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1. Einleitung E"TltlZl:

1. Einleitung

Wir aanken Ihnen fir den Erwerb eines unserer Produkte. Mit Erwerb unserer Produkte steht lhnen
der weltweite Kundensupport fir AMTEC-Produkte zur Verfigung. Unsere Mitarbeiter und Partner
mdchten lhnen helfen, die gewdnschten Resultate schnell und professionell zu erzielen.

Das Verzeichnis der Vertriebs- und Kundendienstpartner der AMTEC GmbH befindet sich im Anhang
dieses Handbuchs.

1.1 Copyright-Informationen

O 1991-1999 AMTEC GmbH Germany

Alle Rechte vorbehalten. Die Reproduktion, Anpassung oder Ubersetzung ist ohne vorherige schriftliche Einwilligung
auBer im Rahmen der Urheberrechtsgesetze verboten.

Garantieerklarung zur Dokumentation

Die in diesem Dokument enthaltenen Informationen kdnnen ohne vorherige Ankiindigung veréndert werden. AMTEC gibt
beziiglich des Materials keine Garantie. Dies umfaBt auch - beschrankt sich jedoch nicht auf - die gesetzlichen Gewahrleis-
tungen, daB die Waren fiir den normalen Gebrauch bzw. fiir den vorbestimmten Zweck geeignet sind.

AMTEC haftet weder fiir Fehler in diesem Handbuch, noch fiir beildufig entstandene Schéaden oder Folgeschaden, die in
Verbindung mit der Bereitstellung oder Verwendung dieses Handbuchs entstehen.

Warenzeichen

PowerCube ™ ist ein eingetragenes Warenzeichen der AMTEC GmbH. Beachten Sie die Bedingungen zur Verwendung des
PowerCube ™-Logos in der Einleitung dieses Handbuchs.

Windows™ ist ein eingetragenes Warenzeichen der Microsoft Corporation.

1.2 Versionshinweis

Diese Dokumentation bezieht sich auf die PowerCube ™-Produktfamilie ab Version 3.5.00.
Die Versionsnummer kann folgenderweise aufgeschliisselt werden:

« 3: bezieht sich auf die aktuelle Hardware-Version der PowerCube ™-Module. Bei Anderungen an
dieser Stelle wenden Sie sich bitte an Ihren Service-Partner.

* 9:bezieht sich auf die Software-Version der aktuellen API-Schnittstelle mxal/ (x = 5) sowie der
optional angebotenen Software-Bibliotheken. Bei Anderungen an dieser Stelle wenden Sie sich
bitte an lhren Service-Partner.

e (00: bezeichnen Unterreleases. Neue Versionen konnen von lhnen installiert werden.
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1. Einleitung E"TltlZl:

1.3 Software-Lizenzvertrag

Die Verwendung der PowerCube ™ Software unterliegt den nachstehend aufgefiihrten Bestimmungen des AMTEC Soft-
warelizenzvertrags. Indem Sie die Software installieren, erkennen Sie diese Vertragsbedingungen vollstandig an.

1.3.1 AMTEC Bestimmungen des Softwarelizenzvertrags

Sofern kein gesonderter schriftlicher Vertrag mit AMTEC abgeschlossen wurde, unterliegt die Verwendung der mitgelief-
erten Software den folgenden Bestimmungen:

Lizenzerteilung. AMTEC gewahrt Ihnen das Recht, eine (1) Kopie der Software zu verwenden. "Verwenden" bedeutet in
diesem Fall, die Software zu speichern, zu laden, zu installieren, auszufiihren oder anzuzeigen. Der Lizenznehmer darf die
Software weder veréndern noch irgendwelche Lizensierungs- bzw. Steuerungsfunktionen der Software deaktivieren. Ist
die Software fiir "gleichzeitige Nutzung" lizensiert, diirfen nicht mehr Benutzer die Software zur gleichen Zeit verwenden
als maximal dazu erméchtigt.

Eigentumsrecht. Die Software ist Eigentum von AMTEC und durch sie urheberrechtlich geschiitzt. Die Lizenz beinhaltet
kein Eigentumsrecht an der Software und stellt keineswegs einen Verkauf von irgendwelchen Rechten daran dar. Drit-
tanbieter, mit denen AMTEC zusammenarbeitet, sind dazu befugt, im Falle einer Verletzung dieser Lizenzbedingungen juris-
tische Schritte zum Schutz der Rechte einzuleiten.

Kopien und Anpassungen. Kopien und Anpassungen der Software diirfen ausschlieBlich zum Zwecke der Archivierung
oder im Rahmen der autorisierten Verwendung der Software vorgenommen werden. Dabei miissen auf alle Kopien und
Anpassungen alle in der Original-Software enthaltenen Copyright-Hinweise mit kopiert werden. Die Software darf nicht
in ein 6ffentlich zugangliches System kopiert werden, sofern dies nicht ausdriicklich gestattet wurde.

De-Assemblieren oder Entschliisseln untersagt. Die Software darf keinesfalls ohne vorherige schriftliche Genehmigung
von AMTEC de-assembliert oder de-kompiliert werden. Die Entschliisselung der Software ist untersagt, es sei denn, sie
ist im Rahmen des Betreibens der Software erforderlich.

Ubertragung. lhre Lizenz erlischt automatisch, sobald die Software in irgendeiner Weise tibertragen wird. Bei der Eigen-
tumsiibertragung miissen Sie dem Empfénger die gesamte Software einschlieBlich aller Kopien und der zugehdrigen Doku-
mentation {berlassen. Der Empfanger muB diese Lizenzbedingungen als Bedingung der Eigentumsiibertragung
anerkennen.

Beendigung des Vertrages. AMTEC hat das Recht, dem Lizenznehmer sofort die Lizenz zu entziehen, wenn dieser eine
der Bedingungen dieses Vertrages verletzt. Bei vorzeitiger Beendigung des Vertrages ist der Lizenznehmer verpflichtet,
die Software einschlieBlich der zugehdrigen Dokumentation und aller Kopien oder Anderungen in jeglicher Form zu zer-
stdren.

Exporthestimmungen. Es ist untersagt, die Software bzw. eine Kopie oder Anpassung zu exportieren oder zu reexpor-
tieren, wenn dadurch anwendbares Recht oder Rechtsvorschriften verletzt werden.
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1. Einleitung E"TltlZl:

1.4 Bestimmungen zur Verwendung des PowerCube™-Logos

Als Anwender der PowerCube ™ Produktfamilie steht es lhnen frei, das PowerCube ™-Logo fiir Ihre
Dokumentationen und Présentationen zu verwenden. Ein konsistentes "Look and Feel" ist dabei
Voraussetzung fiir die Wiedererkennung und den Erfolg lhrer Publikation. Wir bitten Sie jedoch aus
rechtlichen Griinden, vor Herausgabe der Publikation, ein Belegexemplar an AMTEC zu schicken.

Beachten Sie dabei folgende Richtlinien:

Das PowerCube ™-Logo muB schwarz dargestellt werden. Diese Darstellung erfolgt stets auf hellem
Hintergrund.

POWER®E CUBE

Das PowerCube ™-Logo sollte auf Drucksachen nie kleiner als 20 mm dargestellt werden.
Rénder:

[nwm I:lIBE

In einem definierten Bereich um das Logo herum diirfen sich keine Schriftziige oder Logos anderer
Unternehmen befinden. Der einzuhaltende Freiraum rechts und links des Logos sollte jeweils 5% der
Logobreite nicht unterschreiten. Der einzuhaltende Freiraum oberhalb und unterhalb des Logos sollte
jeweils 25% der Logohthe nicht unterschreiten.

Logo-Integritat

Anderungen am PowerCube ™-Logo sind nicht zuldssig. Um die Integritét des Logos aufrecht zu
halten, verwenden Sie bitte stets das Original-Logo in elektronischer Form.

Das PowerCube ™-Logo im Web

Verwenden Sie stets die Darstellung in schwarz auf weiBem Hintergrund.
Warenzeichen

In allen Verdffentlichungen ist darauf hinzuweisen, da8 PowerCube ™ ein eingetragenes Warenzeichen
der AMTEC GmbH ist.
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1. Einleitung E"TltlZl:

1.5 Abkiirzungen und Begriffserlauterungen

CPU

Central Processing Unit
RISC

Reduced Instruction Set Code
Tool-Center-Point

Der Tool-Center-Point ist der Punkt am Manipulator, auf den sich alle Bewegungen beziehen. Mei-
stens ist dieser Punkt die Spitze eines Werkzeuges, das an den Manipulator montiert ist.

Weltkoordinaten

Die Weltkoordinaten (x) beschreiben ein rechtwinkliges Koordinatensystem mit den Achsen X, Y, Z
und den Winkeln a, b, c. Die Winkel a, b, ¢ beschreiben die Drehung um die Achsen X, Y, Z.

Die Weltkoordinaten kénnen in Roboterkoordinaten umgerechnet werden, wobei es mehrere
Lésungen geben kann. Sie werden héufig auch durch den Begriff ,,Orientierung" bezeichnet.

Roboterkoordinaten

Roboterkoordinaten (q) sind die Koordinaten der Gelenke. Die Roboterkoordinaten kdnnen in ein-
deutige Weltkoordinaten umgerechnet werden.

Freiheitsgrad

Ein Freiheitsgrad beschreibt die Bewegung entlang einer Achse oder die Bewegung um eine Achse.
Im Weltkoordinatensystem gibt es 6 Freiheitsgrade.

Manipulator

Ein Manipulator (Roboter) beschreibt die Summe aller Module. Jedes Modul ist verantwortlich fiir
die Bewegung in oder um einen Freiheitsgrad. Die Bewegungen eines Manipulators dienen der
Interaktion mit seiner Umwelt.

Punkt-zu-Punkt Bewegung

Eine Punkt-zu-Punkt Bewegung ist die Bewegung des Tool-Center-Points von Punkt A nach Punkt
B, wobei die Bewegung der einzelnen Module nicht synchronisiert wird. Somit ist die Bahn des TCP
nicht festgelegt.

Bahnsteuerung

Als Bahnsteuerung bezeichnet man eine synchronisierte Bewegung von Punkt A nach Punkt B, ent-
lang eines vorgegebenen Weges.
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2. Allgemeine Sicherheitshinweise und Verwendungszweck E"TltlZl:

2. Allgemeine Sicherheitshinweise und
Verwendungszweck

Bei der Verwendung der PowerCube ™-Module und deren Kombination miissen alle grundlegenden
Sicherheitsvorschriften immer befolgt werden. Die Module, die Zubehdrteile und Zusatzeinrichtungen
diirfen erst nach Kenntnisnahme der Betriebsanleitung und nur durch hierfiir unterwiesene Per-
sonen montiert und in Betrieb genommen werden.

Es sind nur die vom Hersteller empfohlenen oder in der Betriebsanleitung enthaltenen Zusatzeinrich-
tungen zu verwenden.

2.1 Sorgfaltspflicht des Betreibhers

Die PowerCube ™-Module werden unter Beriicksichtigung einer Gefahrdungsanalyse und nach sorg-
faltiger Auswahl der einzuhaltenden harmonisierten Normen, sowie weiterer technischer Spezifika-
tionen konstruiert und gebaut. Sie entsprechen damit dem Stand der Technik und ermdglichen ein
Hochstmal an Sicherheit wahrend des Betriebes.

Konstruktive Verdnderungen an den PowerCube™-Modulen diirfen nur nach schrift-
licher Genehmigung durch den Hersteller vorgenommen werden! Zuwiderhandlungen
schlieBen jede Gewdhrleistung durch den Hersteller aus!

Die Sicherheit der PowerCube ™-Module kann in der betrieblichen Praxis nur dann umgesetzt wer-
den, wenn alle dafiir erforderlichen MaBnahmen getroffen werden. Es unterliegt der Sorgfaltspflicht
des Betreibers der PowerCube ™-Module, diese MaBnahmen zu planen und ihre Ausfiihrung zu kon-
trollieren.

Der Betreiber muB insbesondere sicherstellen, daB

* die PowerCube ™-Module nur bestimmungsgeméaB genutzt werden
(siehe Kapitel Produktvarianten).

* die PowerCube ™-Module nur in einwandfreiem, funktionstiichtigem Zustand betrieben werden
und besonders die Sicherheitseinrichtungen regelmaBig auf ihre Funktionstiichtigkeit iberpriift
werden.

 erforderliche personliche Schutzausriistungen fiir Bedienungs-, Wartungs- und Reparaturper-
sonal zur Verfligung stehen und getragen werden.

* die Betriebsanleitung stets in einem leserlichen Zustand und vollstandig am Einsatzort der
PowerCube ™-Module zur Verfiigung steht.

* nur dafiir qualifiziertes und autorisiertes Personal die PowerCube ™-Module bedient, wartet und
repariert. Bei der Wartung und Reparatur ist darauf zu achten, daB nur Originalteile verwendet
werden.

 das Personal regelmaBig in allen zutreffenden Fragen von Arbeitssicherheit und Umweltschutz
unterwiesen wird, sowie die Betriebsanleitung und insbesondere die darin enthaltenen Sicher-
heitshinweise kennt.

* alle an den PowerCube ™-Modulen selbst angebrachten Sicherheits- und Warnhinweise nicht
entfernt werden und leserlich sind.

2.2 Grundlegende SicherheitsmaBnahmen bhei Normalbetrieh

Die PowerCube ™-Module diirfen nur von befugten Personen bedient werden, die die Betriebsanlei-
tung kennen und danach arbeiten kdnnen.
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2. Allgemeine Sicherheitshinweise und Verwendungszweck E"TltlZl:

Vor dem Einschalten der PowerCube ™-Module ist zu iberpriifen und sicherzustellen, daB

* sich keine Personen im Arbeitsbereich der PowerCube ™-Module aufhalten.

* niemand durch das Anlaufen der PowerCube ™-Module verletzt werden kann.

 die Stromversorgung der in der Betriebsanleitung spezifizierten Stromversorgung entspricht.

Vor jedem Produktionsbeginn sind die PowerCube ™-Module, Zuleitungen und Zubehdr auf sichtbare
Schéden zu Giberpriifen und es ist sicherzustellen, daB sie nur in einwandfreiem Zustand betrieben
werden! Festgestellte Mangel sofort sind sofort zu melden.

Vor jedem Produktionsbeginn sind Material und Gegensténde aus dem Arbeitshereich der Power-
Cube ™-Module zu entfernen, die nicht fiir die Produktion erforderlich sind.

Vor jedem Produktionsbeginn ist zu priifen und sicherzustellen, daB alle Sicherheitseinrichtungen ein-
wandfrei funktionieren.

Vor der Montage, Wartung und Einrichtung von Zusatzeinrichtungen und Zubehdrteilen sind die Pow-
erCube ™-Module und deren Kombination netzfrei zu schalten.

2.3 BestimmungsgemiBe Verwendung

Es ist sicherzustellen, daB die Module im Betrieb nicht von den Spezifikationen (Nutzlast, Strombe-
darf u.d.) abweichen, die in den betreffenden Datenblattern enthalten sind.

2.4 Unzulissige Anderungen

Die PowerCube ™-Module diirfen kundenseitig nur von Personal gedffnet werden, das durch eine
spezielle Schulung von AMTEC dafiir autorisiert wurde (Ausnahmen s.u. Wartungshinweise). Es ist
darauf zu achten, daB die Module keine Lasten bewegen, fiir die sie konstruktionshedingt nicht aus-
gelegt sind. Die Module sind werksseitig bei Auslieferung nur fiir den Betrieb an einem bestimmten
Bussystem geeignet (RS232, RS485, CAN-Bus oder Profi-Bus). Dies bedeutet, daB die Power-

Cube ™-Module nicht ohne Konfigurationsanderungen an einer anderen Schnittstelle betrieben wer-
den kdnnen! Diese Umstellung setzt das Offnen der Module voraus, so daB eine Neukonfigurierung der
Schnittstelle nur von AMTEC vorgenommen werden darf.

2.5 Grundlegende SicherheitsmaBnahmen bhei Wartung und Instandhaltung

Die in der Betriebsanleitung vorgeschriebenen Inspektions- und Wartungsintervalle sind Mindest-
forderungen und sollten nicht grdoBer sein als die sonst im Anwendungsbereich iiblichen.

Die Wartungs- und Reparaturanleitungen zu den Einzelkomponenten in dieser Betriebsanleitung sind
zu beachten.

Vor Wartungs- und Reparaturarbeiten ist der Hauptschalter fiir die Stromversorgung auszuschalten
und mit einem VorhangeschloB zu sichern. Der Schliissel zu diesem SchloB muB in Handen der Person
sein, die die Wartungs- oder Reparaturarbeit ausfiihrt.

Beim Austausch schwerer Maschinenteile sind nur geeignete und einwandfreie Lastaufnahmeeinrich-
tungen und Anschlagmittel zu verwenden.

Vor Wartungs- und Reparaturarbeiten ist sicherzustellen, daB alle eventuell zu beriihrenden Teile der
PowerCube ™-Module sich auf Raumtemperatur abgekiihlt haben.

Vor der Ausfiihrung von Wartungs- oder Reparaturarbeiten ist der Zugang zum Arbeitsbereich der
PowerCube ™-Module fiir unbefugte Personen zu sperren! Ein Hinweisschild ist anzubringen oder auf-
zustellen, das auf die Wartungs- oder Reparaturarbeit aufmerksam macht.

Umweltgefdhrdende Schmier-, Kiihl- oder Reinigungsmittel sind ordnungsgemaB zu entsorgen.
Vor Inbetriebnahme nach Wartungs- oder Reparaturarbeiten

PowerCube ™-Betriebshandbuch Seite 15



2. Allgemeine Sicherheitshinweise und Verwendungszweck E"TltlZl:

* sind geldste Schraubverbindungen auf festen Sitz zu priifen.
* st sicherzustellen, daB vorher entfernte Behélterdeckel, Siebe oder Filter wieder eingebaut sind.

Nach AbschluB von Wartungs- oder Reparaturarbeiten und vor der Wiederaufnahme der Produktion
ist sicherzustellen, daB

* alle fiir die Ausfiihrung der Wartungs- oder Reparaturarbeiten bendtigten Materialien,
Werkzeuge und sonstige Ausriisten aus dem Arbeitsbereich der Anlage entfernt wurden.

» eventuell ausgetretene Fliissigkeiten entfernt wurden.
* alle Sicherheitseinrichtungen der Anlage einwandfrei funktionieren.
2.6 Arbeiten an der elektrischen Ausriistung

Reparaturarbeiten an elektrischen Ausriistungen der PowerCube ™-Module diirfen nur von einer
ausgebildeten Elektrofachkraft ausgefiihrt werden.

 Elektrische Ausriistungen sind regelmaBig zu Giberpriifen.

* Lose Verbindungen miissen wieder befestigt werden.

» Beschéadigte Leitungen und Kabel sind sofort auszutauschen.

* Der Schaltschrank ist stets geschossen zu halten! Zugang ist nur befugten Personen erlaubt.

 Schaltschrénke und andere Gehéuse von elektrischen Ausriistungen sind zur Reinigung niemals
mit einem Wasserschlauch abzuspritzen.

2.7 Umweltschutzvorschriften heachten

Bei allen Arbeiten an und mit den PowerCube ™-Modulen sind die gesetzlichen Pflichten zur Abfallver-
meidung und ordnungsgeméaBen Verwertung/Beseitigung von Abfallprodukten einzuhalten.

Insbesondere bei Installations-, Reparatur- und Wartungsarbeiten diirfen wassergefédhrdende Stoffe
wie

e Schmierfette und -6le

* Hydraulikéle

e KihImittel

* |dsungsmittelhaltige Reinigungsfliissigkeiten

nicht den Boden belasten oder in die Kanalisation gelangen.
Diese Stoffe miissen in geeigneten Behéltern aufgefangen, aufbewahrt, transportiert und entsorgt
werden.
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2. Allgemeine Sicherheitshinweise und Verwendungszweck E"TltlZl:

2.8 Haftung

Die Haftung des Herstellers fiir Mangel und daraus entstehende Folgen wird ausgeschlossen, wenn
die Mangel verursacht sind durch:

* nicht bestimmungsgeméaBe Verwendung der PowerCube ™-Module,
* fehlerhafte Montage durch den Betreiber,

« fehlerhafte oder nachldssige Wartung,

* Verwendung ungeeigneter Schmierstoffe,

* natiirlichen VerschleiB,

* weitere Verwendung nach Auftreten von Funktionsstérungen,

» weitere Verwendung nach erkannten oder vermutbaren Beschédigungen an Material und Zube-
hor,

* nicht schriftlich vom Hersteller genehmigte Eingriffe an PowerCube ™-Modulen und deren Zube-
hor durch den Betreiber.
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3. Aufbau und Funktionsweise derPowerCube ™- Produktlinie E"TltlZl:

3. Aufbau und Funktionsweise derPowerCube ™-
Produktlinie

In den folgenden Kapiteln erhalten Sie detaillierte Informationen iiber den internen Aufbau und die
Funktionsweise der PowerCube ™-Produktlinie. Sie erfahren, welche Produktvarianten existieren
und welche Schnittstellen das System bietet.

3.1 Bestellbezeichnung der PowerCube™-Module

Bitte beachten Sie, daB die Bestellbezeichnung der PowerCube ™-Module auf dem Lieferschein in
bestimmten Féllen aus internen abwicklungstechnischen Griinden nicht mit der Bezeichnung auf der
Verpackung bzw. auf den PowerCube ™-Modulen {ibereinstimmen.

Die nachfolgende Zusammenstellung gibt Ihnen eine Ubersicht tiber alle Module (inklusive Optionen)
und die dazugehdrigen Bestellnummern.,

3.2 Funktionsprinzipien

Das PowerCube ™-Produktsystem integriert alle Elemente zur Motorsteuerung in den Antrieb
selbst. Ein PowerCube ™ verbindet folgende Komponenten auf kleinstem Raum:

* einen hochdynamischen elektronisch kommutierten Gleichstrommotor, in den meisten Modulen
mit einstufigem Getriebe.

 einen extrem leistungsfahigen Torque Controller, der den Motor kommutiert.
* einen optischen Encoder (500 Strich auf 2000 Flanken hochgerechnet).

* einen hochprézisen Motion Controller fiir die Bewegungssteuerung auf der Basis von Encoder-
feedback.

* Uberwachungselektronik fir:
*Motorstrom
*Temperatur der Motorwicklung
*Temperatur der Endstufentransistoren.

* eine serielle High-Speed Industriebusschnittstelle zur Vernetzung von bis zu 31 PowerCube ™-
Antrieben.

* ein I/O-Interface fiir zusatzliche Ein-/Ausgange sowie 24 V-Stromversorgung im Notaus-Regime:
*Typl: 4IN/ 4 OUT
*Typ II: Encoder-Signal-Ausgang
*Typ ll:Ausgang fiir externes Encoder-Signal

Die verwendeten Motoren sind biirstenlose Gleichstrommotoren. Der Vorteil dieser Motoren liegt in
der beliebigen Positioniermdglichkeit und in dem geringen VerschleiB.
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3. Aufbau und Funktionsweise derPowerCube ™- Produktlinie E"TltlZl:

3.2.1 Encoder

In den Modulen befindet sich, an der Achswelle, ein inkrementaler Encoder (Lochscheibe, Lochmaske).
Auf der Lochscheibe befinden sich 500 Schlitze und ein Nullpunktschlitz. Beide Scheiben werden von
drei Lichtquellen durchleuchtet. Die Lichtimpulse werden von drei Detektoren in elektrische Impulse
umgesetzt. Mit Hilfe der elektrischen Impulse ist nun eine genaue Positionshestimmung mdglich. Um
einen Bezug zum umgebenden Koordinatensystem zu erhalten, muB das Modul eine Referenzfahrt
(Homing) durchfiihren.

3.2.2 Referenzfahrt (Homing)

Vor dem ersten Fahrkommando muB das Antriebsmodul referenziert werden, das heiBt es muB3 einen
Referenzpunkt anfahren, um einen absoluten Bezug zum umgebenden Koordinatensystem zu er-
halten. Die Referenzfahrt wird mit dem Kommando >Home < ausgeldst. Wird dieses Kommando auf-
gerufen, setzt sich das Modul in Richtung des Referenzschalters in Bewegung. Zundchst wird die im
Modul eingestellte Flanke des Referenzschalters gesucht. AnschlieBend wird der Nullpunkt des
Encoders angefahren. Hier stoppt das Modul die Fahrt und meldet die fiir den Referenzpunkt vor-
eingestellte Position.

3.3 Produktvarianten

Die PowerCube ™-Produktfamilie beinhaltet verschiedene Varianten von Antriebsmodulen, deren
interner Aufbau gleichartig ist.
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3. Aufbau und Funktionsweise derPowerCube ™- Produktlinie E"TltlZl:

3.3.1PR 70/90/110 - PowerCube™ Rotary
Drehantriebe mit folgender Standardausstattung:

®  Elektronisch kommutierte (EC-) Gleichstrommotoren mit Harmonic Drive ™-Getrieben 160:1
® Inkrementalgeber zur Lageerfassung und Bestimmung der Winkelgeschwindigkeit
® Volldigitaler Positions-, Geschwindigkeits- und Stromregler (Motion Controller) mit Servo-Endstufe
® Endlagen- und Referenzschalter
® Dezentrale Steuerung, basierend auf einer 16-bit CPU
*  (Jberwachung von Hardware-Endlagen, Motorstrom und Temperaturen
®  Formstabiles Aluminiumgehéuse, blau eloxiert
* RS 232 Kommunikations-Schnittstellen kombiniert mit Stromversorgung (24 V)
®  Zusatzliche Stromversorgungs-Schnittstelle (48 V) fir 500 W-Module
® |/O-Interface (optisch entkoppelt) mit digitalen Ein-/ Ausgéngen (4 IN/ 4 OUT)
® Zusatzeingang fiir +24 V extern (Elektronikversorgung im NOT-AUS-Regime)
Optionen:
*  Magnetbremse
*  Harmonic Drive ™ Getriebe 100:1
®  Bus-Kommunikation RS 485, CAN oder Profibus DP
* Eingénge fiir externe Referenz- und Endlagenschalter
®  Parallelausgang des internen Encodersignals
® Eingang fiir ein externes Encodersignal
Leistungsdaten
BaugroBe mm 70 90 110 70 90 110
Getriebeuntersetzung 100:1 100:1 100:1 160 : 1 160 : 1 160: 1
Nominales Abtriebs- Nm 13,1 34,6 65,6 18,7 49,2 93,2
moment
Wiederholbares Nm 26 82 155 38 118 228
erhohtes Abtriehsmo-
ment
Geschwindigkeit (max.) °/'s 216 216 216 135 135 135
Lageerfassung inc./ ° 555 555 555 888 888 888
Wiederholgenauigkeit ° +0,02 +0,02 +0,02 +0,02 +0,02 +0,02
der Positionierung
Aktionshereich ° +160 +160 +160 +160 +160 +160
AnschluBwerte
‘BaugroBe mm 70 90 110
Motor-Leistungsklasse W 125 250 500
Masse kg 1.8 3.8 6.6
Stromhbedarf aus 24 I (nom./ max.) A 5/ 12,5 10/ 25 1715
zusatzlich fiir Magnethremse 0,25 0,5 0,5
Strombedarf aus 48 U (nom./ max.) A 10/ 25
Spannungstoleranz auf 24 U/ 48 U % +9/+10 | £5/+10 +5/ +10
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3. Aufbau und Funktionsweise derPowerCube ™- Produktlinie

cImizC

3.3.2 PLB 70/90/110 - PowerCube™ Linear Belt

Zahnriemengetriebene Linearmodule mit folgender Standardausstattung:

*  Elektronisch kommutierte (EC-) Gleichstrommotoren mit Harmonic Drive ™ Getriebe 100:1

® Zahnriemenscheibe direkt auf der Getriebe-Abtriebswelle

® Inkrementalgeber zur Lageerfassung und Bestimmung der Verfahrgeschwindigkeit

* \Volldigitaler Positions-, Geschwindigkeits- und Stromregler (Motion Controller) mit Servo-Endstufe

® Endlagen- und Referenzschalter

® Dezentrale Steuerung, basierend auf einer 16-bit CPU

*  (Uberwachung von Hardware-Endlagen, Motorstrom und Temperaturen

®  Formstabiles Aluminiumgeh&use, blau eloxiert

® RS 232 Kommunikations-Schnittstellen kombiniert mit Stromversorgung (24 V)

® Zusdtzliche Stromversorgungs-Schnittstelle (48 V) fir 500 W-Module

® |/O-Interface (optisch entkoppelt) mit digitalen Ein-/ Ausgéngen (4 IN/ 4 OUT)

® Zusatzeingang fiir +24 V extern (Elektronikversorgung im NOT-AUS-Regime)

Optionen:

® Magnetbremse

*  Harmonic Drive ™ Getriebe 50:1

®  Individuelle Hubléngen

®  (0-Schiitten

* Hervorstehendes Wellenende zur mechanischen Kopplung zweier Achsen

®  Erhohte Wiederholgenauigkeit

®  Bus-Kommunikation RS 483, CAN oder Profibus DP

* Eingéange fiir externe Referenz- und Endlagenschalter

® Parallelausgang des internen Encodersignals

® Eingang fiir ein externes Encodersignal

Leistungsdaten

"Baugrobe mm | 10 90 110 70 90 110
Getriebeuntersetzung 90:1 90:1 90:1 100:1 | 100:1 | 100:1
Umfang Zahnriemenscheibe | mm 1580 225 300 1580 225 300
(eff.)

Schubkraft (nom.) N 280 520 740 200 800 1350
Geschwindigkeit (max.) mm/s| 250 300 400 125 150 200
Lageerfassung inc/ 666 444 333 1333 888 666

mm

Wiederholgenauigkeit der mm +0,05 +0,05 +0,05 +0,05 +0,05 +0,05
Positionierung

Aktionshereich = Hub mm 200/ 300/ 400/ 200/ 300/ 400/
(Standard/ max.) 5900 5800 5700 5900 5800 5700
AnschluBwerte
"Baugrobe mm 70 90 110
Motor-Leistungsklasse W 125 250 500

Masse (bei Standard-Huh) kg 2,6 4.2 6,8

Strombedarf aus 24 VI (nom./ max.) A 5/ 12,5 10/ 25 1715

zusatzlich fiir Magnethremse 0,25 0,5 0,5

Strombedarf aus 48 V (nom./ max.) A 10/ 25
Spannungstoleranz auf 24 U/ 48 U % +5/+10 | +5/+10 | +5/+10
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3. Aufbau und Funktionsweise derPowerCube ™- Produktlinie E"TltlZl:

3.3.3 PLS 70/90/110 - PowerCube™ Linear Screw
Spindelgetriebene Linearmodule mit folgender Standardausstattung:

®  Elektronisch kommutierte (EC-) Gleichstrommotoren mit direktem Wellenausgang

®  Kugelgestiitzte Linearfiihrungen und Kugelgewindetriebe

® Inkrementalgeber zur Lageerfassung und Bestimmung der Verfahrgeschwindigkeit

® Volldigitaler Positions-, Geschwindigkeits- und Stromregler (Motion Controller) mit Servo-Endstufe

® Endlagen- und Referenzschalter

® Dezentrale Steuerung, basierend auf einer 16-bit CPU

*  (Jberwachung von Hardware-Endlagen, Motorstrom und Temperaturen

®  Formstabiles Aluminiumgehéuse, blau eloxiert

® RS 232 Kommunikations-Schnittstellen kombiniert mit Stromversorgung (24 V)

® Zusatzliche Stromversorgungs-Schnittstelle (48 V) fir 500 W-Module

® |/O-Interface (optisch entkoppelt) mit digitalen Ein-/ Ausgéngen (1IN/ 4 OUT)

® Zusatzeingang fir +24 V extern (Elektronikversorgung im NOT-AUS-Regime)

Optionen:

*  Magnetbremse

*  Harmonic Drive ™ Getriebe 50:1 und 100:1

® Individuelle Hubléngen

® Erhdhte Wiederholgenauigkeit

® Erhdhte max. Geschwindigkeit

®  Bus-Kommunikation RS 485, CAN oder Profibus DP

* Eingénge fiir externe Referenz- und Endlagenschalter

® Parallelausgang des internen Encodersignals

® Eingang fiir ein externes Encodersignal

Leistungsdaten

BaugroBe mm | 10 | 90 | 110 | 70 | 90 | 110 | 70 | 90 | 110
Getriebeuntersetzung 1:1 1 1:1 ] 1:1 |50:17|50:1|50:1|100:1{100:1|100:1
Durchmesser und mm | 10x6 | 15x10 | 20x20 | 10x6 | 15x10 | 20x20 | 10x6 | 15x10 | 20x20
Steigung der Spindel

Schubkraft (nom.) N 200 | 350 | 360 | 600 | 1200 | 2000 | 600 | 1200 | 2000
Geschwindigkeit (max.) | mm/s | 530 | 660 | 1500 10 13,2 24 ] 6,6 12
Lageerfassung inc/mm| 333 | 200 | 100 | 16666 | 10000 | 500 |33333 |20000 | 10000

Wiederholgenauigkeit mm | 0,02 | +0,02 | +0,02 | £0,01 | £0,01 | +0,01 | +0,01 | £0,01 | +0,01
der Positionierung
Aktionshereich = Hub mm | 200/ | 400/ | 800/ | 200/ | 400/ | 800/ | 200/ | 400/ | 800/

(Standard/ max.) ca.500|ca.800| ca. |ca.500|ca.800| ca. |ca.500|ca.800| ca.
1200 1200 1200

AnschluBwerte

Tiaugriiﬂe mm 70 90 110

Motor-Leistungsklasse W 125 250 500

Masse (bei Standard-Huh) kg 44 14,9 30,1

Strombedarf aus 24 V/ (nom./ max.) A 5/ 12,5 10/ 25 1715

zusatzlich fiir Magnethremse 0,25 0,5 0,5

Strombedarf aus 48 V (nom./ max.) A 10/ 25

Spannungstoleranz auf 24 U/ 48 U % +5/+£10 | +;5/+£10 | +5/+10
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3. Aufbau und Funktionsweise derPowerCube ™- Produktlinie

cImizC

3.3.4 PW 70/90 - PowerCube™ Wrist
Handgelenkmodule mit folgender Standardausstattung:

Zwei Harmonic Drive ™ Getriebe
Zwei Inkrementalgeber zur Lageerfassung und Bestimmung der Winkelgeschwindigkeit

Endlagen- und Referenzschalter je Achse

Magnetbremse fiir Neigeachse

Dezentrale Steuerung, basierend auf einer 16-hit CPU

Uberwachung von Hardware-Endlagen, Motorstrom und Temperaturen
Formstabiles Aluminiumgehéuse, blau eloxiert

RS 232 Kommunikations-Schnittstellen kombiniert mit Stromversorgung (24 V)

Optionen:
®  Bus-Kommunikation RS 485, CAN oder Profibus DP

Elektronisch kommutierte (EC-) Gleichstrommotoren fiir zwei unabhéngige Achsen (Neigen und Drehen)

Zwei volldigitale Positions-, Geschwindigkeits- und Stromregler (Motion Controller) mit Servo-Endstufe

Leistungsdaten

BaugroBe mm 70 70 90 90
Achse Neigen Drehen Neigen Drehen
Getriebeuntersetzung 100:1 100:1 160:1 100:1
Nominales Abtriebsmoment Nm 8,6 2,6 18,6 8,6
Wiederholbares erhihtes Nm 10 3,8 38 10
Abtriebsmoment

Geschwindigkeit (max.) °/'s 216 360 135 216
Lageerfassung inc./ ° 555 555 888 555
Wiederholgenauigkeit der ° +0,02 +0,02 +0,02 +0,02
Positionierung

Aktionshereich ° +100 +1080 +110 +1080
AnschluBwerte

Baugridfe mm 70 90
Motor-Leistungsklasse W 40/ 20 100/ 40

Masse kg 1.8 3,7

Strombedarf aus 24  (nom.) A 4,5/2,5 5/4,5

zusitzlich fiir Magnethremse 0,25 0,25

Strombedarf aus 24 U (max.) A 11,9/7,5 12,5/ 11,5
Spannungstoleranz auf 24 U % +9 +9
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3. Aufbau und Funktionsweise derPowerCube ™- Produktlinie E"TltlZl:

3.3.5 PG 70/90 - PowerCube™ Gripper
2-Finger Parallelgreifermodule mit folgender Standardausstattung:

Elektronisch kommutierte (EC-) Gleichstrommotoren mit Zahnrad-Getriebe, Spindeltrieb und Magnetbremse
Inkrementalgeber zur Lageerfassung und Bestimmung der Verfahrgeschwindigkeit

Volldigitaler Positions-, Geschwindigkeits- und Stromregler (Motion Controller) mit Servo-Endstufe
Endlagen- und Referenzschalter

Dezentrale Steuerung, basierend auf einer 16-hit CPU

Uberwachung von Hardware-Endlagen, Motorstrom und Temperaturen

Einstellbare Greifposition, Kraft und Geschwindigkeit fiir AuBen- und Innengreifen

Sicheres Greifen durch prézise Einstellung von Offnungs- und SchlieBhub tiber spielfreie Fiihrungen
Geeignet zum Messen und Selektieren von Teilen

Formstabiles Aluminiumgehause, blau eloxiert

Greifermodul ohne Greiferfinger

RS 232 Kommunikations-Schnittstellen kombiniert mit Stromversorgung (24 V)

Optionen:
®  Bus-Kommunikation RS 485, CAN oder Profibus DP
®  Greiferfinger nach Kundenvorgabe

Leistungsdaten

Baugridfe mm 70 90
Greifkraft (max.) N 200 500
Geschwindigkeit (max.) mm/ s 2x20 2x20
Lageerfassung inc./ mm 1.024 1.024
Wiederholgenauigkeit der 2x 0,05 2x 0,05
Positionierung mm

Aktionshereich = Greifhubh (max.) |mm 2x £15 2x +£15
AnschluBwerte

-Baugriiﬁe mm 70 90
Motor-Leistungsklasse W 20 40
Masse kg 1.1 1.9
Strombedarf aus 24 U (nom./ max.) A 2,5/7,5 4,5/ 11,5
zusitzlich fiir Magnethremse 0,25 0,25
Spannungstoleranz auf 24 \/ % 5 5

PowerCube ™-Betriebshandbuch Seite 24



3. Aufbau und Funktionsweise derPowerCube ™- Produktlinie

cImizC

3.3.6 PDU 70/ 90/110 - PowerCube™ Drive Unit
Antriebsmodule mit Getriebe und freiem Wellenausgang mit folgender Standardausstattung:

*  Elektronisch kommutierte (EC-) Gleichstrommotoren mit Harmonic Drive ™ Getrieben 100:1

® Inkrementalgeber zur Lageerfassung und Bestimmung der Winkelgeschwindigkeit

® Volldigitaler Positions-, Geschwindigkeits- und Stromregler (Motion Controller) mit Servo-Endstufe

® Dezentrale Steuerung, basierend auf einer 16-bit CPU

*  (Uberwachung von Hardware-Endlagen, Motorstrom und Temperaturen

®  Formstabiles Aluminiumgehéuse, blau eloxiert

®  Kundenspezifischer Wellenausgang

* RS 232 Kommunikations-Schnittstellen kombiniert mit Stromversorgung (24 V)

®  Zusatzliche Stromversorgungs-Schnittstelle (48 V) fir 500 W-Module

® |/O-Interface (optisch entkoppelt) mit digitalen Ein-/ Ausgéngen (4 IN/ 4 OUT)

® Zusatzeingang fiir +24 V extern (Elektronikversorgung im NOT-AUS-Regime)

Optionen:

*  Magnetbremse

*  Harmonic Drive ™ Getriebe 50:1

®  Bus-Kommunikation RS 485, CAN oder Profibus DP

* Eingénge fiir externe Referenz- und Endlagenschalter

®  Parallelausgang des internen Encodersignals

® Eingang fiir ein externes Encodersignal

®  Normflansch und Normwelle

Leistungsdaten

"Baugrobe mm 70 90 110 70 90 110
Getriebeuntersetzung ° 50:1 50:1 50:1 | 100:1 | 100:1 | 100:1
Nominales Abtriehsmoment Nm 7.1 18,7 35,4 13,1 34,6 65,6
Wiederholbares erhihtes Nm 18 44 85 26 82 155
Abtriehsmoment

Geschwindigkeit (max.) °/'s 432 432 432 216 216 216
Lageerfassung inc./ ° 278 278 278 555 555 555
Wiederholgenauigkeit der ° 0,02 | 0,02 | 0,02 | 0,02 | +0,02 | +0,02
Positionierung

Aktionshereich U +200 +200 +200 +100 +100 +100
AnschluBwerte

BaugroBe mm 70 90 110
Motor-Leistungsklasse W 125 250 500

Masse kg 1,6 3,2 6,6

Strombedarf aus 24 U (nom./ max.) A 5/ 12,5 10/ 25 1715

zusitzlich fiir Magnethremse 0,25 0,5 0,5

Strombedarf aus 48 U (nom./ max.) A 10/ 25
Spannungstoleranz auf 24 I/ 48 V % +5/+10 | +5/+10 | +5/+10
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3.3.7 PSM 70/90/110 - PowerCuhe™ System Motor
Antriebsmodule ohne Getriebe mit Normflansch und Normwelle mit folgender Standardausstattung:

Optionen:
*  Magnetbremse

*  Bus-Kommunikation RS 485, CAN oder Profibus DP

* Eingénge fiir externe Referenz- und Endlagenschalter
®  Parallelausgang des internen Encodersignals

® Eingang fiir ein externes Encodersignal

®  Kundenspezifischer Wellenausgang und/ oder Motorflansch

Elektronisch kommutierte (EC-) Gleichstrommotoren mit direktem Wellenausgang
Inkrementalgeber zur Lageerfassung und Bestimmung der Winkelgeschwindigkeit

Volldigitaler Positions-, Geschwindigkeits- und Stromregler (Motion Controller) mit Servo-Endstufe
Dezentrale Steuerung, basierend auf einer 16-bit CPU

Uberwachung von Hardware-Endlagen, Motorstrom und Temperaturen
Formstabiles Aluminiumgehause, blau eloxiert
Normflansch und Normwelle mit freiem Wellenende

RS 232 Kommunikations-Schnittstellen kombiniert mit Stromversorgung (24 V)
Zusétzliche Stromversorgungs-Schnittstelle (48 V) fiir 500 W-Module
I/0-Interface (optisch entkoppelt) mit digitalen Ein-/ Ausgéngen (4 IN/ 4 OUT)
® Zusatzeingang fiir +24 V extern (Elektronikversorgung im NOT-AUS-Regime)

Leistungsdaten

BaugroBe mm 70 30 110
Getriebeuntersetzung 1:1 1:1 1:1
Nominales Antriebsmoment Nm 0,194 0,553 1,0
Wiederholbares erhohtes Nm 0,582 1.8 3.8
Antriebsmoment

Drehzahl (max.) U/ min 5300 4000 4500
Lageerfassung inc./ ° 5,58 5,58 5,55
Wiederholgenauigkeit der inc. +1 +1 +1
Positionierung

Aktionshereich U +10.000 +10.000 +10.000
AnschluBwerte
Tiaugrﬁlle mm 70 90 110
Motor-Leistungsklasse W 125 250 500

Masse kg 1.1 24 3.9

Strombedarf aus 24 VI (nom./ max.) A 5/ 12,5 10/ 25 1715

zusatzlich fiir Magnethremse 0,25 0,5 0,5

Strombedarf aus 48 V (nom./ max.) A 10/ 25
Spannungstoleranz auf 24 U/ 48 U % +5/+£10 | +5/+10 | +5/+10
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3.3.8 PLT 70 - PowerCube™ Lift'n Turn
Hub- und Drehmodul mit folgender Standardausstattung:

Elektronisch kommutierte (EC-) Gleichstrommotoren fiir zwei unabhéngige Achsen (Heben und Drehen)
Zwei Inkrementalgeber zur Lageerfassung und Bestimmung der Winkel- und Verfahrgeschwindigkeit
Zwei volldigitale Positions-, Geschwindigkeits- und Stromregler (Motion Controller) mit Servo-Endstufe
Referenzschalter je Achse, Endlagenschalter fiir Heben

Dezentrale Steuerung, basierend auf einer 16-bit CPU

Uberwachung von Hardware-Endlagen, Motorstrom und Temperaturen

Formstabiles Aluminiumgehause, blau eloxiert

RS 232 Kommunikations-Schnittstellen kombiniert mit Stromversorgung (24 V)

I/0-Interface (optisch entkoppelt) mit digitalen Ein-/ Ausgéngen (4 IN/ 4 OUT)

Zusatzeingang fiir +24 V extern (Elektronikversorgung im NOT-AUS-Regime)

Optionen:
®  Magnetbremse fiir Hubachse

®  Bus-Kommunikation RS 485, CAN oder Profibus DP
* Eingénge fiir externe Referenz- und Endlagenschalter (Heben)

Leistungsdaten

Tiaugriiﬂe mm 70 10
Achse Heben Drehen
Wiederholbares erhohtes Nm -- 09
Abtriebsmoment

Schubkraft (man.) N 235 --
Geschwindigkeit (max.) mm/s, U/ s 350 25
Nutzlast (max.) kg 3.0 3.0
Lageerfassung inc./ mm, inc./ ° 375 16,6
Wiederholgenauigkeit der mm, ° +0,01 +0,1
Positionierung

Aktionshereich mm, ° 200 +1080
AnschluBwerte

-Baugriilie mm 10
Motor-Leistungsklasse W 125/ 60

Masse kg 2,85

Strombedarf aus 24 \ (nom.) A 4,5/2,5

zusitzlich fiir Magnethremse 0,25

Strombedarf aus 24 U (max.) A 12,4/7,5

SEannungstoleranz auf 24\ % +5
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3.4 Konfigurationshinweis

Alle PowerCube ™ -Module sind ab Werk mit Standardparametern vorkonfiguriert. Hierbei handelt es
sich u.a. um folgende Einstellungen:

» maximale Geschwindigkeit, maximale Beschleunigung, maximaler Strom, Verfahrbereich, Getrie-
beuntersetzung, Moduladresse

Mit dem Programm easyConfig kdnnen Sie bequem PowerCube ™ -Module nachkonfigurieren.

Die von lhnen geénderten Parameter werden im ROM (Read Only Memory) des Moduls gespeichert.
Diese Anderungen bleiben so lange erhalten (auch nach Abschalten der Module), bis die Parameter
erneut gedndert werden. In der normalen Anwendung steht lhnen diese Maglichkeit nicht zur Verfi-
gung. Viele Parameter kdnnen auch online verandert werden. Dabei werden alle Angaben durch das
Modul auf die ROMseitigen Maximalwerte begrenzt.

Die von lhnen neu festgelegten Parameter werden in das PowerCube ™ -Modul "gebrannt”, d.h. die
Parameter werden im ROM iiberschrieben. Dieses "Brennen" der Parameter ist nur mit easy Config
madglich.

3.5 Zuhehor

Ein Satz standardisierter mechanischer und elektrischer Zubehorteile fiir die PowerCube ™ -Module
ist verfiighar. Applikationsspezifische Sonderausfiihrungen kdnnen angefertigt werden.

3.5.1 Komponenten fiir Stromversorgung und Kommunikation

* Master-Verbindungskabel, gerade, Ldnge 3m (fiir RS232, CAN, Profibus und R5485)
* PowerCube™ AbschluBwiderstand (fiir RS232/CAN, Profibus und RS485)

* PowerCube™ Verbindungskabel, gewendelt.

e PowerCube™ Verbindungskabel, gerade.

* PowerCube™ 48 V-SystemanschluBkabel, gerade, Lénge 3m.

* PowerCube™ Bus- und/oder Spannungsverteiler (3-fach, 4-fach, 5-fach, 6-fach)
3.5.2 Komponenten fiir mechanische Verhindungen

*  PowerCube™ Verbindungselement, gerade.

*  PowerCube™ Verbindungselement, konisch.

*  PowerCube™ Verbindungselement, Winkel 90°.

Die ndchsten beiden Zeichnungen sollen Ihnen den Aufbau der Verbindungselemente naher erldutern.
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Verbindungselement, gerade:bxb/a/bxb

a = SystemmaB oder halbes Systemmal3
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Verbindungselement, konisch:dxd/a/bxb

a =groBeres oder halbes groBeres SystemmaB
b,d =naheliegende SystemmaBe (70/90, 90/110)
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3. Aufbau und Funktionsweise derPowerCube ™- Produktlinie E"TltlZl:

3.5.3 Steuerungskomponenten

Die Schnittstellenkarte oder Schnittstellenhardware in Ihrem Computer wird im allgemeinen als
Master bezeichnet.

e PCM PowerCube ™ CAN-Master: Kommunikationsinterface fiir den PC, einschlieBlich Treiber-
software fiir Win95 / NT.

e PPM PowerCube ™ Profibus DP-Master: Kommunikationsinterface fiir den PC, einschlieBlich
Treibersoftware fiir Win95 / NT.

3.5.4 PSD PowerCube™ Software und Dokumentation

* PowerCube ™ Betriebshandbuch

e PowerCube™ DriveLib mbapi.dll (WIN 95/NT) / Treibersoftware

* PowerCube™ easyConfig / Konfigurationssoftware

* PowerCube™ quickStep / Test- und Bediensoftware

* PowerCube™ Software-Module fiir die Bahnsteuerung

3.5.5 Digitale Input-/Output CAN-Module (Modulbaureihe CST)
3.5.5.1 Allgemeine Beschreibung

Die CAN-Knoten der CST-Baureihe sind fiir denzentrale Ein-/Ausgabe in MeB-, Steuerungs- und
Automatisierungsanwendungen vorgesehen. Ihr kompakter und robuster Aufbau mit komplett ver-
gossener Elektronik erlaubt den Einsatz nicht nur im Schaltschrank, sondern auch in ProzeBnahe.
Durch den integrierten Micro-Controller kénnen sie Vorverarbeitungsaufgaben selbsténdig aus-
fiihren. Sie sind geeignet, in vielen Anwendungen die Kosten fiir Steuerungshardware und -installa-
tion zu senken bei gleichzeitiger Steigerung der Flexibilitdt. CST-Knoten sind modular aufgebaut.
Grundeinheit ist das Basis-Modul mit Prozessor 80C32, CAN-Controller 82C200 und 8k ROM. Die
Ein-/Ausgabe-Schnittstellen werden durch ein Applikations-Modul realisiert, das auf einer Seite des
Basis-Moduls in Sandwich-Bauweise angeordnet ist. Verschiedene Applikations-Module sind verfiig-
bar. Steuerungsfunktionen lassen sich effizient durch Einsatz einer programmierbaren Variante des
Basismoduls realisieren. Weitere Informationen finden Sie in dem Dokument ,Modulbaureihe CST -
Anwenderhandbuch” (csthb_d.pdf).

3.5.5.2 Merkmale

* Vielseitige Ldsung fiir Ein-/Ausgabefunktionen am CAN-Bus

* CiA und ISO 11898 kompatible Busschnittstelle

* Automatische Baudraten-Erkennung aus einer Tabelle vordefinierter Standardwerte
* Eigenintelligenz durch Microcontroller 80C32 oder DS 80C320

* Robust durch vollsténdig vergossene Elektronik

* Kompakter Aufbau zum Einsatz bei beengten Platzverhaltnissen

* Module fiir unterschiedliche Anwendungen verfiighar

* Modularer Aufbau fiir leichte Anpassung an Applikationsforderungen
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3.6 Schnittstellen

Die PowerCube ™ -Module verfiigen (iber zwei Steckverbinder, die zum Datenaustausch und zur 24
V-Spannungsversorgung dienen. Hier handelt es sich um einen 7-poligen Stecker mit Mischkontak-
tierung (Input) und eine 7-polige Buchse mit Mischkontaktierung (Output). Die Module der BaugrdBe
110 (500 W) verfiigen zusétzlich iiber zwei 3-polige Steckverbinder (Input/Output) zur 48 V-Span-
nungsversorgung. Mit Ausnahme der Handgelenk(PW)- und Greifer(PG)-Module verfiigen alle Module
iiber einen weiteren 15-poligen Steckverbinder fiir zusatzliche Ein/Ausgénge. Zur Pin-Belegung der
Steckverbinder siehe weiter unten.

