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4 + Wichtige Erlauterungen

1 Wichtige Erlauterungen

Um dem Anwender eine schnelle Installation und Inbetriebnahme der
beschriebenen Gerite zu gewéhrleisten, ist es notwendig, die nachfolgenden
Hinweise und Erlduterungen sorgfiltig zu lesen und zu beachten.

1.1 Rechtliche Grundlagen

1.1.1 Urheberschutz

Dieses Dokument, einschlieBlich aller darin befindlichen Abbildungen, ist
urheberrechtlich geschiitzt. Jede Weiterverwendung dieses Dokumentes, die von
den urheberrechtlichen Bestimmungen abweicht, ist nicht gestattet.

Die Reproduktion, Ubersetzung in andere Sprachen, sowie die elektronische und
fototechnische Archivierung und Veridnderung bedarf der schriftlichen
Genehmigung der WAGO Kontakttechnik GmbH & Co. KG, Minden.
Zuwiderhandlungen ziehen einen Schadenersatzanspruch nach sich.

Die WAGO Kontakttechnik GmbH & Co. KG behilt sich Anderungen, die dem
technischen Fortschritt dienen, vor.

Alle Rechte fiir den Fall der Patenterteilung oder des Gebrauchmusterschutzes sind
der WAGO Kontakttechnik GmbH & Co. KG vorbehalten. Fremdprodukte werden
stets ohne Vermerk auf Patentrechte genannt. Die Existenz solcher Rechte ist daher
nicht auszuschlief3en.

1.1.2 Personalqualifikation

Der in diesem Dokument beschriebene Produktgebrauch richtet sich ausschlieSlich
an Fachkréfte mit einer Ausbildung in der SPS-Programmierung, Elektrofachkrifte
oder von Elektrofachkriften unterwiesene Personen, die aullerdem mit den
geltenden Normen vertraut sind. Fiir Fehlhandlungen und Schédden, die an WAGO-
Produkten und Fremdprodukten durch Missachtung der Informationen dieses
Dokumentes entstehen, tibernimmt die WAGO Kontakttechnik GmbH & Co. KG
keine Haftung.

1.1.3 BestimmungsgemaBer Gebrauch

Die Komponenten werden ab Werk fiir den jeweiligen Anwendungsfall mit einer
festen Hard- und Softwarekonfiguration ausgeliefert. Anderungen sind nur im
Rahmen der in dem Dokument aufgezeigten Mdoglichkeiten zulédssig. Alle anderen
Verdnderungen an der Hard- oder Software, sowie der nicht bestimmungsgemaéfie
Gebrauch der Komponenten, bewirken den Haftungsausschluss der WAGO
Kontakttechnik GmbH & Co. KG.

Wiinsche an eine abgewandelte bzw. neue Hard- oder Softwarekonfiguration
richten Sie bitte an WAGO Kontakttechnik GmbH & Co. KG.

waco
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Wichtige Erlauterungen *5

1.2 Gilltigkeitsbereich

Dieser Anwendungshinweis basiert auf die genannte Hard- und Software der
jeweiligen Hersteller sowie auf die zugehdrige Dokumentation. Daher gilt dieser
Anwendungshinweis nur fiir die beschriebene Installation.

Neue Hard- und Softwareversionen erfordern eventuell eine geédnderte
Handhabung.

Beachten Sie die ausfiihrliche Beschreibung in den jeweiligen Handbiichern.

1.3 Symbole

Gefahr
Informationen unbedingt beachten, um Personen vor Schaden zu bewahren.

Achtung
Informationen unbedingt beachten, um am Gerét Schidden zu verhindern.

Beachten
Randbedingungen, die fiir einen fehlerfreien Betrieb unbedingt zu beachten
sind.

ESD (Electrostatic Discharge)

Warnung vor Gefahrdung der Komponenten durch elektrostatische
Entladung. VorsichtsmaBBnahme bei Handhabung elektrostatisch
entladungsgefdhrdeter Bauelemente beachten.

