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Gantry-Kopplung
Gantry-Kopplung

Zum Umsetzen von einfachen Achskopplungen gibt es die Funktion Gantry. Damit kann die Maschinenkinematik mit dem Motion-System betrieben werden.

Die Konfiguration des Gantry erfolgt iiber den Data Layer, wenn das Motion-System im Zustand CONFIGURATION ist. Die eigentliche Kopplung und Auflésung des Gantry erfolgt dann per
Kommando.

Bei einem Reset wird der Gantry-Verbund ebenfalls aufgeldst.
Zugehdorige Kommandos:

= AddToGantry ™ ,AxsAddToGantry - Achse zur Gantry hinzufiigen“
= RemoveFromGantry ~ ,AxsRemoveFromGantry - Achse aus der Gantry entfernen

Relevante Konfiguration (Data Layer):

Data Layer-Pfad Typ Beschreibung

https://<ip- bool Ist diese Achse ein Gantry-Teilnehmer?
addr>/automation/api/v2/nodes/motion/axs/<axs_name>/cfg/functions/coupling/gantry/member TRUE: addToGantry und

removeFromGantry sind erlaubt

Ist "TRUE" gesetzt, kann die Achse nicht
bewegt werden, wenn sie nicht
verbunden ist

https://<ip- bool  Erlaubt eine Achse zu bewegen, die ein
addr>/automation/api/v2/nodes/motion/axs/<axs_name>/cfg/functions/coupling/gantry/move- nicht verbundener Gantry-Teilnehmer ist
allowed (Risiko-Mode, z. B. zum Geradeziehen

eines Gantry-Verbunds)

https://<ip- string  NOT_GANTRY, UNCONNECTED,

addr>/automation/api/v2/nodes/motion/axs/<axs_name>/state/functions/coupling/gantry/state CONNECTED_MASTER,
CONNECTED_SLAVE,
UNCONNECTED_INDEP_MOVE_ALLOWED

https://<ip- string  Gibt an, welche Achse zu diesem Slave
addr>/automation/api/v2/nodes/motion/axs/<axs_name>/state/functions/coupling/gantry/master- der Master ist
axis

Geradeziehen kann applikativ realisiert werden. Dazu wird bei einer (oder beiden) der Gantry-Achsen die Konfiguration "move-allowed" auf TRUE gesetzt. Wenn die Gantry-Achsen nicht
mehr gekoppelt sind, kann ein normales Positionierkommando (z. B. PositionAbsolute) auf dieser Achse ausgefiihrt werden.

Wird die Gantry-Achse einer Kinematik hinzugefiigt, so hat "move-allowed" keine Auswirkung. Die Kinematik kann nur mit geschlossenem Gantry bewegt werden.
' ACHTUNG!

Wenn "move-allowed" auf TRUE gesetzt wurde, ist die Uberwachung auf Bewegung der Gantry-Achse deaktiviert. Das kann bei fehlerhafter
Programmierung zum Maschinenschaden fiihren.

Fehlerreaktion:

= Wenn in einer der Gantry-Achsen ein leichter Fehler festgestellt wird (bei dem beide Gantry-Achsen noch der Sollwertvorgabe folgen), wird ab diesem Takt mit der aktuell
kommandierten Dynamik auf Stillstand abgebremst.

Wenn in einer der Gantry-Achsen ein schwerer Fehler festgestellt wird (eine Achse folgt der Sollwertvorgabe nicht mehr), wird ab diesem Takt mit der konfigurierten Achsdynamik auf
Stillstand abgebremst.

Wird eine Ringabhangigkeit zwischen zwei Gantry-Achsen hergestellt, so werden alle Achsen tiber ihre konfigurierte Fehlerreaktion sofort stillgesetzt.

Reset von Gantry-Achsen:

Wenn ein Fehler ansteht, muss immer zuerst ein Reset fiir die Folgeachse kommandiert werden. Der Fehler wird dann dort geléscht und der Gantry-Verbund aufgel6st. Danach kann ein
Reset fiir die Leitachse kommandiert werden.

