D_Variable 0 ] = COS([D_Variable 3 ) Double-Variable 0 gespeichert.

Hinweis:
18. Nach dem Einschalten des Reglers haben alle Variablen den Inhalt 0.

19. Die Double-Variableninhalte werden in der "Diagnose”, "BIAS- Mathematikseite" zyklisch angezeigt.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
B6 X Y 00 00 00 00 00

Parameter: D1 = Variablennummer:0...255
D2 = Variablennummer:0...255
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4 - B7 BIAS-Befehl “[D_Variable X] = SQRT {[D_Variable Y]}
[D_Variable X] = SQRT{[D_Variable Y]}

Erklarung:

Der Befehl "[D_Variable X] = SQRT{[D_Variable Y]}* berechnet die
Quadratwurzel aus dem Inhalt der Double-Variable Y und speichert sie in die
Double-Variable X.

Die Double-Variable Y muss positiv sein , aus einer negativen Wert kann
keine Wurzel gebildet werden.

Reglertyp: Parameter: Zulassige Eingaben: O BIAS-Programm
O SPS-Programm
Alle: X: 0...255 Mathematik-Programm
Y 0...255

Beispiel: Ergebnis:
0 [D Variable 0 1=0 Aus der Typvariable 1 wird, wenn

1 [D Variable 1 ] =0.250000000 der Inhalt nicht negativ ist, die
2 Wenn [D_Variable 1 ]-<[D_Variable 0 ] dann Springe Fehler Quadratwurzel gebildet und in die
3 [D_Variable 1 ] = SQRT([D_Variable 1 ]) Typvariable 1 zurtickgespeichert,
4 .. sonst wird die BIAS-Abarbeitung an
Fehler: der Sprungmarke Fehler fortgesetzt
50 ...

Hinweis:

20. Nach dem Einschalten des Reglers haben alle Variablen den Inhalt 0.

21. Die Double-Variableninhalte werden in der "Diagnose", "BIAS- Mathematikseite" zyklisch angezeigt.

Befehlskodierung:

Code D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7
B7 X Y 00 00 00 00 00

Parameter: D1 = Variablennummer:0...255
D2 = Variablennummer:0...255
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