> BB

a Hinweis
Routinen oder Ratschlédge fiir den effizienten Geréteeinsatz und die
Softwareoptimierung.
° Weitere Informationen
I Verweise auf zusitzliche Literatur, Handbiicher, Datenblitter und
INTERNET Seiten.
Anwendungshinweis ¢
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6 * Allgemeines

2 Allgemeines

Dieser Anwendungshinweis zeigt auf, wie mit der Bibliothek Stepper 02.lib
grundlegende Funktionen der Stepperklemmen 750-670 und 750-671 genutzt
werden konnen.

2.1 Materialien

Der Anwendungshinweis basiert auf der Verwendung der nachfolgend
aufgefiihrten Hardware und Software:

Assigned hardware components Producer Type
Ethernet-Controller WAGO 750-841

Stepper Module (Indexer) WAGO 750-670 (SW02HWO02)
Stepper Module WAGO 750-671 (SW02HW02)
Stepper 02.lib WAGO Version 2.2.1

Stepper with integrated power amplifier Sonceboz

PowerMax I1 Pacific Scientific 1,8"Step Motor

3 Verdrahtung

Die Verdrahtung der Stepper Module richtet sich nach dem Stepper Motor bzw.
der Schnittstelle des Leistungstreibers des Stepper Motors.

3.1 Modul 750-670 ohne Leistungsendstufe

Dieses Modul stellt eine Puls-Richtungsschnittstelle auf der Basis einer RS422 zur
Verfligung.

Der dargestellte Anschluss geht von einer Schnittstelle mit 5 Volt in einer Single-
Ended Ausfiihrung aus.:

Eingang Chl:  Freigabe des Steppers(24V DC)
Eingang Ch2:  Referenz Schalter(24V DC)
Ch-: Masse fiir Chl und Ch2
Ausgang Al: Frequenz(5V DC)

Ausgang B1: Richtung(5V DC)

N

Eingang fir exinma o |
Frogemmes O o cu(

LT = -] bl

Ll AL

B B2

Schirm exdam muile gan’

Details zum Anschluss von 24V DC Leistungstreibern findet man im Handbuch

® Anwendungshinweis
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Allgemeine Regeln fiir die Nutzung der Bibliotheksfunktionen 7

3.2 Modul 750-671 mit Leistungsendstufe (24V / 1,0A)
Dieses Modul unterstiitzt 2 polige bipolare Schrittmotoren.
Eingang Chl+: Freigabe des Steppers(24V DC)
Chl-: Masse Eingang 1
Eingang Ch2+: Referenz Schalter(24V DC)
Ch2-: Masse Eingang 2
Ausgang A1,A2: Spule A des Motors

Ausgang B1,B2: Spule B des Motors

Chl gy
27 | {j

=
&

4 Allgemeine Regeln fur die Nutzung der
Bibliotheksfunktionen

Die Bibliothek Stepper 02.1ib stellt eine groBe Anzahl von Funktionsbausteinen
zur Verfiigung, mit denen die verschiedensten Anwendungen realisiert werden
konnen. Diese Bausteine miissen durch das Anwendungsprogramm synchronisiert
werden, da sie alle mit den gleichen Ein- und Ausgabedaten arbeiten.

AZu jedem Zeitpunkt darf nur ein Funktionsbaustein aktiv sein.

Anwendungshinweis ¢
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8 « Konfiguration

Aufgrund der Vielzahl von Bausteinen in der Bibliothek Stepper 02 werden in
diesem Anwendungshinweis die einzelnen Bausteine nicht im Detail erldutert.
Dazu wird auf die Bibliotheksbeschreibung ML002600 verwiesen.

5 Konfiguration

Nutzung des Bausteins MC1_ConfigurationTableReadWrite

StepperCaonfig
M1 _ConfigurationTahleR eadWirite
Write Configuration—{xrite wiStatus
EnahleConfiguration—xEnahle &=
ConfigurationData{typConfigurationData =
Stepperindamoveln =
Steppercut—amoveOut -

ConfigurationStatus

Mit Hilfe dieses Funktionsbausteins kann das Modul konfiguriert werden. Die
Konfigurationswerte sind in einer Struktur MC1_typConfiguration
zusammengefasst. Die Struktur ist in zwei Bereiche gegliedert. Die Parameter bis
zur Adresse 124 konnen direkt beschrieben werden. Die Parameter von Adresse
128 bis 223 sind Zeiger. Diese Zeiger benodtigen die Informationen des Bit I/O
Driver Feldes, welches im Handbuch zu finden ist.