Hintergrund: Fehler werden zyklisch zwischen Slave und Master ausgetauscht. Wenn das Reset-Kommando den Fehler in der Leitachse I6scht, wird er im gleichen Takt wieder von der
Folgeachse kopiert. Erst durch Auflésen der Gantry-Kopplung ist es méglich, auf beiden Achsen den Fehler zu 16schen.
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Verschiedene Bremsdynamiken der Gantry-Achse
Einfiihrung und Uberblick

Die Funktion der verschiedenen Gantry-Bremsdynamiken synchronisiert die Abbremsung der fehlerhaften und der fehlerfreien Achsen im Fall eines Ausfalls einer oder mehreren Gantry-
Achsen, um den Fehler zwischen den Gantry-Achsen zu reduzieren und um Schaden an der Maschine zu verhindern.

Wenn Sie die Funktion der verschiedenen Gantry-Bremsdynamiken verwenden wollen, miissen die Parameter des ctrlX Drives und der ctrIX Motion konfiguriert sein.

©  Die Funktion ist in der folgenden Version verfligbar:

= Die Firmware-Version des ctrlX Drive ist hoher als FWA-XD1-AXS-V-0206
= ctrIX Motion ist groBer als MOT-V-0112.0

Diese Funktion wird nur in ctrlX Drive unterstiitzt

ctrIX Drive Parameter

ctrIX Drive Parameter

Name Beschreibung
S-0-0390 Fehlerdiagnosecode
P-0-0117.0.0 ctrIX Drive Gefahrenabwehr Verzdgerungsaktivierung:

= Bit 0 auf 1: Verzogerte Reaktion auf leichten Fehler
= Bit 2 auf 1: Verzogerte Reaktion auf einen Fehler im Feldbus
= Bit 3 auf 1: Verzogerte Reaktion auf kritischen Fehler

P-0-0117.0.1 Nothalt-Verzégerungszeit fur F2/3 Fehler
P-0-0117.0.2 Nothalt-Verzégerungszeit fir F4/6/7 Fehler
S-0-0429 Verzogerung des Antriebs im Nothalt
S-0-0138 Bipolarer Beschleunigungsgrenzwert
S-0-0349 Bipolar Ruckgrenzwert

P-0-0119 Bestmogliche Stillsetzung

Motion-Parameter

Motion-Parameter werden mittels Data Layer gesetzt.

https://<ip-addr>/automation/api/v2/nodes/motion/axs/<axs_name>/cfg/functions/coupling/enable-multi-brake-dyn
Verschiedene Bremsdynamiken der Gantry-Achse aktivieren
https://<ip-addr>/automation/api/v2/nodes/motion/axs/<axs_name>/cfg/error-reaction/light-error-reaction

Einer von drei Nothalt-Vorgéngen kann auf einen leichten Geréatefehler zurlickgefiihrt werden

= ESTOP_AXIS_LIMIT: Nothalt mit dynamischen Achsparametern
= ESTOP_USER_LIMIT: Nothalt mit benutzerdefinierten Dynamikparametern
= ESTOP_TORQUE_FREE: Antriebsdrehmoment der Achse freigeben.
(Fur MOT-V-0116 oder &ltere Versionen wird der Nothalt mit der bestméglichen Verzégerung fiir ESTOP implementiert)

https://<ip-addr>/automation/api/v2/nodes/motion/axs/<axs_name>/cfg/error-reaction/fieldbus-error-reaction
Auswahl des ESTOP-Typs fiir Nothalt nach Feldbusfehler
https://<ip-addr>/automation/api/v2/nodes/motion/axs/<axs_name>/cfg/error-reaction/critical-error-reaction
Auswahl des ESTOP-Typs fiir Nothalt nach kritischem Fehler
https://<ip-addr>/automation/api/v2/nodes/motion/axs/<axs_name>/cfg/error-reaction/fatal-error-reaction
Auswahl des ESTOP-Typs fiir Nothalt nach fatalem Fehler
https://<ip-addr>/automation/api/v2/nodes/motion/axs/<axs_name>/cfg/error-reaction/stop-dec
Benutzerdefinierter Nothalt Beschleunigung
https://<ip-addr>/automation/api/v2/nodes/motion/axs/<axs_name>/cfg/error-reaction/stop-jrk
Benutzerdefinierter Nothalt-Ruck