CAN Profibus RS485 RS232
(Halbh-Duplex)
Norm ISO 118 98 DIN 19245 EIA 485 EIA 232
EN 50 170
EN 50254
Ubertragungsrate 75 KBit/s...IMBit/s 9,6KBit/ 9,6..115,2 KBit/s | 1,2..115,2 KBit/s
(* = default) (default =250KBit/ s...12MBit/s (default =9,6 KBit/ | (default=9,6 KBit/
s s s
Anzahl Teilnehmer 31 31 31 8
Telegrammdatenlinge max. 8 Byte max. 8 Byte max. 24 Byte max. 24 Byte
Buslinge 1km (50 KBit/s) 1km (93 KBit/s) | 1200m (100 KBit/ | 15m (19,2 KBit/s)
s
Kommunikation Halbduplex Vollduplex
Signale Differential Differential single-ended
Rusgangsstrom 250 mA 500 mA
Ausgangsspannung +/- 6V (max) +/- 25V (max)
+/- 1,5V (min) +/- 5V (min)
Input Level min. 02V +-3V
AbschluBwiderstand 120 120 100 0K
(0hm)
Datensicherung CRC (16 Bit) FCS keine

Sie kénnen die Module mit einem von vier Kommunikationsprotokollen betreiben : CAN, Profibus-DP,
RS485 (Halb-Duplex), RS232, das jedoch herstellerseitig voreinzustellen ist.

Die Belegung der Steckverhinder ist von der intern im PowerCube ™ eingestellten Konfiguration
abhéngig. Das voreingestellte Kommunikationsprotokoll kann auf Wunsch gedndert werden, ohne die
Module oder die Verbindungskabel austauschen zu miissen. Wenden Sie sich in diesem Fall bitte an
lhren Service-Partner.
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3.6.1 Pinning der Input/Qutput-Verhinder (7-polig)

PowerCube ™ mit CAN- |PowerCube ™ mit Profibus-| PowerCube ™ mit R5485- | PowerCube ™ mit RS232-
Interface Interface Interface Interface
Input Output Input Output Input Output Input Output
A1 +24V +24V +24V +24V +24V +24V +24V +24V
A2 ov ov ov ov ov ov ov ov
CAN Profibus RS485 RS485
1 CanHI CanHI B B B B B B
3 CanLO CanLO A A A A A A
4 Schirm Schirm Schirm Schirm Schirm Schirm Schirm Schirm
RS232 RS232 RS232 RS232
2 back back back back back back back back
9 In Out In Out In Out In Out
3.6.2 Pinning des zusitzlichen 15-poligen I/0-Interfaces
Pin Farbcodierung Typ I: Typ II: Typ 1NI:
1/0-Kabel 4In & 40ut Encoder Output External Encoder Input
11 blau GND extern # GND extern # nc #.
4 lila nc. # GND extern # GND extern #
12 grau Input 3 * 1 * 1 *
5 weif/gelb - n* 1 *
13 griin Output 0 * 2* 2*
6 grau/rosa Output 1 * 2 * 2 ¥
14 gelb Output 2 * N * N *
7 gelb/braun Output 3 * N # N *
1 rot +24V Logikversorgung
1 rosa mit Diode fiir externe Einspeisung von 24V (s. Seite 33)
9 weiB/griin Input O (Referenz) ~
2 braun/griin Input 1 (Endlage 1) ©
10 rot/blau Input 2 (Endlage 2) ™
3 schwarz GND intern
15 braun +24V Zusatzversorgung ° n.c. n.c
8 weiB GND extern °

# :interner Gebrauch, darf keinesfalls modifiziert werden.

* . Bezugspegel GND extern.

~: Bezugspegel GND intern.

° . +24 V Zusatzversorgung, fiir Ausgangsschalter (extern mit 0,5 A absichern!).
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Es gibt zwei Modi der Stromversorgung fiir die PowerCube ™-Module:

* Variante I: Single Power Supply am XM1.
XF2/Pin 1 und 3 wird intern von XM1 versorgt. +24 V gelangen iber eine interne 1 A Sicherung
an XF2/Pin 1. XM1/A2 ist verbunden mit XF2/Pin 3.

* Variante Il: Power Supply am XM1 und Logic Supply am XF2/Pin 1 und 3. Bei der Anschaltung von
Spannung und Signalen an XF2 (siehe Abbildung unten) achten Sie bitte auf die Implementierung
der Schutzdiode (wie in der folgenden Zeichnung verdeutlicht). Diese Schutzdiode ist in den
amtec-Steckern bereits integriert.

Pin 1

® ©6 ¢ 6 6 6 o o
e ¢ 6 6 6 o o Cube-Buchse
5880806880

. . . . . ! . ! Stecker

| [
| Pin 2 oder 10 | GND | Pin 9 |
Cube-24V
g Gleichrichterdiode
| >100V/1A
% E g % E %v extern 24V
Endlage Referenz

Implementierung der Schutzdiode am 15-poligen I/0-Interface XF2

Bezeichnung der Buchseneingénge der PowerCube ™-Module ab Versionsnummer 3.5.00
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o
24 V ext.
(XF2/15)
I_—: \0 C  out
\C C out 2
Ij \c C out3
\‘C C outd
C OVext
0V ext.
(xF2/8) <+ ——————C in3

Beschaltung der Ausgangsgruppe und des 3. Eingangs

3.6.3 Blockschalthild eines maglichen Aufbaus

FLC
Power FAdapter
Supply -1 P
T l PowerCube Werbindungskabel ¢
|| e Interface FomerCube| | PowerCube | |PowerCobe | |PomerCube )
FC | Card Module Module Madule hdodule Terminator
kS F ower
=
b= Adapter | Supphy
=
) I I I I A
Interface FowerCube| | FowerCube | | PowerCube | FowerCube | | o
L Card Madule madule Mo dule Module erminatar
Fawer System Anschluilabel
Supply
| Adapter PowerCube | | FowerCube | [FoverCube- | [PaverCube- )
FC B hdodule todule hodule Module Terminator
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3.7 Allgemeine Beschreibung der Statemachine (Betriebs

system)

Das folgende Schaubild zeigt in vereinfachter Form die Funktionsweise der PowerCube ™-Module .

TemperaLr
1‘_Em:nm.1m:uau.r_|
hdair CPU
Ric-CRU Briickererstarker
Frek
rienreker Reger  —Enaweri—p I-E"-m.- * @
] f Crermvert -
(bErvading .
I—Enlurl nim Etom, Bgem v Ehereer
L
Ramgerr llter- e
germbr watirg [
aer

Im Hauptprozessor der PowerCube ™-Module laufen vier Regel- und Steuerkreise (Tasks).

hatarregelung
(250 us)

Kaommunik ations-
interface

R ampengener ator

& I maphgestene it
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3.7.1 Motorregelung

Die Hauptaufgabe des Mikroprozessors liegt in der Regelung des Motors. Dieser Regelkreis arbeitet
mit einer Periode von 250 ps. Das stark vereinfachte Schaubild soll lhnen einen Einblick in die Funk-
tionsweise des Regelkreises verschaffen.

3.1.2 Uberwachung

Die Uberwachungsschleife wiederholt sich alle 1000 pis (1ms) und Gberpriift dabei die folgenden
Werte:

* Endlage

« (berstrom

* Unterspannung

* Hallgeber

* Temperatur Motor

* Temperatur Endstufe
» Schleppfehler.

Der Betriebszustand der PowerCube ™-Module kann {iber das Statuswort CubeState abgefragt wer-
den. Dort werden auch die Reaktionen des Betriebssystems auf eventuelle Fehlerzusténde beschrie-
ben.

3.1.3 Asynchrones Kommunikationsinterface

Das Interface arbeitet asynchron, d.h. auf Anfrage, und muB dabei die folgenden Punkte erfiillen:
Interpretation der Anfrage
Ausfiihrung der Anfrage
Antworten

3.1.4 Rampengenerator

Bei Bewegung der Module besteht die Aufgabe darin, einen bestimmten Weg nach vorgegebenen
Parametern zuriickzulegen. Diese Aufgabe IaBt sich in drei Bereiche einteilen. Zunachst erfolgt eine
konstante Beschleunigung, die in eine konstante Geschwindigkeit iibergeht und in einer konstanten
negativen Beschleunigung (bremsen) endet. Die Berechnung dieser Rampe erfolgt im Interpolator.
Dieser modulinterne Interpolator berechnet unter Beriicksichtigung des bisherigen Rampenverlaufs
alle 250 s eine neue Sollposition fiir den Lageregler.
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4. Inbetriebnahme

Bevor Sie mit der Inbetriebnahme beginnen, miissen Sie sich mit den Sicherheitshinweisen zur Pow-
erCube ™-Produktfamilie vertraut gemacht haben.

4.1 Lieferumfang

Zu jedem PowerCube ™-Modul wird ein Datentréger (CD-ROM) mit der aktuellen Treiber-Bibliothek
m5apiw32.dll zur Ansteuerung des Moduls sowie dieses Betriebshandbuch im pdf-Format mitgelief-
ert. Weiterhin gibt es fiir die von AMTEC vertriebenen CAN-Bus-Karten sowie fiir die RS232-
Schnittstelle die Testprogramme mapitst (Console-Programm) und Plubelemo (fensterbasiertes
Programm), um die Funktionsfahigkeit der Module zu testen (s.u. Das Testprogramm PCubeDemo).
SchlieBlich ist im Lieferumfang auch das Konfigurationstool easyConfig enthalten, das in der Lage ist,
bestimmte Parameter im ROM eines Moduls zu veréndern, indem diese im Konfigurationsfenster neu
gesetzt und dann in das Flash-ROM des PowerCube ™-Moduls "gebrannt" werden. Die oben beschrie-
bene Software samt Dokumentation, aktuelle Updates davon sowie Beispielanimationen von Power-
Cube ™-Modulen kdnnen aus dem Internet von der Adresse www.amtec-robotics.com/download.html
heruntergeladen werden. Readme-Dateien sollten, soweit vorhanden, vor der Installation sorgféltig
gelesen werden.

Weitere spezialisierte Software-Bibliotheken sowie das Programm guickStep (Ablaufsteuerung im
Point-To-Point-Modus) sind optional gegen Aufpreis verfiighar (siehe Zubehar).

Stromversorgung und -anschluBkabel (Spezifikationen siehe Produktvarianten) sind nicht im Stan-
dardlieferumfang eines Moduls enthalten und bei Bedarf separat zu bestellen.

4.2 Kundenseitig bendtigte Infrastruktur

4.2.1 Anforderungen an die Stromversorgung

TBIeichspannung am Ausgang P4V =5 %
Gleichstrom am Ausgang Modul-Anzahl x Modul-Nennstrom x1,2
Welligkeit der Spannung am Ausgang Restwelligkeit < 150 mVSS
Schaltspitzen < 240 mVSS
Strombegrenzung ca. 1,2 x Nennstrom
Eingang - Uberspannungsfest
- mit Einschaltstrombegrenzung
Beispielproduktreihe SIEMENS SITOP Baureihe

4.2.2 Anforderungen an das Steuergerat (PC oder SPS)

Computer + Betriebssystem Pentium-PC + Windows 9x/NT
oder

"SPS mit serieller Kommunikationsschnittstelle Beispiel-Produkte (PROFIBUS-DP):

RS232, RS485, CAN-Bus bzw. Profi-Bus-DP  |BOSCH CL 200 DP + BT5

Siemens SIMATIC S7-300 +0P7

Siemens SIMATIC S7-400 +0P17 (in Vorb-
ereitung_;]

PowerCube ™-Module kdnnen auch als Gesamtpaket mit Stromversorgung und Steuergerat erwor-
ben werden.
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4.3 Aufbau, Montage und Installation

Im allgemeinen erfordern einzeln gelieferte PowerCube ™-Module keine besondere Montage. Bei Kon-
struktionen, die aus Modulkombinationen (Manipulator) bestehen, werden von AMTEC, falls bendtigt,
gesondert Montageanleitungen mitgeliefert.

Vor Inbetriebnahme der PowerCube ™-Module muB sichergestellt werden, daB die korrekte Strom-
versorgung ordnungsgemaB installiert wurde, der richtige AbschluBwiderstand (sowohl an den Mo-
dulen als auch an der Schnittstellenkarte) angebracht sowie das Modul sachgemaB an einer stabilen
Stiitzkonstruktion befestigt wurde. Zur Stromversorgung sind die Datenblatter der entsprechenden
PowerCube ™-Module zu konsultieren (siehe dort). Die AbschluBwiderstande werden geméaB der
Schnittstellenspezifikation von AMTEC mitgeliefert. Bei der Befestigung miissen sowohl das Gewicht
der PowerCube ™-Module und der daran eventuell befestigten Nutzlast als auch die darauf wirkenden
Krafte ausreichend beriicksichtigt werden. Um die Module (iber einen PC ansteuern zu kdnnen, muB
dieser (iber eine entsprechende Schnittstellenkarte verfiigen (siehe Schnittstellen).

Abb. 1 zeigt exemplarisch eine Modulkombination mit der zum Betrieb notwendigen Infrastruktur
(Stromversorgung, Interfacekarte, PC sowie der bendtigten Verkabelung)

Abb. 1
Auf der Abbildung sind folgende Komponenten dargestellt:
* A: Modulkombination
* B:Buchse mit eingestecktem Master-Verbindungskabel (Strom- und Datenleitung)

* (C: Verbindungskabel zwischen Einzelmodulen, gewendelt
e D:Stromversorgung
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e E: Schnittstellenkarte (mit Installationsdiskette und -handbuch sowie AbschluBwiderstand)

* F: Master-Verbindungskabel mit eingesteckem Stromkabel (schwarz) und Datenkabel (grau;
Verbindung zur Schnittstellenkarte)

* G:PC (in dem die Schnittstellenkarte eingebaut sein muB3)
* H:eingesteckter AbschluBwiderstand

AMTEC bietet verschiedene Schnittstellen-Karten fiir unterschiedliche Bussysteme an (siehe Zube-
hor: Steuerungskomponenten). Es ist jedoch zu beachten, dal die Module nur fiir ein bestimmtes
Bussystem geeignet sind und beim Wechsel auf ein anderes Kommunikationsprotokoll von AMTEC neu
konfiguriert werden miissen.

Nachstehend wird die Installation unterschiedlicher, von AMTEC vertriebener CAN-Karten beschrie-
ben:

4.3.1 1SA-Bus PC-CAN Interface iPC-1 320
a) Installation unter Windows NT 4.0
Hardwareinstallation:

*  Schritt 1: Im Bios diberpriifen, ob Interrupts (IR@s) fiir ISA-Erweiterungskarten reserviert wur-
den.

* Schritt 2: Die vom Betriebssystem verwalteten und bereits vergebenen Interrupts ermitteln
(Aufruf des WinNT-Hilfsprogramms "Windows NT Diagnostics" iber den Startbutton/Programs/
Administrative Tools (Common)/Windows NT Diagnostics. Anwahl der Registerkarte Aesources,
Button /74).

 Schritt 3: Die vom Betriebssystem reservierten Speicherbereiche feststellen (Button Memory).

* Schritt 4: Die CAN-Karte auf freien Interrupt bzw. Basisadresse konfigurieren. Vom Hersteller
der CAN-Karte voreingestellten Werte:
- Interrupt: IRA 5 (liber Jumper einstellbar:IRA 3, 4, 5, 7, 9, 10, 11, 12, 14, 15),
- Basisadresse (reservierter Arbeitsspeicher); DO0O - D1FF ({iber DIP-Schalter wahlbar: ein
Bereich von COO0h - FEOQh, in 8 kB-Schritten einstellbar).

* Schritt 5: Den Interrupt der CAN-Karte im BIOS fiir ISA-Steckkarte reservieren.

* Schritt 6: PC stromlos machen, Stecker ziehen und danach noch einmal Netzschalter betétigen
(wichtig fiir ATX-Boards).

 Schritt 7: PC dffnen, CAN-Karte in einem geeigneten ISA-Steckplatz so befestigen, daB eine aus-
reichende Kontaktierung gewahrleistet ist.

* Schritt 8: PC schlieBen, an das Stromnetz anschlieBen und einschalten.

Sollten nach Einschalten und Booten des Systems Fehler auftreten, sind die Schritte 4 bis 7 gege-
benenfalls zu wiederholen. Anderenfalls kann mit der Installation des Kartentreibers begonnen wer-
den.
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Treiberinstallation:

Falls WinNT-Treiber nicht mitgeliefert wurde (nicht auf der Diskette "iPC-I 320 - Test- und Installa-
tionsprogramm"” enthalten!), Programmpacket fiir Windows NT unter der Internet-Adresse
ftp://vci:xadi196ps@www.stzp.de/vci herunterladen. Es enthélt neben dem erforderlichen Treiber

auch niitzliche Utilities wie den CAN-Minimon.

Schritt 9: Auf der Internet-Seite das Verzeichnis Winnt auswahlen und von dort die Datei
veint 112.exe (vollstandiges Setup-Programm) oder die beiden gepackten Archive disk 7.zjp und
disk2.zjp (um Installationsdisketten zu erstellen) in ein temporéres Verzeichnis herunterladen.

Schritt 10: Sicherstellen, daB der Benutzer zum Zeitpunkt der Installation Administratorrechte
hat.

Schritt 11: Treiber installieren durch Ausfiihren der einzelnen £XE-Datei oder der setup -Routine
auf Disk 1 der entpackten Installationsdisketten.

Schritt 12: Den voreingestellte Installationspfad "c:\Programme\IXXAT\Vcint 114" den eigenen
Wiinschen anpassen.

Schritt 13: Den Computer neu starten.

Schritt 14: Zum Test der Funktionsfahigkeit des Treibers das neu installierte Programm
Minmon32 starten.

Schritt 15: Im Dialogfenster Board Type die eingebaute CAN-Karte sowie ihre Einstellungen (Seg-
ment: Basisadresse, IRQ Nr.: Interrupt) auswahlen und den OK-Button driicken. Im Protokollfen-
ster (VCI-Status) sollten alle Tests mit OK quittiert werden, danach schlieBt sich dieses Fenster
selbststandig. Alle Anzeigen in der Status-Box im Fenster CAN-MINIMON 7 sollten auf griin
wechseln.

Schritt 16: Beim Auftreten von Fehlern werden im Hauptmenii der Meniipunkt Config/Boaradtype
ausgewdhlt und alle Einstellungen im Board Type -Fenster liberpriift.

Schritt 17: Liegen dort keine Fehleingaben vor, so sind gegebenenfalls andere Interrupts bzw.
Basisadressen auf ihre Verwendbarkeit zu testen. Zum Auffinden einer freien Basisadresse kann
das Hilfsprogramm "TCFRTEND" verwendet werden

h) Installation unter Win95/98
Hardwareinstallation:

Schritt 1: Im Bios {iberpriifen, ob Interrupts (IRAs) fiir ISA-Erweiterungskarten reserviert wur-
den.

Schritt 2;

Win 95: Systemresourcen (Interrupts, belegte Speicherbereiche) im Device Manager (Kontext-
menii von Computer), Registerkarte Aesources, anzeigen lassen.

Win 98: Systemresourcen iber Settings/Control Panel/System, Registerkarte Device Manager
einsehen.

Dann freien Interrupt wahlen.

Schritt 3: Die ausgewahlte Basisadresse in der system.ini (im Ordner Windows) unter dem
Unterpunkt [386ENHI eintragen (z.B. mit Notepad), beispielsweise:
EMMExclude = D0O00-D1FF

Schritte 4 bis 8: Siehe ,Installation unter Windows NT 4.0"

PowerCube ™-Betriebshandbuch Seite 40



4. Inbetriebnahme E"TltlZl:

Treiberinstallation:

* Schritt 9: Falls nicht beiliegend, kann die Treibersoftware unter der Internet-Adresse
ftp://vci:xadi196ps@www.stzp.de/vci aus dem Ordner Wing5 auf ein beliebiges Verzeichnis des
eigenen Rechners heruntergeladen werden.

* Schritt 10: Treiber installieren durch Ausfiihren der einzelnen £XE-Datei oder der setup -Routine
auf Disk 1 der entpackten Installationsdisketten.

* Schritt 11: Den voreingestellte Installationspfad "c:\Programme\IXXAT\Vcint 11x" den eigenen
Wiinschen anpassen.

* Schritt 12: Den Computer neu starten.

* Schritt 13: Zum Test der Funktionsfahigkeit des Treibers das neu installierte Programm
Minmon32 starten.

* Schritt 14: Im Dialogfenster Board Type die eingebaute CAN-Karte sowie ihre Einstellungen (Seg-
ment: Basisadresse, IRQ Nr.: Interrupt) auswahlen und den OK-Button driicken. Im Protokollfen-
ster (VCI-Status) sollten alle Tests mit OK quittiert werden, danach schlieBt sich dieses Fenster
selbststandig. Alle Anzeigen in der Status-Box im Fenster CAN-MIMIMON 7 sollten auf griin
wechseln.

* Schritt 15: Beim Auftreten von Fehlern werden im Hauptmenii der Menlipunkt Config/Boardtype
ausgewahlt und alle Einstellungen im Board Type -Fenster liberpriift.

* Schritt 16: Liegen dort keine Fehleingaben vor, so sind gegebenenfalls andere Interrupts bzw.
Basisadressen auf ihre Verwendbarkeit zu testen. Zum Auffinden einer freien Basisadresse kann
das Hilfsprogramm "TCFRTEND" verwendet werden

4.3.2 PCI-Bus PC-CAN Interface iPC-1 165 PCI und iPC-1 320 PCI
a) Installation
Die Installation der PCl-Interfaces lauft unter Windows 9x/NT 4.0 prinzipiell gleich ab.

* Schritt 1: PC stromlos machen, Stecker ziehen und danach noch einmal Netzschalter betatigen
(wichtig fiir ATX-Boards).

* Schritt 2; PC dffnen, CAN-Karte in einem geeigneten PCI-Steckplatz so befestigen, dal eine aus-
reichende Kontaktierung gewahrleistet ist.

* Schritt 3; PC schlieBen, an das Stromnetz anschlieBen und einschalten.

Sollten nach Einschalten und Booten des Systems Fehler auftreten, sind die Schritte 1 bis 3 gege-
benenfalls zu wiederholen. Anderenfalls kann mit der Installation des Kartentreibers begonnen wer-
den.

Treiberdeinstallation:

Sollte sich auf lhrem Rechner bereits ein installierter Treiber (z.B. VCI-Version 112) befinden, so
sollte dieser zuerst entfernt werden. Bevor Sie dies tun miissen Sie aber unbedingt die bereits
installieten ,Devices” auf disable schalten, da sonst die Treiber nicht sauber deinstalliert werden!
Aufruf iber den Startbutton/Settings/Control Panel/Devices (Doppelklick). Dort miissen Sie fiir jedes
Xat...-Device den Button HW Profiles klicken und in dem erscheinenden Fenster den Button Diasable
klicken.

AnschlieBend kdnnen Sie (iber Startbutton/Settings/Control Panel/Add-Remove Software (Dop-
pelklick) die bereits installierte Software entfernen.
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Treiberinstallation:

Schritt 4: Falls Win9x/NT-Treiber nicht mitgeliefert wurde, Programmpacket fir Windows 9x
bzw. Windows NT unter der Internet-Adresse ftp://vci:xadi196ps@www.stzp.de/vci herunter-
laden. Es enthalt neben dem erforderlichen Treiber (VCI 114) auch niitzliche Utilities wie den
CAN-Minimon.

Schritt 5: Treiber installieren durch Ausfiihren der einzelnen £X£-Datei oder der setup -Routine
auf Disk 1 der entpackten Installationsdisketten.

Schritt 6: Den voreingestellte Installationspfad "c:\Programme\IXXAT\Vcixx 114" den eigenen
Wiinschen anpassen.

Schritt 7: Den Computer neu starten.

Schritt 8; Zum Test der Funktionsfahigkeit des Treibers das neu installierte Programm Minmon32
starten.

Schritt 9: Im Dialogfenster Board Type die eingebaute CAN-Karte sowie ihre Einstellungen (Board
Nr. : Zahler des eingebauten VCl-Boards; bei nur einem eingebauten Board immer 0) auswahlen
und den OK-Button driicken. Im Protokollfenster (VC/-Status) sollten alle Tests mit OK quittiert
werden, danach schlieBt sich dieses Fenster selbststéndig. Alle Anzeigen in der Status-Box im
Fenster CAN-MINMIMON7 sollten auf griin wechseln.

Schritt 10: Beim Auftreten von Fehlern wird im Hauptmenii der Meniipunkt Config/Boardtype
ausgewdhit und alle Einstellungen im Board Type -Fenster werden iberpriift. Beim Austausch
einer dlteren ISA-Karte muB weiterhin sichergestellt sein, daB sich keine Uberreste des alten
VCI 112-Treibers im Systemverzeichnis befinden (siehe Treiberdeinstallation). Machmal hilft es
wenn Sie in diesem Fall in das Installationsverzeichnis wechseln. Dort gibt es einen Pfad namens
,oysfiles”. In diesem Pfad befinden sich einige *.reg Dateien. Klicken Sie diese doppelt, so werden
die Treiber in der Registry eingetragen (falls dies bei der Installation fehlgeschlagen ist).
AnschlieBend miissen Sie Ihren Rechner neu booten.

ACHTUNG: Der Initstring fiir den Zugriff auf PowerCube ™-Module {iber PCl-Interfaces &ndert sich:
VCl:x,0,1 (VCI: ID der PCI-Karte [iPC-| 165 PCI = 6, iPC-I 320 PCI = 71, Zahler der eingebauten

Boards, 1=> Interrupt wird automatisch ausgewahlt)..
4.3.3 PCMCIA-Karte TinCAN

Sollen PowerCube ™-Module auch an einem Laptop iiber eine CAN-Schnittstellenkarte angesteuert
werden, so bietet sich die Verwendung der PCMCIA-Karte TinCAN von IXXAT an. Die mitgelieferte
Installationsdiskette enthalt Treiber fiir DOS und Windows 95.

a) Installation unter Windows NT 4.0

Hardwareinstallation:

Schritt 1: TinCAN-Karte-Karte in einen freien PCMCIA-Slot stecken.

schritt 2; Uberpriifen, ob die Karte vom PCMCIA-Controller (zu finden unter Settings|Control
Panel\PC Card(PCMCIA]) korrekt erkannt wurde. Hier wird auch die Nummer des Slots, indem
die Karte steckt, angezeigt.

schritt 3: Uberpriifen freier Interrupts und Basisadressen wie bei Installation der iPC-1 320-ISA-
Karte beschrieben.

Treiberinstallation:

Schritt 4: Falls nicht beigelegt, Treiber aus dem Internet von der Adresse
ftp://vci:xadi196ps@www.stzp.de/vci, Ordner Win/T, herunterladen und installieren.
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Schritt 5: Im CAN-Minimon unter Board Type das Board £inCAN und den korrekten PCMCIA-Slot
einstellen.

Schritt 6: Test durchfiihren, wie bei der Installation der iPC-| 320-ISA-Karte beschrieben.

b) Installation unter Windows 95/98
Hardwareinstallation:

Schritt 1: TinCAN-Karte in einen freien PCMCIA-Slot stecken.

Schritt 2: Im Bios {iberpriifen, ob Interrupts (IRAs) fiir ISA-Erweiterungskarten reserviert wur-
den.

Schritt 3;

Win 95: Systemresourcen (Interrupts, belegte Speicherbereiche) im Device Manager (Kontext-
menii von Computer), Registerkarte Aesources, anzeigen lassen.

Win 98: Systemresourcen iber Settings/Control Panel/System, Registerkarte Device Manager
einsehen,

Dann freien Interrupt wahlen.

Schritt 4: Die ausgewahlte Basisadresse in der system.ini (im Ordner Windows) unter dem
Unterpunkt [386ENH]I eintragen (z.B. mit Notepad), beispielsweise:
EMMExclude = DO00-D1FF

Treiberinstallation:

Schritt 5: Den Inhalt der Installationsdisk in ein beliebiges Verzeichnis der Festplatte kopieren
(Speicherbedarf ca. 2MB):

Schritt 6: Die Datei unpack.bat in einer DOS-Box starten (generiert mehrere Unterverzeich-
nisse mit Dateien).

Schritt 7: Im Verzeichnis Oriver|Wing5 (iber das Kontextmenii (rechter Mausklick, Unter-
menlipunkt /nstallieren) der Datei 702 NEW.INF die Installation des Kartentreibers durch-
fiihren.

Schritt 8: Im Verzeichnis 7est in einer DOS-Box die Datei 7est.bat ausfiihren.

Schritt 9: Beim Fehlschlagen dieser Testroutine das Programm PCM VIEW.EXE ausfiihren, das
ausfiihrlichere Informationen iiber den Fehlerstatus der Karte bzw. des Softwaretreibers liefert.

Schritt 10: Zur Behebung eventuell auftretender Fehler unterschiedliche Interrupts und insbeson-
dere mehrere verschiedene Basisadressen testen:

Schritt 11: Wie bei der Installation unter Windows NT beschrieben, kann auch das oben beschrie-
bene VCI-Programmpacket mit CAN-Monitor dazu verwendet werden, einen giiltigen Treiber zu
installieren und die Karte auf ihre Funktionsfahigkeit zu iberpriifen.

Wichtig: Die PowerCube ™-Drivelib mdll unterstiitzt nur die VCI-Software bis zur Version 112,
d.h. daB die {ber die Vci..114.exe-Dateien installierten Treiber mit der aktuellen m5dl/-Bibliothek
Fehlerzusténde hervorrufen. Ab VCI-Treiberversion 114 wird eine spezielle Bibliothek VCI_W32.dll
bendtigt, um die CAN-Befehle korrekt umzusetzen. Diese Datei ist nicht mit der vom VCI-Treiber im
Systemverzeichnis installierten gleichnamigen DIl identisch. Sie wird mit allen AMTEC-Software-
produkten mitgeliefert und muB im gleichen Verzeichnis wie die AMTEC-Anwendung liegen.
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4.4 RS232-Schnittstelle

Um die PowerCube ™-Module iiber eine RS232-Schnittstelle betreiben zu kénnen, ist lediglich eine
freie serielle Schnittstelle am Steuer-PC erforderlich.

Wichtig: Es ist darauf zu achten, daB es zwei Typen von AbschluBwidersténden gibt! Typ | unter-
stiitzt CAN/Profibus/RS232-Interfaces, Typ Il unterstiitzt RS 485/RS232-Schnittstellen.

Zur Ansteuerung der PowerCube ™-Module wird eine Funktionsbibliothek in Form einer 4/ mitgelie-
fert. Diese wird bendtigt, um das Testprogramm mbapitst auszufiihren und gegebenenfalls eigene
Steuerungsprogramme fiir die Module entwickeln zu kdnnen. Die Funktionshbibliothek (m5dll, Stand:
21.05.99) wird installiert, indem die Datei setupex.exe im Verzeichnis mbapiw32 ausgefiihrt wird
und den Anweisungen auf dem Bildschirm gefolgt wird. StandardmaBig wird die @/ in das Verzeichnis
¢:\Programme\Amtec GmbH\MB5DLL (englische Installation: ¢c:\Program Files\Amtec GmbH\MS5DLL)
kopiert. Werden kundenseitig eigene Programme zur Steuerung der PowerCube ™-Module auf Basis
der Funktionsbibliothek realisiert, so ist die Datei m5apiw32.d11 in das Installationsverzeichnis dieser
Software zu kopieren, um deren Funktionsfahigkeit zu garantieren. Bei der Installation der Funktions-
bibliothek wird gleichzeitig auch das Testprogramm maapitst mitinstalliert.

Das Konfigurationstool PowerConfig wird installiert, indem die Datei setup.exe im Verzeichnis
PowerConfig ausgefiihrt wird und den Anweisungen auf dem Bildschirm gefolgt wird.
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4.5 Die CAN-Kartenkennung
4.5.1 IXXAT-Karten

Die Zusammenarbeit der Schnittstelle mit der m5apiw32.dll erfordert die Angabe eines Initstrings,
der unter anderem bei VCI-CAN-Interfaces der Firma IXXAT die Kartenkennung beinhaltet (siehe

"Der Aufbau des Basis-Initialisierungsstrings"). Typische Initstrings sind z.B.
ISA-Interface-Karte: VCl:1,d000,5.
PCl-Interface-Karte: VCI:6,0,1

Darin bedeuten:
e V/Cl: Schnittstelle wird als VCI-CAN-Interface der Firma IXXAT identifiziert
* 1. Kartenkennung

* beiISA-Interface-Karten (Kartenkennung 1 und 2): d00O -- > Basisadresse der CAN-Karte;
bei PCl-Interface-Karten (Kartenkennung 6 und 7); Die Boardnummer. Wird nur eine Interface-
Karte benutzt: immer 0.

* B:Interrupt, den die Karte belegt (nur bei ISA-Boards; bei PCI-Boards grundsétzlich auf1 oder
gar nicht gesetzt)

Im Folgenden werden die Kartenkennungen der VCI-CAN-Interfaces der Firma IXXAT beschrieben:

iPC-1 165
iPC-1320

CANdy 320

tinCAN V2

PCI 01, PCI 02, PCI 03
iPC-1 386

iPC-1 165 PCI

iPC-1 320 PCI

Fiir die passive Karte i-PC0O3 wird unter Linux folgender Initialisierungsstring bendtigt:
+CANALINUX:X,0“ (X = Busnummer).

N Ol WY | O

4.5.2 Uector-Karten

Die zur Zeit unterstiitzte PCI-CAN-Karte der Firma Vector (CAN-AC2-PCI) bendtigt keinen Identifier
und kann mit folgenden Initialisierungsstrings angesprochen werden:

Windows (Win NT/9x): ,VECTOR:0,0"

Linux: ,VECTOR:X,0“ (X = Busnummer)

4.5.3 C331 PCI Karte von Meilhaus

Die PCI-CAN-Karte C331 von Meilhaus benétigt folgende Initialisierungsstrings:
Windows (Win NT/9x): ,ESD4WIN:a,0*
ANX: ,ESD4QNX:X,0“ (X = Busnummer)

4.5.4 PCO5 Karte von OR Comp.
Unter Linux wird folgender Initialisierungsstring bendtigt: ,0RCAN:0,0%.
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4.6 Das Testprogramm PCubeDemo

4.6.1 Installation

Die Installation des Programms erfolgt durch Starten des zugehtrigen Installationsprogramms
Setupex.exe. Nach Angabe des Installationsverzeichnisses erfolgt die Wahl des Setup-Typs:

»  Typical
Die Applikationsdateien werden wie folgt abgelegt:
Die Dateien ,PCubeDemo.exe” und ,m5apiw32.dllI“ werden ins Installationsverzeichnis kopiert. In
das Systemverzeichnis des Betriebssystems werden die Dateien ,MFC42.DLL" und
,MSVCRT.DLL" abgelegt. SchlieBlich wird im Verzeichnis des Betriebssystems die Datei ,PCube-
Demo.ini“ erzeugt.
Unterstiitzung von Programmentwicklern:
Das Verzeichnis ,Source” wird im Installationspfad angelegt und die zum Erstellen des Visual
C++ V.6.0-Projekts notwendigen Dateien in dieses Verzeichnis kopiert.

*  Lompact.
Nur die Applikationsdateien werden wie oben beschrieben angelegt.

*  Lustom:.
Zusétzlich zu den Applikations- und Programmentwicklerdateien wird die Option ,VCI 114-Sup-
port* angeboten. Bei Auswahl des VCI 114-Support wird die Programm-Bibliothek ,VCI_W32.dIl*
in das Installationsverzeichnis kopiert. Diese wird bendtigt, um CAN-Karten der Firma IXXAT, die
mit der neuen Treiberversion 114 angesteuert werden miissen (PCI-Versionen), zusammen mit
der mbapiw32.dll betreiben zu kdnnen.

ACHTUNG: Altere Karten, die mit der Treiberversion 112 betrieben werden, arbeiten nicht mit
dieser Programmbibliothek zusammen!

4.6.2 Der Hauptdialog

Das Programm offnet nach dem Start den Hauptdialog. Im Meniipunkt Device muB der Unterpunkt
Initstring gewahlt werden. Im Dialog ,Board Init-String” wird der passende Initstring eingegeben
(vergleiche "Der Aufbau des Basis-Initialisierungsstrings") und die Eingabe mit einem <Return>
abgeschlossen. Der so ausgewahlte Initstring wird in der Datei ,PCubeDemo.ini“ abgespeichert und
beim ndchsten Programmstart automatisch geladen. Soll der eingegebene Initstring nicht verwendet
werden, so kann der Unterdialog mit einem Mausklick auf das Kreuz rechts oben in der Titelleiste
geschlossen werden, ohne daB der Initstring ibernommen wird. Dann wird der Meniipunkt Jevice/
Rescan gewahlt, worauf das Programm versucht, Module zu finden, die an der im Initstring angege-
bene Schnittstelle angeschlossen sind. Wird die Schnittstelle bereits von einem anderen Programm
verwendet, so versucht die mbapiw32.dll durch automatisches Verwenden des Initstrings ,NET:
LOCALHOST®, iiber das Netzwerk auf die angeschlossenen Module zuzugreifen. In der Listbox werden
alle angeschlossenen PowerCube ™-Module mit ID und Status auflistet.

Der Hauptdialog verfiigt (iber eine Meniileiste mit den Eintrégen Jevice (s.0.) und Exit (Programm
verlassen) sowie einem Halt-Button, der die Bewegung aller angeschlossenen Module unterbricht
(Not-Halt). Fehler- bzw. Statusmeldungen des Programms werden im Hauptdialog iiber eine Sta-
tusleiste zur Anzeige gebracht.

Ein rechter Mausklick auf ein Modul (im Listenelement) 6ffnet ein kontextsensitives Popup-Menii, in
dem folgende Optionen fiir die zuvor selektierten Modulen wahlbar sind:

* Initialisieren (Homing-Procedure wird ausgeldst)
* Reset (Fehlerbits und Halt-Flag werden geldscht)
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* Halt (Bewegung des Moduls wird angehalten, Halt-Flag wird gesetzt)
* Stromwert auf 0 setzen (Modul kann manuell bewegt werden, wenn Halt-Flag nicht gesetzt ist)

4.6.3 Der Moduldialog
Ein Doppelklick auf ein Modul 6ffnet den Moduldialog, der die folgenden Punkte realisiert:

«  Auswahlbox zur Auswahl der Bewegungsart (Ramp, Velocity, Current). Eine Anderung in dieser
Auswahlbox aktualisiert die Anzeige.

» Einen RESET-/INIT-Button. (Zuriicksetzen oder Referenzfahrt eines Moduls)

* Slider zum Einstellen der Bewegung. Die anzuzeigenden Bereichsgrenzen sind die Modulparame-
ter maxpos/minpos, maxvel/minvel, maxcur/mincur.

* Parallel zum Slider gibt es ein Eingabefeld, um die Daten {iber Tastatur eingeben zu kénnen.
* Slider und Eingabefeld sind synchronisiert.
 Einen GO-/HALT-Button.

» Zwei Eingabefelder fiir Beschleunigung und Geschwindigkeit. Parallel dazu jeweils einen Schie-
beregler. Schieberegler und Eingabefeld sind synchronisiert.

ID: D05 Typ: Rotary Dnve 5.N.: 00944

160,00 i 160,00 *

e I —actual module pararneter
act pog: .00

‘GO | act el 000
act cur; 00 A
RALT act deltapos: 0,000 s |

Der Moduldialog prasentiert sich zundchst in einer einfachen Form. Die Titelleiste enthélt die ID, den
Typ und die Seriennummer des ausgewahlten Moduls. Die Initialisierung des Moduldialogs ermdglicht
anfanglich nur eine Bewegung des Moduls im Rampenmodus, sobald die Referenzfahrt erfolgreich
abgeschlossen wurde. Diese Bewegung kann entweder durch Ziehen des Sliders oder durch Eingabe
einer Zielposition in das Editfeld und anschlieBendem Driicken des Go-Buttons ausgeldst werden.
Geschwindigkeit und Beschleunigung sind hier bei Linearmodulen auf die halben vom Betriebssystem
des Moduls vorgegebenen Maximalwerte beschrénkt, bei Rotary-Modulen jeweils auf 1/50 des Ma-
ximalwerts. Wird der obere Slider im Positionsmodus bis zur gewiinschten Endposition gezogen und
losgelassen, springt er an die aktuelle Position des Moduls zuriick und ermdglicht eine visuelle Kon-
trolle des Bewegungsfortschritts, indem er standig der aktuellen Modulposition folgt. Der Wert im
Editfeld Pos zeigt dabei die Position an, an der der Slider losgelassen wurde und die die Endposition
der Bewegung représentiert. Im Frame actual module parameter werden die aktuelle Position,
Geschwindigkeit und Stromaufnahme sowie der aktuelle Schleppfehler (Abweichung Ist-Position von
Soll-Position) des angewahiten Moduls dargestellt. Der Halt-Button beendet die Modulbewegung
sofort. AnschlieBend sind Slider und Go-Button desaktiviert, bis ein Reset ausgeldst wurde. Dazu off-
net man mit dem ">>>>"-Button einen weiteren Teil des Dialogs:
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ID: 005 Typ: Rotary Drive 5. N 00944

180.00°* i} 160.00°

P !EI_ P actual module pararmeter—

| act poz; 000

GO I ! act vel: 000 s
! act cur; 0.00a
HalT | act deltapos: 0000 ° _ s J

’~ M ove Category

¢ Position ¢ Welocity  Curent

doci [B1 0w b 405007572
veb [27 0% J— 135.00 /s

INIT ! RESET |

Durch Betétigen des Reset-Buttons werden evtl. aufgetretene Fehlerbits sowie das Halt-Bit, das
nach Betéatigen des Halt-Buttons gesetzt wird, wieder zuriickgesetzt. Gleichzeitig werden die unte-
ren beiden Slider fiir die Geschwindigkeits- bzw. Beschleunigungskontrolle im Positionsmodus wieder
auf ihre Ausgangswerte (s.0.) zuriickgesetzt. Das Driicken des Init-Buttons bewirkt, daB das Modul
eine Referenzfahrt durchfiihrt. In diesem Teil des Dialogs kénnen nun auch Geschwindigkeit und
Beschleunigung der Rampenbewegung individuell durch Ziehen des entsprechenden Sliders oder Ein-
gabe eines Zielwerts in das Editfeld variiert werden. Die Bewegungsmodi des Moduls kénnen durch
Betatigen der entsprechenden Radiobuttons im Frame Move Category ausgewahlt werden. Im
Geschwindigkeits (Velocity)- sowie im Strom (Current)-Modus andert sich die Beschriftung und
Funktionalitdt des oberen Sliders und des zugehdrigen Editfeldes. Beim Ziehen des Sliders fahrt das
Modul nun mit konstanter Geschwindigkeit bzw. Stromaufnahme, bis die Endlagen erreicht sind.
Durch Loslassen des Sliders kann die Fahrt sofort unterbrochen werden; die Geschwindigkeit bzw. die
Stromaufnahme werden in diesem Fall sofort auf Null zuriickgesetzt. Werden in das Editfeld, das nun
die Bezeichnung Ve/ bzw. Cur tragt, Eingaben fiir Geschwindigkeit bzw. Stromaufnahme gemacht und
dann der Go-Button gedriickt, so fahrt das Modul solange, bis die Endlagen erreicht sind, der Halt-
Button gedriickt wurde oder es zu einem Schleppfehler kommt. Ein Schleppfehler tritt z.B. dann auf,
wenn sich ein Hindernis im Weg des Moduls befindet oder so hohe Geschwindigkeiten bzw. Stromauf-
nahmen vorgegeben wurden, daB die voreingestellte Beschleunigung nicht ausreicht und die Differenz
zwischen Ist- und Soll- Position zu groB wird. Beschleunigung und Geschwindigkeit kdnnen {iber die
unteren beiden Slider bzw. deren zugehdrigen Editfeldern nur im Positionsmodus (Fampmode) beein-
fluBt werden. Daher sind sie im Geschwindigkeits- bzw. Strommodus nicht zugénglich. Ein weiterer
">>>>"-Button dffnet den Dialog vollstandig:
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ID: 005 Typ: Rotary Drive 5. N_: 00944
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Hier werden nun die im Statuswort CubeState enthaltenen Statushits sichtbar gemacht. Eine
gecheckte (mit Hackchen versehene) Checkbox bedeutet, da das Statusbit gesetzt ist, eine aus-
gegraute (disabled) Checkbox zeigt ein nicht gesetztes Statusbit an. Die Bedeutung der Statushits
wird mittels Tooltips (kleines Informationsfenster, das sich dffnen, wenn man langer als eine halbe
Sekunde mit dem Mauszeiger (iber einer Statusbox verweilt) erklart. Die in PCubeDemo verwende-
ten Statushit-Bezeichner korrespondieren mit folgenden Statusflags im Statuswort CubeState
(siehe ab S. 103):

TOK  <=> STATE HOME OK BRA  <=> STATE BRAKEACTIVE
LIM <=>  STATE CURLIMIT HLT <=> STATE HALTED

MOV <=> STATE_MOTION ERR <=> STATE ERROR

SWR <=> STATE SWR SW1  <=> STATE SW1

SW2  <=> STATE SW2 ACC <=> STATE_RAMP ACC
DEC <=> STATE RAMP DEC PRG <=> STATE INPROGRESS
S1D <=> STATE RAMP_STEADY END <=> STATE_RAMP_END
FUL <=> STATE_FULLBUFFER TOW  <=> STATE_TOW_ERROR
COM  <=> STATE COMM_ERROR CPU <=> STATE_CPU_OVERLOAD
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POW  <=> STATE POWERFAULT HRD <=> STATE_BEYOND_HARD
SOF <=> STATE BEYOND SOFT VLT <=> STATE POW VOLT ERR
FET <=> STATE_POW_FET_TEMP WDG <=> STATE_POW_WDG_TEMP
SHT <=> STATE_POW_SHORTCUR HAL <=> STATE_POW_HALLERR
INT <=>__STATE POW INTEGRALERR

4.7 Normalbetrieb

Vor Inbetriebnahme der Module, insbesondere von Modulkombinationen (Manipulator), ist ihr
Ak tionsradius zu ermitteln und zu kennzeichnen. Es ist dafiir zu sorgen, daB sich wéhrend des
Betriebs der PowerCube ™-Module niemand im gekennzeichneten Gefahrenbereich aufhalt.

Die PowerCube ™-Module miissen in regelméBigen Abstanden gewartet und bestimmte Modulteile
auf betriebsbedingte Verdnderungen untersucht werden (siehe dazu im Kapitel Wartungshinweise).

Weitere Hinweise finden sich im Kapitel Kommunikationsschnittstelle: Betriebsweise im Normalfall.

4.8 Besondere Betriehssituationen

Bei Modulen ohne Bremse ist darauf zu achten, da3 nach Abschalten des Antriebs die Lage der Mod-
ule durch eventuell daran befestigte Lasten veréndert werden kann.

4.9 Betriebsstdrungen und deren Beseitigung

Das Betriebssystem der PowerCube ™-Module verfiigt (iber eine interne Verwaltung des Antriebs-
status. Dieser Status kann mit dem Statuswort CubeState abgefragt werden. Die Bedeutung der
einzelnen Bits im Statuswort kann im Kapitel Kommunikationsschnittstelle, Rubrik "Betriebsweise im
Normalfall" nachgeschlagen werden, wo auch mdgliche Strategien zur Fehlerbehebung vorgeschlagen
werden. Es ist ratsam, dieses Statuswort fiir die einzelnen Module regelméaBig zu abzufragen (polling),
um auf eventuell auftretende Fehlerzustande reagieren zu kdnnen.

Beim Auftreten von Fehlerzustanden, die nicht iiber das Statuswort diagnostiziert werden kénnen,
empfiehlt es sich, das Modul abzuschalten (stromlos zu machen) und zundchst nach erkennbaren phy-
sischen Fehlerquellen (Hindernis im Fahrtweg, Stromfiihrung beschadigt u.d.) zu suchen. Sollte dies
nicht zur Beseitigung des Fehlerzustands fiihren, dann ist es ratsam, sich zur Fehlerbehebung an
AMTEC oder einen seiner Servicepartner zu wenden.

Weitere Hinweise siehe im Kapitel Kommunikationsschnittstelle unter der Rubrik
"Betriebsweise bei Stdrungen®.

4.10 AuBerhetriehnahme

Bei der AuBerbetriebnahme sind die Hinweise fiir besondere Betriebssituationen zu beriicksichtigen.
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5. Betriebshinweise

Die Beachtung der nachfolgenden Hinweise ist fiir die Lebensdauer der Produkte entscheidend.

5.1 Hinweise zur Pflege der PowerCube™-Produkte

Die PowerCube ™-Produktfamilie ist fiir den industriellen Einsatz entwickelt worden und aus diesem
Grund sehr robust.

Reinigen Sie den PowerCube ™ in regelméBigen Abst&nden mit einem trockenen Tuch. Entfernen Sie
grobe Verschmutzungen, die sich moglicherweise in Hohirdumen und an Kanten bilden. Achten Sie
darauf, daB offenliegende Zahnriemen nicht mit Schmutz zugesetzt werden, weil dies die Funktion und
Positioniergenauigkeit des PowerCube ™ beeintréachtigen kann.

5.2 Oberfliache der PowerCube™-Antriebsmodule

Die Geh&use der PowerCube ™-Antriebsmodule werden aus Aluminium gefertigt. Sie haben eine hohe
Oberflachenqualitat, die durch eine Oxidschicht veredelt wird. Die Oberflachengiite der Power-
Cube ™-Antriebe ist fiir ihre Verwendung in Manipulatoren und Robotersystemen von hoher Bedeu-
tung, weil die geometrische Ausrichtung von der Oberflachengiite abhéngig ist.

Die Veredelung durch die PowerCube ™-blaue Oxidschicht ist somit ein wesentliches Funktionsmerk-
mal der PowerCube ™-Produkte. Aus Fertigungsgriinden kann es in der Farbgebung zu geringfiigigen
Abstufungen kommen, die die Qualitdt des Produkts aber nicht beeintréchtigen.

Beachten Sie bei der Arbeit mit den PowerCube ™-Antrieben, daB die Oberflache kratzempfindlich ist.
Oxidschichten mit Kratzstellen kénnen technologisch bedingt nicht nachbehandelt werden. Im Rah-
men der Fertigung werden alle PowerCube ™-Module mit einer Spezialfolie weitestgehend vor
Kratzwirkung geschiitzt. Geringfiigige Kratzstellen kdnnen nicht vollstandig vermieden werden und
sind von der Amtec-Qualitdtssicherung fiir die Auslieferung zugelassen.

5.3 Wartungshinweise

Alle Wartungsarbeiten diirfen nur bei abgeschalteten PowerCube ™-Modulen und von fachkundigem
Personal durchgefiihrt werden, um Schaden an den Modulen zu vermeiden.

5.3.1 Sicherungswechsel

Derzeit sollten die Module bei einem notwendigen Sicherungswechsel zu Amtec eingeschickt werden,
da die Prozedur das Offnen des PowerCube ™-Moduls erfordert. Bei neuen Modul-Baureihen wird der
Wechsel {iber eine abnehmbare Stromzufiihrung realisiert werden kénnen. Dazu wird das Handbuch

aktualisiert, welches den Sicherungswechsel ausfiihrlich beschreiben wird.
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5.3.2 Einstellung der Endlagen- und Referenzschalter

Endlagen- und Referenzschalter kdnnen von Kundenseite nur bei Linearmodulen mit Zahnriemen-
antrieb sowie mit Kugelgewindetrieb neu justiert bzw. eingestellt werden.

5.3.2.1 Linearmodule mit Zahnriemenantrieh

Der Endschalternocken dient der Markierung der elektrischen Endlagenbegrenzung und des Referen-
zpunktes der Lineareinheit auf dem Zahnriemen. Dieser Stahlstift muB einen Abstand von ca. 0,4 bis
0,8 mm vom End- bzw. Referenzschalter haben (Abb. 2). Die Module werden von Amtec mit der
entsprechenden Einstellung ausgeliefert, wahrend des Betriebs kénnen allerdings Anderungen des
Abstands auftreten, die eine Nachjustierung der Endschalter erforderlich machen.