/N

Es wird empfohlen diesen Baustein einmalig in der Initialisierungsphase zu
benutzen, da nach dem Schreiben der Konfigurationswerte, die aktuelle Position
auf Null zuriickgesetzt wird.

Wihrend der Bearbeitung dieses Bausteins darf die Variable xStop des Bausteins
MCI1 _StepperBasicControl nicht gesetzt seien.

5.1 Referenzieren

Die Referenzfahrt wird durch die Parameter Reference Offset, Reference Mode,
SetupAcceleration und SetupSpeed festgelegt. Fiir das Modul 750-671 sind die
Default Werte SetupAcceleration und SetupSpeed aufgrund des 64-fachen
Microsteppings anzupassen um eine sinnvolle Referenzfahrt zu ermoglichen.

Fiir den Parameter Reference Mode gilt:

0:Nutzung eines Referenz Schalters, anfahren der negativen Seite des Schalters
1:Referenzieren auf Endschalter

2:Nutzung eines Referenz Schalters, anfahren der positiven Seite des Schalters

3:Referenzieren auf Endschalter

® Anwendungshinweis
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Konfiguration *9

5.2 Rampen

5.2.1 Konstante Beschleunigung

Dieses Profil wird mittels des Parameters Acceleration Modes eingestellt:

ConfigurationData.Acceleration Modes:=0;

Position

Acceleration

Speed

Fiir die folgende Berechnung wird angenommen, dass der Antrieb die
Geschwindigkeit v=v_max erreichen soll. Die Beschleunigung wird {iber das
Prozessabbild in Form von ACCELERATION=32767 vorgegeben:

t1 berechnet sich in diesem Fall geméB:

v_max =2MHz/Freq_Div

a max=32767*ACC_Fact/Freq Div

tl=v_max/a_max=2MHz/(32767*ACC_Fact)

ACC Fact

80

800

8000

tl

760ms

76ms

7,6ms

Anwendungshinweis
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10 » Konfiguration

5.2.2 Lineare Beschleunigung
Dieses Profil wird z.B. durch die folgende Einstellung erreicht:
ConfigurationData.Acceleration Modes:=2#01010101

ConfigurationData.Acceleration RampDown_Param:=2000
ConfigurationData.Acceleration RampUp Param:=2000

Die Parameter RampUp und RampDown definieren die Zeit fiir den
Beschleunigungsanstieg bzw. die Verzdgerung in ms:

t1=2 sec
t2=2 sec

>

Position

Acceleration

Speed

time

® Anwendungshinweis
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Konfiguration 11

5.2.3 sin? Beschleunigung

Dieses Profil wird z.B. durch die folgende Einstellung erreicht:
ConfigurationData.Acceleration_Modes:= 2#01100110

ConfigurationData.Acceleration RampDown_Param:=2000
ConfigurationData.Acceleration RampUp Param:=2000

Die Parameter RampUp und RampDown definieren die Zeit fiir den
Beschleunigungsanstieg bzw. die Verzdgerung in ms:

t1=2 sec
t2=2 sec
S
S
0N
(<3 B 1l T
o s
. Q
0
T
S+
<=1
©
L
2
o -
2]
o 4
<
time
0
Anwendungshinweis ¢
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12 « Konfiguration

5.3 Anderung der Bit Zuordnung

Das Stepper Modul erlaubt es, die Standardbelegung der digitalen Eingénge zu
verdandern. Die Standardbelegung sieht wie folgt aus:

(Ptr_Stopl N:=16#30)

(Ptr_Set Reference:= 16#31)
(Ptr_LimitSwitch Pos:= 16#54)
(Ptr_LimitSwitch Neg:= 16#55)

Der positive Endschalter soll auf den ersten digitalen Eingang gelegt werden:

Stopl N Eingang 1

Set Reference: Eingang 2

LimitSwitch_Pos Control 3.4

LimitSwitch Neg Control 3.5
5.3.1 Beispiel 1

LimitSwitch_Pos Input 1

Stopl N TRUE
5.3.2 Beispiel 2

(Ptr_LimitSwitch_Pos:= 16#30)
(Ptr_Stopl N:=16#01)

Die beiden Eingénge sollen fiir den positiven und negativen Endschalter benutzt
werden. Ferner sollen sie drahtbruchsicher arbeiten, d.h. nur wenn der Endschalter
beddampft wird, soll das Signal zu Null werden. Die Standard Logik des Eingangs

muss invertiert werden.