Fehlerklassifizierung und Reaktionsprinzipien

Verschiedene Bremsdynamiken der Gantry-Achse in aktivem Zustand
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Fehlerklassen und mogliche Reaktionen

Fehlerart Fehlerlevel

Achsen
F2/3 Leichter Steuerung
Fehler
F4 Feldbusfehler Antrieb
F6/7 Kritischer Antrieb
Fehler
F8 Fataler Antrieb
Fehler
Verwendung

Nothalt bei
fehlerhaften

Nothalt bei nicht
fehlerbehafteten
Achsen

Steuerung

Steuerung

Steuerung

Steuerung

Beschreibung

Die ctrIX CORE steuert weiterhin alle Achsen und der Gantry-Nothalt-Vorgang ist
Steuerungsgefiihrt.

Der Antrieb muss eine Verzégerung fir leichte Fehler setzen um sicherzustellen, dass
die Steuerung ausreichend Zeit hat um den Nothalt-Vorgang abzuschlieBen.

P-0-0117.0.0: bit0 bis 1
P-0-0117.0.1: Verzégerungszeit (z. B. 5000 ms)

Die Steuerung verliert die Kontrolle tiber alle Gerate nach der fehlerhaften Achse. Die
fehlerhafte Achse und alle danach werden antriebsgefiihrt abgebremst. Nicht
fehlerbehaftete Achsen werden steuerungsgefiihrt angehalten.

Der Antrieb muss eine Nothalt-Verzégerungszeit fiir Busfehler setzten, um
sicherzustellen, dass der Regler Busfehler innerhalb der Verzégerungszeit erkennen
kann.

P-0-0117.0.0: Bit 2 auf 1
P-0-0117.0.2: Verpflichtende Verzégerungszeit 6 ms

Der Antrieb und die Motion-Achsen missen dieselben dynamischen Parameter fiir die
Verzégerung setzen

Die Steuerung verliert die Kontrolle tiber alle Gerate nach der fehlerhaften Achse. Die
fehlerhafte Achse und alle danach werden antriebsgefiihrt abgebremst. Nicht
fehlerbehaftete Achsen werden steuerungsgefiihrt angehalten.

Der Antrieb muss eine Nothalt-Verzégerungszeit fiir Busfehler setzten, um
sicherzustellen, dass der Regler Busfehler innerhalb der Verzégerungszeit erkennen
kann.

P-0-0117.0.0: Bit 3 auf 1
P-0-0117.0.2: Verpflichtende Verzégerungszeit 6 ms

Der Antrieb und die Motion-Achsen missen dieselben dynamischen Parameter fiir die
Verzégerung setzen

Keine Konfiguration notwendig

Um die korrekte Verwendung der verschiedenen Bremsdynamikfunktionen der Gantry-Achse sicherzustellen, missen die folgenden Einstellungen ausgewahlt werden:

Verzogerungszeit des Antriebs bei Nothalt
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1% | EheCAT imastert): 1002:0) [ Drive reaction NC reaction e
E] g ctriX DRIVE [1] default
b Overview An "NC reaction” allows for the superordinate control to control the reaction to drive emors by delaying the drive-intemal
e Auds [1] default emor reaction by the specified time. After the specfied time has expired, an emor reaction is reported by the drive.

- B DC bus configuration
-C5) Master communication

=) Motor, drive mechanics, measuring systems NC reaction to F2/F3
-{C5) Operation modes / Drive Hatt ms
) Limit values

-5 Drive control

5 Erorreact i NC reaction to F4 emor
B r reaction

> e ) —
B Emor reaction DC bus

B E-Stop function NC reaction to F6/F7 emor
60 Driveintegrated safety technology ms
-~ P Probe
(2 Optimization / commissioning
M) Local 1/0s

& If an NC reaction is enabled. implement a drive emor analysis and reaction in the superordinate control!