Endschalternocken
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Die Endlagen- und Referenzschalter befinden sich am Steuer/Antriebs-Modul C des in Abb. 3 exem-
plarisch dargestellten Linear-Moduls:

Abb. 3
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Der Abstand des Endlagenschalters vom Endschalternocken kann durch Lésen der beiden Schrauben
in den Positionen A un B in Abb. 4 und Driicken mit einem diinnen Stift oder Draht an Position C bzw.
einem Gegendruck von der anderen Seite nachjustiert werden (Abb 4):

Abb. 4

Alle PowerCube ™-Module werden von Amtec mit eingestellten und gepriiften Endlagen- und Refe-
renz-Schaltern ausgeliefert. Das Verdndern der Lagen insbesondere der Endschalternocken sollte
nur von Amtec vorgenommen werden und geschieht sonst auf eigene Gefahr.
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5.3.2.2 Linearmodule mit Kugelgewindetrieh
Abb. 5 zeigt ein Linearmodul mit Kugelgewindetrieb in der Gesamtansicht:

Endlagenschalter

Abb. 5

Der weiB umrandete Ausschnitt zeigt die Lage der Endschalter am Modul sowie der Achse, auf der sie
bewegt werden kdnnen.
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Die Endlagenschalter kdnnen mit einem Imbus-Schliissel geldst werden (Abb. 6):

Abb. 6

Dann kann die Lage der Endschalter den Betriebserfordernissen angepasst werden. Es empfiehlt sich
unbedingt, die urspriingliche Position der Endschalter zu markieren, um gegebenenfalls die Ausgangs-
lage wiederherstellen zu kdnnen.
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5.3.3 Einstellung der Zahnriemenspannung

Modulteil A in Abb. 3 bezeichnet die Umlenkeinheit, in dem sich der Exzenter zum Spannen des Zahn-
riemens befindet. Zuerst miissen die 3 Schrauben geldst werden, die den Exzenter fixieren:

Abb. 7
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Dann wird mittels einer Spezialzange oder eines anderen geeigneten Werkzeugs der Exzenter soweit
gedreht (gegen oder auch im Uhrzeigersinn), bis die gewiinschte Zahnriemenspannung eingestellt
wurde:

Abb. 8
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5.3.4 Einstellung der Laufrollen

Es gibt die PowerCube ™-Linearmodule in verschiedene Ausfiihrungen mit unterschiedlichen Lagerein-
heiten: PLB 70, PLB 90 und PLB 110(70mm, 90 mm und 110 mm Kantenlange des Modulgeh&uses).
Die Linearmodule PLB 70 und PLB 90 haben pro Lagereinheit je eine Reihe fester Laufrollen (nicht
verstellbar) und eine Reihe Laufrollen mit exzentrischen Bolzen, die einen Verstellbereich von +1,5
mm ermdglichen. Diese Verstellmdglichkeit erleichtert es, eine spielfreie Flihrungseinheit zu reali-
sieren und wird fiir die verschiedenen Modultypen im Folgenden beschrieben:

9.3.4.1PLB 70

Am Linear Belt 70-Modul sind zunachst die Verbindungsplatten der Rollenfiihrungen des oberen und
unteren Teilschlittens zu [6sen, wie in Abb. 9 dargestellt:

Abb. 9
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Nun kénnen die Rollenfiihrungen auseinandergeschoben werden, wodurch die Rollenlager frei
zuganglich werden (Abb. 10):

Abb. 10

Die oberen Lagereinheiten mit einem Loch in der Mitte und vier konzentrisch angeordneten Léchern
auBen konnen verstellt werden, indem mit einem Spezialwerkzeug (Zange mit Zapfen) durch Drehung
auBen die Arretierung geldst wird, wahrend mit einem Imbus-Schliissel in der Mitte der exzentrisch
angeordnete Bolzen gedreht wird und so die Lage der Rolle zur Fiihrungsschiene veréndert werden
kann (Abb. 11).
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Die Gegen-Lagereinheiten sind zentrisch und kénnen daher nicht verstellt werden.
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5.3.4.2 PLB 90
Abb. 12 zeigt einen fertig montierten Schlitten eines PLB 90-PowerCube ™-Linearmoduls.

|
_Eal

Abb. 12

Wenn die mit einem Pfeil markierte Seitenverkleidung entfernt wird, erhélt man Zugang zu den dahin-
ter befindlichen Rollen. Auch hier existieren wie beim PLB 70-Modul zwei verschiedene Lagereinhei-
ten.
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Zwei der Laufrollen sind zentrisch gelagert (z) und kdnnen nicht verstellt werden, die auf der
gegeniiberliegenden Seite befindlichen Rollen dagegen lagern auf exzentrischen Bolzen (e). Abb. 13
zeigt eine Aufsicht auf die Unterseite eines demontierten Schlittens mit den entsprechend gekenn-
zeichneten Rollen (e = exzentrisch; z = zentrisch).

Abb. 13
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Die exzentrische Rollenlagerung wird in Abb. 14 detaillierter dargestellt. Um die Lage der Rollen ver-
stellen zu kénnen, muB die Sechskantmutter geldst werden; mit einem Vierkant- oder Maulschliissel
kann dann die Stellung des Exzenterbolzens variiert werden. Dazu kann der Schlitten auf der
Fiihrungsschiene verbleiben.

Abb. 14
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5.3.5 Grundlagen der Schmierung

Damit die Funktion der Linearfiihrungssysteme nicht beeintréchtigt wird und {iber einen léngeren Zei-
traum erhalten bleibt, ist eine Schmierung entsprechend der Umgebungsbedingungen und der spezi-
fischen Anforderungen unbedingt durchzufiihren. Im allgemeinen wird eine Nachschmierfrist
spatestens nach 100 km Laufleistung bzw. alle 3 Monate zugrundegelegt. Spezielle Einsatzbedingun-
gen kénnen diese Frist verkiirzen. Es wird angeraten, bei Modulen mit Linearfiihrungssystemen, die
besonderen Belastungen unterliegen, die Fiihrungselemente in kiirzeren Absténden auf ausreichende
Schmierung zu priifen. Die Abschmierintervalle sind dann gegebenenfalls individuell den besonderen
Anforderungen anzupassen. Zu beriicksichtigende Faktoren sind u.a.

* Extreme Betriebstemperaturen

* Kondens- oder Spritzwassereinwirkung

* hohe Schwingungsbeanspruchung

* Einsatz im Vakuum oder Reinrdumen

* Beaufschlagung mit speziellen Medien (z.B. D&mpfe, Sauren oder Kohlenwasserstoffe)
* hochdynamischer Betrieb

* permanente kleine Hubbewegungen
(Hubweg < 2 Wagen-/Mutterlangen).

Fiir den Einsatz unter normalen Betriebshedingungen des Linearfiihrungssystems werden Schmier-
stoffe mit folgenden Mindestanforderungen empfohlen:

= Schmierstoff | DIN-Kennzeichen DIN-Nummer Eemerkung
Schmierfett KP2-K 91502/51825 Lithium-Seifenfett
Schmieril CLP32 - 100 91517 Teil 3 ISO VG 32 - 100

Die Schmierstoffmenge ist abhéngig von der Hublange. Bei besonders langen Hiiben sind kiirzere
Schmierintervalle oder eine groBere Schmierstoffmenge erforderlich, damit der Olfilm iber die ganze
Lange der Laufbahnen nicht abreiBt.

Sind die Linearfiihrungssysteme Kiihimitteln ausgesetzt, sollte ein Schmierstoff mit einer dynami-
schen Viskositat von ca. 68 cst oder ein besonders emulsionsbestandiger Schmierstoff eingesetzt
werden.AuBerdem ist in kiirzeren Intervallen und gréBeren Mengen nachzuschmieren. Eine
Olschmierung ist fiir Linearfiihrungssysteme, die mit hohen Belastungen und Geschwindigkeiten ver-
fahren werden, zu empfehlen.

Ein besonders emulsionsbestandiges Gleitol (dynamische Viskositét: ca. 68 cst) ist z.B. Mobil Vectra
0il No. 2S.
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5.3.5.1 Schmierung der Olabstreifer in Linearmodulen mit Zahnriemenantrieb
5.3.5.1.1PLB 70

Abb. 15 zeigt die Seitenansicht eines Schlittens. Es gibt insgesamt 8 Abstreifsysteme mit jeweils
einer Schmierstelle, die in oben genannten Absténden mit Schmiermittel versorgt werden miissen.
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9.3.9.1.2 PLB 90

Das Schmiermittel wird an der Stelle, die in Abb. 16 mit einem Kreis markiert ist, angewendet. Hier
sind pro Schlitten vier Abstreifer mit jeweils einer Schmierstelle zu beriicksichtigen.
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5.3.5.2 Schmierung der Kugelumlaufspindel
Abb. 17 zeigt ein Linearmodul mit Kugelgewindetrieb in der Gesamtansicht:

Abb. 17
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Der weiB umrandete Ausschnitt in Abb. 17 enthlt die Schmierstelle und wird in Abb. 18 vergrdBert
dargestellt:

/ Schmiernippel

Abb. 18

Mit der Fettpresse Typ MG70 (Vertrieb: THK; Kontakt: THK GmbH, Headquarters Diisseldorf,
Hubert-Wollenberg-Str. 15, D-40878 Ratingen, Tel.: ++49 +21 02 74 25-0, Fax: ++49 +21 02
74 25-2 99, E-mail: info@thk.de, Internet: www.thk.de) und den mitgelieferten Abschmieradaptern
kénnen alle BaugrdBen der Linearfiihrungssysteme in PowerCube ™-Linearmodulen mit Kugelumlauf-
spindeln (Linear Spindel 70/ 90/ 110) abgeschmiert werden.
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5.3.5.3 Schmierung der Linearfiihrungen (am Greifer)
Abb. 19 zeigt ein 2-Finger-Parallelgreifermodul (Gripper 70/ 90) in der Gesamtansicht:

Abb. 19
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Der weiB umrandete Ausschnitt in Abb. 19 enthélt die Schmierstelle eines Greifers (der zweite Grei-
fer wird an entsprechender Stelle unten abgeschmiert) und wird in Abb. 20 vergréBert dargestellt:

Abb. 20

An der in Abb. 20 bezeichneten "Schmierstelle" sitzt normalerweise ein Schmiernippel dhnlich der in
Abb. 18 gezeigten Schmierstelle des Linearmoduls mit Kugelgewindetrieb. Zum Abschmieren kann
wieder die oben erwahnte Fettpresse Typ MG70 mit entsprechendem Adapter verwendet werden.
Sind die Schmiernippel wie auf diesem Bild abgeschraubt worden, so geniigt es auch, etwas Ol auf die
Laufschienen unterhalb der Greiferbacken zu geben.
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6. Konfiguration der PowerCube ™-Module

Das Programm PowerCube ™-PowerConfig ersetzt das bisher bekannte Konfigurationsprogramm
PowerCube ™-easy Lonfigund dient der Konfiguration aller PowerCube ™-Module inclusive derer mit
den neuen Betriebssystemversionen ab 3.5.00.

6.1 Die Konfigurationssoftware "PowerConfig"

Das Produkt PowerConfig ist ein spezielles Software-Werkzeug fiir die PowerCube ™-Produktfamilie
und sollte nur von Anwendern benutzt werden, die (iber gute Kenntnisse der internen Parameter der
PowerCube ™-Module verfiigen. PowerConfig unterstiitzt den Anwender beim Neuparametrieren
von Modulen mit einer Reihe von Sicherheitshinweisen und Abfragen. Trotzdem wird dringend gera-
ten, vor Anwendung von PowerConfig zum Brennen neuer Modulparameter Riicksprache mit AMTEC
halten, um Schaden am Modul zu vermeiden, die durch das Brennen falscher Parameter in das Modul
entstehen kdnnen. Bitte achten Sie darauf, daB die Konfiguration inmer nur mit einem Modul am Bus
durchgefiihrt wird! Dabei ist zu beriicksichtigen, daB sich PowerCube ™ Handgelenksmodule (PW)
sowie Lift'n Turn-Module (PLT) wie zwei Module verhalten, da sie zwei konfigurierbare Bewegungs-
achsen besitzen. Weiterhin muB sowohl auf der Interface-Karte wie auf dem zu brennenden Modul
ein AbschluBwiderstand angebracht sein!

Bitte beachten Sie unbedingt den Abschnitt iiber Fehlerbehandlung am Ende des Kapitels vor der
Installation.

6.2 Installation

 Stellen Sie sicher, daB vor der Installation von PowerConfig die Testsoftware fiir lhre Module
korrekt lauft.

* Die Distribution von PowerConfig wird mit dem neuen Windows-Installer von Microsoft ausge-
liefert. Sollte das Windows-Installationsprogramm noch nicht auf Ihrem Rechner installiert sein,
kann es mit dem Aufruf von setup.exe installiert werden und verbleibt als Teil des Betriebssys-
tems. Unter Umsténden muB der Rechner danach neu gestartet werden.

* Die eigentliche Installation von PowerConfig wird durch Doppelklicken auf die Installationsdatei
PowerConfig.msi ausgeldst.

e Klicken Sie 'Next' im daraufhin erscheinenden Welcome-Fenster

* ImanschlieBenden Dialog kdnnen Sie den vorgeschlagenen Installationspfad lhren Wiinschen
anpassen oder ohne Anderung iibernehmen. Klicken Sie danach auf den Button 'Next'.

* Danach wird {iberpriift, ob sich das Windows-Installationsprogramm bereits auf Inrem Rechner
befindet. Mit Betéatigen des 'Next'-Buttons werden lhre Einstellungen wirksam und die Installa-
tion beginnt.

* Bitte beachten Sie die Informationen in der angezeigten Readme-Datei. Sollten Sie einen VCI-
Treiber der Firma IXXAT > Version 1.12 benutzen, so kopieren Sie bitte die VCI_WS32.dll aus
dem VCI114-Verzeichnis in das Installationsverzeichnis von PowerConfig, um einen einwandfreien
Betrieb des Programms zu gewahrleisten.

* Die Installation ist nun abgeschlossen. Klicken Sie den 'Finish'-Button.

* Im Startverzeichnis von Windows wird ein Eintrag ,,PowerConfig“ vorgenommen. Um das Pro-
gramm starten zu kénnen, klicken Sie bitte diesen Eintrag. Sie kdnnen auch einen Shortcut auf
dem Desktop erstellen (einfach das Programmicon mit Drag and Drop aus dem Fenster des
gedffneten Programmver-zeichnisses auf den Desktop ziehen und loslassen).
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6.3 Das Hauptfenster
Das folgende Bild zeigt das Hauptfenster von PowerConfig

, PowerConfig E

File Hardware Setup Help

‘Module Addr erial N 10155
todule Address 2, Senal Nr. 1260
todule Address 3, Senal MNr. 1261
Module Address 4, Serial Mr. 1262

Scan I Blurm I G dl M ersion: !MEvci:$Hevi$ion: 153 % Rescan forMnduIesl

Das Hauptfenster von PowerConfig ist in drei Bereiche unterteilt.

1. Die Meniileiste der Anwendung. Der Inhalt der Meniileiste wird im ndchsten Abschnitt beschrie-
ben.

2. Die PowerCube ™-Modulliste. In dieser Liste finden Sie alle angeschlossenen Module. Hier finden
Sie die Seriennummer und die CAN-Bus-Adresse der Module. Alle Anderungen werden fiir das
Modul durchgefiihrt, welches in der Liste selektiert ist (gilt nur fiir PW- und PLT-PowerCube ™-
Module). Durch Doppelklicken auf einen Listeneintrag wird der Dialog zum Andern der Para-
meter fiir das betreffende Modul gedffnet.

3. Die Buttons. Der Scan Button wird verwendet, um die angeschlossenen Module zu finden und in
der Modulliste anzuzeigen. Durch erneutes Betatigen des Scan Buttons kann, unter Beriicksich-
tigung eines eventuell zwischenzeitlich gednderten Initstrings, erneut nach Modulen gesucht
werden. Der Rescan Button kann verwendet werden, um die Liste zu aktualisieren, falls Sie zur
Laufzeit des Programms neue Module angeschlossen haben. Alle Anderungen die Sie bisher
getdtigt haben gehen verloren, falls Sie zuvor |hre Anderung noch nicht gebrannt haben. Ein zwi-
schenzeitlich gednderter Initstring wird nicht beriicksichtigt. Mittels des Burn Buttons gelangt
man in den Brenn-Dialog, in dem die gednderten Parameter dauerhaft in das Modul gebrannt
werden kdnnen. In der Mitte zwischen den Buttons klért eine Anzeige (iber die Version der vom
Programm genutzten mbdll auf (nur, falls Scanvorgang erfolgreich war). Wahrend des Scanvor-
gangs wird an dieser Stelle eine Fortschrittsanzeige eingeblendet, die den ungefahren Fortgang
des Scanprozesses wiedergibt.

Bitte beachten Sie, da beim Starten des Programms noch nicht auf die Hardware zugegriffen wird.
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6.3.1 Die Meniileiste
6.3.1.1 Der Meniipunkt Datei
Die erste Spalte in der Meniileiste ist das Dateimend.

Hardware  Setup

Open Configfile...
Save Configfile...

Export Binfile

Frint Configfile...
Store Configfile. ..

Ezxit

Mit dem Dateimenii haben Sie die Maglichkeit, Modulkonfigurationen auf einem Speichermedium zu
sichern oder von dort zu laden.

Open Configfile

Um eine Konfigurationsdatei zu 6ffnen, muB das passende Betriebssystem ausgewahlt worden sein.
Dies geschieht entweder automatisch beim erfolgreichen Scannen nach Modulen oder kann manuell
durch entsprechende Auswahl im Menii Hardware (siehe dort) selektiert werden. Bei manueller Aus-
wahl muB der Benutzer das fiir die Konfigurationsdatei (*.cnf) passende Betriebssystem kennen. Zwi-
schen Konfigurationsdateien fiir alte Betriebssysteme (250x und 251x) und neueren
Betriebssystemen (ab 350x) kann aufgrund der unterschiedlichen Dateilange (ersichtlich z.B. im Win-
dows Explorer) leicht unterschieden werden. Klicken Sie nun einfach auf den Meniieintrag "Open Con-
figfile" und wéhlen eine Datei in der darauffolgenden Auswahlbox aus. Die geladenen Parameter
iberschreiben die aktuellen Parameter des dabei selektierten Moduls (nicht dauerhaft).

Beispiel:

Sie haben ein Modul am CAN-Bus angeschlossen und erfolgreich per Sacn erkannt. Wahlen Sie
anschlieBend im Dateimenii den Punkt "Open Configfile" und laden eine Konfigurationsdatei in den
Speicher des Computers. Die Parameter des Moduls sind nun iiberschrieben (nur im PC). Sie kdnnen
lhre alte Konfiguration wiederherstellen, indem Sie den Button "Scan" bzw. "Rescan for Modules"
driicken.

Save Configfile

Dieser Meniipunkt wird anwahlbar, wenn erfolgreich nach Modulen gescannt wurde oder eine Konfi-
gurationsdatei mit dem Meniipunkt "Open Configfile" ausgewahlt wurde. Wenn Sie die Konfiguration
eines ausgewahlten Moduls oder eine geladene Konfigurationsdatei speichern méchten (mit der
Extension .cnf), wahlen Sie diesen Meniipunkt. Sie kdnnen eine gespeicherte Konfigurationsdatei spa-
ter auch einem anderen Modul (oder demselben Modul) zuweisen. Beachten Sie, daB die Seriennum-
mer dabei nicht gedndert werden kann. Markieren Sie einfach ein Modul und klicken dann auf "Open
Configfile".

Export Binfile

Dieser Meniipunkt wird anwahlbar, wenn erfolgreich nach Modulen gescannt wurde. Bei dieser
Option haben Sie die Mdglichkeit, alle Parameter und das Betriebssystem zu sichern. Diese Datei
kann spater verwendet werden, um Module nicht nur mit Parametern, sondern auch mit dem
Betriebssystem zu brennen.
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Print Configfile

Fiir lhre Dokumentation kénnen Sie sich die Parameter eines jeden angeschlossenen Moduls ausdruk-
ken lassen.

Store Configfile

Neu ist die Maglichkeit, die Parameter einer Konfigurationsdatei als ASCIl-Datei mit der Endung .out
zu speichern.

Exit

Wenn Sie diesen Meniipunkt klicken, beenden Sie das PowerConfig Programm ohne weitere Meldun-
gen.

6.3.1.2 Der Men punkt Hardware

CEOEIEE Setup Help
+ Scan for Modules ...
(= Burmiselected modile...

Edit Parameter. .
Yerzion 250
Werzion 251%

v Wergion 3506

Uze wizard

Scan for Modules

Der Meniipunkt wird verwendet, um die angeschlossenen Module zu finden und in der Modulliste
anzuzeigen.

Burn selected module

Dieser Menlipunkt ist nur zuganglich, wenn zuvor erfolgreich nach Modulen gescannt oder eine Datei
geladen wurde. Wenn Sie diesen Meniipunkt auswahlen, éffnet sich der Dialog "Burning Module".
(siehe Abschnitt "Dialog Burning Module"). In das selektierte Modul kdnnen die Parameter (und, falls
gewiinscht, das Betriebssystem) eingebrannt werden.

Edit Parameter

Dieser Meniipunkt ist nur zugénglich, wenn zuvor erfolgreich nach Modulen gescannt wurde bzw.
wenn eine Konfigurationsdatei mit "Open Configfile" geladen wurde. Er 6ffnet den Hauptkonfigurati-
onsdialog, mit dem Sie einzelne Parameter des selektierten Moduls setzen kdnnen. Alle Anderungen
werden nur im Speicher des Computers gehalten und nicht im ROM des Moduls. Sie miissen Ihre
Anderungen brennen, um sie als ROM-Defaults sichern zu kdnnen.

Ein Sonderfall ist die Auswahl des Meniipunkts "Use Wizard" (Hackchen gesetzt). Dies wird an ent-
sprechender Stelle erldutert.

Der Hauptkonfigurationsdialog ist unter "Die Property Pages - Modulparameter editieren" beschrie-
ben.

Versionserkennung

Zu jedem Modul wird lhnen automatisch angezeigt, mit welcher Betriebssystemversion dieses Modul
ausgestattet ist. Sie haben die Mdglichkeit, ein Update des Modulbetriebssystems von 250X auf
251X durchzufiihren. Einige wenige Parameter haben sich zwischen den Versionen 250X und 251X
gedndert. Ein Update der Betriebssystemversionen 25xx auf 350X ist nicht méglich und wird von
PowerConfig auch nicht zugelassen. Die Auswahl des Betriebssystems durch Selektieren des betref-
fenden Meniipunkts bestimmt das Betriebssystem, das im Dialog "Burning Module" zum Flash-Down-
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load angezeigt wird. Folgende Auswahl steht lhnen zur Verfiigung:
e Version 250X

e Version 251X

e Version 350X

(Zusammensetzung der Versionsnummern)

Use Wizard

Wird dieser Meniipunkt aktiviert (Hackchen gesetzt), so kommt man beim Aufruf des Meniipunkts
"Edit Parameter"in den neuen Dialog "Select Application" (siehe Benutzung des Konfigurations-
wizards).

6.3.1.3 Der Meniipunkt Setup
Der Meniipunkt "Setup" sieht wie folgt aus:

[Vialog Lanauage..

Config

Durch Aufruf dieses Untermeniipunkts gelangt man in den Dialog "Initialization". Dieser Dialog sollte
nach Installation des Programms als erstes aufgerufen werden, da hier z.B. der Initstring und die
Kommunikationsschnittstelle gesetzt werden. Einzelheiten siehe unter "Der Dialog Config".

Dialog Language

Bislang noch nicht unterstiitzt, ist dieser Untermeniipunkt dafiir vorgesehen, die Spracheinstellun-
gen des Programms zwischen deutsch und englisch (spéter auch franzdsisch) umschalten zu kénnen.

6.4 Die Dialoge

6.4.1 Der Dialog "Initialization"
Dieser Dialog hat folgendes Aussehen:

Imtializabion
— Initztrings
|D:ummunic:atiu:un {|mitstring Carn Port
& CAN [C1:1.d000 B rnet
= RS232 I Icgm'l
I Profibus [in180:0.0
—Path
Enter path to stare
YWWRechnerrZ\Werzeichniz 1%\ erzeichnis2 - Config Files after
Burring
ak. ] Cancel |

Er wird aufgerufen, um festzulegen, iiber welche Kommunikationsschnittstelle und mit welchem Init-
string die Kommunikation mit dem Modul aufgebaut wird. Die Angabe des Com Port ist fiir die Kom-
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munikation iiber die RS232-Schnittstelle wichtig, so also auch, wenn z.B. iiber RS232 im
sogenannten Bootstrapmode gebrannt werden soll. Die Pfadangabe bezieht sich auf den Dateipfad, in
dem nach dem Brennen automatisch die Konfigurationsdatei des gebrannten Moduls abgelegt wird.
Um dieses Feld wieder verlassen zu kdnnen, miissen Sie einen giltigen Pfad angeben, auf dem Sie
Schreibrechte haben. Die Angabe eines Netzwerkpfades ist méglich. Der Dateiname der abgespei-
cherten Konfigurationsdatei setzt sich aus der Seriennummer und der Endung .cnf zusammen. Beim
Betétigen des OK-Buttons werden die eingetragenen Einstellungen in der Ini-Datei PowerCfg.ini im
Windows-Verzeichnis abgespeichert (siehe unter "Die Ini-Datei PowerCfg.ini") und sind sofort wirk-
sam (z.B. beim Scannen nach Modulen). Mit Cancel werden alle Anderungen verworfen (Ausnahme:
ungiiltige Pfadeingabe).

6.4.2 Die Benutzung des Konfigurationswizards

Ist der Meniipunkt "Use Wizard" aktiv (Hackchen gesetzt), so wird beim Aufruf des Menlipunkts "Edit
Parameter" sowie nach erfolgreichem Scannen beim Doppelklick auf ein selektiertes Modul der Dia-
log "Select Application" gedffnet:

Der Dialog "Select Application”

Select Application E3

‘Where do vou want to go now? —

o Configure new Module
[only Module OS5 . 3502

" Read and Change Settings

Cancel | 0K l

Hier kdnnen Sie auswahlen, ob Sie direkt weiter in den Hauptkonfigurationsdialog (Read and Change
Settings) oder in einen speziellen Wizardmodus (Configure new Module) wechseln wollen. Dieser
Wizardmodus ist nur fiir Module mit neuer Elektronik mit den Betriebssystemversionen 350X vorge-
sehen und kann daher nur bei Auswahl des Meniipunkts "Version 350X" genutzt werden! Bei Auswahl
der Option "Configure new Module" und Betéatigen des OK-Buttons gelangt man in einen Konfigura-
tionsdialog, der es mit wenigen Mausklicks gestattet, die typischen Parameter fiir ausgewahlte
Modulklassen zu setzen.

Der erste Dialog dient zur Auswahl des Modultyps:
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Der Wizard-Dialog "Type"

Type

~ Module Type
" PowerCube Fotany

= PowerCube Linear Belt
" PowerCube Linear Screw
™ PowerCube Svstem Mator
" PowerCube Diive Lnit

Cancel I Help I

Nach Auswahl eines Modultyps kann mit Betatigen des Next Buttons in den nachsten Wizard-Dialog
gewechselt werden.

Im zweiten Wizard-Dialog kann die Dimensionierung des ausgewahlten Modultyps selektiert werden:
Der Wizard-Dialog "Size"

Size E

~ Module Size—

.70
a0

110

< Back Cancel I Help I

Nach Auswahl der BaugrdBe kann mit dem Next Button zum nachsten Wizard-Dialog gewechselt
werden. Bitte beachten Sie, daB zur Zeit die Modul-Konfigurierung mit Hilfe des Wizards nur fiir Pow-
erCube ™-Drehmodule der BaugréBen 70 und 90 (benétigte Dateien: PR70_35.cnf und
PRI0_35.cnf) sowie fiir PowerCube ™-Linearmodule mit Zahnriemen der BaugréBe 70 (bendtigte
Datei: PLB70_35.cnf) unterstiitzt wird. Sollten diese Dateien nicht in Ihrem Lieferumfang enthalten
sein, so kénnen sie bei Bedarf via E-Mail von AMTEC bestellt werden. Zukiinftige Versionen von Pow-
erConfig werden gegebenenfalls auch weitere Modultypen und -baugrdBen unterstiitzen. Uber neue
PowerConfig-Versionen kénnen Sie sich auf der Support-Seite der AMTEC-Homepage, http:/
www.powercube.de/index_support.html , informieren.

Nach Auswahl eines unterstiitzten Modultyps und einer unterstiitzten BaugroBe gelangen sie in den
nédchsten Wizard Dialog, der lhnen die Mdglichkeit der Auswahl einer Seriennummer und der Modul-
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adresse (Modul-ID) bietet:
Der Wizard-Dialog "Serial Number"

Sernial Mumber E

Identifier [1 ... 31]; ;‘I

Seral # (el

< Back I HMewut » ! Cancel I Help I

Bitte beriicksichtigen Sie, daB hierbei auch die Vergabe einer neuen Seriennummer maglich ist. Wir
bitten Sie jedoch, bei der Rekonfigurierung eines Moduls die auf dem Modul angegebene Seriennum-
mer zu verwenden, da der Support von Seiten AMTECs durch falsche Seriennummern extrem
erschwert wird und wir fir Schaden, die aufgrund falsch eingebrannter Seriennummern entstehen,
keine Haftung iibernehmen. Nach Eingabe der korrekten Daten kann mit dem Next Button zum néch-
sten Wizard-Dialog gewechselt werden:

Der Wizard-Dialog "Communication"

0 CaN
I RS232
" Profibus

€| 5455 (e dup|

€ BEaail|

< Back Cancel I Help I

In diesem Dialog kann die Kommunikationsschnittstelle, iiber die Sie mit Ihrem Modul kommunizieren,
festgelegt werden. Hierbei ist zu beachten, da8 das Kommunikationsinterface nicht nur iiber die
Software rekonfiguriert werden kann, sondern auch Hardwareanderungen am Modul vorgenommen
werden miissen. Daher wird dringend abgeraten, dem Modul eine andere Kommunikationsschnitt-
stelle zuzuordnen, als es vor dem Brennen hatte, da die Kommunikation sonst nicht mehr hergestellt
werden kann. Die Kommunikationsschnittstelle RS485 (Halbduplex oder Vollduplex) wird zur Zeit
noch nicht unterstiitzt.
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Nach dem Betétigen des Next Buttons gelangen Sie in den letzten Wizard-Dialog, in dem eine Zusam-
menfassung der neu zu brennenden Parameter angezeigt wird, die sich aus lhrer Auswahl und der im
Hintergrund geladenen Parameterdatei zusammensetzen:

Der Wizard-Dialog "Summary"

Summary E

E dit Palametersl
Print I
.:! Store |

< Back I Firih I Cancel I Help I

Bei Bedarf kdnnen hier Parameter noch verdndert werden, indem mit dem Back Button zu den
gewiinschten Wizard-Dialogseiten zuriickgesprungen wird und dort neue Werte gesetzt werden.
Weiterhin ist es durch Betétigen der Taste ,Edit Parameter” auch mdglich, in den Hauptkonfigura-
tionsdialog zu springen und dort einzelne Parameter zu &ndern. Mit den Tasten Print bzw. Store kann
die so ausgewahlte Modulkonfiguration ausgedruckt bzw. als ASCII-Datei gespeichert werden. Mit
Cancel verlasst man den Konfigurationswizard und verwirft alle Einstellungen. Die Help-Funktion wird
zur Zeit nicht unterstiitzt. Das Betéatigen des Finish Buttons ruft den "Burning Module"-Dialog auf
(siche dort). An diesem Punkt kdnnen keine Parameterénderungen mehr vorgenommen werden. Mit
Betétigen des Close Buttons werden alle Einstellungen verworfen.

6.4.3 Die Property Pages - Modulparameter editieren

Der Hauptkonfigurationsdialog kann durch Anwahl des Untermeniipunkts "Edit Parameter” nach
Laden einer Konfigurationsdatei oder nach erfolgreichem Scannen nach Modulen auch durch Dop-
pelklicken auf das gewiinschte Modul aufgerufen werden.

Dieser Dialog unterteilt sich in drei Bereiche:

1. Register fiir unterschiedliche Parametergruppen. Hinter jedem Register befindet sich ein Eigen-
schaftsfenster. Sie konnen zwischen den Registern hin und her schalten. Sie brauchen zuvor
nicht den OK-Button klicken. Ihre Anderungen in den jeweiligen Registern bleiben erhalten.

2. Der Bereich, in dem Sie die Eigenschaftenseite verlassen kénnen. Bei einem Klick auf den Cancel-
Button gehen Ihre Einstellungen verloren. Klicken Sie hingegen den OK-Button, so bleiben lhre
Einstellungen erhalten.

3. Der dritte Bereich ist der wichtigste Bereich. Er sieht je nach Wahl des Registers anders aus. Es
gibt insgesamt fiinf Registerblatter.

Die erste, nach Aktivierung sichtbare Seite des Hauptkonfigurationsdialogs ist das Registerblatt
"ldentification”.
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6.4.3.1 Der Konfigurationsdialog Identification

Property Sheet E

Identification | Dirive Settingsl Controller Settingsi General Settingsl 140 Settingsl

~ Tupe
" Linear Screw

& Linear Belt

™ Fotary

~ Mator

=k A |327"2-‘°H [rpm]  Max Velocity [calculated): IBE [rimn'z]
Mominal
Current: |5 [4] Acceleration Factor: i4

;E[:g;n e /500w Gear Ratia: 11
[ et Motor Rotation Direction ferase st i1
- Position Parameters |dentification——————
Homeoffset [0 [mm] Seial Mumber (ID) [1055
Minirum Position I-'I E0 [ o ] Module Address !1_
b awirnum Piogition I'IED_ [ o ] Ehb= oo r25T
Max Delta Paozition |1— [ o ] ERTGEGUEeT ﬁ_
’T‘ Cancel Apply | Help |

Folgende Parameter konnen hier gesetzt werden:

Type
Mit den Optionsbuttons kénnen Sie den Modul-Typ angeben, der korrespondierende Modulparameter
wird in den nebenstehenden Eingabefeldern gesetzt.

* Lead: dieser Parameter wird fiir Linearmodule mit Spindeltrieb verwendet. Geben Sie die Spindel-
steigung in Millimeter ein.

* Tooth wheel diameter: dieser Parameter wird nur fiir lineare PowerCube ™-Module mit Zahnrie-
menantrieb verwendet. Geben Sie den Wirkdurchmesser der antreibenden Zahnscheibe in Milli-
meter ein.

* Rotary: der Faktor fiir Drehmodule ist immer gleich eins, daher ist kein Eingabefeld vorhanden.

Abhangig von lhrer Auswahl werden alle Einheiten sofort umgestellt. Alle Einheiten fir Linearmodule
werden auf Millimeter umgestellt. Die Einheiten fiir Drehmodule werden auf Grad umgestellt. Bitte
beachten Sie, daB keine Konvertierung der Werte stattfindet.

max. rpm

Die maximal mégliche Drehzahl Ihres Motors. Diesen Wert entnehmen Sie bitte der Produktspezifika-
tion. Dies ist eines der Felder, das zur Berechnung der empfohlenen Hochstgeschwindigkeit herange-
zogen wird. Die Eingabe eines neuen Wertes veréndert die empfohlene Maximalgeschwindigkeit
sofort. Hierbei ist zu beachten, daB die Eingabe eines unganzzahligen Wertes nur mdglich ist, wenn
erst die vollstandige Zahl eingegeben wird und der Dezimalpunkt zum SchluB gesetzt wird.
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Nominal Current

Der erforderliche Nominalstrom der Module betragt 5A (BaugrdBe:70) bzw. 10A (BaugréBen 90 und
110). Dies entspricht den Einstellungen 15A bzw. 30A im Eingabefeld Max. Current der Vorgénger-
software easy Config.

Performance

Die Motorleistung. Die Eingabefelder fiir Nominalstrom und Motorleistung sind gekoppelt. Soll eine
Motorleistung von 250/500W auf 125W geédndert werden, dann muB der Nominalstrom vorher auf
kleiner oder gleich 5A zuriickgesetzt werden.

Max. Velocity (calculated)

Rechenfeld, das unter Beriicksichtigung der max. Motordrehzahl (max. rpm), der Getriebeunter/
ibersetzung (Gear Ratio) und der KenngréBe fiir Linearmodule (Lead bzw. Tooth wheel diameter) die
empfohlene Hachstgeschwindigkeit der Module berechnet. Die Berechnung erfolgt bei Anderungen
im max. rpm-Feld sofort; bei Anderungen in den Feldern Gear Ratio, Lead und Tooth wheel diameter
muB zur Neuberechnung in ein anderes Feld geklickt werden. Der berechnete Geschwindigkeitswert
gilt als maximaler Grenzwert und sollte keinesfalls iberschritten werden. Das Andern der Modul-
héchstgeschwindigkeit dariiber hinaus geschieht auf eigene Verantwortung!

Gear Ratio

Dieser Wert gibt die Getriebelibersetzung Ihres Antriebs an (z.B. 160 fiir eine Untersetzung von
160:1 oder 0,5 fiir eine Ubersetzung von 1:2). Daher sollte keinesfalls der werkseitig voreingestellte
Wert verandert werden. Ausnahme: Motion Controller und Systemmotoren, in die kundenseitig ein
Getriebe eingebaut wird.

Torque Ratio
Dieser Wert ist immer auf "1" voreingestellt und kann derzeit nicht veréndert werden.
Invert Motor Rotation Direction

Dreht die Motorlaufrichtung um. Dieser Wert ist ab Werk korrekt voreingestellt und darf nicht
verdndert werden. Nur unter der Modulbetriebsversion 350X zugénglich.

Homeoffset

Mit diesem Wert kdnnen Sie die "Position 0" des Moduls nach hren Wiinschen konfigurieren, falls die
Home position einmal nicht exakt mit dem von lhnen gewiinschtem Nullpunkt tibereinstimmt.

Max./Min. Position

Diese beiden Parameter setzen die Bereichsgrenzen fiir auszufiihrende Bewegungen. Die Module
akzeptieren im spéteren Betrieb keine Werte, die auBerhalb dieser Grenzen liegen.

Max Delta Position

Mit diesem Parameter setzen Sie die maximal erlaubte Abweichung der Ist-Position von der vom
Modul berechneten Soll-Position. Befindet sich das Modul in Bewegung und wird diese Abweichung
iberschritten, so wird das Fehlerwort ,TOW* zuriickgeliefert und ein ,HALT" ausgeldst.

Serial Number

Die Seriennummer des Moduls. Diese wird von AMTEC vergeben und darf nicht verandert werden
(siehe auch "Der Wizard-Dialog Serial Number®).
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Module Address

Dieser Parameter setzt die physikalische Adresse des Moduls und kann zwischen 1 und 31 liegen.
Bitte beachten Sie, daB Verwendung gleicher Moduladressen in einem Verbund mehrerer Module zu
Kommunikationsproblemen fiihrt!

Cube Version
Dieser Wert zeigt die Version des Betriebssystems und kann nicht editiert werden.
Burn Counter

Zahler, der die Anzahl der am Modul durchgefiihrten Brennvorgénge protokolliert. Kann nicht editiert
werden und wird zur Zeit nicht unterstiitzt.

6.4.3.2 Der Konfigurationsdialog Drive Settings

Property Sheet

|dentification  Dirive Settings | Contraller Sethings I eneral Settings I 140 Sethings 1

—Welocity Parameter

mar, Welocity !m [ s ]
Home Velocity !'5 [ mm/s ]

- Acceleration Parameter

may. Acceleration !320 [ mmds™2 ]
Home &cceleration IBD [ mrnds™2 ]

— Brake Settings
[~ Brake Present
[" Brake Sctive on Startup

Brake Delay IEDD [mz]

0k I Cancel I e 1 I Help |

makx. Velocity

Dieser Parameter setzt die maximale Geschwindigkeit der PowerCube ™-Module. Dia maximale
Geschwindigkeit leitet sich aus der max. Drehzahl des antreibenden Motors und den Ubersetzungs-
verhaltnissen ab. Sie sollte den im Feld “Max. Velocity (calculated)” berechneten Wert nicht iberstei-
gen. Die PowerCube ™-Module akzeptieren im spéteren Betrieb keine Werte, die gréBer sind als der
hier eingestellte Wert.

Home Velocity

Mit der hier eingestellten Geschwindigkeit wird die "Home position" angefahren. Diser Wert kann
auch vorzeichenbehaftet angegeben werden, um die Richtung der Referenzfahrt vorzugeben.

PowerCube ™-Betriebshandbuch Seite 83



6. Konfiguration der PowerCube ™-Module E"TltlZl:

max. Acceleration

Dieser Parameter setzt die maximale Beschleunigung der PowerCube ™-Module. Die maximale
Beschleunigung wird durch die Nennbeschleunigung des antreibenden Motors bestimmt. Die Power-
Cube ™-Module akzeptieren im spateren Betrieb keine Werte, die groBer sind als der hier einge-
stellte Wert.

Home Acceleration
Mit der hier eingestellten Beschleunigung wird die "Home position" angefahren.
Brake Present

Bei Aktivierung dieser Eigenschaft schaltet der Antriebscontroller nach Abschlu der Bewegung
automatisch die Bremse ein. Die Dauer zwischen Halt und Aktivierung der Bremse kann mit ,Brake
Delay“ bestimmt werden (s.d.).

Brake Active on Startup

Ist dieser Punkt aktiviert, so bleibt die Bremse nach dem Einschalten aktiv. Sie wird erst gelést, wenn
ein Fahrbefehl zur Ausfiihrung kommt.

Brake Delay

Dieser Parameter bestimmt die Dauer fiir die Zuschaltung der Haltebremse nach Beendigung des
letzten Bewegungskommandos. Er sollte nicht kleiner als 500 ms und nicht groBer als 5000 ms
gewahlt werden.

6.4.3.3 Der Konfigurationsdialog Controller Settings

Property Sheet

Identificationi Drive Settings  Controller Settings | General SEttingsl 140 Settingsl

—Position Controller -
kp

—elocity Controller
kp iD

Tn Th

T Tw

T1 T1

17
111

— Controller Parameter for Module 05 »= 2510

16 -—_l— Armplification CO
1 J— Diarmp
1 _I— Mominal Acceleration A0

0k, l Cancel Spply Help
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Diese Seite ist nur fiir technisch versierte Personen gedacht. Hier kinnen Sie die Regelkreisparame-
ter im Mikroprozessor &ndern. Je nach Betriebssystem steht Ihnen nur der obere Bereich (Version
250X) oder die unteren Schieberegler (Versionen 251X und 350X) zur Verfiigung.

Diese Werte sind werksseitig von AMTEC mit sinnvollen Werten voreingestells und gepriift worden.
Sie sollten ohne ernsthafte Notwendigkeit nicht verdndert werden. Mit dem Programm
“mbapitst.exe”, das mit der mbdll mitgeliefert wird, kdnnen sie zur Laufzeit des Programms die drei
Reglerparameter CO, Damp und AO neu setzen (mit der Kommandomeniifolge (D)rive, (S)et, (NJew)
und das Modulverhalten mit Move Loop-Befehlen bei lhren Lastfall testen. Haben Sie die passenden
Werte gefunden, so beenden Sie mbapitst und starten PowerConfig, ohne die Stromversorgung des
Moduls abzuschalten. Die neuen Reglerparameter werden nun direkt von PowerConfig (ibernommen
und kénnen sofort gebrannt werden. Werden die neuen Controllerparameter nicht in das Modul ein-
gebrannt, gehen Sie beim Abschalten der Stromversorgung des Moduls verloren.

Amplification CO

Dieser Wert stellt einen Verstarkungsfaktor dar. Je gréBer CO gesetzt wird, desto geringer wird die
Verstarkung.

Dieser Wert stellt einen Ddmpfungsfaktor dar. Je groBer Damp gesetzt wird, desto gréBer wird die
Démpfung.

Nominal Acceleration AD

Hier wird die Beschleunigungsfahigkeit des Antriebs eingestellt. Je groBer AO gesetzt wird, desto
groBere Beschleunigungsfahigkeit wird unterstellt.

Az
Die Anderung dieses Wertes wird nicht unterstiitzt.
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6.4.3.4 Der Konfigurationsdialog General Settings

Property Sheet
| dentification I Diive Settingsl Controller Settings  General Settings | 140 Sethings I

—Pulse/U

Pulzes per b atar
R otation:

* Encoder = Resolver " Absolutgeber I—
[500]

— Communication
= CAM ( RS232  Pofibus © FS485(Hd] © FE485[1H]

primary B audrate IE.f-‘«N 2h0K, Baud j

— CAM Identifier
& Morse v.5 = CAM Open

¥ Morse w3 W Morse vd

— Special Settings

™ M3 compatible ™ FRelease Maotor on HALT
[ Zemw Move after HOK [ Enable watchdog
= [Fwent Pastion Eatrter [~ Maotify on empty Butfer

0k I Cancel I L Help

Feedback

Die Riickfiihrung der Lageinformation kann {ber:
* Encoder Feedback

* Resolver Feedback

* Absolute Feedback

realisiert werden. Auch diese Werte haben direkten EinfluB auf die Hardware der PowerCube ™-
Module. Sie sollten die Werte nicht &ndern, wenn nicht auch die Hardware modifiziert worden ist.

Pulses Per Motor Rotation

Dieser Parameter beschreibt die Anzahl der Impulse je Umdrehung der Encoder-Scheibe im Modul.
Bei der Anderung dieses Parameters sollten Sie Vorsicht walten lassen, da er mit der Hardware im
PowerCube ™-Modul im Zusammenhang steht.

Communication

Die Kommunikation kann iiber folgende Schnittstellen erfolgen:
* CAN

» RS232

* Profibus (nur Modulbetriebsversion 350X)

Das Modul muB hardwareseitig fiir die unterschiedlichen Schnittstellen vorbereitet sein. Die
werksseitig vorgenommene Voreinstellung sollte daher nicht verandert werden, ohne daB auch
entsprechende Veranderungen an der Hardware vorgenommen wurden, da sonst die Kommunikation
mit dem Modul nicht mehr méglich ist! Die Schnittstelle RS485 (Halbduplex sowie Vollduplex) wird zur
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Zeit nicht unterstiitzt.
Primary Baudrate

In diesem Popup-Menii kdnnen je nach Auswahl der Kommunikationsschnittstelle die Ubertragungs-
frequenz der CAN- bzw. der RS232-Kommunikation einstellt werden. Fiir die Profibusschnittstelle
sind keine Einstellungen erforderlich.

CAN Identifier

Diese Optionen sind nur unter der Modulbetriebsversion 350X zugénglich. Hier erfolgt eine Auswahl
der CAN-Identifier, auf die das Modul antworten soll. Bei Auswahl des Morse v.5-Modus kann
dariiber hinaus festgelegt werden, ob das Modul Morse v.3 und/oder Morse v.4 kompatible Befehle
verstehen soll.

M3 Compatible

Das Modul wird in den vollsténdigen Morse v.3-Kompatibilitdtsmodus geschaltet. Im Gegensatz zur
Einstellung Morse v.3 bei den CAN-Identifiern versteht das Modul nicht nur Morse v.3-Befehle,
sondern verhalt sich bei Initialisierung mit einem entsprechenden Initstring vollsténdig wie ein Morse
v.3-Modul. Dies bedeutet:

- automatisches Senden des Modulstatus nach Aktivierung durch CANID-Modulrequest.
- Verweigerung von Bewegungsbefehlen, solange keine Referenzpunktfahrt erfolgt ist.

Zero Move after HOK

Diese Option ist nur unter der Modulbetriebsversion 350X zuganglich. Das Modul wird direkt nach
der Referenzfahrt auf die benutzerdefinierte Nullposition bewegt (siehe Homeoffset).

Invert Position Counter

Diese Option ist nur unter der Modulbetriebsversion 350X zugénglich. Die Vorzeichen der min./max.
Position kdnnen vertauscht werden. Wird zur Zeit nicht unterstiitzt.

Release Motor on HALT

Diese Option ist nur unter der Modulbetriebsversion 350X zugénglich. Wird per Nothalt oder in
Kombination mit einem Fehlerstatus das HALT-Flag gesetzt, so wird die Motorregelung abgeschaltet.

Enable Watchdog

Diese Option ist nur unter der Modulbetriebsversion 350X zuganglich. Die im Modul implementierte
Watchdog-Funktion wird freigeschaltet. Vom Anwendungsprogramm kann zugleich ein ,Lebens-
zeichen® unter Nutzung eines CANID_CMDALL gesendet werden. Wurde das ,Lebenszeichen® einmal
gesendet, so muB es spatestens nach 100 ms wiederholt werden, anderenfalls |dst das Modul
selbstandig einen Nothalt aus. Damit wird vom Modul iiberpriift, ob sich der Steuerrechner noch im
normalen Arbeitsmodus befindet oder eine Fehlfunktion hat. In letzterem Fall schaltet sich das Modul
ab.

Notify on empty Buffer

Diese Option ist nur unter der Modulbetriebsversion 350X zugénglich. Eine Benachrichtigung wird
geschickt, wenn im Step-Bewegungsmodus der Befehlspuffer leer ist.
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6.4.3.5 Der Konfigurationsdialog 1/0 Settings

Property Sheet

Identificationl Drive SEttingxl Cantroller Settingsl General Settings 140 Settings |

=140

£ dndd dut ) 3n/Ercoden i € 8lh/Ercader Gt ‘
—|nput Uzage

£ Sw/2 enables Servo ooy  5W2 releazes Brake

% Mo predefined Input Usage

— Output Uzage
™| Errar o Hataet 0

—Hame Switch
v iHome with Encoder-Zerd
[ FalingEdge [ Corwert to Limitswitch

¥ enable I low active = extertal
Limitziwitch 1
IV enable I low active I | entertal
- Limitswitch 2
| V¥ enatble [ low active = extemal

0k, l Cancel I Spply | Help |

I/0

Diese Einstellungen sind nur unter der Modulbetriebsversion 350X zugénglich. Hier wird die Bedeu-
tung der Input/Output-Signale, die am 15-poligen I/0-Interface (siehe Pinning des zusétzlichen 15-
poligen I/0-Interfaces) anliegen, festgelegt. Bitte bedenken Sie, daf die Verdnderung dieser Einstel-
lung mit. H/W-Einstellungen im Modul zusammenléuft, die auch die Bedeutung der Pins beeinflussen.
Einer Anderung der |/0-Settings muB eine Umschaltung der H/W vorausgegangen sein.

Input Usage

Diese Einstellung bestimmt, welches Modulverhalten ein Eingangssignal auf dem fiir den externen
Endschalter 2 bestimmten Datenkanal (siehe Pinning des zusétzlichen 15-poligen I/0-Interfaces) aus-
lBst.

* SW2 enables Servo Loop: Diese Option ist nur unter der Modulbetriebsversion 350X zugénglich.
Ein High auf der SW2-Datenleitung aktiviert die Motorregelung. Ein Low deaktiviert die Motor-
regelung.

» SW2 releases Brake: Ein High auf der SW2-Datenleitung lost die Bremse. Ein Low verriegelt die
Bremse.

* No predefined Input Usage: Ein Eingangssignal auf der SW2-Datenleitung |dst kein vordefiniertes
Modulverhalten aus.

Diese Einstellungen kdnnen nur getroffen werden, wenn kein externer Endlagenschalter 2 an das
Modul angeschlossen ist! Daher sind die betreffenden Optionsfelder bei aktiviertem externen
Limitswitch 2 (s.u.) nicht zugénglich.
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Output Usage: Error on Outport 0

Bei Aktivierung dieser Option wird im Fehlerfall vom Modul ein Signal iiber den Datenausgangskanal 0
gesendet (siehe Pinning des zusétzlichen 15-poligen I/0-Interfaces).

Home Switch:

Der Referenzschalter wird vom Betriebssystem der PowerCube ™-Module verwendet, um wahrend
einer Homing-Prozedur eine absolute Nullage zu finden.