Mittels der Filterfunktion lésst sich das Eingangssignal invertieren.

Eingang T ®] Filter

»| Limit switch

Ptr FILT1:=0x30
Ptr FILT2:=0x31

Ptr C3 LimitSwitch Pos:=0xA8
Ptr C3 LimitSwitch Neg:=0xA9
Filterl Function :=1
Filter2 Function :=1

Ptr Set Reference:=0
Ptr Stopl N:=1

(Eingang 1 auf den Filter 1 geben)
(Eingang 2 auf den Filter 2 geben)

(Ausgang Filter 1 mit positivem
Endschalter verbinden)
(Ausgang Filter 2 mit negativem
Endschalter verbinden)

(Filter 1 auf ,,Invertierung* setzen)
(Filter 2 auf ,,Invertierung* setzen)

(Referenz Schalter deaktivieren)
(Stopl N Funktionalitdt auf TRUE setzen)

waco
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Konfiguration 13

5.3.3 Nennstrom Modul 750-671 einstellen

Fiir das Module 750-671 ist eine Anpassung des Motorstroms vorzunehmen. Der
Nennstrom wird durch den Parameter:

ConfigurationData.Current
vorgegeben.
5.3.3.1 Beispiel
Fiir einen Motor Nennstrom von 0,5A gilt:

ConfigurationData.Current:=5

5.3.4 Berechnung der Anzahl Steps pro Umdrehung fiir Modul 750-671

Ausgehend von einem Motor mit 1,8° pro Schritt, berechnet sich die Anzahl der
Steps pro Umdrehung, aufgrund des 64-fachen Micro-Steppings, gemil:

360°
Ir_.'r.f!.'if'."f’."ﬂi'.'.iﬂg b Schrirre — 12800 Schritte
L8 Vollschrirre Umdrehung
Vollschrir
Anwendungshinweis m=ﬂ®
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14 « Konfiguration

5.3.5 Berechnung Geschwindigkeit und Beschleunigung
Beispiel:

Ein Motor soll mit einer Geschwindigkeit von 200rpm betrieben werden. Diese
Geschwindigkeit soll in 0,5s erreicht werden.

Der Motor hat einen Schrittwinkel von 1.8°.

module 750671
module oscilator freg. 2000000 Az
speed quantisation range 25000 fevels
acc quantisation range JTBY Jevels
microstepsistep B4 usteps
motor

deg/step 1.8 deg
steps/revolution 200 steps
microsteps/revolution 12800 wsteps
required

max speed 200,0 morm
start-ramp time 0,500 sec
result

Freg Div 47
Acc_fact 122

Die Berechnung liefert fiir Freq Div =47 und Acc_Fact=122.

Damit die vorgegeben Geschwindikeit und Beschleunigung erreicht wird, ist am
Baustein MC1_StepperControlBasic die Geschwindikeit iSpeed=25000 und die
Beschleunigung wAcceleration=32767 vorzugeben.

Anwendungshinweis
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Positionierung 15

6 Positionierung

Einsatz des Funktionsbausteins MC1 _StepperControl Basic

.

Stepper
M1 _StepperControl_Basic
Enable—xEnahle ¥Done Dione
JobType ¥Busy—HBusy
JobTypeAttribute qtypedobAttribute  diActualPosition—ActualFosition
DirPos—xDirPos isctualEpeed—ActualSpeed
DirMeg—xDirHeq shlailb oxActive —nmailboxActive
Stophotor—xStop ¥Errar—Errar
Speed—isSpeed weStatus—>5Status
Acceleration—waAcceleration WwpErrorCodes—ErrorDescription

DecelerationwDeceleration
TargetPosition—diFosition
StepperinHamoveln =
StepperCutqamoveCut -
Startotor—«Stant =
Feset«ErrorFeset =

Dieser Baustein ermdglicht verschiedene Bewegungsabliufe des Stepper Motors. Uber
den Eingang JobType wird zwischen Referenzfahrt (2), Absoluter Positionierung (0),
Relativer Positionierung (1), Jogging (3), Geschwindigkeitssteuerung (4) und der
Nutzung eines Fahrprogramms (6) unterschieden.