Emor reaction test
Abb. 57: Einstellung der Verzégerungszeit fir den Antrieb bei Nothalt

Dynamische Bremsparametereinstellungen

Die Antriebseinstellungen aller Achsen eines Gantry-Verbunds sollten konsistent sein.

.!3‘ (EtherCAT (master1): 1002:0} ‘&nve reaction  NC reaction
EN | c;rlxonwe [1] defaut E ee cenction o total warmings and by swiching off dnve A 5
verview ATOrS, enabl.
- Ads [1] default F2-/F3emor fj : .
P DC bus corfiguration 8 warms ';4 ;?prl Velocity command value reset with emergency stop deceleration ~|

{33 Master communication

{5 Motor, dive mecharics, measuring systems F6/77 error [ Velocity command value reset with emergency stop deceleration |
{23 Operation modes / Drive Halt
{3 Limit values F8 emror |Mo10r phase short circuit V|
{2 Drive control B [ ] Controlled deceleration in case of motor encader emor
E-C3 Emor reaction
b Eror reaction dri Maximum drive off delay time 10 000.0{ms
b Eror reaction DC bus Emergency stop deceleration 500.000 | mm/s-
P E-Stop function
M Drive-integrated safety technology TorgueAorce peak limitation 400.0(%
b Probe Bipolar jerk limit value 6000.000 | mm./s4
% &T:Tjg:n / commissioring Bipolar 1 limit value 2000.000 | mm/s4

Error reaction test

Abb. 58: Dynamische Antriebsparametereinstellungen

Die Steuerung wird tber den Data Layer konfiguriert. Die Einstellungen aller Achsen eines Gantry-Verbunds sollten konsistent sein.

https://<ip-addr>/automation/api/v2/nodes/motion/axs/<axs_name>/cfg/error-reaction/[dev-err-type] wird auf ESTOP_USER_LIMIT gesetzt
https://<ip-addr>/automation/api/v2/nodes/motion/axs/<axs_name>/cfg/error-reaction/stop-dec wird auf dieselbe Verzégerungsgeschwindigkeit gesetzt wie der Antrieb. Zum Beispiel
ist der Wert, der fiir den Antrieb gesetzt werden muss 500.00 mm/s2. Fiir den Regler muss der Wert 0.500 m/s2 gesetzt werden
https://<ip-addr>/automation/api/v2/nodes/motion/axs/<axs_name>/cfg/error-reaction/stop-jrk wird auf dieselbe Verzégerungsgeschwindigkeit gesetzt wie der Antrieb. Zum Beispiel
ist der Wert, der fur den Antrieb gesetzt werden muss 6000.00 mm/s3. Fiir den Regler muss der Wert 6 m/s3 gesetzt werden
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— T G 4 motion > ... > ... > .. ?> dev-errreaction » e-stop
> [T axisprofile B e-stop
> [O datalayer
> [ devices axis estop settings
> [ diagnosis Value (object)
> [Ofieldbuses
"estopToNoDevErr": "ESTOP_USER_LIMIT",
> [ framework "estopToNoDevicelnfo": "ESTOP_USER_LIMIT",
~ [T motion "estopToDevLightErr": "ESTOP_USER_LIMIT",
> [ admin "estopToFieldbusErr": "ESTOP_USER_LIMIT",
"estopToDevCriticalErr": "ESTOP_USER_LIMIT",
~ Dass "estopToDevFatalErr": "ESTOP_AXIS_LIMIT"

~ Dx
~ Brcfg
’;}, axisprofile
~ B dev-errreaction

@ e-stop °

~ ’;} user-estop-lim
> ’;},dec
> ’;},jrk—dec

functions

VW
D W

=z kin-properties

> B lim

3 load

- ™
Abb. 59: Bremstypeinstellung der Motion-Achse

& T C a*s motion

~ fﬂ axs
~ @x
~ |;},cfg
|;2, axisprofile
~ B dev-err-reaction
|;2, e-stop
~ @user-estop-llm
> Brdec
> Brirkde
> |;>@ functions