Home with Encoder-Zero

Um die Initialisierungsprozedur mit dem Referenzschalter zu triggern und sie mit dem "Zero-Impuls"
des Encoders zu beenden, miissen Sie diesen Punkt markieren. Anderenfalls wird die Schaltfléche des
Referenzschalters allein fiir die Referenzfahrt genutzt.

Falling Edge
Der Schalter arbeitet auf der fallenden Flanke, bei Nichtmarkierung auf der steigenden Flanke.
Convert to Limit Switch

Nach Durchfiihrung einer Homing-Prozedur &ndert sich das Verhalten des Referenzschalters in das
eines Endlagenschalters.

Aktivierung der Referenzschalter. Wenn dieser Punkt nicht aktiviert ist, werden die iibrigen Einstel-
lungen der Referenzschalter ignoriert.

low active

Der Schalter ist low-aktiv, bei Nichtmarkierung high-aktiv.
external

Es wird der externe Referenzschalter-Eingang ausgewertet.
Limitswitch 1 und Limitswitch 2

enable

Schalter aktiv.

Low active

Der Schalter ist low-aktiv, im anderen Fall high-aktiv.
external

Es werden die externen Endschaltereingénge ausgewertet (siehe Pinning des zusatzlichen 15-poligen
|/0-Interfaces). Im Falle des Limitswitch 2 (SW2) wird mit Setzen dieser Option die Sektion “Input
Usage” deaktiviert (s.0.).
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6.4.4 Der Dialog "Burning Module"

Burming Module ___

- CAM
™ Bumn Operation Sypstem too

RS5232
I Use Configuration 0

Start Buming I Start Burning in Start Burning in
Mormal Mode Bootztrapmode
Il ]
Operating System: iEan251 «.bin User: !

Cloze |

In diesem Dialog-Fenster werden schlieBlich die ausgewahiten Einstellungen durch Flash-Download
der Daten in ein EPROM im Modul fixiert. Es gibt zwei Schnittstellen, iiber die Daten in das Modul
gebrannt werden kdnnen:

1. CAN.

Der Button ,Start Burning® wird fiir den Fall verwendet, daB die PowerCube ™-Module per CAN-
Interface angeschlossen sind. Sie haben nun zwei Méglichkeiten. Der erste Fall ist der Normalfall,
indem nur die Parameter in das Modul gebrannt werden. Treffen Sie hingegen die Auswahl "Burn
Operation System too" und anschlieBend "Start Burning", werden nicht nur die Parameter in das
Modul gebrannt, sondern auch das Betriebssystem. Die Auswahl des Betriebssystems findet
automatisch durch die Selektion der Version im Menii "Hardware" sowie der Kommunikations-
schnittstelle im Konfigurationsdialog "General Settings" statt. Ein Upgrading vom Betriebssys-
tem 250X auf 251X kann durch Selektieren von ,Version 251X" im Menii ,Hardware" nach dem
Scannen des betreffenden Moduls erreicht werden. Bitte beachten Sie, daB dabei Controller-
Parameter neu gesetzt werden miissen. Ein umgekehrtes Downgrading wird nicht empfohlen! Sie
finden die notwendigen Betriebssytemdateien im Verzeichnis ,0S Directory® von PowerConfig.
Im Falle der CAN-Kommunikation sind das "can250x.bin", "can25 1x.bin" sowie "can350x.hin"; fiir
die RS232-Schnittstelle existieren "Rs250x.bin", "Rs25 1x.hin" und "Rs350x.bin". Die Betriebs-
systemversionen fiir die Profibusschnittstelle sind "Pbus250x.bin", "Pbus25 1x.hin" sowie
"Pbus350x.bin". In der PowerConfig.ini Datei sollte der Pfad, in dem die Betriebssystemdateien
liegen, unter dem Punkt ,0S Dirctory="in der Sektion [Softwarel eingetragen oder die Dateien
in das Arbeitsverzeichnis von PowerConfig kopiert werden, da das Programm diese Dateien
sonst nicht findet.
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2. RS232.

Der Button "Start Burning in Bootstrapmode" in diesem Bereich wird verwendet, um das Bren-
nen {ber ein spezielles Bootstrap-Kabel (gesondert bei AMTEC zu ordern) zu ermdglichen. Dabei
wird das Betriebssystem des Moduls immer neu gebrannt. Wird die Option "Use Configuration 0"
selektiert, kann zusétzlich ein geladener Parametersatz in das Modul gebrannt werden. Diese
Maglichkeit ist z.B. dann hilfreich, wenn keine Kommunikation im normalen CAN-Betrieb mehr
madglich ist. Hierzu miissen Sie das Bootstrap-Kabel mit einem speziellen Stecker im Modul
verbinden, der nach Abschrauben der 15-poligen I/0-Buchse zugénglich wird. Bitte wenden Sie
sich an Ihren Servicepartner, der lhnen erklart, wie Sie diese Option nutzen kdnnen.

Die Benutzung des Buttons "Start Burning in Normal Mode", der das Brennen iiber ein normales
RS232-Kabel ermdglichen soll, wird zur Zeit noch nicht unterstiitzt.

Bitte beriicksichtigen Sie, daB sich hdchstens zwei konfigurierbare Bewegungsachsen an der Daten-
leitung befinden diirfen, damit der Brennvorgang in Gang gesetzt werden kann (PowerCube ™
Handgelenksmodule (PW) sowie Lift'n Turn-Module (PLT)). Anderenfalls wird eine Fehlermeldung aus-
gegeben, ohne das eine Brennvorgang durchgefiihrt wurde.

Das Feld "Operating System" zeigt die Betriebssystemversion an, die bei Bedarf in das Modul-EPROM
gebrannt wird. Es kann nicht editiert werden.

Das Feld "User* muB vor Beginn des Brennvorgangs mit mindestens einem Zeichen gefiillt sein. Der
Mitarbeitername bzw. das -kiirzel werden beim Ausdrucken und Speichern der Konfigurationsdatei
als ASCll-Datei mit ausgegeben.

Wenn Sie den BrennprozeB starten, werden Sie um eine Bestétigung gebeten. Sollte Ihre Bestati-
gung positiv ausfallen, wird sofort der Brennvorgang eingeleitet. Am Ende dieses Vorganges erhalten
Sie eine Nachricht iiber Erfolg oder MiBerfolg. Im Falle eines MiBerfolges kdnnen Sie versuchen den
Vorgang erneut zu starten, was aber im Normalfall nicht gelingt, da das Modul zu keiner Kommunika-
tion mehr fahig ist. Schalten Sie die Versorgungsspannung einmal aus und wieder ein und versuchen
Sie es erneut.

Wenn |hr Brennvorgang erfolgreich war, miissen Sie die Versorgungsspannung einmal aus und wieder
einschalten, damit das Modul die neuen Vorgabewerte in das RAM ladt.

Beim SchlieBen des Dialogs via Close-Button bleiben alle gednderten Parameter dem selektierten
Modul zugeordnet, sind aber nicht physikalisch ins Modul gebrannt. Beim SchlieBen des Programms
sind dann alle Anderungen verworfen.
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6.5 Fehlerbehandlung

ACHTUNG: Sie sollten PowerConfig nur auf Rechnern mit CPU’s ab Pentium 60 zum Brennen von
Modulen benutzen. Die Benutzung von Rechnern mit 486er-CPU zum Konfigurieren von Modulen
zieht mit hoher Wahrscheinlichkeit Brennfehler nach sich, die ein erneutes Brennen im R5232-
Bootstrapmode ndtig machen. Fiir Schaden, die aufgrund falscher Rechnerkonfiguration beim Bren-
nen am Modul entstehen, ibernimmt AMTEC keine Haftung.

Bitte unbedingt heachten: Beim Brennen mit PowerConfig muB in jedem Fall der korrekte Inter-
rupt angegeben werden.

ISA-CAN-Karten der Firma IXXAT: Der 3. Parameter des Initstring enthélt den korrekten Inter-
rupt. Beispiel: VCI:1,d000,5

PCI-CAN-Karten der Firma IXXAT: Der 3. Parameter des Initstring muB eine Zahl groBer Null
enthalten. Dann wird der vom Betriebssystem fiir diese Karte reservierte Interrupt verwendet.
Beispiel: VCI:6,0,1

CANdy-Karte: Unter Win95/98 AnschluB der Karte an den LPT-Port. Im Initialisierungsstring
muB der IRQ des LPT-Ports angegeben werden, da der Flashdownload sonst fehlschldgt! Unter
WinNT/2000 gibt es derzeit keine Mdglichkeit, iiber die CANdy-Karte Module zu brennen.

Folgende bekannte Schwierigkeiten kénnen bei der Installation bzw. der Benutzung des Programms
auftreten:

Unter Windows NT wird die Installation mit der Meldung ,Installation incomplete” abgebrochen.
Lésung: Bitte fiihren Sie die Installation als Administrator durch!

Unter Windows 9x stiirzt das Programm nach Eingabe des Initstrings und Scannen nach Modulen
mit einer Schutzverletzung der Kernel32.dll ab.

Losung: Bitte geben Sie in lhrem Initstring immer die Option nonet an (siehe: "Der Aufbau des
Basis-Initialisierungsstrings).

Die Seite ,Controller Settings” kann nicht angezeigt werden.
Losung: Sie miissen den Internetexplorer ab Version 4.01 installieren => Update des Betriebs-
systems.

Beim Versuch, ein Modul zu brennen, kommt in der Statusanzeige des Brenndialogs die Fehler-
meldung: ,Error sending Flash Mode Command! [2071

Losung: Im Initstring muB explizit der Interrupt der Schnittstelle angegeben werden (bei PCI-
Karten: eine Zahl ungleich Null; zeigt an, daB Interrupt benutzt werden soll).

Das Modul hat dabei keinen Schaden genommen; nach Aus- und Einschalten des Stroms ist es
wieder normal ansprechbar.

Beim Versuch, ein Modul zu brennen, kommen in der Statusanzeige des Brenndialogs die Fehler-
meldungen: ,Cannot erase bank ...! But | try to burn it...”

und ,CheckClear failed”
Lésung: Im Initstring muB explizit der Interrupt der Schnittstelle angegeben werden (bei PCI-
Karten: eine Zahl ungleich Null; zeigt an, daB Interrupt benutzt werden soll). Diese Meldung kann
auch erscheinen, wenn das Programm auf einem Rechner mit 486-CPU ausgefiihrt wurde.
ACHTUNG: Beim Auftreten dieser Fehlermeldungen sind Speicherbénke des Moduls iiberschrie-
ben worden. Es ist nun nicht mehr ansprechbar und muB iiber den RS232-Bootstrap-Mode mit
einer neuen Ur-Konfiguration versehen werden. Bitte konsultieren Sie unbedingt den AMTEC-
Kundenservice!
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/. PowerCube ™ Betriebssystem

Das Betriebssystem jedes PowerCube ™-Antriebs erfiillt folgende Aufgaben:
* Echtzeitsteuerung und -regelung des Motors auf Grundlage der Lageerfassung.

« Uberwachung der Stromaufnahme des Motors und der Temperatur der Motorwicklung und End-
stufentransistoren sowie der Endlagen des Systems.

* Ausfiihrung der Bewegungsfunktionen nach den Kommandos der {ibergeordneten Steuerung.
» Steuerung der Bremse (sofern eine Bremse im Antrieb integriert ist).

In den folgenden Abschnitten sind die Funktionen des Betriebssystems naher erldutert. Dazu gehéren
Informationen zum Datenaustausch zwischen Master und Slave sowie iiber Diagnostizierung und
Behebung von Fehlermeldungen des PowerCube ™.

1.1 Kommunikationsschnittstellen

Die PowerCube ™-Antriebsmodule der amtec GmbH werden mittels einer seriellen Kommunikations-
schnittstelle angesteuert, diber die alle Kommandos zur Bewegungssteuerung, Parametrierung und
Uberwachung zwischen den Modulen und der iibergeordneten Steuerung ausgetauscht werden.

Die Kommunikationsschnittstelle ist gegenwartig in Form eines CAN-Feldbusprotokolls (nach ISO/DIS
11898), R5232, Profibus sowie auf RS-485 realisiert.

1.2 PowerCube™ Kommunikationsprotokoll

Fiir die Ubertragung von Daten zwischen Master und PowerCube ™ wird unabhangig von der verwen-
deten Busschnittstelle ein einheitliches Datenprotokoll eingesetzt. Die in serieller Weise (iber-
tragenen Daten werden vom Antrieb empfangen, interpretiert und beantwortet. Die Dauer fir
diesen ProzeB ist von der eigentlichen Busschnittstelle und den gewahlten Ubertragungsparametern
abhangig.

Ein PowerCube ™-Kommando hat folgenden grundsétzlichen Aufbau:

|dentifier |CommandD |  |ParameterD |  |ParamQ | .. |Param5 |

Die Gibertragenen Command ID’s, Parameter ID’s und Folgebytes sind fiir alle fiir Kommunikations-
arten (CAN, RS232, Profi, RS485) der PowerCube ™-Module identisch. Die Identifier variieren
entsprechend der Vorgaben des eingesetzten Busprotokolls.
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1.2.1 PowerCube ™-ldentifier fiir den CAN-Bus

Die im PowerCube ™ verwendeten CAN-Identifier entsprechen der CAN-Spezifikation 2.0 Part A mit
11 Identifier-Bits

Bezeichnung 0(1|2(3|4|5, 6|78|9 | 10|Telegramm-| Hexadezi-
LSB Linge malwert
[Bytel

CANID CMDACK fm {m |m | m|m|1/0|1|X|X]|X 1/8 0x0a0 +
Modul-ID

CANDD CMDGET [m {m |m |m |m |0 |1 [1|X|X|X 1 0x0c0 +
Modul-ID

CAND CMDPUT [m {m |m |m | m|[1T]|1[1|X|X]|X 8 0x0e0 +
Modul-ID

m = Module-ID, X =reserviert fiir interne Verwendung

Ein spezieller CAN-Identifier ermdglicht die Kommunikation mit allen angeschlossenen Modulen {iber
eine einzige Kommandozeile:.

Name 0(1|2 (3|45, 6|7|8|9 10|Datalength| Hex value
LSB [Bytes]
CAND CMDALL [0 |0 |0 (0|0 |0O|0jO|1|0]|0O 1/8 0x100

Die CAN-Identifier Ox3e9 bis Ox7e5 sind fiir die Anwendung von bis zu 51 I/0-Modulen der Firma Tho-
mas Wiinsche reserviert.

1.2.2 PowerCube ™-ldentifier fiir den Profibus

Die Adressierung der Teilnehmer im Profibus-Protokoll ist Bestandteil der physikalischen Schicht. Es
ist daher kein Identifier fiir Profibus-Anwender erforderlich.

1.2.3 PowerCube ™-Identifier fiir die RS-Kommunikation (R$232, RS485)

Der Datenverkehr via RS-Kommunikation wird nicht wie bei den industriellen Feldbussystemen (CAN,
Profibus) durch eine Hardware-Schicht unterstiitzt, die eine fehlerfreie Dateniibertragung garan-
tiert. Aus diesem Grunde hat AMTEC ein eigenes Datenprotokoll zur sicheren Ubertragung von Daten
iber die RS-Schnittstellen entworfen.

Die Telegrammstruktur unter RS232 (RS485) hat folgendes Aussehen:

DLE Karreitur
[0k {B0h OR 02h)
' s
H\\\ lf_,—'
STH TELID TEUD [ aten ETA
26 (R or T (R or T Kommando [ Daten (2 B.02H) [ aten [raten [aten [ aten [ aten BCC (03h)

Ein Frame wird also immer von dem Sonderzeichen STX (02h) eingeleitet und mit dem Sonderzeichen
ETX (03h) abgeschlossen. Kommen innerhalb des Telegrammes diese Sonderzeichen vor, so werden
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Sie durch die Zeichenkombination DLE (10h) und (80h OR Zeichen) ersetzt. Diese DLE-Korrektur gilt
fiir den gesamten Datenbereich. Die Telegrammlange kann also maximal 24 Byte betragen.

Als BCC wird der Block Check Character bezeichnet, eine Priifsumme berechnet aus der Summe
iiber alle Nettodaten (ohne Beriicksichtigung der DLE-Korrektur). Die Priifsicherheit betragt mit
dieser Methode ca. 95%.

BCC = (TELID + Command + Data);
BCC =BCC + (BCC >> 8);

Der 16-Bit Identifier TELID unterscheidet Befehle an das Modul (TELID SENDDAT) und Antworten
vom Modul (TELID_RECVDAT). Sie haben folgenden Aufbau:

1. Byte 2. Byte
Bit-Zuordnung 716 |5 (4 |13 12 |10 |71]6 (5 (4|3 |2 [1]0
TELID_SENDDAT (0 |0 |0 [0 J10O (1 Im [m [m [m |m |0 |n n
TELID RECVDAT |0 [0 (0 |0 |7 (O /m jm Im (m m |0 |n

m: ModullD 0..31 n: JAnzahl Folgebytes (netto)
Eine Nachricht wird dann vom Modul interpretiert, wenn

a) das SendelD in TELID steckt,
b) die Moduladresse stimmt und
c) die Anzahl der empfangenen Netto-Daten mit der kodierten Lénge iibereinstimmt.

Die Priifsumme wird aus Kompatibilitdtsgriinden derzeit nicht ausgewertet.

7.2.4 Ubersicht iiber die PowerCube ™-Command ID's

Im folgenden erhalten Sie einen Uberblick dariiber, in welcher Reihenfolge die notwendigen Daten an
den PowerCube ™ zu senden sind. Anhand der {ibertragenen Daten wird zunéchst festgelegt, welches
Kommando abgearbeitet werden soll. Dabei sind folgende Kommandos verfiigbar:

Kommando CommandID Bedeutung Lange
(Dec/Hex)
Reset 0/0x00 Fehlerstatus laschen 1 Byte
Home 1/0x01 Referenzfahrt auslésen 1Byte
Halt 2/0x02 Nothalt auslésen 1 Byte
RecalcPIDParam 9/0x09 Neuberechnen der Regelschleife 1Byte
SetExtended 8/0x08 Parameter schreiben 3 bis 6 Byte
GetExtended 10/0x0a Parameter lesen 2 Byte
SetMotion 11/0x0b Bewegung ausfiihren 6 bis 8 Byte
SetlStep 13/0x0d Step-Bewegungskommando 7 Byte

Die gesendeten Daten beantwortet das Modul, sofern dies im Konfigurationswort Config festgelegt
ist, mit einem Acknowledge, so daB der DatenfluB der Informationsbytes wie nachfolgend beschrie-
ben zusammengefasst werden kann (siehe auch Kap. 7.2.6 Aufbau der Datenstrome):
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Kommando | Send Acknowledge

Reset [0x00] [0x001

Home [0x011 [0x011

Halt [0x02] [0x02]

RecalcPIDParam | [0x09] [0x091

SetExtended [0x08] [param] [datal ... [0x081 [param] [0x64]
GetExtended [0xOal [param] [OxOal [param] [datal ...
SetMotion [0xOb] [model [datal ... [0xOb] [model [0x64]
SetlStep [0x0d] [datal ... [0x0d]

Fiir die Kommandos ,Parameter lesen” (GetExtended) und ,Parameter schreiben® (SetExtended) ist
im nachfolgenden Datenbyte festgelegt, auf welchen Parameter sich die zu (ibertragenden Daten
beziehen. Die Anzahl der sich daran anschlieBenden Datenbytes ist abhéngig vom Datentyp des be-
treffenden Parameters. Die Liste der Parameter ist sehr umfangreich und wird im folgenden naher
erlautert.

Das Kommando ,Bewegung ausfiihren® bedingt als Folgewert den Bewegungsmodus. Die Anzahl der
darauf folgenden Datenbytes richtet sich nach dem gewahiten Bewegungsmodus. Eine Tabelle im
Abschnitt 7.2.8 zeigt die verschiedenen Bewegungsarten und die zugehorigen Parameter.

1.2.5 Datentypen

Fiir die Realisierung des Datenprotokolls ist die Kenntnis der im PowerCube ™ verwendeten Daten-
typen erforderlich:

Datentyp |Bedeutung Datenbreite Wertebereich dezimal
Int8 Byte 8 Bit -128 bis 127

Uint8 Byte, vorzeichenlos 8 Bit 0 bis 255

Int16 Wort 16 Bit -32768 bis 32767
Ulnt16 Wort, vorzeichenlos 16 Bit 0 bis 65535

Int32 Doppelwort 32 Bit -2147483848 his 2147483847
Ulnt32 Doppelwort, vorzeichenlos 32 Bit 0 bis 4294967295

float Gleitkommawert 32 Bit 3.4 e-038 bis 3.4 e+038
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1.2.6 Aufbau der Datenstrome

Der Aufbau der Datenstrome (Informationsbytes) zur Steuerung des PowerCube ™ ist fiir alle Kom-
munikationsarten prinzipiell identisch. Im folgenden wird gezeigt, wie die einzelnen Kommandos aufge-
baut werden. Das Diagramm zeigt nur Informationsbytes und keine busspezifischen Bytes.

Bus
(R5232
R 5935 PowerCuhe™.
Master Frofibus Modul
AN odu
Acknamledge
]
[REENE] Acknowledge
|
Acknoiledge
GetExtendad O:0a
Farameter-10
Pk nowledge
F ar ameter- I
1-4 [ ata Bytes
SetExtended
Farameter D
1-4 [ ata Bytes
Auckno ledge
Sethiotion
Pikknowledge
nur Infar mations bytes, keine

buszpezifischen Bytes
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7.2.1 iibersicht iiber die PowerCube ™-Parameter ID's
Die folgende Tabelle enthélt die Informationen iiber modulinterne Parameter., die (iber die Kommuni-
kation gelesen und geschrieben werden kénnen.

“Parameter ParameterlD -Bedeutung -I]atentvp Read | Write
(Dec/Hex)
DefHomeOffset 0/0x00 Offset zur Referenzlage (Defaultw- float X

ert). Mit Hilfe dieses Wertes kann
ein Offset zur physikalischen Nul-
lage (Referenzpunkt) des Antriebs
eingestellt werden.

DefGearRatio 1/0x01 Getriebeiibersetzung (Defaultwert) float X

DeflinRatio 2/0x02 Faktor zur Umrechung der Dreh- in float X
Linearbewegung (Defaultwert)

DefMinPos 3/0x03 Minimalposition des Antriebs float X
(Defaultwert)

DefMaxPos 4/0x04 Maximalposition des Antriebs float X
(Defaultwert)

DefMaxDeltaPos 5/0x05 Maximal zuldssige Regelabwei- float X

chung des Lagereglers: "Schleppab-
stand" (Defaultwert)

DefMaxDeltaVel 6/0x06 Maximal zulassige Regelabwei- float X
chung des Geschwindigkeitsreglers
(Defaultwert)

DefTorqueRatio 7/0x07 Faktor zur Umrechnung zwischen float X

Stromaufnahme und ausgeiibtem
Moment (Defaultwert)
DefCurRatio 8/0x08 Faktor zur Umrechnung der float X
Rohdaten des Stromreglers in
Ampere (Defaultwert)

DefMinVel 9/0x09 Minimalgeschwindigkeit des float X
Antriebs (Defaultwert)

DefMaxVel 10/0x0a Maximalgeschwindigkeit des float X
Antriebs (Defaultwert)

DefMinAcc 11/0x0b Minimalbeschleunigung des float X
Antriebs (Defaultwert)

DefMaxAcc 12/0x0c Maximalbeschleunigung des float X
Antriebs (Defaultwert)

DefMinCur 13/0x0d Minimaler Sollwert fiir den Strom- float X
regler (Defaultwert)

DefMaxCur 14/0x0e Maximaler Sollwert fiir den Strom- float X
regler (Defaultwert)

DefHomeVel 15/0x0f Geschwindigkeit fiir die Referenz- float X

punktfahrt. Dieser Wert ist vorze-
ichenbehaftet und legt auf diese
Weise die Richtung fest. (Defaultw-
ert)

DefHomeAcc 16/0x10 Beschleunigung fiir die Referenz- float X
punktfahrt (Defaultwert)
DefCubeSerial 26/0x1a Seriennummer des PowerCube ™- Ulnt32 X
Antriebs (Defaultwert)
DefConfig 27/0x1b Konfigurationsdaten des Antriebs Ulnt32 X
(Defaultwert)
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DefPulsesPerTurn 28/0x1c

Anzahl der ausgewerteten Geber-
impulse pro Motorumdrehung
(Defaultwert)

Uint32

DefCubeVersion 29/0x1d

Versionsinformation der Firmware
(Defaultwert)

Uint16

DefServicelnterval 30/0x1e

Wartungsintervall angegeben in
Betriebsstunden (Defaultwert)

Uint16

DefBrakeTimeOut 31/0x1f

Verzogerungszeit fiir das Zus-
chalten der Bremse nach Stillstand
des Motors angegeben in ms
(Defaultwert)

Uint16

DefAddress 32/0x20

Busadresse des Moduls [1...31]
(Defaultwert)

UInt8

DefPrimBaud 34/0x22

Kennziffer fiir die voreingestellte
Baudrate der CAN-Kommunkation
(Defaultwert)

Uint8

DefScndBaud 35/0x23

Kennziffer fiir die voreingestellte
Baudrate der R5232/R5485-Kom-
munikation (Defaultwert)

UInt8

PosCount 36/0x24

Absoluter Zahlerstand des Position-
sgebers (Istwert)

Int32

RefPosCount 37/0x25

Zéhlerstand des Positionsgebers
bei Erkennung des Referenzschal-
ters (Istwert)

Int32

DioSetup 38/0x26

Register der aktuell gesetzten Bits
der internen DIOs (siehe
PCube_getDioData)

Ulnt 32

CubeState 39/0x27

Statuswort des Antriebs (Istwert)

Uint32

TargetPosinc 40/0x28

Sollwertvorgabe in Geberimpulsen
fiir die Position (Zielwert)

UInt32

TargetVellnc 41/0x29

Sollwertvorgabe in Geberimpulsen/
ms flir die Geschwindigkeit (Zielw-
ert)

UInt32

TargetAccinc 42/0x2a

Sollwertvorgabe in Geberimpulsen/

ms? fiir die Beschleunigung (Ziel-
wert)

UInt32

Stepinc 43/0x2b

Schrittweite in Geberimpulsen des
Antriebs im Stepbetrieb (Istwert)

Ulnt32

HomeOffsetInc 44/0x2¢c

Nullpunktoffset des Antriebs in
Geberimpulsen (Istwert)

Int32

RawCur 53/0x35

Sollwert des digitalen Stromreglers
in Digits [-511...512] (Istwert/Vor-
gabe)

Int16

HomeToZerolnc 54/0x36

Anzahl der Geberimpulse zwischen
Referenzschalter und Nullimpuls
des Gebers (Istwert)

Int32

Config 57/0x39

Konfigurationswort fiir den Antrieb
(Vorgabe)

UInt32

MoveMode 58/0x3a

Betriebsart des Antriebs (Istwert)

Uint8

IncRatio 59/0x3b

Verhaltnis aus Geberimpulsen und
Wegeinheit (Istwert)

float

ActPos 60/0x3c

Aktuelle Position, vorberechnet in
Wegeinheiten (Istwert)

float
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ActPos_ 61/0x3d

Aktuelle Position im vergangenen
Abtastzeitpunkt, vorberechnet in
Wegeinheiten (Istwert)

float

IPolPos 62/0x3e

Aktuelle Sollposition, vorberechnet
in Wegeinheiten (Istwert)

float

DeltaPos B63/0x3f

Differenz zwischen Soll- und Istpo-
sition, vorberechnet in Wegein-
heiten = Regelabweichung
(Istwert)

float

MaxDeltaPos 64/0x40

Maximal zulassige Differenz zwis-
chen Soll- und Istposition, vorb-
erechnet in Wegeinheiten = max.
zulassige Regelabweichung (Vor-
gabe)

float

ActVel 65/0x41

Aktuelle Geschwindigkeit des
Antriebs, vorberechnet in Wegein-
heiten/s (Istwert)

float

[PolVel 66/0x42

Aktuelle Sollgeschwindigkeit, vorb-
erechnet in Wegeinheiten/s (Istw-
ert)

float

MinPos 69/0x45

Endlage des Antriebs in Wegein-
heiten = Minimalposition (Vorgabe)

float

MaxPos 70/0x46

Endlage des Antriebs in Wegein-
heiten = Maximalposition (Vor-
gabe)

float

MaxVel 72/0x48

Maximal zulssige Geschwindigkeit
des Antriebs in Wegeinheiten/s
(Vorgabe)

float

MaxAcc 74/0x4a

Maximal zulssige Beschleunigung

des Antriebs in Wegeinheiten/s?;
(Vorgabe)

float

MaxCur 76/0x4c

Maximal zulassiger Stromsollwert
in Ampere fir den digitalen Strom-
regler (Vorgabe)

float

Cur 77/0x4d

Aktueller Stromsollwert in Ampere
des digitalen Stromreglers (Vor-
gabe)

float

TargetPos 78/0x4e

Sollwert fiir die Positionsvorgabe in
Wegeinheiten (Zielwert)

float

TargetVel 79/0x4f

Sollwert fiir die Geschwindigkeits-
vorgabe in Wegeinheiten/s (Zielw-
ert)

float

TargetAcc 80/0x50

Sollwert fiir die Beschleunigungs-

vorgabe in Wegeinheiten/s®; Zielw-
ert)

float

DefCO 81/0x31

Verstarkungsfaktor CO
(Defaultwert)

Int16

DefDamp 82/0x52

Dampfungsfaktor Damp
(Defaultwert)

Int16

DefAO 83/0x53

Nominalbeschleunigung des Motors
(Defaultwert)

Int16

ActCO 84/0x54

Verstarkungsfaktor CO
(Vorgabe)

Int16

ActDamp 85/0x85

Dampfungsfaktor Damp
(Vorgabe)

Int16
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ActAO 86/0x86 Nominalbeschleunigung des Motors Int16 X X
(Vorgabe)
DefBurnCount 87/0x87 Anzahl der bisher am Modul durch- Ulnt8 X
gefiihrten Brennvorgange (Default-
wert)
Setup 88/0x88 Neu ab Version 3.5.00: 32-Bit- Ulnt32 X
Wort, in dem u.a. Feedback-,DIO-
und Kommunikationssetup hinter-
legt sind (Default)
HomeOffset 89/0x89 Offset zur Referenzlage (Vorgabe) float X X

Defaultwert: Diese Daten sind im ROM (Read Only Memory) des PowerCube ™ gespeichert und wer-

den nach dem Zuschalten der Betriebsspannung als Vorgabewerte aktiv.

Vorgabe: Diese Daten kdnnen fiir die Dauer des Betriebs vom Anwender veréndert werden. Nach
dem Abschalten der Betriebsspannung gehen die Einstellungen verloren und miissen nach dem erneu-
ten Zuschalten wiederholt werden.

Zielwert: Dies sind die kurzzeitigen Zielvorgaben fiir Fahrkommandos. Sie beziehen sich ausschlieBlich
auf Zielpositionen, -geschwindigkeiten und -beschleunigungen.

Die 32-Bit Konfigurationsworte Config und Setup (neu ab Modulversion 3.5.00) enthalten u.a. Ein-
stellungen zur Bremsen-, Kommunikations-, Feedback- und Schalterkonfiguration. Setup kann zur
Laufzeit nur gelesen, nicht jedoch verdndert werden, wahrend die Konfigurationshits von Config zur
Laufzeit neu gesetzt werden kdnnen. Nachfolgend ist die Bitbelegung ab Modulversion 3.5.00

wiedergegeben.

1.2.7.1 Konfigurationshits im 32-Bit Wort Setup (Read Only)

“Bezeichner Bit-1D (Hex) Eedeutung
SETUP_ENCODER_FEEDBACK 0x00000001 |Lageinformation (iber Encoder Feedback
SETUP_RESOLVER_FEEDBACK 0x00000002 |Lageinformation iiber Resolver Feedback

SETUP_ABSOLUTE_FEEDBACK

0x00000004

Lageinformation iiber Absolutgeber-Feedback

SETUP_4IN_40UT

0x00000008

Beschaltung des 15-poligen I/0-Interfaces Typ |

SETUP_3IN_ENCODER_IN

0x00000010

Beschaltung des 15-poligen |/0-Interfaces Typll

SETUP_3IN_ENCODER_OUT 0x00000020 |Beschaltung des 15-poligen I/0-Interfaces Typlll
SETUP_RS232 0x00000040 |Modulkommunikation iiber RS232-Schnittstelle
SETUP_CAN 0x00000200 |Modulkommunikation iber CAN-Schnittstelle
SETUP_PROFIBUS 0x00000400 |Modulkommunikation iiber Profibus-Schnittstelle

SETUP_USE_M3ID

0x00000800

CAN-Identifier fiir M3-Befehlssatz reservieren

SETUP_USE_M4ID

0x00001000

CAN-Identifier fiir M4-Befehlssatz reservieren

SETUP_INVERT_MOTORDIR

0x00004000

Umkehr der Motorlaufrichtung

SETUP_USE_SW2_AS_ENABLE

0x00008000

High auf SW2-Datenleitung aktiviert Motorregelung

SETUP_USE_SW2_AS_BRAKE

0x00010000

High auf SW2-Datenleitung lost Bremse

SETUP_ERROR_TO_OUTO

0x00020000

Im Fehlerfall sendet Modul ein Signal iiber Datenaus-
gaﬂskanal 0
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1.2.1.2 Konfigurationshits im 32-Bit Wort Config

Bezeichner

Bit-1D (Hex)

Eedeutung

CONFIG_BRAKE_PRESENT

0x00000008

Nach AbschluB der Bewegung wird Bremse
automatisch aktiviert

CONFIG_BRAKE_AT_POWERON

0x00000010

Nach Einschalten bleibt Bremse aktiv

CONFIG_SWR_WITH_ENCODERZERO

0x00000020

Homing-Prozedur wird mit ,Zero-Impuls” des
Encoders beendet

CONFIG_SWR_AT FALLING_EDGE

0x00000040

Referenzschalter arbeitet auf fallender Flanke

CONFIG_CHANGE_SWR_TO_LIMIT

0x00000080

Nach Homing-Prozedur wird Referenzschalter zu
Endlagenschalter

CONFIG_SWR_ENABLED

0x00000100

Referenzschalter wird aktiviert

CONFIG_SWR_LOW_ACTIVE

0x00000200

Referenzschalter ist low-aktiv

CONFIG_SWR_USE_EXTERNAL

0x00000400

Der externe Referenzschalter-Eingang wird aus-
gewertet

CONFIG_SW1_ENABLED

0x00000800

Endlagenschalter 1 wird aktiviert

CONFIG_SW1_LOW_ACTIVE

0x00001000

Endlagenschalter 1 low-aktiv

CONFIG_SW1_USE_EXTERNAL

0x00002000

Externer Endlagenschalter-Eingang 1 wird aus-
gewertet

CONFIG_SW2_ENABLED

0x00004000

Endlagenschalter 2 wird aktiviert

CONFIG_SW2_LOW_ACTIVE

0x00008000

Endlagenschalter 2 low-aktiv

CONFIG_SW2_USE_EXTERNAL

0x00010000

Externer Endlagenschalter-Eingang 2 wird aus-
gewertet

CONFIG_LINEAR_DRIVE

0x00020000

Modultyp ist Linearmodul

CONFIG_M3_COMPATIBLE

0x00100000

Befehlssatz und Verhalten des Moduls ist kom-
patibel zu MORSE3

CONFIG_LINEAR_SCREW

0x00200000

Modultyp ist Linearmodul mit Spindeltrieb

CONFIG_NOTIFYEMPTYBUFFER

0x00400000

Benachrichtigung bei leerem Befehlspuffer im
Step-Bewegungsmodus

CONFIG_DISABLE_ON_HALT

0x00800000

Bei Setzen des HALT-Flags wird Motorregelung
abgeschaltet

CONFIG_WATCHDOG_ENABLE

0x01000000

Watchdog-Funktion im Modul wird freigeschaltet

CONFIG_ZERO_MOVE_AFTER_HOK

0x02000000

Modul wird nach Referenzfahrt auf benutzer-
definierte Nullposition bewegt

CONFIG_DISABLE_ACK

0x04000000

Keine Best&tigung vom Modul nach SET-Kom-
mando

PowerCube ™-Betriebshandbuch

Seite 102



7. PowerCube ™ Betriebssystem

cImizC

1.2.1.3 Bedeutung der Bits im 32-Bit Wort DioSetup

“Bezeichner Bit-1D (Hex) -Bedeutung des gesetzten Bits
INBITO 0x00000001 Digital-Eingang 1 aktiv
INBIT1 0x00000002 Digital-Eingang 2 aktiv
INBIT2 0x00000004 Digital-Eingang 3 aktiv
INBIT3 0x00000008 Digital-Eingang 4 aktiv
OUTBITO 0x00000010 Digital-Ausgang 1 aktiv
OUTBIT1 0x00000020 Digital-Ausgang 2 aktiv
OUTBIT2 0x00000040 Digital-Ausgang 3 aktiv
OUTBIT3 0x00000080 Digital-Ausgang 4 aktiv
INSWR (*) 0x00000100 Referenzschalter aktiv
INSW1 (%) 0x00000200 Endlagenschalter 1 aktiv
INSW2 (*) 0x00000400 Endlagenschalter 2 aktiv
alle Gibrigen 0x00000800 unbenutzt

0x80000000

(*) Giiltig ab PowerCube ™-Betriebssystemversion 2.5.16 bzw. 3.5.13. Darstellung stets in positiver

Logik (high = aktiv).
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1.2.8 Ausfiihrung von Bewegungen

“Parameter ParameterlD -Bedeutung Eolgedaten Lange
(Dec/Hex)
FRAMP_MODE 4/0x04 Einzelstreckenfahrt Sollposition (float) 6 Byte
FSTEP_MODE 6/0x06 Inkrementenfahrt Sollposition (float) und Zeit | 8 Byte
(UInt16)

FVEL_MODE 7/0x07 Geschwindigkeitsregelung Sollgeschwindigkeit (float) | 6 Byte

FCUR_MODE 8/0x08 Stromregelung Sollstrom (float) 6 Byte

[RAMP_MODE 9/0x09 Einzelstreckenfahrt im Inkre- Sollposition (Int32) * 4 Byte
mentenmodus

ISTEP_MODE 11/0x0b Einzelschrittfahrt im Inkrement- | Sollposition (Int32) und Zeit | 6 Bytes
enmodus (Ulnt 16)

IVEL_MODE 12/0x0c Geschwindigkeitsregelung im Sollgeschwindigkeit (Int32) | 4 Bytes
Inkrementenmodus

ICUR_MODE 13/0x0d Stromregelung im Inkrementen- | Sollstrom (Int32) 4 Bytes
modus

FRAMP_ACK (*) 14/0x0e Einzelstreckenfahrt mit spez. Sollposition (float) 6 Byte
Antworttelegramm (s.u.)

FSTEP_ACK (*) 16/0x10 Inkrementenfahrt mit spez. Sollposition (float) und Zeit | 8 Byte
Antworttelegramm (s.u.) (Ulnt16)

FVEL_ACK (*) 17/0x11 Geschwindigkeitsregelung mit | Sollgeschwindigkeit (float) | 6 Byte
spez. Antworttelegramm (s.u.)

FCUR_ACK (%) 18/0x12 Stromregelung mit spez. Sollstrom (float) 6 Byte

Antworttelegramm (s.u.)

(*) Giiltig ab PowerCube ™-Betriebssystemversion 2.5.16 bzw. 3.5.13. Das Antworttelegramm
(Acknowledge) auf diese Kommandos enthalt die aktuelle Position des Moduls (4Byte float-Wert),
einen Kurzstatus (1 Byte) und den Status der internen digitalen 10s aus dem Statuswort DioSetup
(die ersten 8 Bit aus DioSetup = 1 Byte). Die Wahl dieses Bewegungsmodus ist insbesondere bei der
Inkrementenfahrt (FSTEP_ACK) wegen der komprimierten Informationsriickgabe von Interesse. Be-
schreibung und Benutzung werden im nachfolgenden Befehlsbeispiel ndher erlautert.

MaBeinheiten der PowerCuhe™-Module

Linearmodule:

Lage ﬁeschwindigkeit §eschleunigung Strom

m m/s m/s? A

Drehmodule:

Lage [-Beschwindigkeit ﬁeschleunigung Strom

rad rad/s rad/s? A

Im Inkrementmodus fiir Linear- und Drehmodule:

Lage [-Beschwindigkeit ﬁeschleunigung Strom

inc inc/s inc/s2 digits (-500 --- 500)
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Befehlsheispiele

Gegeben sei:
CubelD =17,

TargetAcc = 0.5 m/s?,
TargetVel =0.08 m/s,
Pos =0.75m

Die vom Anwender zu sendenden Daten befinden sich in der Reihe ,Send“, das vom Modul zuriick-
gegebene Acknowledge befindet sich in der direkt darunter gelegenen Zeile ,Ack”.

CAN

CAN-ID* Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 |Byte 4 |Byte 5 |Byte 6 |Byte 7

ComandID |Param.ID |Param.|Param.|Param. Param. |Param. Param.

Send|0x0F1  |0x01 - - - - - - -
Home

Ack [0xOF1 |0x01 - - - - - - -

Send|0xOF1  |0x00 - - - - - - -
Reset

Ack [0xOF1 |0x00 - - - - - - -

Send|0xOF1  |0x08 0x50 0x00 |Ox00 |Ox00 |Ox3f |- -
SetExtended | TargetAcc  |Acc Acc Acc Acc

Ack [0OxOF1 |0x08 0x50 0x64 |- - - - -

Send|0xOF1  |0x08 Ox4f Ox0a |Oxd7 |Oxa3 |0x3d |- -
SetExtended | TargetVel Vel Vel Vel Vel

Ack [0OxOF1 |0x08 Oxaf 0x64 |- - - - -

Send|0x0F1  |0x0b 0x04 0x00 |Ox00 |Ox40 |Ox3f |- -
SetMotion |FRAMPMODE |Pos Pos Pos Pos

Ack [0xOF1 |OxOb 0x04 064 |- - - - -

* CAN-ID = CANID_CMDPUT + CubelD = 0x0e0 + 0x011 = 0xOF1

Ab PowerCube ™-Betriebssystemversion 2.5.16 bzw. 3.5.13 ist es méglich, FRAMP_ACK anstelle
von FRAMP_MODE zu verwenden. In diesem Fall enthélt das Acknowledge des Moduls Statusinforma-
tionen wie aktuelle Position, Kurzstatus und DIO-Status in komprimierter Form.

Die 8 Bit des Kurzstatus sind wie folgt definiert::

Bit-Zuordnung 7 6 9 4 3 2 1 0
Bedeutung FULL |INPROG| END |MOTION| SW2 | SW1 SWR | NOK*

Entspricht dem | FULL- | INPRO- | RAMP_ | MOTION | SW2 | SW1 SWR
CubeState Bit | BUFFER | GRESS | END

*NOK (NOT_OK) setzt sich aus einer logischen ODER-Verkniipfung der Flags STATE_ERROR,
ISTATE_HOK und STATE_HALTED zusammen.

Die letzten beiden Zeilen des obigen Beispiels wiirden dann also wie folgt aussehen::

Send|0x0f1  |OxOb 0x04 Ox00 |(0Ox00 |0x40 |Ox3f |- -
SetMotion |FRAMP_ACK |Pos Pos Pos Pos
Ack |0xOf1 |0xOb Ox0e ActPos |ActPos |ActPos |[ActPos |Short- [Dio
state
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RS232
STX |TELID TELID [ComandID Param.ID P. |(P. |P. |P. |P. [P. |BCC |ETX
Send|0x02 |0x06 |0x21 |0x01 - - - - - - |- |0x28 |0x03
Home
Ack [0x02 [OxOa |0x21 [0x01 - - - - - - |- |Ox2c |0x03
Send|0x02 |0x06 |0x21 |0x00 - - - - - - |- |0x27 [0x03
Reset
Ack |0x02 [Ox0a |0x21 |0x00 - - - - - - |- |0x2b [0x03
Send|0x02 |0x06 |0x26 |0x08 0x50 0x00 |0x00|0x00 |0x3f |- |- |Oxc3 [0x03
SetExtended |TargetAcc Acc |[Acc |Acc |[Acc
Ack [0x02 [OxOa |0x26 [0x08 0x50 0x64 |- - - - |- |Oxec |0x03
Send|0x02 |0x06 |0x26 |0x08 Ox4f Ox0a |Oxd7 |0xa3 |0x3d |- |- |0x46 [0x03
SetExtended |TargetVel Vel [Vel |Vel |Vel
Ack [0x02 [OxOa |0x26 [0x08 Ox4f 0x64 |- - - - |- |Oxeb |0x03
Send|[0x02 |0x06 |0x26 |0xOb 0x04 0x00 |0x00 |0x40 |Ox3f |- |- |Oxba |0x03
SetMotion  |FRAMPMODE |Pos |[Pos |Pos |Pos
Ack |0x02 |0x0a |0x26 |0xOb 0x04 064 |- - - - |- |0xa3 [0x03

Die Berechnung der 2 TELID-Bytes mdge folgendes Beispiel (SetExtended) verdeutlichen:

1. Byte 2. Byte

Bit-Zuordnung 71651413 [2[1/0]7]|6|5|4]3
TELID_SENDDAT 000 0]JO{ 1T mim{m|m|[m|O]n
TELID_RECVDAT 0/0|0|0f1T|0m|m|m|m|m|O0]n
SENDDAT 01 00
ModullD 17 170 0 0 1
Command SetExt 011 0
==>TELID BYTE 1: 00000110 = 0x06

TELID BYTE 2: 00100110 = 0x26
RECEIVEDAT 1 0 0 O
ModullD 17 170 00 1
Command SetExt 0110

==>TELID BYTE 1: 00001010 = Ox0a
TELID BYTE 2: 00100110 = 0x26

Anhand des Kommandos Halt (ID: 0x02) soll die DLE-Korrektur veranschaulicht werden:
STX TELID TELID CMD BCC ETX
Senden ohne Korrektur (theoret.): 0x02 0x06 0x21 0x02 0x29 0x03
STX TELID TELID CMD (m.DLE)BCC ETX
Senden mit Korrektur: 0x02 0x06 0x21 0x10 0x82 0x29 0x03
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Profibus
Byte 0 Byte 1 Byte 2 [Byte 3 |Byte 4 |Byte 5 |Byte 6 |Byte 7
ComandID |Param.ID Param. |Param. |Param. |Param. |Param.|Param.

Send|0x01 - - - - - - X
Home

Ack |0x01 - - - - - - -

Send|0x00 - - - - - - X
Reset

Ack |[0x00 - - - - - - -

Send|0x08 0x50 float |float |float |float |- X
SetExtended | Target-Acc  |Acc Acc Acc Acc

Ack |0x08 0x50 0x64 |- - - - -

Send|0x08 Ox4f float |float |float |float |- X
SetExtended | TargetVel Vel Vel Vel Vel

Ack |0x08 Ox4f 0x64 |- - - - -

Send |0x0b 0x04 float |float |float  |float |- X
SetMotion |FRAMPMODE |Pos Pos Pos Pos

Ack |0x0b 0x04 064 - - - - -

X: Bei der Ubertragung von Daten iiber den Profibus ist darauf zu achten, daB im Byte 7 ein
verdnderlicher Wert, z.B. ein inkrementeller Counter, gesetzt wird, da beim Senden identischer Tele-
gramme (beispielsweise mehrere Bewegungsrampen mit gleichen Parametern) nur das erste aus-

gewertet wird!

1.2.9 Kommandos an alle verbundenen Module in einer Kommandozeile senden

Mit Hilfe des schon erwéhnten CAN-Identifiers CANID_CMDALL ist es méglich, in einer einzigen Kom-
mandozeile folgende Befehle an alle verbundenen Module zu schicken. Diese Befehle werden
besonders schnell verarbeitet; es gibt allerdings von Seiten der Module kein Acknowledge.

Evte 0: ComandID Evte 1: Param.ID Eedeutung
CAN-ID = 0x00 Reset
CANID_CMDALL 0x02 Halt
(0x100) 0x07 Watchdog-Refresh
0x09 0x00 ... 0x03 (*) Change Baudrate

(*) Baudrate: 0 = 75K, 1 = 250K, 2 = 500K, 3 = 1000K.

Eine ausfiihrliche Erlauterung der Befehle ist im Abschnitt "Die API-Schnittstelle zur PowerCube ™-
Steuerung" vorhanden.
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1.3 Betriehsverhalten des PowerCuhe™

Die umfangreichen Funktionen des PowerCube ™-Betriebssystems bedingen fiir den stdrungsfreien
Betrieb des Antriebs einige wichtige Regeln, die unbedingt Beachtung finden sollten. Dies bezieht sich
auf den Ablauf bei der Vorgabe von Bewegungssequenzen und MaBnahmen zur Uberwachung des Sys-
tems. Die Auslegung der Mastersteuerung ist meist abhangig vom konkreten Anwendungsfall. Bei
der Auslegung der Steuerung sollten folgende Faktoren betrachtet werden:

* Echtzeitverhalten der Anlage und zeitliche Anforderungen fiir den Betrieb
* Verkopplung von mehreren Antrieben in einer kinematischen Kette
* Sicherheitsanforderung beim Betrieb der Gesamtanlage.

In jedem Fall kann die Nutzung des PowerCube ™ fiir die besonderen Anforderungen der Anwendung
optimiert werden. Dazu erhalten Sie in den folgenden Abschnitten nahere Informationen.

1.3.1 Betriebsweise im Normalfall

Nach Zuschalten der Betriebsspannung ist der PowerCube ™ sofort betriebsbereit. Die riickgemel-
dete Position entspricht dem voreingestellten Homeoffset. Der Antrieb kann mit den Bewegungs-
kommandos verfahren werden.

Bei den Modulen handelt es sich um mechatronische Elemente, deren Bauteile fettgeschmiert sind.
Die Maximaldaten der Module sollten also erst nach einer Warmlaufphase abgefordert werden.

Ublicherweise ist die erste Bewegung des Antriebs nach dem Zuschalten der Betriebsspannung die
Referenzpunktfahrt (Homing). Dies ist notwendig, weil die Einstellungen des Antriebs hinsichtlich
Maximal- und Minimalposition auf die Nullage des Antriebs bezogen sind (Nullage ist Referenzpunkt
abziiglich Homeoffset). Die Begrenzung der Lagesollwerte auf die voreingestellten Daten funktioniert
demzufolge nur nach erfolgreicher Referenzpunktfahrt. Sie sollten aus diesem Grund folgende Hin-
weise beriicksichtigen:

* Vorgabe von Bewegungskommandos erst nach erfolgreicher Referenzpunktfahrt,

* st eine Referenzpunktfahrt nicht mdglich, so sollten Sie nur langsame Bewegungen auslésen, die
Sie kontrollieren und im Notfall abschalten kdnnen,

* Fahren Sie den Antrieb vor dem Abschalten der Betriebsspannung stets zuriick in die Referenz-
lage.

* Im Statuswort des Antriebs wird durch das Bit STATE_HOME_OK signalisiert, daB3 eine Referenz-
fahrt erfolgreich war.

Die Vorgabe von Daten an den Antrieb wird vom Betriebssystem des PowerCube ™ iiberwacht. Im
einzelnen bedeutet dies:

Uberwachung der Vorgaben von Zielposition, Geschwindigkeit, Beschleunigung und Strom bei Fahr-
kommandos. Die Vorgaben werden auf die voreingestellten Maximalwerte begrenzt. Vorgaben kleiner
als die voreingestellten Minimalwerte werden ebenfalls begrenzt (siehe unter "Lesen und Schreiben
von Parametern"; Zielwerte).

Uberwachung der Vorgaben beim Setzen von Parametern. Dies bezieht sich auf alle Werte, die {iber
die Kommunikation fiir die Dauer des Betriebs verdndert werden konnen (siehe unter "Lesen und
Schreiben von Parametern"; Vorgabe).
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1.3.2 Die Benutzung der Modul-Watchdogfunktion

* Fiir jedes angeschlossene Modul muB sichergestellt sein, daB im Konfigurationswort Config der
Watchdog verflighar gemacht worden ist (Flag CONFIG_WATCHDOG_ENABLE).