Im Falle eines Stops iiber den Eingang xStop wird die Schnellstoprampe gemal3
acceleration_Stop Fast benutzt.

Weitergehende Informationen zu diesem Baustein sind in der Bibliotheksbeschreibung
zu finden.

Die folgende Tabelle listet auf, welche Werte in den verschiedenen Betriebsarten den
Bewegungsablauf beeinflussen:

CFG: Wert wird aus der Konfigurationstabelle entnommen

Homing |Jogging | MoveAbsolute | MoveRelative | VelocityContro
1

diPosition CFG CFG TargetPosition | TargetPosition | Don't care

1Speed CFG CFG Speed Speed Speed

wAcceleration |CFG CFG Acceleration Acceleration | Acceleration

wDeceleration |CFG CFG Deceleration Deceleration | Deceleration
Anwendungshinweis ¢
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7 Fahrprogramm

Zur Nutzung der Fahrprogramm Funktionalitit, ist als erstes ein Fahrprogramm zu
laden. Der Baustein MC1_Drive ProgramTable erledigt dieses.

Ein Fahrprogramm ist wie folgt aufgebaut:

Opcode |data LSB |data data MSB |Beschreibung

16#25 16#20 16#4E | 16#00 Setze Geschwindigkeit auf 20.000

16#22 16#B8 16#0B | 16#00 Setze Beschleunigung auf 3.000

16#04 16#02 16#00 | 16#00 Fahre (Move L) auf Position 2 der
Positionstabelle

16#70 16#D0 16#07 | 16#00 Warte 2000 ms

Wenn ein Opcode wie Move L benutzt wird, welcher sich auf eine Positionstabelle
bezieht, muss eine entsprechende Tabelle vorhanden seien. Der Baustein
MCI1_PositionTableReadWrite ermdglicht das Laden einer Positionstabelle.

Eine Positionstabelle ist gemél der folgenden Tabelle aufgebaut:

LSB MSB Beschreibung

0 |16#00 |16#20 |16#00 |16#00 Position 0->8192

1 16#00 | 16#40 |16#00 |16#00 Position 1->16384

2 16#A0 | 16#86 | 16#01 16#00 Position 2->100.000

3 16#C0 | 16#D4 | 16#01 16#00 Position 3->120.000

Jede Tabellenzeile enthilt einen 32 Bit Wert fuir die Position.

® Anwendungshinweis
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Nocken Funktionalitét 17

8 Nocken Funktionalitat

Die Nocken Funktionalitét basiert auf einer Nockentabelle. Mittels des Bausteins
MCI1_ConfigurationCamTable wird diese Tabelle geladen:

Nocken [LSB MSB | Beschreibung

16#03 | 16#FF | 16#FF | 16#FF | Der erste Eintrag muss negative seien
Nocken 1 an, Nocken 2 an, Nocken 3..8 aus
Out=2#0000_0011

16#02 | 16#64 |16#00 |16#00 |Position: 100
Nocken 1 aus, Nocken 2 an, Nocken 3..8 aus
Out=2#0000_0010

16#01 | 16#C8 | 16#00 |16#00 |Position 200
Nocken 1 an, Nocken 2 aus, Nocken 3..8 aus
Out=2#0000_0001

16#03 | 16#2C |16#01 |16#00 |Position 300

Nocken 1 an, Nocken 2 an, Nocken 3..8 aus

Out=2#0000_0011

Anwendungshinweis
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9 Beispiel

Das Beispielprojekt Stepper 02 Example Visu_ v2.pro nutzt die in der Bibliothek
vorhandenen Visualisierungen. Uber die Visualisierung Configuration Stepperl
konnen wesentliche Parameter des Stepper Moduls verdandert werden.