* An jedes angeschlossene Modul muB3 die Kommandosequenz CANID_CMDPUT (0x0e0 + Modul-
ID) + CommandID 0x07 gesendet werden, um den modulinternen Watchdog online zu schalten.
Ein erneutes Senden dieser Sequenz schaltet den Watchdog zuriick in den offline-Zustand.

* Ineinem Intervall kleiner 50 ms muB die Kommandosequenz CANID_CMDALL (0x100) + Com-
mandID 0x07 gesendet werden, die bei allen angeschlossenen Modulen das Watchdog-Refresh
auslost.

* Falls das Watchdog-Refresh nicht zyklisch innerhalb dieser Zeitspanne ausgelést wird, werden
alle Module in einen Haltezustand versetzt, wobei sie die Statusflags STATE_ COMM_ERROR und
STATE_HALTED anzeigen.

* Um die Module wieder zu aktivieren, kann man nun entweder den Watchdog jedes einzelnen
Moduls offline schalten und die Module anschlieBend mit einem RESET zuriicksetzen, oder es wird
erneut zyklisch ein Watchdog-Refresh und mittels der Kommandosequenz CANID_CMDALL
(0x100) + CommandID 0x00 ein RESET gleichzeitig an alle Module gesendet.
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1.3.3 Der Modulstatus: Das Statuswort CubeState

Der Zustand des Antriebs kann jederzeit mit Hilfe des Statusworts "CubeState" ermittelt werden.
Anhand des Modulstatus erkennt der Anwender den augenblicklichen Ausfiihrungsszustand von Be-
fehlen, kann Fehlermeldungen und Ursachen fiir Fehler ermitteln. Es ist in jedem Fall ratsam, das Sta-
tuswort in regelmaBigen Absténden zu pollen. Die Haufigkeit wird hierbei von der Anwendung
bestimmt. Das Statuswort ist ein vorzeichenloser 32-Bit Integer-Wert, dessen Information bitweise
organisiert ist. Jedem Bit ist eine Statusinformation zugeordnet. Im Modulstatus kénnen mehrere
Bits gleichzeitig gesetzt sein. Dies ist der Aufbau des CubeState:

Bit

Wert

Eedeutung

STATE_ERROR

0

0x00000001

Es liegt ein Fehler im Modul vor. Der Antrieb l6st einen
Nothalt aus und nimmt keine weiteren Bewegungskom-
mandos an. Die Fehlerursache kann anhand der Fehler-
hits ermittelt werden. In vielen Féllen kann der
Anwender einen Fehlerzustand durch ein RESET-Kom-
mando quittieren und mit der Arbeit fortfahren.

STATE_HOME_OK

0x00000002

Dieses Bit wird nach erfolgreicher Referenzpunktfahrt
gesetzt. Es bedeutet, daB der Antrieb den Nullpunkt in
seinem Koordinatensystem eindeutig zugeordnet hat
und alle voreingestellten Werte, die die Positionsbe-
grenzung betreffen Giiltigkeit haben. Dieses Bit wird bei
Beginn jeder Referenzpunktfahrt (Kommando HOME)
geldscht.

STATE_HALTED

0x00000004

Dieses Bit wird im Zusammenhang mit einem Nothalt
gesetzt. Es besagt, daB der Antrieb steht und sich in
einem Sicherheitszustand befindet. Bevor der Antrieb
wieder Bewegungskommandos ausfiihrt, muB er ein
RESET-Kommando erhalten haben und eventuelle Fehler-
bits geloscht haben. Nothalt kann durch die interne
Fehleriiberwachung oder durch das HALT-Kommando
ausgeldst werden.

STATE_POWERFAULT

0x00000008

Dieses Bit gibt einen Fehler der PowerCube ™-Endstufe
an. In den meisten Féllen wird nach Auftreten dieses
Fehlers ein Abschalten der Betriebsspannung notwendig
sein. Der Fehler wird genauer durch die Bits 18 bis 23
beschrieben.

STATE_TOW_ERROR

0x00000010

Schleppfehler. Der Lageregler konnte der Sollwertvor-
gabe nicht folgen und hat eine nicht zuléssige Regelab-
weichung detektiert. Die maximal zulassige
Regelabweichung kann anhand des Wertes
,MaxDeltaPos" eingestellt werden.

STATE_COMM_ERROR

0x00000020

Ein Fehler bei der Dateniibertragung ist aufgetreten.
Sollte dieser Fehler haufig auftreten, ist eine Untersu-
chung der Verbindungskabel sinnvoll. Priifen Sie, ob der
Bus mit einem Widerstand abgeschlossen wurde.

STATE_SWR

0x00000040

Dieses Bit zeigt den Zustand des Referenzschalters an.
Ist es gesetzt, so ist der Referenzschalter aktiv (posi-
tive Logik).

STATE SW1

0x00000080

Dieses Bit zeigt den Zustand des Endlagenschalters "1"
an. Ist es gesetzt, so ist der Endlagenschalter "1" aktiv
(positive Logik), die Endlage wurde tiberschritten.

STATE_SW?2

0x00000100

Dieses Bit zeigt den Zustand des Endlagenschalters "2"
an. Ist es gesetzt, so ist der Endlagenschalter "2" aktiv
(positive Logik), die Endlage wurde {iberschritten.
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STATE_BRAKEACTIVE

0x00000200

Dieses Bit zeigt den Zustand der Bremse an. Es wird nur
verwendet, wenn eine Bremse konfiguriert wurde. Ist
das Bit gesetzt, so ist die Bremse aktiviert und iibt ihre
Wirkung aus.

STATE_CURLIMIT

10

0x00000400

Dieses Bit ist eine Warnung des Lagereglers, dessen
Stellwertbegrenzung aktiviert wurde. Der Antrieb
befindet sich mit den aktuellen Einstellungen im Gren-
zlasthereich und dem Regler fehlt die notwendige Regel-
reserve. Das Bit kann durch RESET geldscht werden.

STATE_MOTION

11

0x00000800

Dieses Bit zeigt an, daB sich der Antrieb in Bewegung
befindet. Nach Stillstand wird es automatisch geldscht.

STATE_RAMP_ACC

12

0x00001000

Dieses Bit zeigt an, daB der Antrieb in die Beschleuni-
gungsphase beim Rampenbetrieb eingetreten ist. Es
wird erst nach Beendigung der Rampenfahrt geldscht.

STATE_RAMP_STEADY

13

0x00002000

Dieses Bit zeigt an, daB der Antrieb in die Phase der
gleichfdrmigen Bewegung beim Rampenbetrieb einge-
treten ist. Es wird erst nach Beendigung der Rampen-
fahrt geldscht.

STATE_RAMP_DEC

14

0x00004000

Dieses Bit zeigt an, daB der Antrieb in die Verzogerungs-
phase beim Rampenbetrieb eingetreten ist. Es wird erst
nach Beendigung der Rampenfahrt geldscht.

STATE_RAMP_END

15

0x00008000

Mit diesem Bit signalisiert der Antrieb, daB die Rampen-
fahrt beendet wurde und sich der Motor im Stillstand
befindet.

STATE_INPROGRESS

16

0x00010000

Dieses Bit hat nur im Stepbetrieb Bedeutung. Ein STEP-
Kommando befindet sich in Ausfiihrung.

STATE_FULLBUFFER

17

0x00020000

Dieses Bit hat nur im Stepbetrieb Bedeutung. Es wird
gesetzt, wenn STATE_INPROGRESS gesetzt ist und ein
weiteres STEP-Kommando empfangen wurde. Das
zuletzt empfangene STEP-Kommando wird in den Puffer
iibernommen und nach Ausfihrung des vorhergehenden
STEP-Kommandos automatisch "angehangt".

STATE_POW VOLT ERR

18

0x00040000

Die Zwischenkreisspannung des Motors ist unter den
zuldssigen Minimalwert gesunken. Die Endstufe wird
abgeschaltet. Dieser Fehler kann durch RESET zuriick-
gesetzt werden.

STATE_POW_FET_TEMP

19

0x00080000

Die Temperatur der Endstufentransistoren hat das
zuldssige Maximum {berschritten. Die Endstufe wird
abgeschaltet. Die Betriebsspannung muB abgeschaltet
werden.

STATE_POW_WDG_TEMP

20

0x00100000

Die Temperatur der Motorwicklungen hat das zuléssige
Maximum Gberschritten. Die Endstufe wird abge-
schaltet. Die Betriebsspannung muB abgeschaltet wer-
den.

STATE_POW_SHORTCUR

21

0x00200000

Es ist ein KurzschluB in der Endstufe aufgetreten. Die
Endstufe wird abgeschaltet. Die Betriebsspannung muf3
abgeschaltet werden. Konsultieren Sie lhren Power-
Cube ™-Servicepartner.

STATE_POW_HALLERR

22

0x00400000

Es ist ein Fehler bei der Erfassung der Hallimpulse aufge-
treten. Die Endstufe wird abgeschaltet. Die Betriebss-
pannung muB abgeschaltet werden.

STATE_POW_INTEGRALERR

23

0x00800000

Die Dauerbelastung des Motors hat die Grenze der
Zulassigkeit Giberschritten. Die Endstufe wird abge-
schaltet. Die Betriebsspannung muB abgeschaltet wer-
den. Priifen Sie die Belastung des Antriebs und die
Vorgaben fiir Geschwindigkeit und Beschleunigung.
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STATE CPU OVERLOAD 24 | 0x01000000 |DieCPU ist (iberlastet. Die Endstufe wird abgeschaltet.
- Die Betriebsspannung muB abgeschaltet werden.
Wenden Sie sich an lhren PowerCube ™-Servicepartner.
STATE POW TIMEOUT * 24 | 0x01000000 |Kommunikation zwischen CPU und Stromregler ist

N N unterbrochen. Die Betriebsspannung muB abgeschaltet
werden. Wenden Sie sich an lhren PowerCube ™-Ser-
vicepartner.

*Ab Modulversion 3.5.14 verfiigbar. Ersetzt

STATE CPU_QOVERLOAD.

STATE BEYOND HARD 25 | 0x02000000 |Der PowerCube™ ist auBerhalb des zuldssigen Bewe-
- - gungsbereichs. Um den Antrieb mit Motorkraft wieder
aus der Endlage zu befreien, ist eine vorgeschriebene
Prozedur einzuhalten. Siehe dazu

"Betriebsweise bei Storungen".

STATE BEYOND SOFT 26 | 0x04000000 |Der PowerCube™ hat die Software-Endlagen iiber-

N N schritten. Es wird ein Nothalt ausgefiihrt. Dieser Fehler
kann durch RESET geldscht werden.

STATE POW SETUP ERR |27 | 0x08000000 | Fehler beider Initialisierung des Stromreglers, Mo-

* - - - duleinstellung stimmt nicht mit Reglerkonfiguration
iiberein (5A/10A Typen). Die Betriebsspannung muB
abgeschaltet werden. Wenden Sie sich an lhren Power-
Cube ™-Servicepartner.

*Ab Modulversion 3.5.14 verfiigbar.

1.3.4 Betriehsweise hei Storungen

Die Vorgabe von Daten an den Antrieb wird vom Betriebssystem des PowerCube ™ iiberwacht. Im
einzelnen bedeutet dies:

Fehler, die wahrend des Betriebes auftreten, werden lhnen im Statusworts "CubeState" mitgeteilt.
Bei den Fehlermeldungen sollte man zwischen den zuriicksetzbaren Fehlern und den Fehlern unter-
scheiden, die ein Abschalten des Moduls erfordern .

Folgende Fehler erfordern ein sofortiges Abschalten des Moduls:

* Temperaturfehler in der Endstufe oder in der Motorwicklung.
Wenn Sie lhre Module im Dauerbetrieb {iberlasten, kann es zu diesem Fehler kommen. Bitte
iiberdenken Sie den Einsatz der Module.

*  KurzschluB in der Endstufe, Hallgeberfehler
Diese Fehler kdnnen eigentlich nur durch duBere Gewalteinwirkung auftreten. Bitte wenden Sie
sich an lhren Service-Partner.

Die folgenden Fehler kdnnen zuriickgesetzt werden:

Schleppfehler

Fehler durch Uberfahren der Endlagenschalter.

Fehler in der Dateniibertragung

Zusammenbruch der Zwischenkreisspannung
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8. PowerCube ™ DriveLib (M9API) -
Programmierhandbuch

Die von der AMTEC GmbH entwickelten intelligenten Antriebsmodule des PowerCube ™-Systems
werden iber eine serielle Kommunikationsschnittstelle angesteuert. Das Prinzip der Kommunikation
mit den Antriebsmodulen und die dafiir verfiighare Systemsoftware werden in dem vorliegenden Pro-
grammierhandbuch beschrieben.

In diesem Programmierhandbuch sind alle verfiigharen Funktionsbibliotheken des PowerCube ™-Sys-
tems beschrieben. Bitte beachten Sie, daB nur die Abschnitte fiir Ihre Anwendung Giiltigkeit haben,
fiir die Sie die Funktionsbibliotheken erworben haben.

Die fiir alle Bibliotheken verwendete, einheitliche Jrivelib -Programmierschnittstelle stellt eine
Treiber-Schnittstelle zur Ansteuerung von intelligenten Positionierantrieben des PowerCube ™-Sys-
tems dar. Auf der Basis dieser Programmierschnittstelle entwickelte Applikationen erlauben den Ein-
satz aller Funktionsbibliotheken des PowerCube ™-Systems.

Application Pragram Interface = AP/

Diese Programmierschnittstelle (im folgenden API genannt) ist von der konkreten Implementierung
unabhéngig, das heiBt daB unterschiedliche Treibervarianten {iber die gleiche Programmierschnitt-
stelle angesteuert werden.

8.1 Leistungsumfang der PowerCube™-Systemsoftwaremodule

Im einzelnen bietet das API mit seinen einfach zu handhabenden Funktionen folgende Leistungen:

* Ansteuerung der PowerCube ™-Antriebsmodule (m5dll)

Demnéchst optional gegen Aufpreis erhéltlich:

*  ActiveX-Komponente (xmbdevice) zur Einbettung in unterschiedliche Entwicklungsumgebungen.

Die konkreten Treiber des API stehen lhnen in Form vorcompilierter dynamischer Funktionsbiblio-
theken (DLL) zur Einbindung in Ihre Anwendersoftware zur Verfiigung.

8.2 Systemvoraussetzungen

Uberzeugen Sie sich bitte zundchst davon, daB Ihr Rechnersystem die nétigen Voraussetzungen zur
Anwendung der PowerCube ™-Systemsoftware erfiillt.

* Der verwendete PC muB ein IBM-kompatibler PC mit mindestens einem Pentium-133 Prozessor
sein.

e Es muB Windows 95, 98 oder NT installiert sein.

* Die gegebenenfalls notwendige Hardware-Schnittstelle muB installiert sein und der Treiber
dieser Hardwareschnittstelle (z.B. fiir CAN) muB3 geladen sein.

8.3 Allgemeine Hinweise zur Installation

Die fiir die Anwendung der einzelnen Funktionsbibliotheken notwendigen Dateien (C-Headerdateien,
LIB-Dateien) sind in einem Verzeichnis zusammengefaBt. Im Lieferumfang enthalten ist generell auch
ein einfaches Testprogramm, das lhnen den Einstieg in die Anwendung der PowerCube ™-Systemsoft-
ware erleichtern soll.

Die Kommunikation der Softwareschnittstelle zu den Modulen erfordert es, daB entsprechende
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Treiber im System installiert worden sind, die es ermdglichen, eine Kommunikation zwischen madll
und dem PowerCube ™-Modul herzustellen. Diese Treiber sind nicht Bestandteil der mbdll und deren
Installation ist herstellerspezifisch und muB gegebenenfalls im Handbuch des Hardwareanbieters
nachgelesen werden.

Von der aktuell vorliegenden Version der m5dil werden folgende Schnittstellen unterstiitzt:
* CAN Interfaces der Firma IXXAT

» RS232 Standard RS232-Schnittstelle des Rechners.

e NET Kommunikation tiber TCP/IP-Netze

Die Kommunikation {iber die RS232-Schnittstelle erfolgt ohne die Notwendigkeit einer Treiberinstal-
lation, da diese bereits im Betriebssystem enthalten sind.

Zur Kommunikation tber die VCI (CAN) Schnittstelle ist es erforderlich, die VCI-Treiber der Firma
IXXAT zu installieren.

Sollte die Netzwerkschnittstelle verwendet werden, so muB auf dem Clientrechner die WINSOCK2
Schnittstelle im Betriebssystem installiert sein. Dies ist unter Windows NT 4.0 SP3 und Windows 98
standardmaBig der Fall. Des weiteren wird das Netzwerkprotokoll TCP/IP bendtigt, welches auch
korrekt installiert sein muB.

8.4 Typographie

Zur Hervorhebung und iibersichtlicheren Darstellung bestimmter Sachverhalte werden innerhalb
dieses Handbuchs verschiedene Schriftarten verwendet:

reserved reservierte Worter, Namen von Windows-API-Funktionen etc.

listing Programmlistings von Beispielprogrammen, Namen von API-Funktionen, Elemente der
P rogrammiersprache

parameter  Parameter und Riickgabewerte der API-Funktionen.

8.5 Grundlagen der Programmierung mit PowerCube™-Systembibliotheken

Die PowerCube ™-Systembibliotheken lassen sich - unabhéngig von der unterstiitzten Thematik -
nach einem bestimmten Schema anwenden. Wie bereits eingangs geschildert, ist die Schnittstellen-
definition unabhéngig von der konkreten Implementierung. Dariiberhinaus sind einige allgemeine Funk-
tionen bei allen Schnittstellendefinitionen zu finden.

Im folgenden werden die grundlegenden Mechanismen der verschiedenen allgemeinen Dienste be-
schrieben.

8.5.1 Aufbau der Systembibliotheken

Treiber sind Software-Bibliotheken zur Ansteuerung von Hardware-Schnittstellen. Die Treiber wer-
den in der Regel in Form von dynamischen Bibliotheken (DLL) bereitgestellt.
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8.5.1.1 Format der M5dll-Funktionen
Der Funktionsprototyp aller Madll-Funktionen ist ahnlich aufgebaut:

* Funktionsname
Der Name jeder Funktion - ausgenommen wenige allgemeine Funktionen, die in jedem Treiber
vorhanden sind - beinhaltet die Thematik, der diese Funktion zuzuordnen ist.

* Parameter und gelieferte Daten
Von der Funktion zu liefernde Daten werden iiber Referenzparameter an das Anwenderpro-
gramm ({ibermittelt. Dadurch kdnnen Funktionen auch mehrere Informationen gleichzeitig bereit-
stellen.

* Fehlercodes
Der eigentliche Riickgabewert der Funktion stellt einen Fehlercode dar. Dadurch [&Bt sich der
Erfolg des Funktionsaufrufs oder die genaue Ursache eines Fehlers feststellen. Es gilt, daB alle
Werte ungleich O einen Fehlerzustand darstellen. Liefern Funktionen O zuriick, so ist davon aus-
zugehen, daB die Funktion erfolgreich ausgefiihrt wurde.

8.6 Programmierung mit der m5dll-Bibliothek

In diesem Abschnitt werden allgemein im Umgang mit der m5dll Bibliothek haufig bendtigte Daten-
typen und Strukturen erldutert.

8.6.1 Allgemeines

Die mbdIl-Bibliothek wird in der Regel in Form einer DLL ausgeliefert.

Folgende Dateien werden im Zusammenhang mit der Programmierung bendtigt:

* die Funktionsbibliothek (DLL) der m&dll,

*  C-Header-Dateien mit allgemeinen Definitionen, Konstanten und Funktionsprototypen.

Da meist C- oder C++-Programmierumgebungen benutzt werden, bezieht sich die Beschreibung der
Datentypen und Strukturen auf die Programmiersprache C.

8.6.2 Dateien

Wie bereits oben genannt, werden neben der eigentlichen Bibliothek-DLL die C-Header-Dateien zur
Programmentwicklung bendtigt.

Diese Header-Dateien (/nc/ude -Dateien) enthalten folgende Informationen:
* Definition der Standard-Datentypen

* Definition der verwendeten Strukturen

* Definition von Konstanten und Fehlercodes

* Liste der Funktionsprototypen

Die Header-Dateien beschreiben in der Regel keine Eigenschaften der konkreten Bibliothek, sondern
die fiir mehrere Implementierungen giiltige Schnittstelle. Daher werden fiir die konkrete Version der
Bibliothek keine weiteren Informationen bendtigt.

8.6.3 Programmierkonventionen

Zu den im folgenden genannten Konventionen zur Programmierung gehdren die Datentypen und die
Definition der Fehlercodes.
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8.6.4 Datentypen

Die bei den diversen Funktionen verwendeten Standard-Datentypen sind:

-I]atentup

ﬁatentuphedeutung

Void

void

Char, Int8, Bool

8 Bit ganzzahlig mit Vorzeichen

UChar, Byte, UInt8

8 Bit ganzzahlig ohne Vorzeichen

Short, Int 16 16 Bit ganzzahlig mit Vorzeichen
UShort, SWord, Ulnt 16 16 Bit ganzzahlig ohne Vorzeichen
Int, Int32 32 Bit ganzzahlig mit Vorzeichen
Ulnt, Word, Ulnt32 32 Bit ganzzahlig ohne Vorzeichen
Float 32 Bit Gleitkomma

Double 64 Bit Gleitkomma

LongDouble 80 Bit Gleitkomma

Alle oben genannten Datentypen stellen lediglich speziell vereinbarte Namen fiir die in der Regel be-
reits in der Programmierumgebung vorhandenen Standarddatentypen dar. Diese Vereinbarungen
befinden sich in der Datei TYPES.H. Dariiberhinaus sind noch weitere Datentypen in dieser Datei
vereinbart, die eine spezielle Verwendung bezeichnen.

Der von allen M5-Funktionen gelieferte Riickgabewert ist vom Typ:

* int 32 Bit ganzzahlig mit Vorzeichen - wird verwendet, um den Erfolg eines Funktionsaufrufes

anzuzeigen.

8.6.5 Riickgahewert von Funktionen

-Riickgabewert

I-Iiickgabewert-ﬁedeutung

LD OK

Erfolg - kein Fehler

CLERR IMITIALIZATIONERROR

Fehler bei der Initialisierung

CLDERR TRANSMISSIONERROR

Ubertragungsfehler bei der Kommunikation

CLERR_BADPARAM falsche Parameter wurden an die Funktion bergeben
CLERR NOIMITSTRING es wurde kein Initalisierungsstring angegeben
CLERR NODEVICENAME Schnittstelle wurde nicht angegeben

CLERR BADDEVICEIMTSTRING

Der angegebene Initalisierungsstring ist nicht giiltig

CLERR _HARDWARENOTFOUND

Treiber findet keine Interfacekarte

CLERR DEVICENOTOPEN

Schnittstelle konnte nicht gedffnet werden

CLDERR THREADNOTCREATED

interner Thread konnte nicht erzeugt werden

CLOERR WRONGHANDLE

Sie verwenden einen bereits geldschten, oder noch nicht
angelegten Zeiger auf ein Device

CLDERR RECEIVEERROR

Angeforderter Parameter konnte nicht empfangen wer-
den

CLDERR DRIVE NOMODULEFOUND

Es wurden keine ansprechbaren Module gefunden

CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT

Modul(e) antworten nicht

Die spezieller Thematik zugeordneten Fehlercodes sind im Referenzteil des vorliegenden Handbuches

zu jeder Funktion erklart.
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8.6.6 Vorgehensweise hei Fehlern

Falls eine PCube-Funktion einen Riickgabewert ungleich O liefert, wird damit ein Fehler signalisiert.
Der Riickgabewert stellt eine 32-Bit-Konstante dar, die zur Fehleranalyse ausgewertet werden
kann.

8.7 Grundlagen der mbdll-Schnittstelle

In diesem Abschnitt wird die Programmier-Schnittstelle 754/ zur Ansteuerung von intelligenten
Antriebsmodulen beschrieben. Dazu zahlen Funktionen zur Initialisierung der Schnittstelle zu den
Antrieben, Funktionen zur Parametrierung der Antriebe und Bewegungsfunktionen.

8.1.1 Aligemeines

Die Funktionen der Programmierschnittstelle beziehen sich auf einen einzelnen Antrieb (Jrive) der zu
einer definierten Schnittstelle (Device) gehdrt.

8.1.1.1 Bewegungsart

Die modulspezifischen Funktionen zur Parametrierung und Bewegung erhalten in der Regel Werte im
Gleitkommaformat (32 Bit), die die Léngenangaben (bei Linearmodulen) oder Winkelangaben (bei
Drehmodulen) in Einheiten des SI-Systems darstellen (m oder rad). Dadurch wird der Anwender von
der sonst erforderlichen Umrechnung in sogenannte Inkremente (Geberimpulse der Antriebsein-
heiten) entlastet.

8.1.2 Vorhereitung
Der folgende Abschnitt beschreibt die erforderlichen MaBnahmen, um die Module zu initialisieren.
8.1.2.1 Initialisierung der verwendeten Schnittstelle (Device)

Fiir das Versenden und Empfangen von Nachrichten zwischen den intelligenten Antriebsmodulen und
dem PC ist in der Regel eine Einsteckkarte verantwortlich. Sie muB zu Beginn der Arbeiten initialisi-
ert und nach AbschluB entsprechend deinitialisiert werden. Dazu dienen die Funktionen
PCube_openDevice und PCube_closeDevice. Mit dem zu {ibergebenden Initialisierungsstring erhalt die m5dll
die Information, auf welcher Schnittstelle die Kommunikation mit den Modulen stattfinden soll:

Zur Zeit werden folgende Schnittstellen unterstiitzt:
 VClInterface der Firma IXXAT, CAN-Controller

» RS232

Der Initialisierungsstring besteht im groben aus zwei Teilen:
1. der Schnittstellenkennung und den

2. Parameterlisten.

Einige Parameter sind fiir alle Schnittstellen identisch, andere jedoch spezifisch fiir die verwendete
Schnittstelle.

Vergewissern Sie sich, daB alle relevanten Informationen Ihrer Schnittstellenkarte bekannt sind. Dies
waren bei CAN-Karten z.B. die [0-Adresse , Interrupt, Kartentyp (PCMCIA, ISA, PCI) oder bei RS232
die Comport-Nummer und die Baudrate der Module (in der Regel 9600 Baud).
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8.1.3 Der Initialisierungsstring

Der Initialisierungsstring bestimmt die verwendete Hardware, die vom Anwendungsprogramm an-
gesteuert werden soll. Der Aufbau des Initialisierungsstrings ist aufgrund der Vielfalt der mdglichen
Hardwareeigenarten und variantenreichen Sonderfunktionen der madll recht komplex. Die Hardware
unterstiitzt die Schnittstellen RS232, RS485, Profibus und CAN. Die Software unterstiitzt derzeit
nur die Schnittstellen RS232 und CAN. AuBerdem wird eine Softwareanbindung der Vorganger-Bau-
reihe (MORSE / M3DLL) erméglicht.

8.1.3.1 Der Aufbau des Basis-Initialisierungsstrings
Grundsatzlich ist die Form des Initialisierungsstring folgende:
SCHNITTSTELLENKENNUNG:par 1,par2,par3,option1=on,option2 =off"

Der Basis-Initialisierungsstring enthélt die Schnittstellenkennung und bis zu drei Parameter. Weitere
Optionen werden entsprechend angefiigt.

Mdgliche Schnittstellenkennungen und deren zugehdrige Parameter sind;

“Schnittstelle Parameter
TYPE Name PORT bzw. PCMCIA Interrupt oder
Slot bzw. Board-Zahler, Baudrate (*)
bzw. Basisadresse
0 iPC-1 165 Basisadr.:z.B. d000 IR@:1-15
1 iPC-1320 Basisadr.;z.B. d000 IRQ:1-15
VCI; 2 CANdy 320 LPT-Port z.B. 1 IRQ: 5 oder 7 bzw. der
oder vom System fiir den LPT
M3VCI; vergebene IRQ@
3 tinCAN V2 PCMCIA-Slot: z.B. 0 IRQ:1-15
4 keine Unterstiitzung
5 keine Unterstiitzung
6 iPC-1 165 PCI Board-Nr.: z.B. 0 1
7 iPC-1 320 PCI Board-Nr.: z.B. 0 1
NET HOST-IP-Adresse oder HOSTNAME : z.B. localhost oder 192.168.1.1
RS232 |COM Port: 1-4 | BAUD Rate: z.B. 9600

(*) Bei Verwendung von Karten, die einen Interrupt (IRQ) unterstiitzen, sollte dieser in jedem Fall
auch benutzt werden. Dies ist insbesondere bei der Verwendung von PowerConfig (Modulkonfigura-
tion) zwingend notwendig!

"Schnittstelle Beispiel INIT-Strings
TYPE INIT-String

0 VC1:0,0000,5 (Win 95/98 VCI:0,0000,5,nonet)
Vel: 1 VCI:1,0800,7 (Win 95/98 VCI:1,0800,7,nonet)
oder 2 VCI:2,1,7 (Win 95/98 VCI:2,1,7,nonet)
M3VCI: 3 VCI:3,0,5 (Win 95/98 VCI:3,0,5,nonet)

4 keine Untestiitzung

5 keine Untestiitzung

6 VCI:6,0,1 (Win 95/98 VCI:6,0,1,nonet)

7 VCI:7,0,1 (Win 95/98 VCI:7,0,1,nonet)
NET NET: LOCALHOST

NET: 192.168.1.1

RS232 RS232:1,9600 (Win 95/98 R5232:1,9600,nonet)
Profibus IM180 | IM180:0,0 (Win 95/98 IM180:0,0,nonet)
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Char* plnitString = "VC :1,d000, 11";
B /1 Startadresse dOOOH
o /1l Interrupt 11
/1 VCI-CAN Interface
/1 Type i PC320
int xtrnllD;
int retVal = Pcube_openDevice( &trnlID, plnitString );
if( retval '= CLD OK) // Initialisierung fehlerhaft?
/1l ja - Fehl erauswertung

=

el se
{ ... Il weitere Funktionen

}

Pcube_cl oseDevice( xtrnlID); // letzter Funktionsaufruf...
8.17.3.2 Optionen im Initialisierungsstring

Die im folgenden beschriebenen Optionen werden durch Komma getrennt nach dem Basisinitia-
lisierungsstring angefiigt. Folgende Optionen bestehen, um die madll zusétzlich zu parametrieren:

8.1.3.2.1 Dehugmodus

Durch Anfiigen der Option D direkt nach dem Basis-Initialisierungsstring wird die Kommunikation der
m5dIl mit den PowerCube ™-Modulen in eine Datei debug.txt protokolliert, welche im Verzeichnis der
Anwendung liegt, die die m5dll verwendet.

8.1.3.2.2 Netzwerkspezifische Optionen
Die Optionen der Schnittstellenkennung NET: lauten:

port=Portadresse Falls ein Server gestartet wurde, der eine Netzwerkfunktionalitét besitzt, so
wird mittels dieser Option dessen Portaddresse gesetzt. Diese muB der des Servers entsprechen.

passwd=PASSWORT Falls ein Server gestartet wurde der eine Netzwerkfunktionalitdt besitzt, so
wird mittels dieser Option ein Authentifizierungspasswort gesetzt. Dieses muB dem des Servers
entsprechen.

8.1.3.2.3 CAN-spezifische Optionen
Die Optionen der Schnittstellenkennung VCI; und M3VCI: lauten:
nonet Es soll kein Netzwerkserver gestartet werden.

port=Portadresse Falls ein Netzwerkserver gestartet werden soll wird mittels dieser Option dessen
Portaddresse gesetzt

passwd=PASSWORT Falls ein Server gestartet werden soll, so wird mittels dieser Option ein
Authentifizierungspasswort gesetzt.

8.1.3.2.4 RS232-spezifische Optionen
nonet Es soll kein Netzwerkserver gestartet werden.

port=Portadresse Falls ein Netzwerkserver gestartet werden soll wird mittels dieser Option dessen
Portaddresse gesetzt

passwd=PASSWORT Falls ein Server gestartet werden soll, so wird mittels dieser Option ein
Authentifizierungspasswort gesetzt.
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8.1.4 Einige allyemeine Sonderfunktionen
8.7.4.1 Abfragen der Anzahl der Module

Mittels der Funktion PCube_getModuleCount kann ermittelt werden, wie viele Module an der spezifi-
zierten Schnittstelle angeschlossen sind.

Mit Hilfe der Funktion PCube_getModulesidMap kann eine Liste der gefundenen Module mit den physi-
kalischen ID’s erzeugt werden. Diese Funktion liefert dariiber hinaus noch die Anzahl der gefundenen
Module zuriick.

{
i nt idMap[30];
nunDr i ves=Pcube_get Modul esl dMap(xtrnl Id, i dvap);

8.7.4.2 Modultyp erfragen

Zur Feststellung der Bewegungsform des jeweiligen Antriebsmoduls und anderer wesentlicher Eigen-
schaften dient die Funktion PCube_getModuleType. Die Funktion liefert den Typ des Moduls zuriick und
entscheidet (iber die Interpretation der Funktionsparameter. Folgende Modultypen sind definiert:

* ROTARY_DRIVE Antriebsmodul ist ein Drehmodul, die Parameter werden in der Einheit rad (Radi-
ant) angegeben.

* LINEAR_DRIVE Antriebsmodul ist ein Linearmodul, die Parameter werden in der Einheit m

(Meter) angegeben.

Beispiel:

int type;
o CLDRet retVal = Pcube_get Modul eType( xtrnlld, &ype );
o i f (type == LI NEAR DRI VE )

. Il Angaben in Meter
el se if( type == ROTARY_DRI VE )
/1 Angaben in Radi ant
. I/ weitere Funktionen
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8.1.4.3 Programmierung von Bewegungen

Im folgenden werden die Einheiten der Bewegungsparameter sowie die Bedeutung einzelner Funk-
tionskategorien erldutert. Zur Verwendung der Funktionen siehe auch Abschnitt 15.8, ‘Referenz’.

8.7.4.3.1 Einheiten

Bei der Programmierung von Bewegungen und der Einstellung von Bewegungsparametern ist zu
beachten, daB alle Angaben in Sl-Einheiten erfolgen, um weiterfiihrende Berechnungen zu verein-
fachen.

Die verwendeten Einheiten sind:

Finheiten Linearantrieh  |Drehantrieb
Position m rad
Geschwindigkeit n/s rad/s
Beschleunigung m/s? rad/s?
Motorstrom A A
Temperatur K K

8.7.4.3.2 Verfahrhereich

Das Betriebssystem des Antriebsmoduls schrénkt normalerweise den méglichen Verfahrbereich ein.
Dieser Verfahrbereich bezeichnet den Abstand zwischen den im Modul eingestellten Softwareend-
lagen.
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8.7.4.3.3 Dynamik

Bei allen Bewegungen des Antriebs werden voreingestellte oder von der {ibergeordneten Steuerung
vorgegebene Werte fiir Fahrgeschwindigkeit und -beschleunigung verwendet. Dabei werden zwei
auch als Jynamik bezeichnete Wertepaare benutzt. Die akzuelle Dynamik wird bei allen von der iiber-
geordneten Steuerung (dem PC-Anwenderprogramm) ausgeldsten Bewegungen verwendet. Die
maximale Dynamik dient dem Modul-Betriebssystem zur Begrenzung aller Bewegungen. Diese
Grenzwerte sind standardmaBig im Modul voreingestellt, sie kdnnen jedoch von der {ibergeordneten
Steuerung weiter eingeschrankt werden. Diese Parametereinstellungen sind online mdglich. Nach
Abschalten sind die Werte jedoch verloren.

8.17.4.3.4 Status des Antriehsmoduls abfragen

Bit im Statuswort

ﬁedeutung

STATE_HOME_OK

Die Homing-Fahrt des Moduls wurde bereits erfolgreich durchgefiihrt.

STATE_HALTED

Der HALT-Zustand wurde aufgrund eines weiteren Fehlers oder durch
das Kommando Pcube_haltModule() hervorgerufen.

STATE_SWR Das Modul befindet sich im Bereich des Referenzschalters.
STATE_SW1 Das Modul befindet sich im Bereich des Endlagenschalters 1.
STATE_SW2 Das Modul befindet sich im Bereich des Endlagenschalters 2

STATE_MOTION

Das Modul befindet sich in einer Bewegung

STATE_RAMP_ACC

Das Modul beschleunigt gerade.

STATE_RAMP_STEADY

Das Modul befindet sich in einer Rampenfahrt im Bereich mit konstan-
ter Geschwindigkeit.

STATE_RAMP_DEC

Das Modul bremst ab (absteigende Rampenfahrt).

STATE_RAMP_END

Die Rampenfahrt wurde beendet.

STATE_INPROGRESS

Ein Step-Kommando ist in Ausfiihrung. Es kann noch eine weitere Posi-
tion mittels Pcube_moveStep() iibergeben werden (nicht bei M3-Kom-
patibilitat).

STATE_FULLBUFFER

Das zuletzt empfangene STEP-Kommando wird in den Puffer iibernom-
men und nach Ausfiihrung des vorhergehenden STEP-Kommandos
automatisch "angehéngt" (nicht bei M3-Kompatibilitat).

STATE_BRAKEACTIVE

Die Bremse ist aktiviert.

STATE_CURLIMIT

Der Antrieb befindet sich mit den aktuellen Einstellungen im Grenzlast-
bereich

STATE_ERROR

Kennzeichnet, daB ein Fehler vorliegt. Die Fehlerursache kann durch
Auswertung der restlichen Flags bestimmt werden.

STATE_POWERFAULT

Ein Fehler in der Motorendstufe des Moduls wurde entdeckt.

STATE_TOW_ERROR

Die maximale Abweichung von der Sollposition wurde iiberschritten.

STATE_COM_ERROR

Ein Fehler in der Kommunikation wurde bemerkt.

STATE_POW_VOLT ERR

Die Zwischenkreisspannung des Motors ist unter den zuldssigen Mini-
malwert gesunken. Die Endstufe wird abgeschaltet.

STATE_POW_FET_TEMP

Die Temperatur der Endstufentransistoren hat das zuléssige Maximum
iberschritten. Die Endstufe wird abgeschaltet.

STATE_POW_WDG_TEMP

Die Temperatur der Motorwicklungen hat das zuldssige Maximum iber-
schritten. Die Endstufe wird abgeschaltet.

STATE_POW_SHORTCUR

Es ist ein KurzschluB in der Endstufe aufgetreten. Die Endstufe wird
abgeschaltet
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STATE_POW_HALLERR Es ist ein Fehler bei der Erfassung der Hallimpulse aufgetreten. Die End-
stufe wird abgeschaltet.

STATE_POW_INTEGRALERR | Die Dauerbelastung des Motors hat die Grenze der Zuldssigkeit Giber-
schritten. Die Endstufe wird abgeschaltet.

STATE_CPU_QOVERLOAD Die CPU ist iiberlastet Die Endstufe wird abg_]eschaltet.

Fiir die genaue Beschreibung der Statushits sowie der notwendigen Reaktionen darauf ist unbedingt
das Kapitel "Beschreibung des PowerCube ™ -Kommunikationsprotokolls”, Abschnitt "Der Modulsta-

tus: Das Statuswort CubeState" zu lesen.

8.7.4.3.5 Dateien

Zur Vereinfachung der Programmierung geniigt es, wenn Sie die Datei m5.H mittels der Anweisung
#include “m5.h" einfiigen. Die Include-Datei muB sich in einem dem Projekt zuganglichen

Verzeichnis befinden.
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8.8 Referenz

Im folgenden Referenzteil werden alle Funktionen erklart. Inre Parameter und Riickgabewerte sowie
die Bedeutung des Funktionsaufrufes werden beschrieben.

8.8.1 Ubersicht

Initialisierungs- und Verwaltungsfunktionen

*  PCube_openDevice Initialisierung der Treiber-DLL
*  PCube_closeDevice Beenden der Treiber-DLL

* PCube_getModulesCount ~ Abfrage der Anzahl der Drives
* PCube_getModulesldViap  Abfrage der ID-Zuordnung

*  PCube_getModuleType Abfrage des Modultyps

Kommandofunktionen

*  PCube_syncModule Referenzpunkt anfahren

*  PCube_haltModule Antriebsmodul anhalten

*  PCube_resetModule Riicksetzen des Modulstatus

Statusfunktionen

* PCube_getCubeState allgemeine Funktion zur Statusabfrage

*  PCube_querySyncEnd Referenzpunkt erreicht?

*  PCube_queryEndPos Endpunkt der Bewegung erreicht?

Bewegungsfunktionen

*  PCube_moveRamp Bewegungskommando im Rampenmodus

*  PCube_moveRamplnc Bewegungskommando im Rampenmodus (Parameter in Inkrementen)

*  PCube_moveRampExtended Bewegungskommando im Rampenmodus mit Statusriickgabe

*  PCube_moveStep Bewegungskommando im Schrittmodus

*  PCube_moveStepinc Bewegungskommando im Schrittmodus (Parameter in Inkrementen)

*  PCube_moveStepExtended Bewegungskommando im Schrittmodus mit Statusriickgabe

*  PCube_moveVel Bewegungskommando im Geschwindigkeitsmodus

*  PCube_moveVelinc Bewegungskommando im Geschwindigkeitsmodus (Parameter in
Inkrementen)

*  PCube_moveCurrent Bewegungskommando im Strommodus

*  PCube_moveCurrentinc Bewegungskommando im Strommodus (Parameter in Inkrementen)
*  PCube_moveCurrentExtended Bewegungskommando im Strommodus mit Statusriickgabe
Abfragen des aktuellen Modulzustands

* PCube_getActPos aktuelle Position abfragen

*  PCube_getActVel aktuelle Geschwindigkeit abfragen

*  PCube_getDeltaPos aktuellen Schleppfehler der Position abfragen
*  PCube_getCur aktuelle Stromaufnahme abfragen

Abfragen und Setzen von Bewegungsgrenzwerten
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*  PCube_getMaxPos maximale Position abfragen

*  PCube_setMaxPos maximale Position setzen

*  PCube_getMinPos minimale Position abfragen

*  PCube_setMinPos minimale Position setzen

*  PCube_getHomeOffset benutzerdefinierte Nullposition abfragen

* PCube_setHomeOffset benutzerdefinierte Nullposition setzen

*  PCube_getMaxVel maximale Geschwindigkeit abfragen

*  PCube_setMaxVel maximale Geschwindigkeit setzen

*  PCube_getMinVel minimale Geschwindigkeit abfragen

*  PCube_setMinVel minimale Geschwindigkeit setzen

*  PCube_getMaxAcc maximale Beschleunigung abfragen

*  PCube_setMaxAcc maximale Beschleunigung setzen

*  PCube_getMinAcc minimale Beschleunigung abfragen

*  PCube_setMinAcc. minimale Beschleunigung setzen

*  PCube_getMaxCur maximalen Strom abfragen

*  PCube_setMaxCur maximalen Strom setzen

*  PCube_getMinCur minimalen Strom abfragen

*  PCube_setMinCur minimalen Strom setzen

* PCube getMaxDeltaPos ~ maximale Positionsabweichung abfragen

* PCube setMaxDeltaPos ~ maximale Positionsabweichung setzen

Abfragen und Setzen der Koeffizienten des Lageregelkreises

Diese Funktionen stehen erst ab der Version 2.5.1 zur Verfiigung

*  PCube_getCO Koeffizient CO abfragen

*  PCube_getDamp Déampfungswert abfragen

*  PCube_getAO Koeffizient AO abfragen

*  PCube_setCO Koeffizient CO setzen

*  PCube_setDamp Dampfungswert setzen

*  PCube_setAD Koeffizient AO setzen

* PCube_recalcPiDParams  Neuberechnen der Regelschleife

Abfragen und Setzen der internen Digital-Ein- und Ausgiange

* PCube_getDioData Bits der internen DIOs abfragen

* PCube_setDioData Bits der internen DIOs setzen

Abfrage von Vorgahewerten

* PCube_getDefMaxPos maximale Position abfragen

*  PCube_getDefMinPos minimale Position abfragen

*  PCube_getDefMaxVel maximale Geschwindigkeit abfragen

*  PCube_getDefMinVel minimale Geschwindigkeit abfragen
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*  PCube_getDefMaxAcc maximale Beschleunigung abfragen
*  PCube_getDefMinAcc minimale Beschleunigung abfragen
* PCube_getDefMaxCur maximalen Strom abfragen
*  PCube_getDefMinCur minimalen Strom abfragen
*  PCube_getDefDeltaPos maximale Positionsabweichung abfragen
* PCube_getDefCO Koeffizient CO abfragen
*  PCube_getDefDamp Dampfung abfragen
*  PCube_getDefAQ Koeffizient AQ abfragen
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8.8.2 Initialisierungs- und Verwaltungsfunktionen

Die im folgenden beschriebenen Funktionen dienen der Initialisierung der Schnittstelle und des ange-
schlossenen Manipulators mit seinen Antriebsmodulen.

8.8.2.1 PCube_openDevice

Aufgabe

Initialisierung der Schnittstelle zum PowerCube Drive

Prototyp

i nt PCube_openDevi ce(

Beschreibung

int* pDev, const char* plnitString );

Diese Funktion initialisiert die Schnittstelle die anhand der in der Zeichenkette phitString iiberge-
benen Parameter. Der Aufbau des Initialisierungsstrings héngt von der Installation Schnittstelle ab.
Der Parameter pDev ist bei allen weiteren Pcube Funktionen anzugeben. Es ist mdglich, mehrere ver-
schiedene Schnittstellen innerhalb einer Anwendung zu 6ffnen. Die Identifikation, welche Schnittstelle
verwendet wird, ist durch das zuriickgelieferte Handle pDev bekanntgegeben.

Riickgabewert
CLh oK Schnittstelle konnte erfolgreich initialisiert werden.
CLDERR IMITILIZATIONERROR Fehler bei der Initialisierung
CLDERR BADPARAM Falsche Parameter im Initialisierungsstring oder falsch for-
matiert (siehe entsprechenden Abschnitt im Anhang).
CLDERR NOIMTSTRING es wurde kein Initalisierungsstring angegeben
CLDERR NODEVICENAME Schnittstelle wurde nicht angegeben

CLDERR_BADDEVICEIMITSTRING

Der angegebene Initalisierungsstring ist nicht giiltig

CLDERR HARDWARENOTFOUND

VCl-Treiber findet keine Interfacekarte

CLDERR DEVICENOTOPEN

Schnittstelle konnte nicht gedffnet werden

CLDERR THREADNOTCREATED

interner Thread konnte nicht erzeugt werden

CLERR WRONGHANDLE

Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert oder
bereits g_;el'dscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.

PowerCube ™-Betriebshandbuch

Seite 127



8. PowerCube ™ DriveLib (M5API) - Programmierhandbuch E"TltlZl:

8.8.2.2 PCube_closeDevice

Aufgabe

Initialisierung der Schnittstelle zum PowerCube Drive
Prototyp

i nt PCube_cl oseDevice( int dev);
Beschreibung

Diese Funktion gibt die von der gedffneten Schnittstelle dev belegten Ressourcen frei. Des weiteren
wird ein HALT-Kommando an alle an der definierten Schnittstelle vorhandenen Module geschickt.

Riickgabewert
clD OK Device wurde erfolgreich freigegeben.
CLDERR TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLERR _WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert oder
bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.
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8.8.2.3 PCube_getModulesCount

Aufgabe

Abfrage der Anzahl Module
Prototyp

i nt PCube_get Modul esCount (i nt dev, int* count);
Beschreibung

Uber den Zeiger count wird die Zahl der erkannten Antriebsmodule an das Anwenderprogramm
zuriickgeliefert.

Riickgabewert
CLo OK Es wurde erfolgreich eine Kommunikation durchgerunre...
CLERR WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert oder bere-
its gelﬁscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern'.
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8.8.2.4 PCube_getModuleslidMap

Aufgabe

Abfrage der Drive ID’s eines Devices
Prototyp

i nt PCube_get Modul esl dvap(i nt dev, int *idMap);
Beschreibung

Diese Funktion fiillt eine Liste mit den gefundenen ID’s der angeschlossenen Module. Somit ist ein
Ansprechen der Module mittels logischer Nummern mdglich, ohne die ID’s der einzelnen Drives
explizit zu kennen.

Riickgahewert
retVal Anzahl der gefundenen Module
CLERR WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert oder
bereits geldscht.
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8.8.2.5 PCube_getModuleType

Aufgabe

Abfrage der Drive ID’s eines Devices
Prototyp

i nt PCube_get Modul eType(int dev, int cube, Unt8 *type);
Beschreibung

Die Funktion fordert den Modultyp des Antriebsmoduls cube ab. Dies ist ein 8-Bit-Wort, das in der
Variablen, auf die der Zeiger £ype zeigt, abgelegt wird.

Es sind zwei Grundtypen definiert:

ROTARY_DRIVE 0xOf Angaben in Radiant

LINEAR_DRIVE OxfO Angaben inm

Riickgabewert:

CLD OK Es wurde erfolgreich eine Kommunikation durchgefiihrt...

CLERR _WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert oder
bereits g_;elt')scht.
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8.8.3 Kommandofunktionen

Die folgenden Funktionen stellen komplexe Kommandos dar, die das Antriebsmodul selbsténdig aus-
fiihrt.

8.8.3.1 PCube_syncModule

Aufgabe

Referenzpunkt anfahren

Prototyp

i nt PCube_syncModul e( int dev,int cube);

Beschreibung

Mit Aufruf dieser Funktion fahrt das Antriebsmodul cube automatisch seinen Referenzpunkt an.

Vor dem ersten Fahrkommando muB das Antriebsmodul synchronisiert werden, das heiBt es muB
seinen Referenzpunkt anfahren, um einen absoluten Bezug zum umgebenden Koordinatensystem zu
erhalten.

Die Funktion PCube_syncModule startet den Vorgang des selbsténdigen Anfahrens des Referenzpunk-
tes. Mit Hilfe der Funktion PCube querySyncEnd kann vom Anwenderprogramm aus der AbschluB des
Vorgangs festgestellt werden.

Nach dem erfolgreichen Anfahren des Referenzpunktes werden Bewegungskommandos erst wirk-
sam, wenn der Sicherheitszustand im Modul aufgehoben wurde (siehe PCube_resetModule).

Riickgabewert
CLo oK Anfahren des ﬁeferenzpunktes konnte erfolgreich begon-
nen werden.
CLDERR TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT Antriebsmodul hat nicht reagiert.
CLERR WRONGHANOLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.
Beispiel 1

Das folgende vereinfachte Beispiel demonstriert das Anfahren des Referenzpunktes unter Nutzung
einer Programmschleife

Das Anfahren des Referenzpunktes kann mehrere Sekunden dauern. Sie sollten in solch einem
Anwendungsprogramm einen zusétzlichen Thread erzeugen, der das korrekte Referenzpunktfahren
iibernimmt und die Anwendung nicht behindert.

CLDRet retVal = PCube_syncMdul e( dev, i );

- if( retval == CLD K )
- { Bool sync = FALSE;
while( (retVal = PCube_querySyncEnd( dev, i, &sync )) ==
CLD K && !sync )
Sl eep(100) ;
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Die Endlosschleife wird abgebrochen, wenn ein Fehler auftritt oder der Referenzpunkt erreicht

Folgendes Beispiel zeigt das Anfahren des Referenzpunktes mit Hilfe von WM_TIMER-Nachrichten

wurde.
Beispiel 2
unter Windows.
CLDRet retVal;
- Bool sync;
5

case WM COMVAND:

/' Referenzpunkt anfahren
retVal = PCube_syncModul e( dev,

br eak;
case WM _TI MER:

/'l Referenzpunkt erreicht?

sync = FALSE;

retVal = PCube_querySyncEnd( dev,

if( retval '= CLD OK )
/| FEHLER!
else if( sync )

/1 OK, Modul synchronisiert.

el se

/'l Vorgang dauert noch an ...

Die Nachricht WM _TIMER sollte solange den Vorgang iiberwachen - beispielsweise im zeitlichen
Abstand von 200 Millisekunden - bis ein Fehler festgestellt oder der Referenzpunkt erreicht wurde.
Durch diese Trennung des Vorgangs in Starten und zyklisches Uberprifen wird das System nicht

unndtig lange blockiert.
Siehe auch PCube_querySyncEnd, PCube_resetModule
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8.8.3.2 PCube_haltModule

Aufgabe
Antriebsmodul anhalten
Prototyp

i nt PCube_hal t Modul e(

Beschreibung

i nt dev,int cube);

Diese Funktion bewirkt, daB das Antriebsmodul cube automatisch anhalt.

Nach der Ausfiihrung dieser Funktion geht das Antriebsmodul automatisch in einen Sicherheits-
zustand (iber. In diesem Zustand werden vom Modul keine Bewegungskommandos angenommen. Zur
Aufhebung dieses Zustands muB3 das Kommando PCube_resetModule gesendet werden.

Die Funktion PCube_haltModule startet den Vorgang des selbsténdigen Anhaltens des Antriebsmoduls.
Mit Hilfe der Funktion PCube_queryEndPos kann vom Anwenderprogramm aus der Stillstand des Moduls

festgestellt werden.
Riickgahewert

CLD OK

Anhalten des Moduls konnte erfolgreich begonnen wer-
den.

CLDERR TRANSMISSIONERROR

Ubertragungsfehler bei der Kommunikation

CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT

Antriebsmodul hat nicht reagiert.

CLERR WRONGHANDLE

Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits gelﬁscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.

Siehe auch PCube_queryEndPos, PCube_resetModule
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8.8.3.3 PCube_resetModule

Aufgabe

Riicksetzen des Modulstatus
Prototyp

i nt PCube_reset Modul e( int dev,int cube);
Beschreibung

Diese Funktion bewirkt, daB das Antriebsmodul cube den Sicherheitszustand aufhebt und damit
Bewegungskommandos erlaubt werden.

Folgende Ereignisse fiihren zur Einnahme des Sicherheitszustands im Antriebsmodul:
* Feststellung eines Fehlers,

* Auslésung eines HALT-Kommandos durch das Anwenderprogramm
(durch Aufruf der Funktion PCube_haltModule)

Erst nach Ausfiihrung der Funktion PCube_resetModule werden vom Antriebsmodul Bewegungskom-
mandos angenommen.

Die Funktion PCube_resetModule scheitert, wenn die Bedingungen, die zu einem Fehler fiihrten, noch
vorliegen. Mit Hilfe der Funktion PCube_getCubeState kann vom Anwenderprogramm aus der Status des
Moduls festgestellt werden.

Magliche Fehler sind Im Kapitel "Beschreibung des PowerCubed -Kommunikationsprotokolls",
Abschnitt "Der Modulstatus: Das Statuswort CubeState" aufgefiihrt.

Riickgahewert
Clo_ oK RESET-Kommando wurde erfolgreich an das Modul gesen-
det
CLDERR TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT Antriebsmodul hat nicht reagiert.
CLERR WRONGHANOLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.
Siehe auch PCube_syncModule, PCube_haltModule, PCube_getCubeState
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8.8.4 Statusfunktionen
Die im folgenden genannten Funktionen beschreiben den Status des Antriebsmoduls.

8.8.4.1 PCube_getCubeState

Aufgabe

Allgemeine Funktion zur Statusabfrage
Prototyp

i nt PCube_get CubeState( int dev, int cube, U nt32* pVal ue );
Beschreibung

Die Funktion fordert das Statuswort des Antriebsmoduls cube ab. Dies ist ein 32-Bit-Wort, das in
der Variablen, auf die der Zeiger pValue zeigt, abgelegt wird. Jedes Bit in diesem Statuswort hat eine
bestimmte Bedeutung, die weiter unten erklart wird.

Hinweis: Das Statuswort ist im Abschnitt Status des Antriebsmoduls abfragen beschrieben
Riickgahewert
Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern'.

ClD 0K Status des Moduls wurde abgefordert.

CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT Antriebsmodul hat nicht reagiert.

CLERR WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits gelﬁscht.

Siehe auch PCube_querySyncEnd, PCube_queryEndPos
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8.8.4.2 PCube_qguerySyncEnd

Aufgabe

Priifung, ob Referenzpunkt erreicht
Prototyp

i nt PCube_querySyncEnd( int dev, int driveld, Bool* pBool );
Beschreibung

Die Funktion vereinfacht die Priifung auf Erreichen des Referenzpunktes. Sie ist nur sinnvoll nach
Ausfiihrung der Funktion PCube_syncModule. Das Ergebnis der Priifung (TRUE = = Referenzpunkt er-
reicht) wird diber pBoo/ zuriickgeliefert.

Riickgahewert
ClD 0K I5r[ifung ist erfolgt - in der Variablen, auf die der Zeiger
pBoolzeigt, befindet sich das Ergebnis der Priifung.
CLOERR DRIVE MODULETIMEOUT Antriebsmodul hat nicht reagiert.
CLERR WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits gelﬁscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.
Beispiel

Ein ausfiihrliches Beispiel ist zur Funktion PCube_syncModule zu finden.
Siehe auch PCube_syncModule

PowerCube ™-Betriebshandbuch Seite 137



8. PowerCube ™ DriveLib (M5API) - Programmierhandbuch E"TltlZl:

8.8.4.3 PCube_gueryEndPos

Aufgabe
Priifung, ob Endpunkt der Bewegung erreicht
Prototyp
i nt PCube_queryEndPos( int dev, int driveld, Bool* pBool );

Beschreibung

Die Funktion vereinfacht die Priifung auf Erreichen des Endpunktes einer Rampenbewegung. Sie ist
nur sinnvoll nach Ausfiihrung der Funktion PCube_moveRamp.Dariiberhinaus wird nach Ausldsung des
HALT-Kommandos oder nach Auftreten eines Fehlers im Moduls angezeigt, ob das Modul seinen Still-
stand erreicht hat. Das Ergebnis der Priifung (TRUE = = Endpunkt erreicht) wird iber pBoo/ zuriick-
geliefert.

Riickgabewert
CLD OK I-3riifung ist erfolgt - in der Variablen, auf die der Zeiger
pBool zeigt, befindet sich das Ergebnis der Priifung.
CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT Antriebsmodul hat nicht reagiert.
CLERR WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits gelﬁscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.
Beispiel Ein ausfiihrliches Beispiel ist zur Funktion PCube_moveRamp zu finden.

Siehe auch PCube_moveRamp
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8.8.5 Bewegungsfunktionen

Bei Verwendung von Greifer-Modulen (PG70, PGI0) ist auf folgende Besonderheit zu achten. Wenn
Sie dieses Modul nicht im Current-Modus bewegen (PCube_moveCurrent) miissen Sie unbedingt
darauf achten, daB die von Ihnen eingegebene Endposition mit der AuBenposition des zu greifenden
Gegenstandes (ibereinstimmt. Ansonsten erhalten Sie Schleppfehlermeldungen.

8.8.5.1 PCube_moveRamp

Aufgabe
Bewegungskommando im Rampenmodus
Prototyp

i nt PCube_noveRanp( int dev, int cube, float pos, float vel,
fl oat acc);

Beschreibung

Die Funktion lost eine Bewegung des Antriebsmoduls cube im Rampenmodus aus. Dazu wird die Ziel-
position pos mit der maximalen Geschwindigkeit ve/ selbsténdig angefahren. Die Beschleunigung
erfolgt mit dem in acc angegebenen Wert. Falls sich das Modul zum Zeitpunkt des Funktionsaufrufes
bereits in einer Bewegung befand, wird mit der angegebenen Dynamik unmittelbar die neue Zielposi-
tion angefahren.

Die Zielposition pos bezeichnet den Abstand zum Referenzpunkt. Die Werte pos, ve/ und acc wer-
den in Einheiten des Sl-Systems angegeben (siehe ‘Einheiten’). Falls hohere als die aktuell zuléssigen
Maximalwerte angegeben werden, werden diese automatisch auf die Maximalwerte begrenzt. Ein
Uberfahren der Endlagen ist nicht mdglich.

Die Funktion schlégt fehl, wenn

* das Modul noch nicht seinen Referenzpunkt angefahren hatte und zuriickgesetzt wurde (siehe
PCube_syncModule und PCube_resetModule ),

* sich das Modul nach einem Fehler im Sicherheitszustand befindet (siehe PCube_getCubeState)

Das bedeutet, daB die Funktion scheinbar korrekt ausgefiihrt wurde, sich das Antriebsmodul jedoch
nicht bis zur Zielposition bewegt. Aus diesem Grund ist es ratsam, vor Ausfiihrung der Funktion den
Modulstatus zu iiberpriifen (Funktion PCube_getCubeState). Bei folgendem Bitmuster ist die Funktion
korrekt ausfiihrbar, das heiBt die Bewegung wird (zumindest bis zur Endlagenposition) stattfinden:

Bit im Statuswort erforderlicher Zustand
®STATE_HALTED darf nicht gesetzt sein
®STATE_HOME_OK muB gesetzt sein

®STATE_ERROR darf nicht gesetzt sein

Falls sich die geforderte Zielposition auBerhalb der Softwareendlagen befindet, wird das Modul
entsprechend der Funktionsparameter bewegt, soweit es die Softwareendlagen zulassen. Unmittel-
bar vor Erreichen der Softwareendlagen wird das Modul mit der programmierten Beschleunigung
abgebremst, so daB die vorgegebene Endlage nicht iiberschritten wird.
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Riickgahewert
ClD OK §ewegung wurde ausgelost.
CLDERR_TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLERR WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert oder
bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.

Fl oat pos = 0.120, vel = 0.045, acc = 0.100;
=Y Bool ready;

E

case WM _COMVAND:
/'l Zielposition anfahren
retVal = PCube_noveRanp( dev, driveld, pos, vel, acc );

br eak;
case WM Tl MER:

/1 Endposition erreicht?
ready = FALSE;
retVal = PCube_queryEndPos( dev, driveld, &ready );
if( retval '= CLD OK )

/'l FEHLER!
el se if( ready )

/1l OK, Zielposition erreicht.
el se

/'l Vorgang dauert noch an oder
/I prifen, ob Fehler oder
Il Softwareendlage ...

Siehe auch PCube_queryEndPos, PCube_move...
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8.8.5.1a PCube_moveRampinc

Aufgabe
Bewegungskommando im Rampenmodus
Prototyp

i nt PCube_noveRanplnc( int dev, int cube, Int32 pos,
Int32 vel, Int32 acc);

Beschreibung

Die Funktion wird wie PCube_moveRamp eingesetzt mit dem Unterschied, daB hier Integer-Werte statt
Float-Parameter ibergeben werden kdnnen. Zur Dimensionierung der Parameter siehe unter
MaBeinheiten der PowerCube ™-Module.

Riickgahewert
CLD OK §ewegung wurde ausgelost.
CLDERR TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLERR WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert oder
bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.

Siehe auch PCube_moveStepinc, PCube_moveVellnc, PCube_moveCurrentinc
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8.8.5.1b PCube_moveRampExtended

Aufgabe

Bewegungskommando im Rampenmodus mit erweiterter Statusriickgabe. Verfiigbar ab Power-
Cube ™-Betriebssystemversion 2.5.16 bzw. 3.5.13

Prototyp

i nt PCube_noveRanpExt ended( int dev, int cube, float pos,
fl oat vel, float acc, unsigned | ong *stateRet, unsigned char
*di oRet, float *posRet);

Beschreibung

Die Funktion wird wie PCube_moveRamp eingesetzt mit dem Unterschied, daB (iber die Zeiger stateHet,
dioRetund posHetein Kurzstatus, der Zustand der internen digitalen I0s und die aktuelle Position des
Moduls zuriickgeliefert werden und fiir eine sofortige Auswertung zur Verfiigung stehen (siehe auch
Kapitel 7.2.8, Befehlsheispiele)

Riickgahewert
CLD OK §ewegung wurde ausgelost.
CLDERR_TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLERR WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert oder
bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.
Siehe auch PCube_moveStepExtended, PCube_moveCurrentExtended
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8.8.5.2 PCube_moveStep

Aufgabe
Bewegungskommando im Schrittmodus.
Prototyp

i nt PCube_noveStep( int dev, int cube, float pos, Unt1l6
step);

Beschreibung

Die Funktion bewegt das Antriebsmodul cube im Schrittmodus. Dabei wird versucht, die angegebene
Zielposition pos innerhalb von step Millisekunden anzufahren. Die berechnete Geschwindigkeit ist

v = (pos - <aktuelle Position>)/ step.

Die im Antriebsmodul integrierte Bewegungssteuerung nimmt selbstandig eine eventuell erforderli-
che Beschleunigung auf die errechnete Geschwindigkeit vor. Hierfiir werden die vorgegebenen maxi-
malen Dynamik-Werte verwendet. Sofern die maximalen Dynamikwerte nicht iiberschritten werden,
sorgt die Bewegungssteuerung dafiir, daB die Zielposition zum vorgegebenen Zeitpunkt erreicht wird,
selbst wenn der Wert der resultierenden Geschwindigkeit kurzzeitig hther als der der berechneten
ist.

Falls spatestens bis Ablauf von step Millisekunden kein neues Schrittkommando oder ein Kommando
einer anderen Betriebsart gesendet wurde, halt das Modul selbsténdig mit der aktuellen (Brems-)
Beschleunigung an.

Die unter PCube_moveRamp vorgestellten Informationen iiber das Fehlschlagen der Funktion, iiber den
erforderlichen Modulstatus und zum Verhalten vor Softwareendlagen gelten auch hier.

Riickgahewert
ClD OK §ewegung wurde ausgeldst.
CLDERR_TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLERR WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert oder
bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.
Siehe auch PCube_move...
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8.8.5.2a PCube_moveStepinc

Aufgabe
Bewegungskommando im Schrittmodus
Prototyp

i nt PCube_noveSteplnc( int dev, int cube, Int32 pos,
U nt1l6 step);

Beschreibung

Die Funktion wird wie PCube_moveStep eingesetzt mit dem Unterschied, daB hier Integer-Werte statt
Float-Parameter ibergeben werden kdnnen. Zur Dimensionierung der Parameter siehe unter
MaBeinheiten der PowerCube ™-Module.

Riickgahewert
CLD OK §ewegung wurde ausgelost.
CLDERR TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLERR WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert oder
bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.

Siehe auch PCube_moveRampinc, PCube_moveVelinc, PCube_moveCurrentinc
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8.8.5.2b PCube_moveStepExtended

Aufgabe

Bewegungskommando im Schrittmodus mit erweiterter Statusriickgabe. Verfiighar ab Power-
Cube ™-Betriebssystemversion 2.5.16 bzw. 3.5.13

Prototyp

i nt PCube_noveSt epExt ended( int dev, int cube, float pos,
unsi gned short itime, unsigned | ong *stateRet, unsigned char
*di oRet, float *posRet);

Beschreibung

Die Funktion wird wie PCube_moveStep eingesetzt mit dem Unterschied, daB iiber die Zeiger stateHet,
dioRetund posHetein Kurzstatus, der Zustand der internen digitalen I0s und die aktuelle Position des
Moduls zuriickgeliefert werden und fiir eine sofortige Auswertung zur Verfiigung stehen (siehe auch
Kapitel 7.2.8, Befehlsheispiele)

Riickgahewert
CLD OK §ewegung wurde ausgelost.
CLDERR_TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLERR WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert oder
bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.
Siehe auch PCube_moveRampExtended, PCube_moveCurrentExtended

PowerCube ™-Betriebshandbuch Seite 145



8. PowerCube ™ DriveLib (M5API) - Programmierhandbuch E"TltlZl:

8.8.5.3 PCube_moveVel

Aufgabe

Bewegungskommando im Geschwindigkeitsmodus
Prototyp

i nt PCube_noveVel ( int dev, int cube, float vel);
Beschreibung

Das Antriebsmodul cube wird in den Geschwindigkeitsmodus (iberfiihrt. Das Modul beschleunigt mit
der maximal zuldssigen Beschleunigung selbsténdig auf die neue Geschwindigkeit v&/. Die angegebene
Geschwindigkeit ve/ darf nicht groBer als die programmierte maximale Geschwindigkeit sein, an-
sonsten wird ve/ begrenzt.

Die Geschwindigkeit &/ wird je nach Modultyp in m/s oder rad/s angegeben.

Das Modul bewegt sich kontinuierlich mit der angegebenen Geschwindigkeit, bis ein anderes Bewe-
gungskommando oder ein HALT-Kommando gesendet wird oder bis die Softwareendlagen erreicht
werden.

Die unter PCube_moveRamp vorgestellten Informationen {ber das Fehlschlagen der Funktion, ber den
erforderlichen Modulstatus und zum Verhalten vor Softwareendlagen gelten auch hier.

Riickgabewert
“TID 0K Bewegung wurde ausgelost.
CLDERR TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLERR _WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert oder
bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern'.
Siehe auch PCube_move...

PowerCube ™-Betriebshandbuch Seite 146



8. PowerCube ™ DriveLib (M5API) - Programmierhandbuch E"TltlZl:

8.8.5.3a PCube_moveVellnc

Aufgabe

Bewegungskommando im Geschwindigkeitsmodus
Prototyp

i nt PCube_noveVel I nc( int dev, int cube, Int32 vel);
Beschreibung

Die Funktion wird wie PCube_moveVel eingesetzt mit dem Unterschied, daB hier Integer-Werte statt
Float-Parameter ibergeben werden kdnnen. Zur Dimensionierung der Parameter siehe unter
MaBeinheiten der PowerCube ™-Module.

Riickgahewert
CLD OK §ewegung wurde ausgelost.
CLDERR TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLERR WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert oder
bereits gelﬁscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern'.
Siehe auch PCube_moveRamplnc, PCube_moveStepinc, PCube_moveCurrentinc
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8.8.5.4 PCube_moveCurrent

Aufgabe

Bewegungskommando im Strommodus
Prototyp

i nt PCube_noveCurrent( int dev, int cube, float cur);
Beschreibung

Das Antriebsmodul cube wird in den Strom-Modus Gberfiihrt.

Das Modul bewegt sich kontinuierlich mit der angegebenen Stromstarke, bis ein anderes Bewe-
gungskommando oder ein HALT-Kommando gesendet wird oder bis die Softwareendlagen erreicht
werden.

Dieses Kommando ist insbesondere dann zu verwenden, wenn das Modul durch Fremdeinwirkung
oder durch falsche Bewegungskommandos (iber eine Hardwareendlage hinausgefahren wurde. Eine
Mdglichkeit, das Modul manuell aus dieser Position zu bewegen, ist der Aufruf von PCube_moveCurrent
mit dem Parameter O, der die Stromzufiihrung zum Antrieb unterbindet und eine eventuell vorhan-
dene Magnetbremse ldst. Andererseits ist es auch maglich, durch Angabe kleiner Stromstéarken

(1 bis 2 Ampere) softwaregesteuert aus der Endlagenposition herauszufahren (Richtung der Bewe-
gung wird mit Vorzeichen des Stromstérkeparameters beeinfluBt). Die Wahl gréBerer Stromstérken
kann bei falscher Bewegungsrichtung das Modul beschadigen!

Riickgabewert
ClD 0K §ewegung wurde ausgeldst.
CLDERR TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLERR _WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert oder
bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.
Siehe auch PCube_move...
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8.8.5.4a PCube_moveCurrentinec

Aufgabe

Bewegungskommando im Strommodus
Prototyp

i nt PCube_noveCurrentlnc( int dev, int cube, Intl6 cur);
Beschreibung

Die Funktion wird wie PCube_moveCurrent eingesetzt mit dem Unterschied, daB hier Integer-Werte
statt Float-Parameter ibergeben werden kdnnen. Zur Dimensionierung der Parameter siehe unter
MaBeinheiten der PowerCube ™-Module.

Riickgahewert
CLD OK §ewegung wurde ausgelost.
CLDERR TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLERR WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert oder
bereits g_;elt')scht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern'.
Siehe auch PCube_moveRampinc, PCube_moveStepinc, PCube_moveVelin
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8.8.5.4b PCube_moveCurrentExtended

Aufgabe

Bewegungskommando im Strommodus mit erweiterter Statusriickgabe. Verfiigbar ab Power-
Cube ™-Betriebssystemversion 2.5.16 bzw. 3.5.13

Prototyp

i nt PCube_noveCurrent Ext ended( int dev, int cube, float cur,
unsi gned | ong *stateRet, unsigned char *dioRet, float *pos-
Ret) ;

Beschreibung

Die Funktion wird wie PCube_moveCurrent eingesetzt mit dem Unterschied, daB iber die Zeiger
stateRet, dioRetund posHet ein Kurzstatus, der Zustand der internen digitalen 10s und die aktuelle
Position des Moduls zuriickgeliefert werden und fiir eine sofortige Auswertung zur Verfiigung stehen
(siehe auch Kapitel 7.2.8, Befehlsbeispiele)

Riickgahewert
CLD OK §ewegung wurde ausgelost.
CLDERR_TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLERR WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert oder
bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.
Siehe auch PCube_moveRampExtended, PCube_moveStepExtended

PowerCube ™-Betriebshandbuch Seite 150



8. PowerCube ™ DriveLib (M5API) - Programmierhandbuch E"TltlZl:

8.8.6 Abfragen des aktuellen Modulzustands

8.8.6.1 PCube_getActPos

Aufgabe

Holt die aktuelle Position des Moduls
Prototyp

i nt PCube_get Act Pos( int dev, int cube, float* pValue );
Beschreibung

Die aktuelle Position des Antriebsmoduls cube wird iiber den Zeiger plValue (ibergeben.

Hinweis: Der zuldssige Bereich der Modul erreichbaren Positionen ist mit Hilfe
der Funktion PCube_setMinPos und PCube_setMaxPos programmierbar.

Die Einheit der Position ist je nach Modultyp m oder rad.

Riickgahewert
ClD 0K Aktuelle Position wurde geholt.
CLDERR_TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT Antriebsmodul hat nicht reagiert.
CLERR WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.
Siehe auch PCube_getActVel, PCube_getDeltaPos
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8.8.6.2 PCube_getActVel

Aufgabe

Holt die aktuelle Geschwindigkeit des Moduls
Prototyp

PCube _get Act Vel ( int dev, int cube, float* pValue );
Beschreibung

Die aktuelle Geschwindigkeit des Antriebsmoduls cube wird iiber den Zeiger pValue ibergeben. Dies
ist die aus den Vorgaben der Bewegungssteuerung resultierende Geschwindigkeit des Moduls.

Hinweis: Die zuldssige Maximal-Geschwindigkeit des Moduls ist mit Hilfe der
Funktion PCube_setMaxVel programmierbar.

Die Einheit der Geschwindigkeit ist je nach Modultyp m/s oder rad/s.

Riickgahewert
ClD OK Aktuelle @eschwindigkeit wurde geholt.
CLDERR_TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT Antriebsmodul hat nicht reagiert.
CLERR WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.
Siehe auch PCube_getActPos
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8.8.6.3 PCube_getDeltaPos

Aufgabe

Holt den aktuellen Schleppfehler des Moduls
Prototyp

i nt PCube_getDeltaPos( int dev, int cube, float* pValue );
Beschreibung

Der aktuelle Schleppfehler des Antriebsmoduls cube wird iber den Zeiger pValuze iibergeben. Der
Schleppfehler ist die Differenz zwischen der von der Bewegungssteuerung berechneten Soll-Position
und der vom Geber des Moduls ermittelten Ist-Position.

Hinweis: Der zuldssige maximale Schleppfehler des Moduls ist mit Hilfe der Funk-
tion PCube_setMaxDeltaPos programmierbar.

Riickgabewert
CLO OK Aktueller §chleppfehler wurde geholt.
CLDERR TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT Antriebsmodul hat nicht reagiert.
CLERR WRONGHANOLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits g_jelt')scht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.
Siehe auch PCube_getActPos, PCube_setMaxDeltaPos
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8.8.6.4 PCube_getCur

Aufgabe

Holt die aktuelle Stromaufnahme der Endstufe des Moduls
Prototyp

int PCube getCur( int dev, int cube, float* pVal ue );
Beschreibung

Die aktuelle Stromaufnahme der Endstufe des Antriebsmoduls cube wird iiber den Zeiger pValue
ibergeben.

Hinweis: Die zuldssige maximale Stromaufnahme der Endstufe ist mit Hilfe der
Funktion PCube_setMaxCur programmierbar.

Die Einheit der Stromaufnahme ist Ampere (A).

Riickgahewert
ClLD OK Aktuelle Stromaufnahme wurde geholt.
CLDERR_TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT Antriebsmodul hat nicht reagiert.
CLERR WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern'.
Siehe auch PCube_setMaxCur
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8.8.7 Abfragen und Setzen von Begrenzungswerten

8.8.7.1 PCube_getMaxPos

Aufgabe

Holt die maximale Position des Moduls

Prototyp

i nt PCube_get MaxPos(

Beschreibung

int dev, int cube, float* pVal ue );

Die maximale Position des Antriebsmoduls cube wird (iber den Zeiger pValue Gibergeben.

Die Einheit der Position ist je nach Modultyp m oder rad

Riickgahewert

CLD OK

Maximale Position wurde geholt.

CLDERR TRANSMISSIONERROR

Ubertragungsfehler bei der Kommunikation

CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT

Antriebsmodul hat nicht reagiert.

CLERR WRONGHANDLE

Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits gelﬁscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.

Siehe auch PCube_setMaxPos
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8.8.7.2 PCube_getMinPos

Aufgabe

Holt die minimale Position des Moduls

Prototyp

i nt PCube_get M nPos(

Beschreibung

int dev, int cube, float* pVal ue );

Die minimale Position des Antriebsmoduls cube wird (iber den Zeiger plalue (ibergeben.

Die Einheit der Position ist je nach Modultyp m oder rad.

Riickgabewert

CLD OK

Minimale Position wurde geholt.

CLDERR TRANSMISSIONERROR

Ubertragungsfehler bei der Kommunikation

CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT

Antriebsmodul hat nicht reagiert.

CLERR WRONGHANDLE

Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits g_jelt')scht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.

Siehe auch PCube_setMinPos
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8.8.7.3 PCube_setMaxPos

Aufgabe

Setzt die maximale Position des Moduls

Prototyp

i nt PCube_set MaxPos(

Beschreibung

int dev, int cube, float pValue );

Die maximale Position des Antriebsmoduls cube wird in pValue (ibergeben. Alle weiteren Be-
wegungskommandos werden auf die angegebenen Maximalwerte begrenzt.

Achtung! Die angegebenen Werte diirfen die im Modul voreingestellten Werte
nicht Giberschreiten. Hohere Werte werden auf die voreingestellten
Werte begrenzt.

Die Einheit der Position ist je nach Modultyp m oder rad.

Riickgabewert

CLD OK

Maximale Position wurde gesetzt.

CLDERR TRANSMISSIONERROR

Ubertragungsfehler bei der Kommunikation

CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT

Antriebsmodul hat nicht reagiert.

CLERR WRONGHANDLE

Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits gelﬁscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.

Siehe auch PCube_getMaxPos
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8.8.7.4 PCube_setMinPos

Aufgabe

Setzt die minimale Position des Moduls
Prototyp

i nt PCube_setM nPos( int dev, int cube, float pValue );
Beschreibung

Die minimale Position des Antriebsmoduls cube wird in pValue (ibergeben. Alle weiteren Bewegungs-
kommandos werden auf die angegebenen Minimalwerte begrenzt.

Achtung! Die angegebenen Werte diirfen die im Modul voreingestellten Werte
nicht Giberschreiten. Hohere Werte werden auf die voreingestellten
Werte begrenzt.

Die Einheit der Position ist je nach Modultyp m oder rad.

Riickgabewert
clD OK Die minimale Position wurde gesetzt.
CLDERR TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT Antriebsmodul hat nicht reagiert.
CLERR WRONGHANOLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.
Siehe auch PCube_getMinPos
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8.8.7.5 PCube_getHomeOffset

Aufgabe

Holt die benutzerdefinierte Nullposition des Moduls.
Prototyp

i nt PCube_get HomeOffset( int dev, int cube, float *pValue );
Beschreibung

Die benutzerdefinierte, zur Laufzeit &nderbare Nullposition des Antriebsmoduls cube wird {iber den
Zeiger pValue libergeben. Nicht zu verwechseln mit PCube_getDefHomeOffset; holt die im Modul fest
eingebrannte benutzerdefinierte Nullposition.

Die Einheit der Position ist je nach Modultyp m oder rad.

Riickgahewert
Clo_ Ok Benutzerdefinierte Nullposition wurde geholt.
CLDERR_TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT Antriebsmodul hat nicht reagiert.
CLERR WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.
Siehe auch PCube_setHomeOffset
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8.8.7.6 PCube_setHomeOffset

Aufgabe

Setzt die benutzerdefinierte Nullposition des Moduls.
Prototyp

i nt PCube_set HomeOffset( int dev, int cube, float pValue );
Beschreibung

Die benutzerdefinierte Nullposition des Antriebsmoduls cube wird zur Laufzeit in pValue (ibergeben.
Der neue Wert fiir das HomeOffset ist nur solange giiltig, wie die Logik-Stromversorgung aufrecht
erhalten wird.

Die Einheit der Position ist je nach Modultyp m oder rad.

Riickgahewert
Clo_ Ok Benutzerdefinierte Nullposition wurde gesetzt.
CLDERR_TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT Antriebsmodul hat nicht reagiert.
CLERR WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.
Siehe auch PCube_getHomeOffset
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8.8.7.7 PCube_getMaxVel

Aufgabe

Holt die maximale Geschwindigkeit des Moduls
Prototyp

i nt PCube_get MaxVel ( int dev, int cube, float* pValue );
Beschreibung

Die maximale Geschwindigkeit des Antriebsmoduls cube wird iiber den Zeiger pValuze iibergeben.
Die Einheit der Geschwindigkeit ist je nach Modultyp m/s oder rad/s

Riickgabewert
Ch Ok Maximale E-%eschwindigkeit wurde geholt.
CLDERR TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT Antriebsmodul hat nicht reagiert.
CLERR WRONGHANOLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits g_jelt')scht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.
Siehe auch PCube_setMaxVel
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8.8.7.8 PCube_getMinVel

Aufgabe

Holt die minimale Geschwindigkeit des Moduls
Prototyp

int PCube _getM nVel ( int dev, int cube, float* pValue );
Beschreibung

Die minimale Geschwindigkeit des Antriebsmoduls cube wird iber den Zeiger pValue iibergeben.
Die Einheit der Geschwindigkeit ist je nach Modultyp m/s oder rad/s.

Riickgabewert
CLD OK Minimale éeschwindigkeit wurde geholt.
CLDERR TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT Antriebsmodul hat nicht reagiert.
CLERR WRONGHANOLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits g_jelt')scht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.
Siehe auch PCube_setMinPos
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8.8.7.9 PCube_setMax\Vel

Aufgabe

Setzt die maximale Geschwindigkeit des Moduls
Prototyp

i nt PCube_set MaxVel ( int dev, int cube, float pValue );
Beschreibung

Die maximale Geschwindigkeit des Antriebsmoduls cube wird in pValue ibergeben. Alle weiteren
Bewegungskommandos werden auf die angegebenen Maximalwerte begrenzt.

Achtung! Die angegebenen Werte diirfen die im Modul voreingestellten Werte
nicht Giberschreiten. Hohere Werte werden auf die voreingestellten
Werte begrenzt.

Die Einheit der Geschwindigkeit ist je nach Modultyp m/s oder rad/s.

Riickgabewert
CLO OK Maximale Geschwindigkeit wurde gesetzt.
CLDERR TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT Antriebsmodul hat nicht reagiert.
CLERR WRONGHANOLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern'.
Siehe auch PCube_getMaxVel
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8.8.7.10 PCube_setMinVel

Aufgabe

Setzt die minimale Geschwindigkeit des Moduls
Prototyp

int PCube_setM nVel ( int dev, int cube, float pValue );
Beschreibung

Die minimale Geschwindigkeit des Antriebsmoduls cube wird in pValse (ibergeben. Alle weiteren
Bewegungskommandos werden auf die angegebenen Minimalwerte begrenzt.

Achtung! Die angegebenen Werte diirfen die im Modul voreingestellten Werte
nicht Giberschreiten. Hohere Werte werden auf die voreingestellten
Werte begrenzt.

Die Einheit der Geschwindigkeit ist je nach Modultyp m/s oder rad/s.

Riickgabewert
CLD 0K Minimale éeschwindigkeit wurde gesetzt.
CLDERR TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT Antriebsmodul hat nicht reagiert.
CLERR WRONGHANOLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.
Siehe auch PCube_getMinVel
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8.8.7.11 PCube_getMaxAcc

Aufgabe

Holt die maximale Beschleunigung des Moduls
Prototyp

i nt PCube_get MaxAcc( int dev, int cube, float* pValue );
Beschreibung

Die maximale Beschleunigung des Antriebsmoduls cube wird tiber den Zeiger plalue (ibergeben.

Die Einheit der Beschleunigung ist je nach Modultyp m/s? oder rad/s?

Riickgahewert
Clo_ oK Maximale §eschleunigung wurde geholt.
CLDERR_TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT Antriebsmodul hat nicht reagiert.
CLERR WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.
Siehe auch PCube_setMaxAcc
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8.8.7.12 PCube_setMaxAcc

Aufgabe

Setzt die maximale Beschleunigung des Moduls
Prototyp

i nt PCube_set MaxAcc( int dev, int cube, float pValue );
Beschreibung

Die maximale Beschleunigung des Antriebsmoduls cube wird in pValue (ibergeben. Alle weiteren
Bewegungskommandos werden auf die angegebenen Maximalwerte begrenzt.

Achtung! Die angegebenen Werte diirfen die im Modul voreingestellten Werte
nicht Giberschreiten. Hohere Werte werden auf die voreingestellten
Werte begrenzt.

Die Einheit der Beschleunigung ist je nach Modultyp m/s? oder rad/s2.

Riickgahewert
ClLD OK Maximale §eschleunigung wurde gesetzt.
CLDERR_TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT Antriebsmodul hat nicht reagiert.
CLERR WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern'.
Siehe auch PCube_getMaxAcc
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8.8.7.13 PCube_getMinAcc

Aufgabe

Holt die minimale Beschleunigung des Moduls
Prototyp

i nt PCube_getM nAcc( int dev, int cube, float pValue );
Beschreibung

Die minimale Beschleunigung des Antriebsmoduls cube wird liber den Zeiger plValue (ibergeben.

Die Einheit der Beschleunigung ist je nach Modultyp m/s? oder rad/s?2.

Riickgahewert
Clo_ oK Minimale ﬁeschleunigung wurde geholt.
CLDERR_TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT Antriebsmodul hat nicht reagiert.
CLERR WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.
Siehe auch PCube_setMinAcc
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8.8.7.14 PCube_setMinAcc

Aufgabe

Setzt die minimale Beschleunigung des Moduls
Prototyp

i nt PCube_setM nAcc( int dev, int cube, float pValue );
Beschreibung

Die minimale Beschleunigung des Antriebsmoduls cube wird in plValse Gibergeben. Alle weiteren
Bewegungskommandos werden auf die angegebenen Maximalwerte begrenzt.

Achtung! Die angegebenen Werte diirfen die im Modul voreingestellten Werte
nicht Giberschreiten. Hohere Werte werden auf die voreingestellten
Werte begrenzt.

Die Einheit der Beschleunigung ist je nach Modultyp m/s? oder rad/s2.

Riickgahewert
ClLD OK Minimale ﬁeschhaunigung wurde gesetzt.
CLDERR_TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT Antriebsmodul hat nicht reagiert.
CLERR WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern'.
Siehe auch PCube_getMinAcc

PowerCube ™-Betriebshandbuch Seite 168



8. PowerCube ™ DriveLib (M5API) - Programmierhandbuch E"TltlZl:

8.8.7.13 PCube_getMaxCur

Aufgabe

Holt die maximal zuldssige Stromaufnahme der Endstufe des Moduls
Prototyp

i nt PCube_get MaxCur( int dev, int cube, float* pValue );
Beschreibung

Die maximal zul&ssige Stromaufnahme der Endstufe des Antriebsmoduls cube wird (iber den Zeiger
pValue ibergeben.

Die Einheit der Stromaufnahme ist Ampere (R).

Riickgabewert
D 0K Maximale Stromautnanme wurde geholt.
CLDERR TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT Antriebsmodul hat nicht reagiert.
CLERR WRONGHANOLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.
Siehe auch PCube_setMaxCur
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8.8.7.16 PCube_setMaxCur

Aufgabe

Setzt die maximal zuldssige Stromaufnahme der Endstufe des Moduls
Prototyp

i nt PCube_set MaxCur( int dev, int cube, float* pValue );
Beschreibung

Die maximal zulassige Stromaufnahme der Endstufe des Antriebsmoduls cube wird in valse liberge-
ben.

Achtung! Die angegebenen Werte diirfen die im Modul voreingestellten Werte
nicht Giberschreiten. Hohere Werte werden auf die voreingestellten
Werte begrenzt.

Die Einheit der Stromaufnahme ist Ampere (R).

Riickgabewert
CLO OK Maximale Stromaufnahme wurde gesetzt.
CLDERR TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT Antriebsmodul hat nicht reagiert.
CLERR WRONGHANOLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.
Siehe auch PCube_getMaxCur
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8.8.7.17 PCube_getMinCur

Aufgabe

Holt die minimal zulassige Stromaufnahme der Endstufe des Moduls
Prototyp

int PCube _getM nCur( int dev, int cube, float* pValue );
Beschreibung

Die minimal zuléssige Stromaufnahme der Endstufe des Antriebsmoduls cube wird lber den Zeiger
pValue ibergeben.

Die Einheit der Stromaufnahme ist Ampere (R).

Riickgabewert
“TID 0K Minimale Stromautnanme wurde geholt.
CLDERR TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT Antriebsmodul hat nicht reagiert.
CLERR WRONGHANOLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.
Siehe auch PCube_setMinCur
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8.8.7.18 PCube_setMinCur

Aufgabe

Setzt die minimal zuldssige Stromaufnahme der Endstufe des Moduls
Prototyp

int PCube_setM nCur( int dev, int cube, float* pValue );
Beschreibung

Die minimal zuldssige Stromaufnahme der Endstufe des Antriebsmoduls cube wird in valze iiberge-
ben.

Achtung! Die angegebenen Werte diirfen die im Modul voreingestellten Werte
nicht Giberschreiten. Hohere Werte werden auf die voreingestellten
Werte begrenzt.

Die Einheit der Stromaufnahme ist Ampere (R).

Riickgabewert
clD OK Minimale Stromautnahme wurde gesetzt.
CLDERR TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT Antriebsmodul hat nicht reagiert.
CLERR WRONGHANOLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.
Siehe auch PCube_getMinCur
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8.8.7.19 PCube_getMaxDeltaPos

Aufgabe

Holt den maximal zuldssigen Schleppfehler des Moduls

Prototyp

i nt PCube_get MaxDel t aPos( int dev, int cube, float* pVal ue );

Beschreibung

Der maximal zuldssige Schleppfehler des Antriebsmoduls cube wird iiber den Zeiger p Value iiberge-

ben.

Die Einheit des Schleppfehlers ist je nach Modultyp m oder rad.

Riickgabewert

“TID 0K

Maximaler §chleppfehler wurde geholt.

CLDERR TRANSMISSIONERROR

Ubertragungsfehler bei der Kommunikation

CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT

Antriebsmodul hat nicht reagiert.

CLERR WRONGHANDLE

Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits gelﬁscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.

Siehe auch PCube_setMaxDeltaPos

PowerCube ™-Betriebshandbuch

Seite 173
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8.8.7.20 PCube_setMaxDeltaPos

Aufgabe

Setzt den maximal zuldssigen Schleppfehler des Moduls
Prototyp

i nt PCube_set MaxDel t aPos( int dev, int cube, float* pVal ue );
Beschreibung

Der maximal zuldssige Schleppfehler des Antriebsmoduls cube wird in valze iibergeben.

Achtung! Die angegebenen Werte diirfen die im Modul voreingestellten Werte
nicht diberschreiten. Hohere Werte werden auf die voreingestellten
Werte begrenzt.

Die Einheit des Schleppfehlers ist je nach Modultyp m oder rad.

Riickgahewert
ClLD OK Maximaler §chleppfehler wurde gesetzt.
CLDERR_TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT Antriebsmodul hat nicht reagiert.
CLERR WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.
Siehe auch PCube_getMaxDeltaPos
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8.8.8 Abfragen und Setzen der Koeffizienten des Lageregelkreises
Diese Funktionen stehen erst ab der Version 2.5.1 zur Verfiigung

8.8.8.1 PCube_getCD

Aufgabe

Holt den Koeffizienten CO des Lageregelkreises
Prototyp

i nt PCube_getCO( int dev, int cube, Intl6* pValue );
Beschreibung

Der Koeffizient CO des Antriebsmoduls cube wird {iber den Zeiger plValue iibergeben. Dieser Wert
stellt einen Verstarkungsfaktor dar. Je groBer CO gesetzt ist, desto geringer ist die Verstarkung.
Giiltige Werte sind alle geraden Zahlen zwischen 12 und 48.

Riickgabewert
clD OK Koeffizient CO wurde geholt.
CLDERR TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT Antriebsmodul hat nicht reagiert.
CLERR WRONGHANOLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.
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8.8.8.2 PCube_getDamp

Aufgabe

Holt den Dampfungswert des Lageregelkreises
Prototyp

i nt PCube_getDanp( int dev, int cube, Intl6* pValue );
Beschreibung

Die Démpfung des Antriebsmoduls cube wird {iber den Zeiger plValse iibergeben. Dieser Wert stellt
einen Dadmpfungsfaktor dar. Je groBer Damp gesetzt ist, desto groBer ist die Dampfung. Gliltige
Werte liegen zwischen 1 und 4.

Riickgahewert
ClD OK f]'émpfungswert ﬁamp wurde geholt.
CLDERR TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT Antriebsmodul hat nicht reagiert.
CLERR WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.
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8.8.8.3 PCube_getAD
Aufgabe

Holt den Koeffizienten AO des Lageregelkreises

Prototyp

i nt PCube_get AO( int dev,

Beschreibung

i nt cube, Intl6* pVal ue );

Der Koeffizient AQ des Antriebsmoduls cube wird iiber den Zeiger pValue ibergeben. Hier wird die
Beschleunigungsfahigkeit des Antriebs angezeigt. Je groBer AO gesetzt ist, desto groBere Be-
schleunigungsfahigkeit wird unterstellt. Gliltige Werte liegen zwischen 1 und 12.

Riickgahewert

CLD OK

Koeffizient AO wurde geholt.

CLDERR TRANSMISSIONERROR

Ubertragungsfehler bei der Kommunikation

CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT

Antriebsmodul hat nicht reagiert.

CLERR WRONGHANDLE

Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits g_;el'dscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.
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8.8.8.4 PCube_setCO

Aufgabe

Setzt den Koeffizienten CO des Lageregelkreises
Prototyp

int PCube_setCO( int dev, int cube, Intl6 pVal ue );
Beschreibung

Der Koeffizient CO des Antriebsmoduls cube wird in value (ibergeben. Dieser Wert stellt einen Ver-
stérkungsfaktor dar. Je groBer CO gesetzt wird, desto geringer wird die Verstarkung. Giiltige Werte
sind alle geraden Zahlen zwischen 12 und 48. Nach Setzen des oder der Koeffizienten muB
PCube_recalcPIDParams aufgerufen werden, damit die Anderungen wirksam werden.

Riickgahewert
ClLD OK Koetfizient CO wurde gesetzt.
CLDERR TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT Antriebsmodul hat nicht reagiert.
CLERR WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern'.
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8.8.8.5 PCube_setDamp

Aufgabe

Setzt den Dampfungswert des Lageregelkreises
Prototyp

i nt PCube_setDanp( int dev, int cube, Intl6 pVal ue );
Beschreibung

Die Dampfung des Antriebsmoduls cube wird in value (ibergeben. Dieser Wert stellt einen Damp-
fungsfaktor dar. Je groBer Damp gesetzt wird, desto groBer wird die Dampfung. Giiltige Werte
liegen zwischen 1 und 4. Nach Setzen des oder der Koeffizienten muB PCube_recalcPIDParams auf-
gerufen werden, damit die Anderungen wirksam werden.

Riickgahewert
LD OK Dampfungswert Damp wurde gesetzt.
CLDERR TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT Antriebsmodul hat nicht reagiert.
CLERR WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.
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8.8.8.6 PCube_setAD

Aufgabe
Setzt den Koeffizienten AO des Lageregelkreises
Prototyp
i nt PCube_set AO( int dev, int cube, Intl6 pVal ue );

Beschreibung

Der Koeffizient AQ des Antriebsmoduls cube wird iiber den Zeiger pValue ibergeben. Hier wird die
Beschleunigungsfahigkeit des Antriebs angesetzt. Je groBer AQ gesetzt wird, desto groBere Be-
schleunigungsfahigkeit wird unterstellt. Giiltige Werte liegen zwischen 1 und 12. Nach Setzen des
oder der Koeffizienten muB PCube_recalcPIDParams aufgerufen werden, damit die Anderungen wirksam
werden.

Riickgabewert
clD OK Koeffizient AQ wurde gesetzt.
CLDERR TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT Antriebsmodul hat nicht reagiert.
CLERR WRONGHANOLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.
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8.8.8.7 PCube_recalcPIDParams

Aufgabe

Neuberechnen des Lageregelkreises

Prototyp

i nt PCube_recal cPl DParans( int dev, int cube );

Beschreibung

Die Neuberechnung des Lageregelkreises des Antriebsmoduls cube wird durchgefiihrt. Nach Setzen
der Reglerparameter mittels PCube_setCO, PCube_setDamp oder PCube_setAO muB diese Funktion auf-
gerufen werden, damit die Anderungen wirksam werden.

Riickgahewert

CLD OK

Neuberechnung der ﬁegelschleife wird durchgefiihrt.

CLDERR TRANSMISSIONERROR

Ubertragungsfehler bei der Kommunikation

CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT

Antriebsmodul hat nicht reagiert.

CLERR WRONGHANDLE

Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits gelﬁscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.
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8.8.9 Abfragen und Setzen der internen Digital-Ein- und Ausginge
8.8.9.1 PCube_getDioData

Aufgahe

Holt die aktuell gesetzten Bits der internen Digital-Ein- und Ausgange. Das Bit-Register wird iber die
Define-Konstante ACT_DIOSETUP angesprochen. Dies ist ein 32-Bit-Wort, das in der Variablen, auf
die der Zeiger pValue zeigt, abgelegt wird. Nur die ersten 8 Bit in diesem Register haben eine be-
stimmte Bedeutung. Die Bits 1 - 4 reprasentieren die Inbits (Eingénge), die Bits 5 - 8 représentieren
die Outhits (Ausgénge).

Prototyp
PCube _get Di oData(i nt dev, int cube, U nt32 *bits)
Beschreibung

Die aktuell gesetzten Bits der Ein- und Ausgénge der internen DIOs des Moduls cube werden iiber
den Zeiger 4its iibergeben.

Riickgabewert
ClD OK Bitregister der modulinternen DIOS wurde abgerordert.
CLDERR TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT Antriebsmodul hat nicht reagiert.
CLERR WRONGHANOLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits gelﬁscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.
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8.8.9.2 PCube_setDioData

Aufgabe

Setzt die Bits der internen Digital-Ein- und Ausgénge.
Prototyp

PCube_set Di oDat a(i nt dev, int cube, Unt32 bits)
Beschreibung

Die Bits der Ein- und Ausgénge der internen DIOs des Moduls cube werden in bits iibergeben.

Riickgahewert
CLy oK Bitregister der modulinternen DIOS wurde neu gesetzt.
CLDERR TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT Antriebsmodul hat nicht reagiert.
CLERR WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits geldscht.

Bei anderen Riickgabewerten siehe ‘Vorgehensweise bei Fehlern’.
Beispiel fiir das Lesen und Setzen der Bits interner DIOs:

int ival =0;

- U nt32 ival ol d;

- char buffer[33];
retVal = PCube_get Di oDat a( dev, i dMap[ nodul e], & val ol d);
printf( "... Set Bit Nr (0-7): " );

cscanf( "%d", & val);

i val ol d=i val ol d| (Ul nt 32) pow( 2, ival);

r et Val PCube_set Di oDat a( dev, i dvap[ nodul e], i val ol d);
retVal = PCube_get D oDat a( dev, i dvap[ nodul e], & val ol d) ;
printf("\nNew Settings: %\n", _itoa( ivalold, buffer, 2));
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8.8.10 Abfrage von Vorgahewerten und sonstigen Funktionen

Die im vorhergehenden Abschnitt dargestellten Funktionen dienen zum Abfragen und Setzen von Vor-
gabewerten in den Antriebsmodulen, deren Uberschreitung in der Regel einen Fehlerzustand bewirkt.
In diesem Fall geht, wie beschrieben, das Modul in den Sicherheitszustand iiber. Die im folgenden
genannten Funktionen PCube_getDefXXX dienen zum Abfragen der im Modul voreingestellten Maximal-
werte, die nicht iberschritten werden diirfen.

Wenn in den im vorhergehenden Abschnitt gezeigten Funktionen hdhere als die voreingestellten
Werte programmiert werden sollen, werden die neuen Werte in jedem Fall auf die voreingestellten
begrenzt.

Auf eine ausfiihliche Beschreibung der Funktionen wird hier verzichtet, da die Parameter denen der
im vorherigen Abschnitt beschriebenen Funktionen entsprechen.

Folgende Funktionen stehen zur Verfiigung:
® int PCube getDef HoneOffset( int dev, int cube, float* pValue );
® int PCube getDefGearRatio( int dev, int cube, float* pValue );

® int PCube_getDeflinearRatio( int dev, int cube, float* pValue );
® int PCube_getDef M nPos( int dev, int cube, float* pValue );

® int PCube_get Def MaxPos( int dev, int cube, float* pValue );

® int PCube get Def MaxDel taPos( int dev, int cube, float* pValue );
® int PCube getDef MaxDeltaVel ( int dev, int cube, float* pValue );
® int PCube getDefTorqueRatio( int dev, int cube, float* pValue );
® int PCube getDefCurRatio( int dev, int cube, float* pValue );

® int PCube_getDef M nVel ( int dev,

nt cube, float* pValue );
® int PCube_get Def MaxVel ( int dev, int cube, float* pValue );
® int PCube getDefMnAcc( int dev, int cube, float* pValue );
® int PCube getDef MaxAcc( int dev, int cube, float* pValue );
® int PCube getDefMnCur( int dev, int cube, float* pValue );
® int PCube_get Def MaxCur( int dev,

nt cube, float* pValue );
® int PCube_get Def HoneVel ( int dev, int cube, float* pValue );
® int PCube_get Def HoneAcc( int dev, int cube, float* pValue );
® int PCube getDef KpPosControl ( int dev, int cube, float* pVal ue
® int PCube getDef TnPosControl ( int dev, int cube, float* pVal ue
® int PCube getDef TvPosControl ( int dev, int cube, float* pVal ue
® int PCube_getDef TIPosControl ( int dev, int cube, float* pVal ue

® int PCube_getDef TnVel Control ( int dev, int cube, float* pVal ue

)

)

)

)
® int PCube_getDef KpVel Control ( int dev, int cube, float* pValue );

)

®* int PCube_getDefTvVel Control ( int dev, int cube, float* pValue )

)

® int PCube getDefTiVel Control ( int dev, int cube, float* pVal ue
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cImizC

® int PCube_getDef Di oSetup( int dev, int cube, U nt32* pValue );

® int PCube getDefSerial No( int dev, int cube, U nt32* pValue );

® int PCube getDefConfig( int dev, int cube, U nt32* pVvalue );

® int PCube getDef Pul sesPer Turn( int dev, int cube, U nt32* pValue );

® int PCube_get Def CubeVersion( int dev, int cube, U ntl6* pValue );

® int PCube_getDefServicelnterval ( int dev, int cube,

U nt 16* pVal ue );

® int PCube_get Def BrakeTi neCut( int dev, int cube, U ntl16* pValue );

® int PCube getDef Address( int dev, int cube, U nt8* pValue );

® int PCube get Def MoveMbde( int dev, int cube, U nt8* pValue );

® int PCube getDefPrinmaryBaudrate( int dev, int cube,

® int PCube_getDefCO( int dev, int cube, Int16* pValue );

int PCube_getDefDamp( int dev, int cube, Int16* pValue );
int PCube_getDefA0( int dev, int cube, UInt16* pValue );

int PCube_getDefSecondaryBaudrate( int dev, int cube, UInt8* pValue );

U nt 8* pVal ue );
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8.8.11 Die 1/0-Schnittstellen
8.8.11.1 EMS Thomas Wiinsche I/0-Module

Die in der mbdll enthaltenen Funktionen zum Betreiben von [/0-Modulen der Firma EMS Thomas Wiin-
sche werden im folgenden beschrieben. Es werden zur Zeit zwei Modultypen unterstiitzt:
0=CST-D08-24V und 1=CST-DI8-24V.