Stepper 1

Inzert modul settings

Acceleration_Mode
Acceleration_RampUp_Faram

Acceleration_RampDown_Faram

Freq_diw

FAoc_Fact

Setup_Speed

Setup_Acceleration Current

Current_RampUp 120

Referance_Mode

Current_FampDown

Referance_Offzet

Current_Drive a0
Current_Stands=till F3
Acceleration_StopFast Curment_Stop 100

RotansfxisPeriode

Feedbadk

Fead orifirite Stepper Configuration

“readuite"

Uber die Schaltfliche “read/write” wird festgelegt, ob die Konfigurationswerte gelesen
oder geschrieben werden sollen. Mit der Schaltflache ,,Start* wird der Vorgang
ausgelost.

Uber den Erfolg des Vorgangs wird durch die Flidchen ,,ready* und ,,error* informiert.

® Anwendungshinweis
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Beispiel *19

Die folgende Abbildung zeigt die Visualisierung mit der der Motor verfahren werden
kann.

Dabei ist grundsitzlich folgendermaBlen vorzugehen:

1)Den Motor freigeben (“enable” Schaltfliche muf griin seien)

2)Anwahl einer Betriebsart, z.B. MoveAbsolute

3)Starten des Bewegungsvorgangs durch einen geeigneten Button, z.B. “Start”

Im Bereich Stepper feedback wird die aktuelle Position sowie die aktuelle
Geschwindigkeit ausgegeben.

Wird ein Fehler angezeigt, kann dieser iiber die “Reset* Schaltfliche zuriickgesetzt
werden. Der Reset wird nur durchgefiihrt, wenn keine Betriebsart angewihlt ist.

Please enable Drive Please activate one mode
l @ Jngging @
Stepper Feedhack Please insert positioning details
[ ActudlPosion | | d | Target Position 100000
[ Actual velocty | | a | Yeladity 20000
| Busy | | Done | | Mailbox Active | | Error
| Status | | 0 |
| Error Description | | Drrive_Ok |

Mawve Dirive

Aufgrund der Betriebsart MoveAbsolute sind keine Button fiirs Joggen sichtbar.

Anwendungshinweis ¢
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10Visualisierungen aus der Stepper_02.lib

In der Stepper Bibliothek sind zwei Visualisierungen enthalten die auf einem
Programm, wie unten abgebildet, basieren:

0o
Stepper! StepperConfig
MC1_ConfigurationTableReadrite
Stepper! WriteConfiguration—dirite wiStatus Steppert .ConfigurationStatus
Stepper! EnableConfiguration—qxEnable =
Stepper! CaonfigurationDataqtypConfigurationData =
SteppertinqaMaveln &
Stepper! Cut—amoveOut =
nonz

Stepper1 . Stepper
MC1_StepperCantral_Basic

Steppert . Enahle-xEnahle #Done SteppeH.Doneg i

Stepper! Movesbs-{JobType ¥Busy—Steppert Busy

Stepper! JohTypeAttributeQtypedobAttribute  diActualPosition—5Stepper! ActualPosition
Steppert! DirPos{xDirPos iActualSpeed—>Steppert ActualSpeed
Stepper! . Dirkeg{xDirHegy x¥hailboxActive—5Stepper! MailboxActive
Stepper! . StopMaotorxStop “Error—5Stepper! Errar
Stepper! Speaed-iSpead wiStatus—5Stepper! Status
Stepper! . AccelerationJwaAcceleration typErrorCodes——Stepper! ErrorDescription

Stepper!.Deceleration{wDeceleration
Stepper! TargetPositionqdiPosition
SteppertinqamMoveln &
Stepper! Out{aMoveOut =
Stepper! StartMotar—xStart =
Stepper! Reset{xErrorReset =

Durch das Platzhalterkonzept ist es einfach mdglich entsprechende Visualisierungen
fiir einen zweiten oder dritten Motor zu erstellen. Jeder Motor benétigt in diesem Fall
eine eigene Variable vom Typ StepperVisu, z.B. Stepper1, Stepper2,usw. .

Nachdem die Visualisierung eingefiigt wurde, ist der Platzhalter der entsprechenden
Variable zuzuordnen.

® Anwendungshinweis
wAacGo A114900
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