8.8.11.1.1 TW_initModules

Aufgabe

Diese Funktion initialisiert ein Modul und kann vor Benutzung der weiteren Kommandos aufgerufen
werden. Es ist zu beachten, daB diese Funktion nur verwendet werden darf, wenn sich lediglich ein
TW-Modul am Bus befindet. Die Synchronisation mehrerer TW-Module wird durch Senden von 100
mit Zufallswerten initialisierten CAN-Telegrammen bei Aufruf der Funktion PCube_openDevice vor-
genommen. Beim anschlieBenden Aufruf der Funktion TW_initModules geht diese Synchronisation
wieder verloren.

Prototyp
int TW.initMdul es( int device );
Beschreibung

Rufen Sie diese Funktion nach Spannungsabfall in der Energieversorgung auf. Das Modul wird inner-
halb dieser Funktion auf die eingestellte Baudrate vorbereitet.
Der Parameter device bezeichnet die Schnittstelle, iiber die das Modul angesteuert wird.

Riickgahewert
ClLD OK Modul wurde erkannt.
CLERR WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
gder bereits gelﬁscht. )
Anderer Wert Es wurde kein Modul am Bus gefunden.
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8.8.11.1.2 TW_addModule

Aufgabe

Diese Funktion fiigt ein Modul bestimmten Typs mit definierter Seriennummer der Laufzeitumgebung
hinzu. Nach erfolgreichem Hinzufiigen kann auf die I/0-Ports dieses Moduls zugegriffen werden.

Prototyp

int TWaddWodul e( int device, Unt8 typ, U nt32 serial num
ber, int *index );

Beschreibung

Der Parameter device bezeichnet die Schnittstelle, liber die die Module angesteuert werden. Die
anzugebende Seriennummer ist diejenige, die auf dem Modul aufgedruckt ist.

Die Werte fiir den Parameter £yp konnen Sie der m5.h-Datei entnehmen:

Typ Konstante Wert
CST-Digital-Ausgangsmodul mit 8 Ausgéngen 24V TW_DIG24V_0uT 0
CST-Digital-Eingangsmodul mit 8 Eingdngen 24V TW_DIG24V _IN 1
CST-Analog-Ausgangsmodul mit 2 Ausgangen 0-10V/12Bit TW_ANA10V_0OUT 2
CST-Analog-Eingangsmodul mit 4 Eingéngen 0-10V/12Bit TW_ANA1QV_IN 3
CST-Analog-Ausgangsmodul mit 2 Ausgéngen 0-25mA/12Bit TW_ANA25MA OUT 4
CST-Analog-Eingangsmodul mit 4 Eingéﬁgen 0-25mA/12Bit TW ANA25MA IN 9
Riickgabewert
Clb oK Module wurden erkannt.
CLERR WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert

oder bereits geldscht.

Anderer Wert Modul wurde nicht korrekt hinzuﬂ;t.
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8.8.11.1.3 TW getlD

Aufgabe
Diese Funktion fragt den Zustand eines I/0-Ports ab.

Prototyp
int TWgetl int device, int index, int port, Float *state
);

Beschreibung

Der Parameter device bezeichnet die Schnittstelle, liber die die Module angesteuert werden.

Die angegebene Seriennummer bestimmt das Modul, welches zuvor mit TW_addModule() hinzugefligt

wurde.

Der Parameter port selektiert den Eingangs- oder Ausgangsport (0-7 bei digtalen I/0’s, 0-1/4 bei

analogen I/Q’s), dessen Zustand gelesen werden soll. Der Zustand des Moduls kann unabhéngig vom

Typ des Moduls gelesen werden.

In der Variablen state wird anschlieBend der Zustand des Ports geliefert, wobei O nicht aktiv und 1
aktiv ist (bei digitalen |/0’s). Analoge Module liefern den abgetasteten Spannungswert (0-10V) bzw.
den abgetasteten Stromwert (0-25mA).

Riickgahewert
CLD OK Zustand wurde gelesen.
CLDERR BADPARAM Zustand wurde nicht gesetzt, da falsche Parameter

iibergeben wurden.

CLDERR TRANSMISSIONERROR

Ubertragungsfehler bei der Kommunikation

CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT

Antriebsmodul hat nicht reagiert.

CLERR WRONGHANDLE

Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits gelﬁscht.
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8.8.11.1.4 TW _setl0

Aufgabe

Diese Funktion setzt den Zustand eines |/0-Ports.
Prototyp

int TWsetl QU int device, int index, int port, Float state );
Beschreibung

Der Parameter device bezeichnet die Schnittstelle, iiber die die Module angesteuert werden.

Der angegebene Index bestimmt das Modul, welches zuvor mit TW_addModule0 hinzugefiigt wurde.
Der Parameter port selektiert den Eingangs- oder Ausgangsport (0-7 bei digtalen I/0’s, 0-1 bei
analogen 1/0’s), dessen Zustand gesetzt werden soll. Der Zustand des Moduls kann unabhéngig vom
Typ des Moduls gesetzt werden, wobei allerdings nur bei Output-Modulen wirklich eine Anderung des
Schaltvorgangs erfolgt.

In der Variablen state wird anschlieBend der Zustand des Ports gesetzt, wobei O nicht aktiv und 1
aktiv ist (bei digitalen |/0’s). Analoge Module werden mit einem Spannungswert (0-10V) bzw. einen
Stromwert (0-25mA) bedient.

Riickgahewert
CLD OK Zustand wurde gesetzt.
CLDERAR BADPARAM Zustand wurde nicht gesetzt, da falsche Parameter
ibergeben wurden.
CLDERR_TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation
CLERR WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits geldscht.
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8.8.11.1.5 TW_getDiglDall

Aufgabe

Diese Funktion liest den Zustand aller Channels eines digitalen TW-Moduls.
Prototyp

int TWgetDiglQall( int device, int index, Unt8 *value );
Beschreibung

Der Parameter device bezeichnet die Schnittstelle, iiber die die Module angesteuert werden.

Die angegebene Seriennummer bestimmt das Modul, welches zuvor mit TW_addModule() hinzugefligt
wurde.

In der Variablen vale wird der Zustand der Channels geliefert, wobei O nicht aktiv und 1 aktiv ist.

Riickgahewert

CLD OK Zustand wurde gelesen.

CLDERAR BADPARAM Zustand wurde nicht gesetzt, da falsche Parameter
ibergeben wurden.

CLDERR_TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation

CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT Antriebsmodul hat nicht reagiert.

CLERR WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits geldscht.
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8.8.11.1.6 TW_setDigl0all

Aufgabe

Diese Funktion setzt alle Channels eines digitalen TW-Moduls.
Prototyp

int TWsetDiglQall( int device, int index, Unt8 value );
Beschreibung

Der Parameter device bezeichnet die Schnittstelle, iiber die die Module angesteuert werden.

Die angegebene Seriennummer bestimmt das Modul, welches zuvor mit TW_addModule() hinzugefligt
wurde.

Uber die Variable vale wird der Zustand aller Channels gesetzt, wobei O nicht aktiv und 1 aktiv ist.

Riickgahewert

CLD OK Zustand wurde gelesen.

CLDERAR BADPARAM Zustand wurde nicht gesetzt, da falsche Parameter
ibergeben wurden.

CLDERR_TRANSMISSIONERROR Ubertragungsfehler bei der Kommunikation

CLDERR DRIVE MODULETIMEOUT Antriebsmodul hat nicht reagiert.

CLERR WRONGHANDLE Verwendeter Zeiger auf Schnittstelle nicht initialisiert
oder bereits geldscht.
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8.8.12 Besonderheiten hei speziellen Implementierungen
8.8.12.1 Die OR-PC5 CAN Schnittstelle

Diese Schnittstelle kann zusammen mit dem unixbasierten Echtzeitbetriebssystem GNX verwendet
werden.

In der Implementierung des CAN-Treibers fiir die or Industrial Computers PC-5 Serie sind einige
Besonderheiten zu beachten.

So besteht der Treiber aus zwei Teilen:
1. Den CAN-Server, der die Kommunikation mit dem CAN-Bus iibernimmt.

2. Dem Softwaretreiber, der als lib vorliegt und zur Applikation hinzugelinkt werden muB. Dieser
ibernimmt die Kommunikation mit dem CAN-Server.

Der CAN-ServerprozeB macandrv muB gestartet sein, bevor ein Client gestartet werden soll. Dies
ist sichergestellt, da der ClientprozeB anderenfalls eine Fehlermeldung produziert.

Des weiteren muB der Queuehandler von QNX gestartet sein. Dies kann in einem Startupscript
automatisiert werden.

Der Handler lautet Mguewve und ist mittels Mgueuve& zu starten.

Im Lieferumfang der Treiberdistribution befindet sich ein Beispielprogramm im Sourcecode und ein
dazugehdriges Makefile, welches eine lauffahige Version des Programms mbapitst erzeugt.

Dieses ist mit folgender Kommandozeile zu starten:
./ mbapi t st ORCAN: 1

AnschlieBend wird ein etwa 30 s andauernder Scan der angeschlossenen Module durchgefiihrt. Dies
sollten PowerCube ™-M5-Module sein, die mdglichst nicht im M3-Modus betrieben werden.

Die Treiber sind mit root-Berechtigung zu starten.
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8.8.13 Beispiel-lmplementierungen in unterschiedliche Arheitsumgehungen

8.8.13.1 MS Visual C++

Um die Funktionstiichtigkeit und Bewegungsmodi der PowerCube ™-Module testen zu kénnen, wurde
das Programm PlubeDemo geschrieben. Das Testprogramm wurde in einer MS Visual C ++ Umge-
bung, Version 6 als dialogbasierte MFC-Anwendung entworfen. Im Folgenden werden die Projektpla-

nung und -erstellung ausfiihrlich beschrieben: Das Testprogramm PCubeDemo.

PowerCube ™-Betriebshandbuch Seite 193



9. PowerCube ™ Demonstrations- und Testprogramm (PCubeDemo.exe) E"TltlZl:

9. PowerCube ™ Demonstrations- und
Testprogramm (PCubeDemo.exe)

Diese Anleitung zeigt Ihnen an Hand eines konkreten Projektes, wie Sie unter Visual C++ 6.0 eine
Anwendung entwickeln. Diese Anwendung greift auf die von der AMTEC GmbH herausgegebenen Bi-
bliotheken zuriick.

Was bendtigen Sie um ein Projekt zu erstellen:
* Eine Entwicklungsumgebung, z.B. Visual C++ V6.0

* Die Bibliotheksdateien fiir die PowerCube ™-Module; m5apiw32.dll, m5.h, mbapiw32.lib (die
beiden letzten Dateien werden mit Add Files to Project eingebunden)

* Eine eingerichtete Schnittstellenkarte (z.B. IXXAT PC-CAN iPC-1320 V1.12, siehe)

* Ein oder mehrere PowerCube ™-Module (inklusive Netzteil und Kabel)

9.1 Typographie

Zur Hervorhebung und iibersichtlicheren Darstellung werden die folgenden Schriftarten verwendet.
reserved reservierte Worter, Namen von Funktionen etc.

listing Programmlistings

parameter Parameter und Riickgabewerte

9.2 Anforderungen an das Anwendungsprogramm

Das zu realisierende Projekt soll ein Test- und Demonstrationprogrammes fiir die PowerCube ™-
Module sein. Das Programm soll nach dem Start den Hauptdialog 6ffnen und alle angeschlossenen
PowerCube ™-Module auflisten.

Der Hauptdialog soll (iber eine Meniileiste mit den folgenden Eintrégen verfiigen:

* Exit: Zum Verlassen des Programmes
* Device: Rescan, Initstring

AuBerdem soll der Hauptdialog iiber eine Statusleiste verfiigen, in der Fehler- Statusmeldungen des
Programms zur Anzeige gebracht werden:

Im Hauptdialog selbst sollen folgende Punkte realisiert werden:

* Listenelement zur Anzeige der angeschlossenen Module mit ID, Position, Geschwindigkeit, Strom,
Status

e Halt-Button

Ein rechter Mausklick auf ein Modul (im Listenelement) soll ein kontextsensitives Popup-Menii 6ffnen,
um die folgenden Dinge mit den zuvor ausgewaihlten Modulen zu tun:

* |nitialisieren (Homing)

* Reset

* Halt

e Stromwert auf O setzen
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Ein Doppelklick auf ein Modul soll einen weiteren nichtmodalen Dialog 6ffnen, der die folgenden
Punkte realisiert:

«  Auswahlbox zur Auswahl der Bewegungsart (Ramp, Velocity, Current). Eine Anderung in dieser
Auswahlbox soll die Anzeige aktualisieren.

* Einen RESET-/INIT-Button. (Zuriicksetzen oder Referenzfahrt eines Moduls)

* Slider zum Einstellen der Bewegung. Die anzuzeigenden Bereichsgrenzen seien die Modulparame-
ter maxpos/minpos, maxvel/minvel, maxcur/mincur.

* Parallel zum Slider soll es ein Eingabefeld geben, um die Daten (iber Tastatur eingeben zu kénnen.
* Slider und Eingabefeld sind zu synchronisieren.
 Einen GO-/HALT-Button.

» Zwei Eingabefelder fiir Beschleunigung und Geschwindigkeit. Parallel dazu jeweils einen Schiebe-
regler. Schieberegler und Eingabefeld sind zu synchronisieren.

Die Anwendung ist als dialogbasierte MFC-Applikation zu entwickeln. Sie soll die folgenden
Anforderungen erfiillen:

* Hauptdialog bestehend aus:

* Listenelement zur Anzeige der folgenden Parameter
*ID / Modul-Typ / Version / Seriennummer
*Status

Es soll Threadprogrammierung zum Einsatz gebracht werden, um eine optimale Rechnerauslastung zu
gewahrleisten.

Alle Moduldaten (ROM-Defaultparameter und Modulparameter) sollen in einem globalen Array (bzw.
in einer Klasse CModData gekapselt) abgelegt werden (Current, Velocity, Position, State usw.). Die
Modulparameter werden von einem Thread geholt. Als Ende-Signal fiir den Thread soll eine Variable
verwendet werden. Das Starten des Threads und die Darstellung der Daten im Listenelement erfolgt
in einem WM-Timer-Event (ca. alle 100ms).

Es werden aber nicht nur Moduldaten in dem Array abgelegt, sondern auch Zustande des Anwend-
ungsprogrammes. Zu diesen Informationen gehéren:

Bool m bModul Sel ected; ///true = Mddul selected in Listcontrol
Bool m bDi al ogOpen; ///true = Dialog for Mdul is open
Bool m bModul Del eted; ///True = Mdul dleted (for exanple at Ti meout)

Unt32 mintCLD DRIVE errL; ///Errorcounter for CLD DRIVE XXX errors
Unt32 mintCLD DRIVE errH, ///Errorcounter for CLD DRIVE XXX errors
Unt32 mintCLDERR;, ///Errorcounter for CLDERR XXX errors
Unt32 mintCLERR L; ///Errorcounter for CLERR XXX errors
Unt32 mintCLERR H, ///Errorcounter for CLERR XXX errors

9.3 Konventionen

Bei Verwendung von Standarddatentypen sind die hier definierten Datentypen zu verwenden. Diese
Datentypen stehen Ihnen automatisch zur Verfiigung, wenn Sie die Datei m5.h includiert haben.

typedef void Void;

typedef char Char;

typedef unsigned char Byte;
typedef unsigned char U nt8;
typedef signed short int Int16;
typedef unsigned short int Ul nt16;
typedef long int Int32;
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typedef unsigned | ong U nt 32;
typedef float Float;

typedef char Bool;

typedef U ntl16 CLDRet;

typedef Int16 CLDI D;

typedef CLDI D CLDDrivel D;
typedef CLDI D CLDXtrnlID;
typedef unsigned | ong Systine;

9.4 Anlegen eines Projektes

« Qffnen Sie Visual C++ V6.0

* Klicken Sie in der Meniileiste auf File->new... Es offnet sich ein neues Fenster.
* Klicken Sie die Karteikarte Prgjects.

* Fiillen Sie den Punkt Project name (z.B. PCubeDemo) und Location aus. Wenn Sie als Projekt-
name PCubeDemo verwenden kdnnen Sie ganz einfach den mitgelieferten Source-Code in diesen
Pfad kopieren und haben eine laufféhige Beispiel-Entwicklungsumgebung.

* Klicken Sie die in der Karteikarte Projects auf MFC AppWizard (exe).
 Klicken Sie auf OK.

Es 6ffnet sich ein neues Fenster.

MFC AppWizard Step 1

* Klicken Sie auf den Radio Button Dialog based

 Als Sprache wahlen Sie z.B. English

* Klicken Sie auf den Button Next

Es 6ffnet sich ein neues Fenster.

MFC AppWizard Step 2 of 4

* Klicken Sie auf alle Checkboxen, auBer Automation und Windows sockets.
* (Geben Sie im unteren Eingabefeld einen Titel fir den Hauptdialog ein.
* Klicken Sie auf den Button Next

Es 6ffnet sich ein neues Fenster.

MFC AppWizard Step 3 of 4

* Hier ist bereits der Radio Button MFC Standard ausgewahlt und kann auch nicht gedndert wer-
den.

* Lassen Sie sich Kommentar generieren

* Bei der Frage nach der Art der Verwendung der MFC-DIl wéhlen Sie den Punkt As shared DLL
* Klicken Sie auf den Button Aext

Es 6ffnet sich ein neues Fenster.
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MFC AppWizard Step 4 of 4

In diesem Fenster behalten Sie alle Vorgaben bei und nehmen keine Anderungen vor.
Klicken Sie auf den Button Finish

Sie erhalten nun ein neues Fenster in dem lhnen alle Einstellungen dargestellt werden.

Mew Project Information

Appvwfizard will create a new skeleton project with the following specifications:

Application type of PCubellemo:
Dialog-B azed Application targeting:
Winad2

Clazzes o be created:
Application: CPCubelemodpp in PCubeliemo.h and PCubeliemo.cpp
Dialog: CPCubelemallg in PCubeliemallg.h and PCubelemollg.cpp

Features:
+ About box on zypztem menu
+ Contest-Sensitive Help and initial B TF files
+ 30 Controls
+ Uzez zhared DLL implementation [MFC42.DLL]
+ Activel Controls support enabled
+ Localizable test in:
Englizh [United States]

Project Directany:
E:huzerhSPE \devhmedIhPCubeDema

Cancel

Klicken Sie nach Uberpriifung der Projektinformation den Button OK und Ihr Projekt wird angelegt.

Sie kénnen nun bereits lhr Projekt kompilieren. Allerdings haben Sie noch nicht viel getan. Sie sollten
jetzt die Bibliotheksdateien in lhrem Projekt aufnehmen. Kopieren Sie also die Dateien

e mbapiw32.lib
* mdh
e mbapiw32.dll

in Ihren Projektpfad. Nun kénnen Sie einfach den mitgelieferten Source-Code in lhren neu erstellten
Projektpfad kopieren und haben so eine lauffahige Beispiel-Entwicklungsumgebung. Sie sollten
anschlieBend Ihr Projekt neu 6ffnen (durch Doppelklick auf die Datei PCubeDemo.dsw)

AnschlieBend

* klicken Sie in Visual C++ im Workspace-Fenster auf die Karteikarte FileWiew.

* Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf Header Files.

* In dem sich 6ffnenden Kontextmenii wahlen Sie den Punkt Add Files to Folder.

* Nun dffnet sich ein Filedialog indem Sie die Datei m5.h anklicken und mit OK bestétigen.
Wiederholen Sie diesen Vorgang fiir die Datei mdapiw32.lib
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9.4.1 Hinzufiigen der Meniileiste

* Klicken Sie im Projekt-Fenster auf die Ansicht Resource View

* Klicken Sie in der Meniileiste Insert->Resource...

* Indem sich 6ffnenden Fenster klicken Sie den Resource Typ: Menu
* Klicken Sie auf den Button New

* Inlhrem Projekt-Fenster gibt es nun ein neues Verzeichnis namens Menii und der darunterlieg-
enden Resource IDR_MENU 1. Das neu erstellte Menu wird auch sofort in einem Fenster im
Arbeitsbereich gedffnet.

* Klicken Sie mit der rechten Taste in den Arbeitsbereich des Menii-Fensters.
 Es 6ffnet sich ein Kontextmendi in dem Sie auf Properties klicken.

* Nun dffnet sich das Eigenschaftsfenster. Klicken Sie auf den Nagel, so bleibt das Eigenschaftsfen-
ster so lange gedffnet bis Sie es explizit schlieBen.

« Andern Sie den Namen des Meniis von IDR_MENU1 in IDR_MAINMENU. Achten Sie bitte
unbedingt auf die GroBschreibung.

* Bestétigen Sie Ihre Eingabe mit <Return> (optional, wird automatisch (ibernommen). Bevor Sie
diesen Zustand speichern, miissen Sie mindestens einen Menlipunkt hinzufiigen, da sonst das
Menii vom Assistenten wieder aus dem Projekt geléscht wird.

Fiillen der Meniileiste
* Klicken Sie im Arbeitsbereich auf die zu erstellenden Meniipunkte.
* Fiillen Sie Caption und /0 nach dem folgenden Schema aus.

Hauptmeniipunkt Caption Untermenii 1D Untermenii

Caption: 8Exit : IDM_EXIT

Caption: &Device &Rescan IDM_RESCAN
Slnitstring IDM INITSTRING

* Wenn Sie fiir jeden Untermeniipunkt im Eigenschaftsfenster einen "Prompt" vergeben, so wer-
den die Ressourcen automatisch in die String-Tabelle eingetragen.

Wenn Sie anschlieBend den ClassWizard aufrufen, werden Sie aufgefordert die neue Ressource
zuzuordnen. Der ClassWizard schldgt vor die Resource einer bestehenden Klasse zuzuordnen. Wahlen
Sie die Klasse Ihres Dialoges (hier: CPCubeDemoDlg).
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9.5 Hinzufiigen eines Listenelementes
* Klicken Sie im Projektfenster doppelt auf den Dialog CPCubeDemoDlg.
* Inder Werkzeugleiste klicken Sie auf das Listcontrol-Element.
* Positionieren die das Steuerelement in Ihrem Dialog.

« Offnen Sie das Eigenschaftsfenster und tragen die ID: IDC_LISTMODULS ein. Unter <Style->View
klicken Sie bitte auf Report.

* |m ClassWizard erzeugen Sie eine Controlvariable fiir dieses Steuerelement. Name:
m_cListModuls.

* |n der Funktion OninitDialog) mit Hilfe der Funktion InsertColumn( das Steuerelement initialisieren.

* Dabei ist eine Struktur, die als Memberzeigervariable angelegt ist, sehr hilfreich (Spalteniiber-
schrift, Ausrichtung, Breite).

* Dieses Array wird im Konstruktur des Dialoges erzeugt, gefiillt in OninitDialog().

* Die Anzahl der Spalten wird in einer Klassenkonstanten angelegt, die Initialisierung dieser Kon-
stante erfolgt in der Memberinitialisierungsliste des Dialogkonstruktors.

* Das Array wird in OninitDialog0) gefiillt und einzelne Elemente davon an InsertColumn( {ibergeben.
* Nicht vergessen spéter das angelegte Zeigerarray wieder zu loschen.
Anlegen eines Kontextmeniis fiir das Listenelement

* Wie legen eine neue Meniileiste an. Jede Spalte dieser Meniileiste kann als Kontextmenii ver-
wendet werden.

* Erzeugen Sie ein neues Menii und nennen es IDR_ MENUKONTEXT.
* Fiillen Sie Caption und ID nach dem folgenden Schema aus.

Hauptmeniipunkt Caption Untermenii ID Untermenii

Caption: ListModuls Slnit IDM_INITMODULE
8Reset IDM_RESETMODULE
SHalt IDM_HALTMODULE
0-8&Current IDM OCURRENTMODULE

Mit Hilfe des ClassWizard erzeugen Sie bitte aus der Windowsmessage WM_CONTEXTMENU die
Memberfunktion OnContextMenu (fiir den Dialog CPCubeDemoDlg).

Diese Funktion hat die Aufgabe Eintrége im Modul-Array vorzunehmen bzw. zu dndern. Die eigentliche
Aktion findet erst bei einem Klick im Kontextmenii statt.

Innerhalb der erzeugten Funktion OnContextMenu() sollen die folgenden Dinge realisiert werden:

* Vor dem Klick mit der rechten Taste war mehr als ein Eintrag markiert und der Klick findet auf
einer bereits markierten Zeile statt.
Der folgende Klick im Kontextmenii soll sich auf alle bereits markierten Module beziehen. Ein
besonderer Eintrag oder Anderung im Modul-Array ist nicht erforderlich, da diese bereits beim
Klickereigniss des List-Controls erfolgt ist.

* Vor dem Klick mit der rechten Taste war mehr als ein Eintrag markiert und der Klick findet auf
einer nicht markierten Zeile statt.
Hierbei wird von Microsoft die bestehenden Markierungen aufgehoben und die nichtmarkierte
aber geklickte Zeile markiert, ohne das ein Klickereignis im List-Control ausgeldst wird. Somit
miissen wir die Anderung (m bMbdul Sel ected = true) im Modul-Array vornehmen.

* Vor dem Klick mit der rechten Taste war ein Eintrag (oder kein Eintrag) markiert.
Auch hier wird kein Klickereignis des List-Controls ausgeldst.
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9.6 Anlegen eines Statushars

Klicken Sie im Projektfenster auf ResourceView und dort doppelt auf die String Table.

Ein Statusbar |8t sich in mehrere Bereiche einteilen. Jeder Bereich erhélt eine ID und mit in der
String Table registriert werde.
Fiigen Sie die folgenden Zeilen hinzu (Doppelklick auf leere Zeile)

*ID_INDICATOR_DATE
*ID_INDICATOR_TIME

Klicken Sie in der Meniileiste von Visual C++ auf View-> Resource Symhols
Fiigen Sie einen neuen Statusleistenbezeichner ein (Klick auf New):
Name:ID_MY_STATUS BAR, Value iibernehmen (nicht &dern) und mit OK bestétigen

In der CPP-Datei lhres Dialoges (PCubeDemoDlg.cpp) tragen Sie die folgenden Zeilen oberhalb der
ersten Klassendefinition ein

estatic UINT indicators []=

{
ID_SEPERATOR,
ID_SEPERATOR,
ID_INDICATOR_TIME,
ID_INDICATOR_DATE,
|3 // Achtung, das letzte Komma ist kein Tipfehler.

In der Header-Datei Ihres Dialoges sollte nun noch eine Membervariable fiir den Statushar angelegt
werden (privat). In der Cpp-Datei lhres Dialoges (PCubeDemoDlg.cpp) fligen Sie in der Funktion
CPCubeDemoDlg::OninitDialog) den folgenden Code ein, um den Statushar zu erzeugen.
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i f (! mwndStatusBar.Create(Ws CHILD | WS VISIBLE | CCS_BOTTOM |
SBARS_S| ZEGRI P,

CRect(0,0,0,0), this, |D M_STATUSBAR))

{
TRACEO( "Failed to create status bar\n" );

return -1; // Fehler bei mErzeugen

}

/1 Divide Statusbar into areas (define always right corner of each area
const int nParts = 4;

CRect rect;

m wndSt at usBar . Get Ol i ent Rect ( &rect);

Untl6 widths[nParts] =

{ rect.right-(int)(0.4*(rect.right-rect.left)),
rect.right-(int)(0.2*(rect.right-rect.left)),
rect.right-(int)(0.1*(rect.right-rect.left)),
-1

i

9.7 Anlegen eines nichtmodalen Unter-Dialoges (CModulDlg)
*  Um zum Hauptdialog einen neuen Dialog hinzuzufiigen, geht man folgendermaBen vor:

*Wahlen Sie im Workspace-Fenster der Visual C++ - Programmierumgebung (linkes Fen-
ster) das Registerblatt Resourceliew aus.

«Offnen Sie mit einem Klick auf das +-Symbol am Eintrag “Projektname” resources und
klicken mit der rechten Maustaste auf den Eintrag.Jialog.

*Wahlen Sie im Kontextmenii insert... aus und in dem anschlieBend gedffneten Dialogfen-
ster die Option new. Ein neues Dialogfenster wird erzeugt.

* Neue Kontrollelemente werden dem Dialogfenster wie folgt hinzugefiigt:

 Klicken Sie mit der linken Maustaste im Lontro/-Fenster auf das gewiinschte Kontroll-
element, dann ziehen Sie mit gedriickter linker Maustaste ein Rechteck auf, in dem das
neue Kontrollelement erstellt wird. Das Kontrollelement kann durch Selektieren mit der
linken Maustaste (Cursor wird zum Fadenkreuz) und Ziehen bei gedriickter linker
Maustaste positioniert werden. Das Contro/-Fenster 6ffnet sich zusammen mit dem
neuen Dialogfenster auf der rechten Seite. Sollte es versehentlich geschlossen werden,
kann es mit einem rechten Mausklick auf die Toolbar des Visual C++ - Hauptfensters
und Wahlen des Kontextmenlipunkts Controls wiederhergestellt werden. Folgende Kon-
trollelemente wurden verwendet:

*Static Text -Feld; Hier wird der Text vorgegeben und kann vom Benutzer nicht
durch Editieren verandert werden, wohl aber zur Laufzeit vom Programm
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selbst. Dient meist zur Beschreibung von Eingabefeldern (£dlit Box ).

*Group Box (Gruppenfeld): Dient zur graphischen Abgrenzung gleichartiger Kon-
trollelemente.

* Fdlit Box -Feld: Hier kann der Benutzer zur Laufzeit des Programms Eingaben
machen. Das Eingabefeld kann z.B. mit der Membervariablen einer Klasse
verkniipft sein, so da der Benutzer den Variableninhalt iiber die Eingabe in die
Edlit Box verandern kann.

* Slider -Element (Schieberegler): Spezialform der Bildlaufleiste. Ist der Schiebere-
gler mit einer Membervariablen verkniipft, kann der Variableninhalt graphisch,
d.h. durch Ziehen des Reglers verdndert werden.

* Radio Button (Optionsfeld): Hier kdnnen alternative Auswahlen getroffen werden,
d.h. es kann immer nur ein Optionsfeld, das zu einer Gruppe gehdrt, selektiert
werden.

e Check Button (Kontrollkdstchen): Hier konnen keines oder mehrere Kon-
trollkdstchen gleichzeitig markiert (gecheckt) sein.

*Push Button (Befehlsschaltflache): Lost eine Aktion oder eine Abfolge von
Aktionen aus, wenn er gedriickt (mit der linken Maustaste angeklickt) wird.

*Um eine Gruppe von Radio-Buttons zu erhalten, die nur eine Auswahl zulassen, muB3
zunachst ein Radio Button auf dem Dialogfenster erzeugt werden. Dieser wird durch
rechten Mausklick selektiert und im Kontextmenii wird der Meniipunkt Prgperties aus-
gewdahlt und im Properties-Fenster eine eindeutige und sprechende /0 vergeben. Nach
SchlieBen des Properties-Fenster wird erneut das Kontextmenii aufgerufen und der
Meniipunkt copy ausgewahlt. AnschlieBend werden mit einem rechten Mausklick auf
eine freie Stelle des Dialogfensters und Auswahl des Kontextmeniipunktes paste die
gew(inschte Anzahl von Optionsfeldern erzeugt. Dann 6ffnet man im ersten Radio Button
den Kontextmenlieintrag Properties/Registerblatt General und wahlt (nur dort) die
Eigenschaft Group aus. SchlieBlich erhalten alle anderen Radio Buttons ebenfalls ein-
deutige ID's.

*Alle auf dem Dialogfenster erzeugten Kontrollelemente miissen eindeutige und sprechende
(zur besseren Identifikation) ID's erhalten.

*Nachdem alle Kontrollelemente erzeugt wurden und eindeutige ID's erhalten haben, wird
der Klassenassistent, zu erreichen unter Hauptmenti Visual C++/View/Class Wizarad,
aufgerufen. es erscheint ein Dialogfenster, indem Sie dazu aufgefordert werden, fiir das
von ihnen neu angelegte Dialogfenster eine neue Klasse zu erstellen. Sie sollten
create g new class auswahlen und mit OK bestatigen.

*Im Klassenassistenten (Llass Wizard/Registerblatt Member Variables) werden allen Kon-
trollelementen, die im Programm angesprochen bzw. deren Eigenschaften verandert
werden sollen, Membervariable zugeordnet (s. Tabelle 1).

*Im Registerblatt Message Maps des Klassenassistenten kdnnen den Kontrollelementen
(ID's beachten) sowie der Dialogklasse selbst
Message-Handler (Funktionen, die auf best. Ereignisse reagieren) hinzugefligt werden.

*Zusétzlich bendtigte Membervariable kénnen mittels Rechtsklick im Workspace-fenster/
Registerblatt Classview auf den Eintrag der neu erzeugten Dialogklasse CMoaluiDlg iber
den Kontextmeniipunkt
Add Member Variable... hinzugefiigt werden (s. Tabelle 2).

Nachfolgend werden tabellarisch die im Klassenassistenten erzeugten Membervariablen und Mes-
sage-Handler des Modul-Dialogs aufgefiihrt:

Control-ID's und Membervariahle sowie Messages
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Objekt-I1D -I]atentvp Membervariahle Messages
IDC_BUTTON ENLARGE CButton m_ctriButtonEnlarge BN_CLICKED
IDC_BUTTON_GO BN_CLICKED
IDC_BUTTON_HALT BN_CLICKED
IDC_BUTTON_INIT BN_CLICKED
IDC_BUTTON_RESET BN_CLICKED
IDC_BUTTON_FLAGS CButton m_ctriButtonFlags BN_CLICKED
IDC_EDIT_ACC float m_flEditAcc EN_SETFOCUS

EN_CHANGE
EN_KILLFOCUS
IDC_EDIT_POS float m_flEditPos EN_SETFOCUS
EN_CHANGE
EN_KILLFOCUS
IDC_EDIT_VEL float m_flEditVel EN_SETFOCUS
EN_CHANGE
EN_KILLFOCUS
IDC_STATIC_MAXPOS CString m_strMaxPos
CStatic m_ctriMaxPos
IDC_STATIC_MINPQS CString m_strMinPos
CStatic m_ctriMinPos
IDC_STATIC_MAXACC CString m_strMaxAcc
CStatic m_ctriMaxAcc
IDC_STATIC_MINACC CString m_strMinAcc
CStatic m_ctriMinAcc
IDC_STATIC_MAXVEL CString m_strMaxVel
CStatic m_ctriMaxVel
IDC_STATIC_MINVEL CString m_strMinVel
CStatic m_ctriMinVel
IDC_STATIC_ACTCUR CString m_ctrlActCur
IDC_STATIC_ACTPOS CString m_ctrlActPos
IDC_STATIC_ACTVEL CString m_ctrlActVel
IDC_STATIC DELTAPOS CString m_ctriDeltaPos
IDC_RADIO_POS int m_intRadio BN_CLICKED
CButton m_ctriRadioPos
IDC_RADIO_CUR erscheint nicht bei Member Variables BN_CLICKED
IDC_RADIO_VEL erscheint nicht bei Member Variables BN_CLICKED
IDC_SLIDER_ACC CSliderCtrl m_ctriSliderAcc
IDC_SLIDER POS CSliderCtrl m_ctriSliderPos
IDC_SLIDER_VEL CSliderCtrl m_ctriSliderVEL
IDC_STATIC_FRAME CButton m_ctriStaticFrame
IDC_STATIC_FLAGS CStatic m_ctriStaticFlags
IDC_STATIC_POS CStatic m_ctriStaticPos
IDC_CHECK ACC bool m_bCheckAcc
CButton m_ctriCheckAcc
IDC_CHECK BRA bool m_bCheckBra
CButton m_ctriCheckBra
IDC_CHECK _COM bool m_bCheckCom
CButton m_ctriCheckCom
IDC_CHECK CPU bool m_bCheckCPU
CButton m_ctriCheckCPU
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IDC_CHECK _DEC bool m_bCheckDec
CButton m_ctriCheckDec
IDC_CHECK _END bool m_bCheckEnd
CButton m_ctriCheckEnd
IDC_CHECK ERR bool m_bCheckErr
CButton m_ctriCheckErr
IDC_CHECK_FET bool m_bCheckFet
CButton m_ctriCheckFet
IDC_CHECK FULL bool m_bCheckFull
CButton m_ctriCheckFull
IDC_CHECK HALL bool m_bCheckHard
CButton m_ctriCheckHard
IDC_CHECK _HALT bool m_bCheckHalt
CButton m_ctriCheckHalt
IDC_CHECK HARD bool m_bCheckHard
CButton m_ctriCheckHard
IDC_CHECK_HOK bool m_bCheckHOK
CButton m_ctriCheckHOK
IDC_CHECK INPRO bool m_bChecklnpro
CButton m_ctriCheckinpro
IDC_CHECK INTEGRAL bool m_bCheckintegral
CButton m_ctriCheckintegral
IDC_CHECK_LIM bool m_bCheckLim
CButton m_ctriCheckLim
IDC_CHECK_MaQV bool m_bCheckMov
CButton m_ctriCheckMov
IDC_CHECK_POW bool m_bCheckPow
CButton m_ctriCheckPow
IDC_CHECK 51 bool m_bCheckS1
CButton m_ctriCheckS1
IDC_CHECK S2 bool m_bCheckS2
CButton m_ctriCheckS2
IDC_CHECK SHORT bool m_bCheckShort
CButton m_ctriCheckShort
IDC_CHECK_SOFT bool m_bCheckSoft
CButton m_ctriCheckSoft
IDC_CHECK SR bool m_bCheckSR
CButton m_ctriCheckSR
IDC_CHECK_STEADY bool m_bCheckSteady
CButton m_ctriCheckSteady
IDC_CHECK_TOW bool m_bCheckTow
CButton m_ctriCheckTow
IDC_CHECK VOLT bool m_bCheckVolt
CButton m_ctriCheckVolt
IDC_CHECK_WDG bool m_bCheckWDG

CButton

CModulDlg

WM_HSCROLL

Beim Erzeugen der Funktionen werden die vom Klassenassistenten vorgeschlagenen Namen iiber-

nommen.
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Nachfolgend werden die zusatzlichen Membervariablen, die keinem iiber das Kontextmenii im Work-

space-Fenster/Class View erzeugt wurden, aufgelistet:

Zusatzliche Membervariahlen

Membervariahle I-latentvp
m_bFlag bool
m_bSize bool
m_bEdit bool
m_bScroll bool
m_intX int
m_intY int
m_intCx int
m_intCy int
m_intindex int
m_pApp CPCubeDemoApp*
m EDiang CDiang_]*

Der so erzeugte Dialog muB nun von Hand in die Umgebung integriert werden, da der Klassenassis-
tent keine nichtmodalen Dialoge unterstiitzt.
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9.7.1 Integration des nichtmodalen Dialoges

Die Integration eines nichtmodalen Dialoges geschieht in Anlehnung an Kapitel 7 des Buches "Inside
Visual C++ 6.0" von David Kruglinski.

Fiigen Sie in der Header-Datei des Unterdialoges (ModulDIg.h) die folgenden privaten Member-
variablen ein.

Chi al og* m pDi al og; (Dieser Zeiger soll spater auf den aufrufenden Dialog zeigen.)

U nt16 m.intlndex; (Diese Variable enthélt den Index des ausgewahlten Moduls.)

Fiigen Sie die folgende Funktionsdeklaration ein;

CMbdul DI g( CDi al og* pDi g, U nt16 index); Konstruktor fiir den nichtmodalen Dia-
log.

Bool Create();

AuBerhalb der Klassendeklaration muB nun eine ID fiir eine eigene Message vereinbart werden.
Fiigen Sie hitte folgende Define-Anweisung ein:

#defi ne WM CLOSEDLG WM USER + 5
Die ersten fiinf ID's werden vom Anwendungsgeriist verwendet.

In der C-Datei des Unterdialoges (ModulDlg.cpp) muB der eben deklarierte Konstruktor definiert
werden.
Chbdul DI g: : Cvbdul DIl g( CDi al og* pDig, Untl16 index )

{
m pDi al og = pD g;
m_i ntl ndex = index;

}

In den Standardkonstruktor (fiir das modale Offnen dieses Dialoges) miissen die Variablen natiir-
lich auch initialisiert werden.

m pDi al og = NULL;
m_intlndex = O;

Bearbeiten Sie die deklarierte Funktion Create wie folgt;
Bool CModul D g:: Create()

{
return CDi al og: : Creat e(CVodul Dl g: : | DD)

Bei nichtmodalen Dialogen diirfen nicht die Basisklassenfunktionen von 0nOK0 und OnCancel() auf-
gerufen werden. Das wiirde aber passieren, sobald Sie die <Return>oder <ESC> driicken. Aus
diesem Grund miissen Sie unbedingt die Funktionen iiberladen.
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voi d Cvbdul D g:: OnCancel ()

{
if( mpDialog !'= NULL )
m pDi al og- >Post Message( W CLOSEDLG, m.intlndex); // for
nodel ess Di al og
el se
Chi al og: : OnCancel (); // for nodal Dialog
}

voi d Chvodul D g: : OnOK()
{

/I Bewahrt das Dialogfenster davor, durch Driicken der <Return>-Taste
geschlossen zu werden

/I CDialog::0OnOKJ();

}

Erléuterung der Funktion : BOOL PostMessage( UINT message, WPARAM wParam =0, LPARAM
IParam =0);

wParam und | Par amwerden zur Ubergabe von Nachrichtendaten verwendet. Man kann die-
sen Datentypen nach Belieben Werte zuweisen. Wir werden wPar amdazu verwenden, den
Index des Moduls zuriickzugeben, fiir das dieser Dialog gedffnet worden ist.

* Includieren Sie die nétiger Header-Dateien

#include "PCubeDemaoDlg.h"
#include "ModulDIg.h"

* Fiigen Sie in der Header-Datei des Oberdialoges (PCubeDemoDlg.h) die folgende private Member-
variable ein.

CModulDIg* m_pDIg[31];
(Diese Zeiger sollen spéter auf die gedffneten Unterdialoge zeigen.)

» Damit das Anlegen des Dialogarrays zu keinen Fehlermeldungen fiihrt miissen Sie die Header-
Datei (ModulDIg.h) includieren, oder Sie verwenden auBerhalb der Klassendeklaration die Vor-
wartsdeklaration :

class CModulDlg;
Guter Stilist nun die Zeiger zu initialisieren. Verwenden Sie dazu eine Schleife im Konstruktor von

CPCubeDemaDlg ;
for (inti=0;i<31;i++)
{

m_pDIg[i] = NULL;
}

* Modifizieren Sie den Konstruktor, die Funktion OninitDialog) oder eine beliehige andere Funktion, in
der Sie auf einen konkreten Dialog zeigen wollen. Wir werden spater genauer auf diese Problem-
atik zu sprechen kommen!

m_pDIg[i] = new CModulDlIg( this, i ); //this zeigt auf Oberdialog, i
ist der Index des Moduls.

Vergessen Sie nicht an entsprechender Stelle den Speicher mit delete wieder freizugeben.

* Modifizieren Sie eine Funktion Ihrer Wahl um den Dialog zu erzeugen und sichtbar zu machen. Wir
tun dies z.B. bei einem Doppelklick auf das List-Control.
m_pDIg[i]->Create();
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m pDl g[i]->ShowW ndow( SW SHOW ) ;

Machten Sie das der sich dffnende Dialog an einer bestimmten Stelle erscheint so kénnen Sie die
Funktion ShowWindow (....) auch durch die Funktion SetWindowPos(.....) ersetzen. Diese Funktion bein-
haltet implizit ein ShowW ndow( . . . ).

Vergessen Sie nicht an entsprechender Stelle mit der Funktion m_pDiglil- >DestroyWindow( die Fen-
ster wieder zu ldschen.

Wie bereits erwahnt unterstiitzt der Klassenassistent keine benutzerdefinierten Nachrichten.
Sie miissen deshalb die folgenden Erweiterungen vornehmen:

* In der Header-Datei (PCubeDemoDIg.h) miissen Sie vor DECLARE_MESSAGE_MAPOQ und auBer-
halb von afx_msg die Nachrichtenfunktion deklarieren.

af x_nmsg LRESULT OnCl oseD g( WPARAM wPar am LPARAM | Par am ;

* Inder Datei PCubeDemoDlg.cpp miissen Sie nach BEGIN_ MESSAGE_MAP und vor
AFX_MSG_MAP die folgende Nachricht definieren:

ON_MESSAGE( WM CLOSEDLG, Ond oseDl g)
* Sie miissen auch die Nachrichtenfunktion selbst definieren
LRESULT CPCubeDenoDi g:: OnCl oseDl g( WPARAM wPar amy LPARAM | Par am

{
if (m_pdIg[ wParam ]) // wParam ist der Index des gedffneten
Dialoges (Modul)
m_pDlIg[wParam]->DestroyWindow();
return OL;
}

Das Abfragen ob der Zeiger auf den Dialog (iberhaupt existiert ist nicht zwingend, da
DestroyWindow() auch auf nicht existierende Fenster angewendet werden darf.
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9.8 Grundprinzip des Programmaufhaus

Mit unserem Programm kénnen (pro Schnittstelle) bis zu 31 Module angeschlossen werden. Alle
Parameter der Module miissen im Programm gespeichert werden und natiirlich jedem Unterdialog
(Moduldialog) zur Verfiigung stehen. Aus diesem Grund werden wir die Moduldaten in einer eigenen
Klasse kapseln. Diese Klasse soll den Namen CModData tragen. In diese Klasse fligen Sie bitte alle
bendtigten Modulparameter ein (zunachst global). Wir bendtigen zwei weitere Variable, die uns ohne
ein Objekt dieser Klasse zu haben zur Verfiigung stehen miissen. Diese Variablen betreffen die Anzahl
der Module und die Gerateadresse. Wir werden diese Variablen statisch anlegen. In unserem Haupt-
dialog legen wir dann ein Array von Pointern auf diese Klasse an. Immer wenn wir nach Modulen scan-
nen, wird fiir jedes Modul ein Dialog und ein Modularray angelegt. Da der Dialog den Zeiger auf den
Oberdialog und einen entsprechenden Index mit ibergeben bekommt und das Modularray global
angelegt ist, kann jeder Dialog auf sein zugehoriges Array zugreifen.

Vorgehensweise

Klicken Sie in der Entwicklungsumgebung in der Meniileiste Insert->New class...

Den sich 6ffnenden Dialog fiillen Sie wie folgt aus:
Class type: Generic Class (kann ausgewéhlt werden)
Name. CModData

In lhrem Workspace-Fenster wahlen Sie nun das Registerblatt ClassWiew aus und klicken dop-
pelt auf die Klasse CModData

Fiigen Sie nach belieben globale Modulparameter ein. Vergessen Sie nicht die beiden statischen
Variablen

static U ntl1l6 m.int Count;
static Int16 m. nt Devi ce;

Nun sollten Sie im Konstruktor dieser Klasse alle Variablen initialisieren.

Die beiden statischen Variablen werden auBerhalb der Klasse CModData wie folgt definiert:

U nt16 ChvodData:: m.intCount = O;

Int16 CvodData:: mintDevice = -1;

Nun miissen Sie in der Header-Datei des Hauptdialoges (PCubeDemoDlg.h) zwei Zeigerarrays
anlegen. Ein globale Array fiir die Zeiger auf CModData und ein privates Zeigerarray auf die zu
offnenden Dialoge. Letzteres haben wir bereits angelegt und initialisiert:

public:
*CModData* m_ptrCubeData[31];
Damit das Anlegen des Modularrays zu keinen Fehlermeldungen fiihrt, miissen Sie die Header-

Datei (ModData.h) includieren, oder Sie verwenden, auBerhalb der Klassendeklaration, die Vor-
wartsdeklaration :

class CModData;

Guter Stil ist es nun die Zeiger zu initialisieren. Verwenden Sie dazu die Schleife im Konstruktor
von CPCubeDemoDlg und erweitern diese um eine Zeile;

for (inti=0;i<31;i++)

{

m_ptrCubeData[i] = NULL;
m_pDIg[i] = NULL;
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9.9 Der Initialisierungs- und Scanthread

Nachdem die Anwendung gestartet wird muB zunéchst nach angeschlossenen Modulen gesucht wer-
den. Das soll als Thread in der Funktion OnRescan0) (Klick in die Meniileiste Jevices->Rescan) gesche-
hen. Nachdem Module gefunden wurden, soll der Thread fiir jedes angeschlossene Modul die
Defaultparameter lesen. AnschlieBend soll der Thread in einer Endlosschleife in bestimmten Zeitab-
sténden aktuelle Parameter lesen und das Modul-Array aktualisieren.

Bevor wir das tun miissen wir noch einige Membervariablen in unserer Klasse aufnehmen.

Bool m bThread; //soll |aufenden Thread signalisieren
HANDLE m hThread; //Handl er auf gestarteten Thread

Starten eines Threads.
/1

LR R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R I I I R I R S I O

* % % %

/1 Starting a Thread to open a Device
/1

ER R R R R R R R R R R R R R R R I R I R R R I R

* %k %k %

m bThread = true;
U nt threadl D
m hThread = Creat eThread( NULL,

(LPTHREAD_START_ROUTINE)sca
nning,

(LPVOID)this,

0,

(LPDWORD)é&threadID);

if (!Im_hThread )

{
m_bThread = false;
TRACE("Thread -find Modules- not started");

}

else

{
TRACE("Scanning for PowerCube Moduls ...");
m_wndStatusBar.SetText("Scanning for PowerCube Moduls
...",0,0);

}

Der Thread bekommt einen Zeiger auf eine Funktion als Parameter iibergeben. Diese Funktion
wird dann im Hintergrund ausgefiihrt. Die Funktion muB zuvor natiirlich deklariert und definiert
werden. Bitte deklarieren und definieren Sie die Funktion auBerhalb der Klasse.

int16 scanning (CPCubeDemoDIg* pobj);

Die Funktion bekommt als Parameter einen Zeiger auf den Oberdialog. Somit kann im Thread auf
globale Membervariablen und -funktionen des Dialoges zuriickgegriffen werden.
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Die Funktion scanning
Die Funktion scanning ist in der Datei PCubeDemaDlg.h global deklariert und in der Datei PCubeDe-
moDlg.cpp global definiert.

Funktion "scanning™
Int16 scanning (CPCubeD emoDlg™ pOhij)

Im_bScanning

nAHR
Fakch
Schnittstelle dffnen
retwal = o PCube_Open Device(parameters...... I
W AHR retral= 0
Fakch
anything ok, Fehler; Funktion
werlassan
pObj-=bThread =fal==;
return;

Anzahl angeschloss ener Module lesen
retval = i PCube_GetModulesldMaplparametears...... N

WiEH R retval =10 F alsch
Fehler; Furktionwerlassen Modulanzahl medien
pObj-=m_bThread = falss; ChodData::m_intCount =
raturn; ratwve;

Fiir jedes anges chloBene bModul Defaultparametar lesen
for[i=0;i< CModDa=:m_int Count; i++]

Diverse (:PCube ga Def... Furktionen aufrufen
Fet Default Parametars

pObj=m_bRefresh =true; MR epaint Dialog
pObj=rm_bScanning =true; NReady for scanning RAM-Parameter

Fam-Parameter lezen, solange biz Thread won aufen terminiart wird
While[ pObj=m_bScanning |

Sperrung von Zugriffen auf Modul Array solange Thread Parameter
aktualiziert
pObj-=rm_bRead = false; ¥Eingebettet in Locks/Unlock

Fiir jedes angeschloBene (aber ak nicht gad&scht eingetragen)
hladul R Akd- Parameter les en, wwenn pObj=m_bScanning = true;
for [i=0;i< m_irt Count; i++]
Diverse ::PCube_gea ... Funktionen aufrufen
rebral = PCube_get: 2 2qint devizenr, int cobedd), typ desr gwar;

Wi AHR retval in__/_,——/—ﬂEEh—

temp. War. in Modul-Armray schreiben Fehler Ausweren und
~Em_ptrCubedrri]-=R Akwar = zihlen
tempwar; LECount Errf retwal i

Zugriffe auf ModubArray freigeben
pObj-=m_bRead =true; ¥Eingebettet in Lock/Unlock

Anderen Routinen Zeit zum lesen geben
Sleepitime in ms);

Thread-Ende signalisieren
pObj-=m_bThread =fa=s;

9.10 Funktionaler Ablauf des Programmes

Nachdem das Programm gestartet wurde, wird der Hauptdialog aufgebaut und ein Timer gestartet.
Dieser Timer ist dafiir zusténdig alle 200 ms die vom Thread in das Modul-Array geschriebenen Daten

zu lesen und die Bildschirmanzeige zu aktualisieren.
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Der Thread wird erst gestartet, wenn der entsprechende Meniipunkt ( Rescan() ) geklickt wird. Was
der Timer und die Funktion Rescan im einzelnen abarbeiten ist den beiden folgenden FluBdiagrammen
zu entnehmen. Der Thread l&uft vollkommen eigenstandig im Hintergrund und aktualisiert alle 200ms
die Daten des Modul-Arrays. Parallel dazu werden im Timer alle 200 ms diese Daten aus dem Modul-
Array gelesen. Diese beiden Vorgénge sind zu synchronisieren um zu vermeiden das der Timer Modul-
daten lieBt obwohl der Thread erst ein halben Datensatz in dieses Array geschrieben hat. Zu diesem
Zweck wird im Thread eine boolsche Variable (m_bRead) solange auf "false" gesetzt, wie der Thread
braucht um die Daten zu schreiben. Der Timer kann diese Daten nur lesen , wenn die Variable
(m_bRead) "true" ist. Um eine Zugriffsverletzung wéhrend des Schreibens und Lesens der boolschen
Variable zu verhindern, wird das Lesen und Schreiben der Variable in einer "Critical Section"
gesichert.

CPCubeDemoDlg::0 nTimer{ UINT nIDEvent )
TIMERA1 ({Thread-Timer)

Im_bScanning && m_bThread

AH R Fakoh

Initidisierung 13uft, kein
RAM- Soan

m_intErrar 1= m_bScanning &% m_bThrea
Wi AHR CLD_Okf akch | WAHR F akch

Fehlermeldung Initidisierung abgeschloien
RAM- Scanning 1&uft

im_bRead
WAHR m_bhea Fach

Thread scannt, lesen werboten
Timer werlassen

Fiir jedes angeschlokene {und als nicht
gelischt gek ennzeichnet) Modul Daten
aktualiieren

for [i=0; i<CModDa=: m_intCount; i++]

Status-Draten aus ModukArray holen und
List-C ontrol aktualisieren (aber nurwenn
aine Anderung stattgefunden hat)

Alle gedfineten Unterdialoge aktualisieren

m_bR efresh

wAHR
F akch

Ahtualisierung des List Controk awischen Intialisierung und Scanning aus
dem Thread heraus
OrawDialog(];
m_bRefresh =false;
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CPCubeDemoDlg::OnRescan( )

m_b5Scanning &% m_bThread
AHR Fakch

RAM-Scanning aktiv

RAl-Scanning abbrechen Im_bScanning &
m_bScanning = fake; WA HR m_bThrea Falkch

farten bis Thread =eine Beendigung meldet

while[ m_bThread ] Initialisierung 12Ut
bereits
m_bScanning = false; return;
sleep(1007Y;

Schnittstelle offen™
WAHR Fakch

Schnittstelle = chlieBen
PCube_clossDewice [....... ]

for [i=0 ;i<CModData::m_intCournt ; i++]

G edffnete Unterdialoge schlieken, Modul-Array aufrdumen

Thread starten
m_bThread = true;
CreateThreadi................... 'K

wWaHR Thread gestartet™
Falsch

m_bThread = false;

9.11 Fehlerabarheitung

Jede PowerCube ™-Funktion liefert einen Fehlerstatus zuriick, der im Idealfall "0" (CLD_OK) ist.
Daher ist der Riickgabewert einer jeden Funktion zu priifen. Beim Lesen der RAM-Parameter darf ein
Schreiben ins Modul-Array nur bei fehlerfreiem Funktionsablauf durchgefiihrt werden. Nun macht es
keinen Sinn bei jedem kleinen Fehler das gesamte Programm abzubrechen. Vielmehr wird hier die fol-
gende Strategie durchgefiihrt. Alle auftretenen Fehler werden aufsummiert und nach ca. 2 Sekunden
wieder geldscht, wenn nicht mehr als 10 Fehler aufgetreten sind. Sind mehr als zehn Fehler aufge-
treten wird das entsprechende Modul abgeschaltet bzw. aus dem List-Contol geldscht und steht von
nun an nicht mehr zur Verfiigung.

Es wurde nicht fiir jeden moglichen Fehler eine eigene Variable vergeben, sondern die Fehlererfassung
und -auswertung erfolgt auf Bitebene. In eine Variable vom Typ Long int (32 Bit passen 8 Halbwdrter
a 4 Bit. Somit kann ein Fehler maximal bis zur Zahl 15 auflaufen (2 hoch 4 -1). Um nun an die einzelnen
Bitfelder heranzukommen wird das 32-Bit Wort mit einer 4-Bit-Maske UND-verkniipft. Dies
gewahrleistet, das nur das entsprechende Bitfeld ausgewertet wird und alle dibrigen Bits null sind.
AnschlieBend wird das Bitfeld solange nach rechts geschoben bis die auszuwertende Bitgruppe an
den Bitpositionen 0-3 liegt. AnschlieBend kann (iber einen einfachen Integervergleich die Fehlerzahl
ermittelt werden.

Mit der Aufsummierung verhalt es sich dhnlich, nur das hier eine Addition mit einem Bitfeld "0001"
stattfindet.

Die Fehlersummierung findet in der Funktion CPCubeDemoDIg::CountErr (......) statt. Diese Funktion wird
vom Thread aufgerufen. Die Fehlerauswertung wird im Timer (Timer2, Intervall 2Sek.) aufgerufen und
findet in der Funktion CPCubeDemoDlg::CheckSumErr (.......) statt.

Beispiel (Summenbildung) :
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= Fenlerwort: 0010 0010 00000110 111100110001
(Fehlerzahl Bitgruppe 2 = 3)
Fehler der zweiten Bitgruppe 0000 0000 0000 0000 0000 00010000

+1
Ergebnis der UND-Verkniip- 0010 001000000110 11110100 0001
fung: (Fehlerzahl Bitgruppe 2=4)

Beispiel (Auswertung) :

= Fenhlerwort: 0010 0010 000007110 11110011 0001
Maskierung 0000 0000 0000 0000 0000 1111 0000
Ergebnis der UND-Verkniip- 0000 0000 0000 0000 0000 0011 0000
fung:

Schieben des Ergebnisses 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0011
um 4 Bits nach rechts : ( = Fehlerzahl 3)

CPCubeDemoDIg: :CountErr { Int16 err, UINt16 index )

err == FEHLERMUMMER
AHR Fakch

Fehlerfall

tempwar = m_intFEHLER Z2 Bt ort & MASKE
{ Maske z.B. 0:000F 0000
tempwar um n Bits nach rechts schieben

=
W AHR tempvar < 15 sk

m_irtF EHLERZ2BitWort = m_intFEH LER32Bit ort + Addhdaske
[ Addhlaske = B 000010000 )
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CPCubeDemoDlg::CheckSumErr { UInt16 index )

Fiirjedes anges chloBene [aber als nicht geldscht eingetragen)
for{i=0;i < m_intCount; i++)

tempwvar = m_intFEHLERZZB W ort & MASKE
[ Mazkez.B. Ox000F0000 )
tempwar um n Bits nach rechts schieben

tempuar * Ma<Fehler
MAHR akch

modul aus List Control entfernen

Ewventuell gedffneten Moduldialeg schlielen
hlodub Array aufriumen

Deletebadule i ];

Alle Fehlenworte auf 00 setzen

9.12 Die Funktionsweise des Moduldialogs

* Indie Funktion CPCubeDemoDlg::OnDblclkListmoduls() des Hauptdialogs werden drei Objekte vom Typ
RECT erzeugt:
RECT* | pRect 0;

RECT* | pRect 1;
RECT* | pRect 2;

| pRect 0 = new RECT;
| pRect 1 = new RECT;
| pRect 2 = new RECT;

» Diese Rechteck-0Objekte erhalten nun die Dimensionen des Hauptdialogs, des vollsténdigen Mo-
duldialogs und des Teilbereichs vom Moduldialog, der dargestellt werden soll:

t hi s- >Get W ndowRect (| pRect 0) ;
m pDl g[ nl tenj - >Get W ndowRect (| pRect 1) ;
m pDig[nltenf->mctrl Stati cFranme. Get W ndowRect (| pRect 2) ;

* Dann werden die Koordinaten des Hauptdialogs in eigenen Membervariablen gespeichert.
SchlieBlich wird noch die Position des Frames, ab dem das Modulfenster unsichtbar bleiben soll,
ermittelt und der Moduldialog wird mit Hilfe dieser Werte angezeigt. Die Addition des Terms
(20*nltem) sorgt fiir eine kaskadierte Darstellung der einzelnen Modulfenster:

mintX = | pRect 0->| eft;
mintY = | pRect 0- >t op;
mintCy = | pRect0->bottom - | pRect0->top;

Int32 top_dlg;

Int32 top _dlg frm

top_dlg frm= | pRect 2->t op;

top_dl g = | pRect 1- >t op;

m pDl g[ nl t enj - >Set W ndowPos( &wndTopMost ,
mintX + (20*nltem,

mintY + mintC + (20*nltem,

m pDl g[ nlten]->m. nt Cx,
top_dlg-frmtop_dlg,

SWP_ SHOWN NDOW ;

Das im Kapitel Inhetriebnahme, Abschnitt Das Testprogramm PCubeDemo beschriebene Ver-
halten des Moduldialogs kann z.B. durch folgende Programmierschritte erreicht werden:
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9.12.1 Moduldialog initialisieren

* Die Funktion CModulDIg::OnlnitDialog0) wird, falls nicht beim Erstellen der Moduldialog-Klasse
bereits erzeugt, im Klassenassistenten durch das Hinzufiigen der Nachricht WA IMTDIALOG
zur Klasse CMoaulDlg sowie anschlieBendem Betatigen des Add Function-Buttons bereit-
gestellt.

» Zwecks Erleichterung der Schreibarbeit werden nun lokale Variable des Typs float dekla-
riert, denen die jeweiligen minimalen bzw. maximalen Begrenzungswerte fiir Position,
Geschwindigkeit und Beschleunigung (im Betriebssystem der Module eingebrannt) zugewie-
sen werden:

fl oat Def MaxPos;
fl oat Def M nPos;
fl oat Def MaxAcc;
fl oat Def M nAcc;
fl oat Def MaxVel ;
fl oat DefM nVel ;

Def M nPos = m pDi al og->m ptrCubeArr[ m.intl ndex] ->Def M nPos;
Def MaxPos = m pDi al og->m ptr CubeArr[ m i nt| ndex] - >Def MaxPos;
Def M nAcc = m pDi al og->m ptrCubeArr[m.intl| ndex]->Def M nAcc;
Def MaxAcc = m pDi al og->m ptr CubeArr[ m.int | ndex] - >Def MaxAcc;
Def M nVel = m pDi al og->m ptrCubeArr[m.intl| ndex]->Def M nVel ;
Def MaxVel = m pDi al og->m ptr CubeArr[ m.intl| ndex] - >Def MaxVel ;

* Der Bereich der Slider wird zwischen 0 und 1000 festgelegt:

m ctrl SliderAcc. Set RangeM n(0);
m ctrl Sli der Pos. Set RangeM n(0) ;
m ctrl Slider Vel . Set RangeM n(0);
m ctrl SliderAcc. Set RangeMax(1000) ;
m ctrl Sl i derPos. Set RangeMax(1000) ;
m ctrl SliderVel . Set RangeMax(1000) ;

* ImKlassenassistenten werden den Static 7ext -Felder zur Beschriftung der Slider-Bereichs-
grenzen Membervariablen vom Typ £String zugeordnet (Auswahl der Karteikarte Member
Variables, Selektieren des gewiinschten Controls und Driicken des Buttons Add Variahle).
Diesen Membervariablen werden mittels der format -Funktion die Begrenzungswerte
zugeordnet, beispielsweise
if ( mpD al og->mptrCubeArr[mintlndex]->m nMdul eType ==
LI NEAR DRI VE )

{

m strM nPos. Format ("% 3f nmn", DefM nPos * 1000);

m st r MaxPos. Format ("% 3f nm n", Def MaxPos * 1000);

m strM nAcc. Format ("% f mmis*"2\n", DefM nAcc * 1000);
m st r MaxAcc. Format ("% 3f nm s*2\n", DefMaxAcc * 1000);
mstrMnVel . Format ("% f nms\n", DefMnVel * 1000);

m str MaxVel . Format ("% 3f nms\n", DefMaxVel * 1000);
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Die im Frame actual module parameter angezeigten Werte werden analog aus der Con-
tainer-Klasse CModData geholt und mit der Format-Funktion dargestellt.

Da Slider und Modul unterschiedliche Bewegungsbereiche haben, miissen Funktionen hin-
zugefiigt werden, die die Sliderposition in Modulwerte umrechnen und umgekehrt (Funk-
tionen einfiigen {iber Kontextmenipunkt Add Member Function bei rechtem Mausklick auf
die Klasse CModulDlg im Class View), 2.B..

fl oat CMbdul D g:: Get PosFronCtrl (i nt pos)

{
return (((float)pos *
( m_pDi al og->m ptrCubeArr[ m.intl ndex]->Def MaxPos -
m pDi al og- >m ptr CubeArr[ m.i nt | ndex] - >Def M nPos ) /
(float)1000.0) +
m pDi al og- >m ptr CubeArr[ m.i nt | ndex] - >Def M nPos ) ;
}
liefert die aktuelle Position des Sliders
und
i nt CModul DI g: : Get PosFor Sl i der ()
{
float term

term = (m pDi al og->m ptr CubeArr[ m.i nt| ndex] - >Act Pos -

m pDi al og- >m ptr CubeArr[ m.intl ndex]->Def M nPos ) * 1000 /
( m_pDi al og->m ptrCubeArr[ m.intl ndex]->Def MaxPos -
m pDi al og- >m ptr CubeArr[ m.i ntl ndex] - >Def M nPos ) ;

return (int)term

}

iibergibt dem Slider die aktuelle Position des Moduls. Dabei ist zu beachten, daB die Funktion
m_ctriSliderGetPos(), die die momentane Position des Sliders liefert, nur Integer-Werte zuriick-
gibt.

Dann wird die Position des Sliders der aktuellen Position des Moduls angepaBt und der Inhalt
des Editfeldes auf Null gesetzt, da hier nur vom Benutzer mittels Eingabe oder Sliderbewe-
gung vorgegebene Positionswerte angezeigt werden:

m ctrl SliderPos. Set Pos( Get PosFor Slider());
m f | Edi t Pos = 0. Of;

9.12.2 Scroll-Ereignis hearheiten

Die Funktion CModulDIg::0nHScroll0) (reagiert auf Ereignisse an horizontalen Scrollcontrols wie auch
Slidern) wird im Klassenassistenten durch das Hinzufiigen der Nachricht WA/ HSCROLL zur
Klasse CModulDlg sowie anschlieBendem Betétigen des Add Function-Buttons bereitgestellt.
Diese Funktion liefert den Wert n56Code (spezifiziert das Scroll-Ereignis), den Wert 7Pos (Posi-
tion des Sliders) sowie den Wert pScrollBar (Zeiger auf die betétigte Scrollbar bzw. Slider)
zurick.

Durch Abfragen des Zeigers und des Scroll-Ereignisses reagiert man spezifisch auf den oberen
Slider mit der Membervariablen m_ctriSliderPos und auf den Zustand SB_ENDSCROLL, der ein-
tritt, wenn der Slider durch Loslassen der linken Maustaste freigegeben wurde:
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if (pScrollBar == (CScrollBar*)&mctrl Slider Pos)

{
m bScrol |l = TRUE;
if ( nSBCode == SB_ENDSCROLL )
m bScrol | = FALSE;
}

Beim Betétigen des obersten Sliders mit der Membervariable m_ctriShderPos wird eine bool-
sche Variable m_bScroll auf true gesetzt (wird bendtigt, um die unterschiedlichen Verhaltens-
weisen beim Scrollen und nach Freigabe des Sliders zu realisieren, s.u.); beim Ereignis
SB_ENDSCROLL wird diese Variable wieder auf /alse gesetzt.

* Solange der Slider m_ctriSliderPos betétigt wird (m_bScroll == true), werden je nach Bewe-
gungsmodus die entsprechenden Bewegungshefehle zum Modul geschickt. Im nachfolgenden
Beispiel fiir Linearmodule erscheint ein konstanter Umrechnungsfaktor von 1000, der durch die
Umrechnung von m (Einheit im Betriebssystem des Moduls) in mm (Anzeige im Moduldialog)
erforderlich wird:

if ( mpD al og->m ptrCubeArr[ mintlndex]->m nhMdul eType ==
LI NEAR_DRI VE )

{
switch ( mintRadio )
{
case RAMPMODE:
m f | Edi t Pos = Get PosFronmCtrl (mctrl SliderPos. Get -
Pos()) * 1000;
:: PCube_noveRanp( ChbdDat a: : m_i nt Devi ce,
m pDi al og- >m ptr CubeArr[ m_i nt | ndex] - >m_i nt Cubel D ,
Get PosFrontCtrl (mctrl SliderPos. Get Pos()),
m fl Edi t Vel / 1000,
m fl Edi t Acc / 1000);
br eak;
case VELOCI TYMODE:
. PCube_noveVel ( CMvbdDat a: : m.i nt Devi ce,
m pDi al og- >m ptr CubeArr[ m.i ntl ndex]->m.i nt Cubel D ,
2 * GetVel FronCtrl (mctrl SliderPos. GetPos()) );
m fl Edi t Pos = Get Vel FronCtrl (mctrl SliderPos. Get -
Pos()) * 2000;
br eak;
case CURRENTMODE:
. PCube_noveCurrent ( CvodDat a:: m i nt Devi ce,
m pDi al og- >m ptr CubeArr[ m_i nt | ndex] - >m_i nt Cubel D ,
GetCurFronttrl (mctrl SliderPos. Get Pos()) * 2);
m fl Edit Pos = GetCurFronCtrl (mctrl SliderPos. Get -
Pos() * 2);
br eak;
}
}

Zur Umrechnung von Rad [radl in Grad [°] bei Verwendung von Drehmodulen miissen Funktionen
zur Konvertierung eingefiihrt werden:
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fl oat CModul D g: : Get Degr eeFronRad(fl oat rad)

{

return ( rad * 360.0f / (2.0f * PI) );
}
und
fl oat CMbdul D g: : Get RadFr omDegr ee(fl oat deg)
{

return ( deg * 2.0f * PI / 360.0f );
}

Pl = Definekonstante :
define Pl 3.1415926535897932384626433832795f

Diese werden dann bei der Berechnung der Parameter fiir die Bewegungsfunktionen eingesetzt,
zB.:

case RAMPMODE:

m f | Edi t Pos = Get Degr eeFr onRad( Get PosFrontt r |
(mectrl SliderPos. Get Pos()));

:: PCube_noveRanp( ChbdDat a: : m_i nt Devi ce,

m pDi al og- >m ptr CubeArr[ m.i nt 1 ndex] - >m_i nt Cubel D ,
Get PosFrontCtrl (mctrl Slider Pos. Get Pos()),

Get RadFr onDegree(m fl Edi t Vel ),

Get RadFr onDegree(m fl Edi t Acc) );

Beim Loslassen des Sliders m_ctriShderPos sollen je nach Bewegungsmodus unterschiedliche
Verhaltensweisen des Sliders realisiert werden. Befindet sich das Modul im Geschwindigkeits-
bzw. Strommodus, wird beim Ereignis 55 FVMDSCROLL jeweils ein Bewegungskommando gesen-
det, das die Geschwindigkeit bzw. Stromaufnahme auf Null zuriicksetzt:

if ( nSBCode == SB_ENDSCROLL )

{

m bScrol | = FALSE;

switch ( mintRadio )

{

case VELOCI TYMODE:
m ctrl Sli der Pos. Set Pos(0);
m fl Edi t Pos = Get Vel FronCtrl (mctrl SliderPos. Get -
Pos());
:: PCube_noveVel ( C\vbdDat a: : m i nt Devi ce,
m pDi al og- >m ptr CubeArr[ m.i nt | ndex] - >m_i nt Cubel D ,
0);
br eak;
case CURRENTMODE:
mctrl Slider Pos. Set Pos(0);
m f | Edi t Pos = Get Cur FrontCtrl
(mctrl SliderPos. Get Pos());
. PCube_noveCurrent ( CWod-Data:: m.intDevice,
m pDi al og- >m ptr CubeArr[ m.i nt 1 ndex]
->m_i nt Cubel D ,
0);
br eak;
}
}
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Im Positionsmodus wird der Slider nach Freigabe des Controls auf die aktuelle Position des
Moduls zuriickgesetzt und folgt ihr bis zum Erreichen der Endposition. Dies wird in der Funk-
tion CModulDIg::DrawDialog) durchgefiihrt.

9.12.3 Die Funktion CModulDlg::DrawDialog()

Im Timer des Hauptdialogs, der die aktuellen Moduldaten alle 200 ms ausliest, wird auch die Funk-
tion CModulDIg::DrawDialog) aufgerufen. Diese Funktion wird, wie oben bereits beschrieben, als
Memberfunktion der Klasse CMoadulDlg eingerichtet. Darin werden folgende Programmfunk-
tionalitaten realisiert:

Wie oben beschrieben, wird der Slider m_ctriSliderPos im Rampenmodus (Positionsmodus),
nachdem er freigegeben wurde, mit der aktuellen Position des Moduls versorgt und folgt so
der Modulbewegung bis zum Erreichen der Endposition:

if ( mintRadio == RAVPMODE && m bScrol|l == FALSE )
{
m ctrl Sli der Pos. Set Pos( Get PosFor Slider());

}

Die Aufldsung des Sliders /m_ctriShiderPos muB hochgesetzt werden. Geschieht dies gar
nicht oder nur beim Initialisieren des Dialogs in der Funktion CModulDlg::OnlnitDialog(), S0 wird
der Slider nicht aktualisiert, wenn er sich gerade am linken Ende (Position 0) des Sliderbe-
reichs befindet:

mctrl SliderPos. Set Ti cFreq(1);

Die im Moduldialog eingefiigten Kontrollkdstchen werden je nach aktuellem Modulstatus
aktiviert und mit Hackchen versehen oder deaktiviert. Dies geschieht durch Abfrage des
Statusworts CubeState und bindre Addition mit dem jeweils interessierenden Statusbit
(siehe dazu in der Header-Datei /5.4 unter "Drive States M5"). Als Beispiel soll die Abfrage
dienen, ob sich das Modul gerade in der Beschleunigungsphase einer Rampenbewegung befin-
det:

if ( mpD alog->mptrCubeArr[mintlndex]->CubeState &
STATE_RAMP_ACC )
{

m bCheckAcc = TRUE;

m ct r| CheckAcc. Set Check(1);

m ct r| CheckAcc. Enabl eW ndow( TRUE) ;

}
el se
{
m bCheckAcc = FALSE;
m ct rl CheckAcc. Set Check(0);
m ct r| CheckAcc. Enabl eW ndow( FALSE) ;
}
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* Die aktuellen Modulwerte fiir Position, Geschwindigkeit, Stromaufnahme und Schleppfehler,
die im Frame actual module parameter befinden, werden neu geholt und angezeigt:

m strAct Cur. Format ("act cur: % 2f A n", mpbDi al og-
>m pt r CubeArr[ m.i ntl ndex]->Cur);

switch ( m pDial og- >m ptr CubeArr[ m.intlndex]->m nMdul eType )

{
case LI NEAR DRI VE:
m st r Act Pos. Format ("act pos: % 3f mmin",
m pDi al og- >m ptr CubeArr[ mi ntl ndex]->Act Pos * 1000);
m strAct Vel . Format ("act vel: % 3f mis\n",
m pDi al og- >m ptr CubeArr[ mi ntl ndex]->Act Vel * 1000);
m strDel t aPos. Fornat ("act del tapos: % 3f min",
m pDi al og- >m ptr CubeArr[ m.i ntl ndex] - >Del taPos * 1000);
br eak;
case ROTARY_DRI VE:

m_strActPos.Format("act pos: %.2f °\n",
GetDegreeFromRad(m_pDialog->m_ptrCubeArr[m_intIndex]
->ActPos));
m_strActVel.Format("act vel: %.2f °/s\n",
GetDegreeFromRad(m_pDialog->m_ptrCubeArr[m_intindex]
->ActVel));
m_strDeltaPos.Format("act deltapos: %.3f °\n",
GetDegreeFromRad(m_pDialog->m_ptrCubeArr[m_intindex]
->DeltaPos));
break;

}

 Beim Editieren eines Eingabefeldes wird eine boolsche Variable m_bEdit auf true gesetzt.
Erst beim Verlassen des Editfelds (bei der Nachricht WM_KILLFOCUS des entsprechenden
Controls) wird die Variable auf /a/se zuriickgesetzt. In der Funktion CModulDig::DrawDialog()
wird daraufhin ein UpdateDatalfalse) ausgeldst (bewirkt, daB der Moduldialog aktualisiert und
neu gezeichnet wird). Das geschieht, damit der Wert in der Editbox bei einer Eingabe nicht
sténdig vom alten Wert iiberschrieben wird. Dies bedeutet aber auch, daB wéhrend der Eing-
abe in ein Editfeld keine aktuellen Modulparameter angezeigt werden kénnen. Betroffen sind
sowohl Statusanzeigen in den Kontrollkéstchen als auch die Werte im Frame actua/ module

parameter.
if( m_bEdit == FALSE )
{
UpdateData(false);
}
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9.12.4 Die Befehlsschaltflichen (Buttons)

Der Go-Button: Beim Driicken des Go-Buttons wird in Abhangigkeit vom eingestellten
Bewegungsmodus ein Bewegungskommando abgeschickt, welches die in den Eingabefeldern
eingestellten Bewegungsparameter (Rampenmodus: m_flEditPos = Position, m_flEditAcc =
Beschleunigung, m_flEditVel = Geschwindigkeit; Geschwindigkeitsmodus: m_flEditPos =
Geschwindigkeit; Strommodus: m_flEditPos = Stromaufnahme) ibernimmt. Beispiel fiir den
Rampenmodus (Positionsmodus):

if ( mintRadi o == RAMPMODE )

{
switch ( m pDial og- >m ptr CubeArr[ m.intl ndex]
->m_nModul eType )

{
case LI NEAR DRI VE:

m ctrl SliderAcc. Set Pos( Get Acc-
For Slider(mfl EditAcc / 1000));
mctrl SliderVel. Set Pos( Get Vel -
ForSlider(mflEditVel / 1000));

:: PCube_noveRanp( ChbdDat a: : m_ i nt Devi ce,
m_pDi al og- >m pt r CubeAr r[ m_i nt | ndex]
->m_i nt Cubel D,

m f | Edi t Pos / 1000,

m fl Edi t Vel / 1000,

m f | Edi t Acc / 1000 );

br eak;

case ROTARY_DRI VE:

m ctrl SliderAcc. Set Pos( Get AccFor Sl i der ( Get Rad-
FromDegree(m f1 Edi t Acc)));

m ctrl Slider Vel . Set Pos( Get Vel For Sl i der ( Get Rad-
FromDegree(m fl Edit Vel )));

:: PCube_noveRanp( ChbdDat a: : m. i nt Devi ce,

m _pDi al og- >m pt r CubeAr r[ m_i nt | ndex]

->m i nt Cubel D,

Get RadFr onDegr ee(m f | Edi t Pos),

Get RadFr onDegree(m fl Edi t Vel ),

Get RadFr onDegree(m fl Edi t Acc) );

br eak;

}

Im Geschwindigkeits- bzw. Strommodus dauert die Bewegung so lange an, bis ein HALT-Kom-
mando die Fahrt beendet oder die Endlagen erreicht sind.

Der Halt-Button: Beim Betétigen des Halt-Buttons wird das Kommando ::PCube_haltModule)
an das dem jeweiligen Moduldialog zugeordnete Modul geschickt. Das Kommando lést ein
sofortiges Beenden der Modulbewegung und das Aktivieren der Bremse aus. Der nun
gesetzte Halt-Flag zeigt einen Sicherheitsstatus an, der nur durch Driicken des Reset-
Knopfes wieder aufgehoben werden kann.

int retval = ::PCube_hal t Modul e( CMWbdDat a: : m i nt Devi ce,
m pDi al og- >m ptr CubeArr[ m.i ntl ndex]->m.i nt Cubel D );
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Der Reset-Button: Das Ausldsen des Reset-Knopfes bewirkt das Senden des
:Pcube_resetModule()-Befehls an das betroffene Modul. Dadurch werden z.B. das HALT-Flag
sowie einige Fehler-Flags zuriickgesetzt. Der Befehl muB auch nach einer erfolgreichen Re-
ferenzfahrt gegeben werden.

int retval = ::PCube_reset Mbdul e( CModDat a: : m.i nt Devi ce,
m pDi al og- >m ptr CubeArr[ m.i ntl ndex]->m.i nt Cubel D );

Des Weiteren werden die Werte fiir Geschwindigkeit und Beschleunigung im Rampenmodus
wieder auf die Grundeinstellungen zuriickgesetzt , die bei der Modulinitialisierung vorgegeben
wurden.

Der Init-Button: Durch Bet&tigen der Init-Befehlsschaltflache wird der Befehl
:PCube_syncModule0 an das Modul gesendet, wodurch die Homing Procedure (Referenzfahrt)
ausgeldst wird. Nach erfolgreicher Referenzfahrt wird das Statusbit /0K gesetzt. Erst da-
nach kann eine Fahrt im Rampenmodus ausgefiirt werden.

retval = ::PCube_syncMdul e( CMbdDat a:: m.i nt Devi ce,

m pDi al og- >m ptr CubeArr[ m.i nt1 ndex]->m_i nt Cubel D );

Die <<<-Buttons: Die <<<-Buttons erlauben das Anzeigen oder Wegblenden von Fen-
sterinhalten. Die Programmierung der Schaltfachen erfolgt dquivalent zu den am Anfang des
Kapitels "Die Funktionsweise des Moduldialogs" beschriebenen Schritten. Der Status der
FenstergrdBe wird mit den beiden boolschen Variablen m_65ize (true = Bewegungsmodi
sichtbar) und m_bFlag (true = Statusflags sichtbar) beschrieben.

9.12.5 Die Optionsfelder (Radio Buttons)

Beim Betétigen der Optionsfelder wird die Variable m_/intAadio gesetzt und damit der Bewe-
gungsmodus vorgegeben. Gleichzeitig wird der Slider m_ctriSliderPos neu initialisiert
(Rampenmodus: Slider wird auf aktuelle Modulposition gesetzt; Geschwindigkeits- und
Strommodus: Slider wird in die Mitte gesetzt => neuer Nullpunkt). Im Geschwindikeits- und
Strommodus werden die Sliderbereichsgrenzen von m_ctriSliderPos neu gesetzt (+ 500),
um eine Bewegung in beide Richtungen (positive und negative Geschwindigkeits- bzw. Strom-
werte) zu erlauben. Je nach Bewegungsmodus werden die neuen Bereichsgrenzen fiir die
entsprechende Bewegungsart den Variablen m_strMinPos und m_strMaxPos mitgegeben,
die sie links und rechts des Sliders m_ctriSliderPos anzeigen. Der Inhalt des Editfeldes
m_flEditPos wird auf Null gesetzt, die Bezeichnung des Editfeldes dem Bewegungsmodus
angepaBt. Abhdngig vom Bewegungsmodus werden die Slider- und Editbox-Controls fiir
Geschwindigkeit und Beschleunigung (unterhalb Frame Move Category) aktiviert oder deak-
tiviert (Rampenmodus: aktiv; Geschwindigkeits- und Strommodus: inaktiv). Dies soll beispiel-
haft fiir das Aktivieren des mit "Current" bezeichneten Optionsfeldes dargestellt werden:
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fl oat Def M nCur;
fl oat Def MaxCur ;

/I neue Bereichsgrenzen fiir Bewegung im Strommodus setzen
DefMaxCur = m_pDialog->m_ptrCubeArr[m_intindex]->DefMaxCur;
DefMinCur = -DefMaxCur;

/I neue Bereichsgrenzen fiir Slider im Strommodus setzen
m_ctriSliderPos.SetRangeMin(-500);
m_ctriSliderPos.SetRangeMax(500);

/I neue Bezeichnung fur Eingabefeld setzen
m_ctrIStaticPos.SetWindowText("Cur:");

/I Bewegungsmodus setzen (sind tiber Define-Konstanten am Anfang der
Implementierungsdatei definiert)
m_intRadio = CURRENTMODE;

/I Anzeige der neuen Bereichsgrenzen der Bewegung
m_strMinPos.Format("%.3f A\n", DefMinCur);
m_strMaxPos.Format("%.3f A\n", DefMaxCur);

m_flEditPos = 0;

/I Setzt die Sliderposition auf den neuen Nullpunkt in der Mitte
m_ctriSliderPos.SetPos( (m_ctriSliderPos.GetRangeMax() -
m_ctriSliderPos.GetRangeMin()) / 10 );
m_ctriSliderPos.SetPos(0);

/I Deaktiviert die Kontrollelemente fiir die Eingabe von Geschwind-
igkeits- und Beschleunigungsvorgaben im Rampenmodus
m_ctriMinAcc.EnableWindow(FALSE);
m_ctriMaxAcc.EnableWindow(FALSE);
m_ctrlEditAcc.EnableWindow(FALSE);
m_ctriSliderAcc.EnableWindow(FALSE);
m_ctriMinVel.EnableWindow(FALSE);
m_ctriMaxVel.EnableWindow(FALSE);
m_ctrlEditVel.EnableWindow(FALSE);
m_ctriSliderVel.EnableWindow(FALSE);

UpdateData(FALSE);
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9.12.6 Tooltips (BuickInfos)

In der Funktion CModulDIg::OnInitDialogO wird der Moduldialog fiir das Anzeigen von Tooltips
vorbereitet:

t hi s- >Enabl eTool Ti ps( TRUE) ;

Bei Steuerelementen, die sich in einem nicht von CframeWnd abgeleiteten Fenster befinden,
was beispielsweise bei Steuerelementen innerhalb eines Dialogfeldes oder einer Formularan-
sicht der Fall ist, muB dem iibergeordneten Fenster eine Behandlungsfunktion fiir die Nach-
richt TTN_NEEDTEXT zur Verfiigung gestellt werden, um Quickinfos fiir untergeordnete
Steuerelemente darstellen zu kdnnen. Daher wird in der Nachrichtenzuordnung von
CModulDlg (BEGIN_MESSAGE_MAP) folgender Eintrag eingefiigt:

ON_NOTI FY_EX( TTN_NEEDTEXT, 0, OnTool Ti pNoti fy)

Darin sind:

TTN_NEEDTEXT: Nachricht, daB Text fiir die QuickInfos zur Verfiigung gestellt werden muB,
0: QuickInfo-ID (immer Null),

OnToolTipNotify: Die aufzurufende Member-Funktion, wenn Text fiir diese Schaltflache
bendtigt wird.

Die Member-Funktion BOOL CModulDlg::OnToolTipNotify(UINT id, NMHDR *pNMHDR, LRESULT *pResult)
wird mittels des Klassenassistenten neu angelegt. Der im folgenden Beispiel angegebene
Funktionsaufbau (Quelle: MSDN) kann fiir die meisten Tooltip-Implementierungen genutzt
werden:

TOOLTI PTEXT *pTTT = (TOOLTI PTEXT *) pNVHDR;

U NT nl D = pNVHDR- >i dFr om
if (pTTT->uFlags & TTF_I DI SHAAD)

{
/1 idFromist der HWND des Werkzeugs
ntD = ::GtD gCrl | D (HAND) nl D) ;
i f(nlD)
{
pTTT- >l pszText = MAKElI NTRESOURCE( nl D);
pTTT->hi nst = Af xGet Resour ceHandl e();
return(TRUE) ;
}
}

return( FALSE) ;

AbschlieBend werden Zeichenfolgenressourcen fiir die einzelnen Checkbox-Kontrollelemente
in der String Table angelegt. Dazu 6ffnet man in der Aesource-View Karteikarte im Work-
spacefenster der Visual C++ - Entwicklungsumgebung mit einem linken Mausklick auf das +
die PCubeDemo resources. Dann wird der Ordner String 7Table getffnet, so daB die eigentli-
che Ressource sichtbar wird. Ein Doppelklick dffnet die String 7able Ressource. Am Ende der
Tabelle befindet sich ein leeres umrahmtes Feld. Ein Doppelklick darauf dffnet ein Dialogfeld
String Praperties. Darin befindet sich ein Feld /2, in dem mittels einer Listbox die gewiin-
schte Kontrollelement-ID ausgewahlt werden kann. Dieser ID kann man nun die gewiinschte
Zeichenkette (Text des Tooltips) zuordnen.
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10. Anhang

10.1 Weltweite Vertriehs- und Servicestellen

Weltweit

AMTEC GmbH

PankstraBe 8-10

13127 Berlin

Tel.: (++49301474990-0

Fax.: (++4930)47 4990 - 99

E-Mail: info@amtec-robotics.com

Homepage: http://www.amtec-robotics.com oder http://www.powercube.de

GroBbritannien und Irland

Camtec Automation UK Ltd.

PO Box 2563

Bath BA1 3YR - GB

Tel.: ++44+1225 316 400

E-Mail: auto@camtech.ndirect.co.uk
Homepage:_http://www.camtech.co.uk

Schweiz

Angst + Pfister AG Ziirich
ThurgauerstraBe 66

CH - 8052 Ziirich

Tel.: (++41+1306 61 11
Fax..(++41+1) 3 06 65 08

E-Mail: schweiz@angst-pfister.com
Homepage: http://www.angst-pfister.com

Singapur

Servo Dynamics Pte Ltd

No 10 Kaki Bukit Road 1

#01-30 Kaki Bukit Industrial Park Singapore 416175
Tel.: (++65) 844 02 88

Fax.: (++65) 844 00 70

E-Mail: servodynamics(@servo.com.sq

Homepage: http://www.servo.com.sq

Korea (Siid)

Seoul Techno Company

Room#602 Mijin Bd.

#116-2, Samsung-Dong, Kangnam-Ku Seoul 135-090, Korea
Tel.: (+482)2 539 - 8330/ 1

Fax: (++82) 2 539 - 8332
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10.2 EG-Konformitatserklarung

Serien-Nr.: 1998 - 07 - 01
Der Unterzeichnende, welcher den Hersteller

AMTEC GmhH
PankstraBe 8 - 10
131217 Berlin

vertritt, ]
erklart hiermit die Ubereinstimmung des Produktes

PowerCube[]

mit den Bestimmungen der nachfolgend genannten EG-Richtlinie
(einschlieBlich aller zutreffenden Anderungen)

Referenz-Nr. Titel
89/336/EWG EM YV - Richtlinie

und daB die nachfolgend benannten Normen zur Anwendung gelangt sind.

Nr. Ausgahe Titel Teil
EN 500 81 1.92 Storaussendung 1
EN 500 82 3.95 Storfestigkeit 2

Berlin, 07. Juni 1998
AMTEC GmbH

Dr. Sawa Tschakarow
Geschéaftsfiihrer
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10.3 Frequently Asked Questions

Was muB ich tun, wenn sich das Modul auBBerhalb seiner Endlagen hefindet?

Es gibt zwei Endlagen, die {iberschritten werden kdnnen.
Softwareendlagen

Die Softwareendlagen kénnen bei Uberlastbetrieb tiberfahren werden, weil die Bewegung nicht
abrupt beendet werden kann (Massentrégheit) ohne den Stromregler zu {iberlasten. Sollten Sie
lhr Modul extrem iberlasten, kann es sogar iiber die Hardwareendlagen fahren.

AuBerdem ist es im reinen Strombetrieb (PCube_moveCurrent) mdglich die Softwareentlagen zu
iiberschreiten.

Hardwareendlagen

Die Hardwareendlagen kdnnen,

* mit dem Kommando PCube_moveCurrent(),

* von Hand, im stromlosen Zustand (PCube_moveCurrent(0)),

iiberfahren werden.

Es gibt zwei Maglichkeiten ein Modul wieder zwischen die Endlagen zu bringen.
mit Motorkraft:

geben Sie dem Modul das Kommando PCube_moveCurrent(positiver Stromwert). Der Stromwert
sollte bei ca 10% des Nominalstromes liegen. Bewegt sich lhr Modul gar nicht oder in die falsche
Richtung geben Sie dem Modul das Kommando PCube_moveCurrent(negativer Stromwert). Wenn
sich Ihr Modul wieder im Arbeitsbereich befindet, senden Sie PCube_haltModule) und anschlieBend
PCube_resetModule0 an lhr Modul.

manuell:

geben Sie dem Modul das Kommando PCube_moveCurrent(0). lhr Modul ist nun stromlos (achtung,
auch die Bremse wird geldst) und kann manuell positioniert werden.

AnschlieBend sollten Sie das Kommando PCube_resetModule() an das Modul senden.
Was muB ich tun, wenn ein Hindernis die Modulbewegung behindert?

Da sich dieser Fall nie ganz ausschlieBen 1aBt, gibt es zwei Schutzmechanismen. Diese Schutzmecha-
nismen kénnen eine Kollision zwar auch nicht verhindert, sorgen jedoch fiir eine Abschaltung des ent-
sprechenden Moduls.

Schleppfehlermechanismus

Bei der Ausfiihrung von Bewegungen gibt es immer eine momentane Soll- und Ist-Position. Die
Differenz der beiden Positionen wird als Schleppfehler bezeichnet. Uberschreitet der Schlepp-
fehler einen im Modul gespeicherten Grenzwert, so schaltet das Modul mit einer Fehlermeldung
ab.
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Selbstiiberwachung des Stromreglers

Die Stromregelung in den PowerCube ™-Modulen besitzt einen eigenen Prozessor (Risc-CPU).
Dieser Prozessor (iberwacht die Temperatur des Motors und des Briickenverstérkers, sowie die
Stromaufnahme des Briickenverstarkers. Ubersteigt die Temperatur einen bestimmten Wert,
oder wird fiir mehr als 2 Sekunden der dreifachen Nennstrom verbraucht, schaltet das Power-
Cube ™-Modul mit einer Fehlermeldung ab.

In beiden Fallen erhalt man nach Statusabfrage eine Fehlermeldung und das Modul schaltet ab. Um das
Modul dann wieder fiir Kommandos zugénglich zu machen, miissen Sie das Kommando
PCube_resetModule() an das Modul senden.

Welche Bedeutung hat die Fehlermeldung "STATE_POW _VOLT_ERR" ?

Dieser Fehler signalisiert Ihnen das die Zwischenkreisspannung des Motors unter den zuldssigen
Minimalwert gesunken ist. Zu diesem Fehler kann es kommen, wenn Sie Ihre Module Giberlasten, bzw.
lhr Netzteil unterdimensioniert ist.

Wieviel Module kann ich an ein Interface anschlieBen?
Das ist unterschiedlich!

CAN-Interface: bis zu 31 Module
RS232 (ohne zusétzliche Einrichtungen) : bis zu 8 Module
RS 485 ; bis zu 31 Module

Profibus: bis zu 31 Module
Ich bekomme héufiger die Fehlermeldung "STATE_COMM_ERROR". Was muB ich tun?

Uberpriifen Sie zunéchst ob der Bus mit dem richtigen AbschluBwiderstand versehen ist. Wenn dies
nicht die Fehlerquelle war untersuchen Sie bitte die Verbindungskabel und Steckerverschraubung auf
Defekte.

Kann ich Module mit R§232-Schnittstelle und Module mit CAN-Interface von einem
gemeinsamen Steuergerit aus nutzen ?

Ja, allerdings miissen lhre Module dafiir konfiguriert sein. Sie sollten sich jedoch (iber den Sinn Gedan-
ken machen. Alle Module, die in einem System zusammenarbeiten, sollten auch iber den gleichen Bus
angesteuert werden. Ein praktisches Beispiel fiir Inre Anwendung wére hingegen die Steuerung
zweier Teilsysteme mit unterschiedlichen Ansteuerungen vornehmen zu wollen.

Was geschieht, wenn ich einem Modul den Befehl gehe, iiber eine seiner Endlagen zu
fahren?

Sie kénnen nur mit dem Kommando PCube_moveCurrent( {iber die Endlagen fahren.

Verwenden Sie z.B das Kommando PCube_moveRamp(...), dann wird das Modul dieses Kommando nur bis
zu seiner Endlage durchfiihren. Es ist nicht mdglich {iber die im Modul eingebrannten Parameter hin-
aus zu fahren!

Ein Beispiel:

Sie haben ein Modul, mit dem Sie nur in X-Richtung fahren kdnnen. Sie stehen bei X=0 und Xmax sei
1000.
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Nun wollen Sie die folgende Bewegung ausfiihren: Bewegung um 1200 und anschlieBend Bewegung
um - 400.

Sie erwarten also von Ihrem Modul, daB8 es nach den beiden Bewegungen auf der Position 800 steht.
Das tut es aber nicht. Es steht auf der Position 600, weil die erste Bewegung auf X=1000 umge-
rechnet wurde. Auch hier wieder der Hinweis, fragen Sie in regelméBigen Abstanden den Modulsta-
tus ab, damit Sie erfahren ob Ihr Modul eine Fehlermeldung generiert.

Wie erfolgt die Einbindung der Module an die Busleitung?

Sie kénnen unter RS232 kein Modul entfernen, weil dann das ganze System nicht mehr l&uft. Bei
Benutzung eines CAN-Interfaces wird die Systemkommunikation an der Stelle unterbrochen, an der
ein Modul aus der Busleitung entfernt wird.

Arbeiten Module mit unterschiedlichen Betriehssystemversionen zusammen?

Ja. Sie miissen nur darauf achten, daB Ihre Anwendungssoftware einen reduzierten Befehlssatz ver-
wendet, ndmlich den der &ltesten Softwareversion die in Inrem System vorhanden ist (Abwartskom-
patibilitdt). Wir versorgen Sie aber auch gern mit einer neuen Version.

Kann ich die Module an Netzspannung anschlieBen?

Nein das ist nicht mdglich. Sie sollten unbedingt ein ausreichend dimensioniertes Netzteil verwenden,
d.h. je nach Baugrdsse und Modulanzahl Gleichspannung 24 V oder 48 V mit 5 A, 10 A, 20 A oder 40
A.

Was muB ich heachten, wenn ich an einem Modul die Endlagen verdndert hahe?

Sie miissen unbedingt die Parameter des Moduls anpassen (MinPos und MaxPos). Das tun Sie am
besten mit EasyConfig. AnschlieBend sollten Sie eine Referenzfahrt durchfiihren.

Wenn ich einen Parameter geindert habe, bleibt diese Anderung dann fiir alle Zeiten
erhalten?

Wenn Sie Parameter mit lhrem Anwendungsprogramm &ndern, so bleiben die Anderungen nur
solange erhalten bis Sie das Modul abschalten. Die von Ihnen gednderten Parameter werden nicht
dauerhaft im Modul abgelegt. Das kdnnen Sie nur mit EasyConfig tun.

Was heiBt CAN high/low?

Die Ubertragung im CAN-Protokoll erfolgt als Differenzsignal-Ubertragung (Zweidraht). Die Informa-
tion befindet sich in der Differenz der beiden Signale. Die High-Leitung kann Signalwerte zwischen
2,75V und 4,5V annehmen und die Low-Leitung kann Signalwerte zwischen 0,5 und 2,25 V anneh-
men.

Sind die Leitungen 2 und 5 im Kahel ebenfalls verdrillt ?

Die Datenleitungen 1 und 3 sowie 2 und 5 sind gedreht angeordnet und jeweils geschirmt. Beide
Abschirmungen sind mit Pin 4 (Masse) verbunden.

Wie oft kdnnen die Stecker gesteckt werden?

Die Pins der Stecker und Buchsen sind vergoldet, um optimale Leitungseigenschaften zu gewahrlei-
sten. Leider ist diese Vergoldung nicht dauerhaft, wenn die Verbindung oft gesteckt wird. Sie sollten
die Verbindung nicht dfter als 150 mal trennen und wieder verbinden. Sie sollten die Verbindung auch
unbedingt verschrauben.

Gibt es eine Tahelle fiir die maglichen Einstellungen aller Module in EasyConfig?
Nein.
Woher erhalte ich die neuesten Versionen von Hard- und Software?

Entweder von lhrem Vertragshéndler oder direkt bei AMTEC. Hier stehen lhnen die neusten Versio-
nen zum Download bereit. Die Internetadressen lauten:
http://www.amtec-robotics.com und http://www.powercube.de
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Ist es maglich, neue Software auf alter Hardware zu bhetreiben?
Sie kénnen auf alten Modulen (V1.4.xx, V2.3.22 bis V2.4.10) nicht das allerneuste Betriebssystem

installieren. Das wird von dem Programm easyConfig gepriift und verhindert. EasyConfig kann erst ab
Modulversionen 2.5.00 eingesetzt werden. Wir unterscheiden zwei Generationen von Modulen.

MORSE-Module (2.3.22 bis 2.4.10)

PowerCube ™-Module ( ab Version 2.5.00)
Kann es zur Uiberlastung der Module kommen?

Wenn Sie einige Grundregeln beachten kann es zu keiner Uberlastung der Module kommen. Dem
Datenblatt lhres Moduls kdnnen Sie den nominalen und maximalen Strombedarf entnehmen. Die
Module kdnnen dauerhaft mit dem Nominalstrom betrieben werden. Kurzzeitig ( 2 Sekunden) diirfen
Sie den dreifachen Nominalstrom ziehen. AnschlieBend muB unbedingt der Strombedarf fiir minde-
stens 20 Sekunden im Nominalbereich liegen.

Bei den Modulen handelt es sich um mechatronische Elemente, deren Bauteile fettgeschmiert sind.
Die Maximaldaten der Module sollten also erst nach einer Warmlaufphase abgefordert werden.

Nach einem Halt-Kommando reagiert mein Module nicht mehr, was habe ich falsch
gemacht?

Wenn Sie ein Halt-Kommando an ein Modul senden wird das Modul angehalten und und in einen
Sicherheitszustand tiberfiihrt. Das Modul kann erst wieder in Betrieb genommen werden, nachdem
das PCube_resetModule(-Kommando gesendet wurde. Sie sollten dann mit dem letzten Kommando vor
dem Halt fortfahren.

Wie sensihel ist die Stromregelung, kann man die Stromwerte fiir Kraftmessungen
heranziehen?

Sie konnen die Stromwerte flir Kraftmessungen heranziehen. Dafiir miissen Sie sich aber selbst eine
Strom/Krafttabelle erzeugen, indem Sie mit einem Kraftmesser die Kréfte bei bestimmten Strom-
werten aufnehmen. Beachten Sie aber, daB nur bei Motoren ohne Getriebe (System Motor) und ver-
gleichbaren Betriebstemperaturen die Abweichung von dieser Nennkurve nicht gréBer als + 5%
wird. Bei Getrieben (Drive Unit) und variierenden Betriebstemperaturen kénnen bereits nach 30
Minuten Abweichungen um +80% auftreten. Daher sollten Kraftmessungen mittels Stromwerten
nur nach Riicksprache mit AMTEC vorgenommen werden.

MuB die erworhbene Software registriert werden?

Die M5DIl muB nicht registriert werden, da sie nur sinnvoll in Zusammenarbeit mit PowerCube ™-
Modulen funktioniert. Alle Anwendungsprogramme sollten Sie registrieren lassen
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