> |;>@ kin-properties

Metadata

> .. > .. » .2 .. > userestoplim > jrk-dec

2 jrk-dec

jerk of user set e-stop

;alue (double) ITI;’S"S

Child nodes

Metadata

Abb. 60: Benutzerdefinierte Nothalt-Parametereinstellung fiir Motion axis_right

Achsprofileinstellung

Konfigurieren Sie S-0-0390 (Fehlerdiagnosecode) mit ctrlX I/O Engineering im POD des EtherCAT Buses.
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General  SyncManeger  ExpertProcessDats ProcessData Startup Parameters Fof B EtherCAT Ij0 Mapping  EtherCAT Parameters @ Information

Sync Manager ok add [ Edit 3 Delete J
SM Size Type FDO List
0 1024 Mailbox Out Index Size Name Flags ~ SM
1 1024 Mailbox In 5-0-0016 12.0 AT M 3
2 8 Qutputs 5-0-0024 8.0 MDT M 2
3 12 Inputs
PDO Assignment (SM 2) db Insert [# Edit 3 Delete 4 MoveUp $ Move Down |
[l 5-0-0024 PDO Content (5-0-0016
Index Size Offs Name Type
|5—I:I—I:I]35 2.0 0.0 Drive status word WORD ‘
5-0-2058 2.0 2.0 Powersupply status word WORD
5-0-0051 4.0 4.0 Positionfeedback value 1 DINT
'S— 0350 4.0 8.0 Diagnosticmessage number UDINT ]
12.0
Download
FD gnment PDO configuration (Lelzle] BElEIfe Freipieyl= Bl=ye=

Abb. 61: Motion-Achsprofileinstellung

Geben Sie den Fehlerdiagnosecode im Achsprofil an.
Axis Assignment

Assignment of inputs and outputs of a fieldbus device to variables of axis profile
For assignment select a profile variable (left side) and choose an input or output from the list of devices (right side).

Profile variable Mapped variable Devices
- X ~  ctrlX_DRIVE_XCS_SoE_

~ Inputs [ \z\ AT.Diagnostic_message_number
diagcode ctrlX_DRIVE_XCS_SoE_/AT.Diagnostic_message_number ] \:\ AT.Drive_status_word
position ctrlX_DRIVE_XCS_SoE_/AT.Position_feedback_value_1 \:\ AT.Position_feedback_value_1
statusword ctrlX_DRIVE_XCS_SoE_/AT.Drive_status_word \:\ AT.Power_supply_status_word

~ Outputs [ ] MDT.Master_control_word
controlword ctrlX_DRIVE_XCS_SoE_/MDT.Master_control_word ‘:‘ MDT.Position_command_value
position ctrlX_DRIVE_XCS_SoE_/MDT.Position_command_value (

:\ MDT.Power_supply_control_word

b ctrlX_DRIVE_XMS_SoE_

Abb. 62: Motion-Achsprofil Fehlerdiagnosecodeverbindung

Empirische Parameterwerte

Der Wert des Parameters P-0-0117.0.2 beeinflusst maBgeblich das Ergebnis des Gantry-Synchronstopps, der normalerweise auf 12-14 ms gesetzt ist. Es ist jedoch dennoch empfohlen,

dies auf einer realen Maschine zu testen, um optimale Ergebnisse zu erzielen.

ctrIX DRIVE Engineering stellt die Testfunktion bereit.

Bosch Rexroth AG
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B8 o1 DRIVE Engineering - Axis / power supply [1]: Error reaction test

Parameterization ~ Commissioning  Diagnostics  Service  Tools

5l @‘GBack ~~ @vwv| & i \ o i 1@ AR Avis/ power supply [1: nmd:laglss,encod:l‘\tcg@:" M PM | OM @\!

Help

: ctriX DRIVE [1] default (EtherCAT master1): 10011

E] g ctriX DRIVE [1] defautt
- B Qverview

= Axis / power supply [1] default
- Power supply
-+ DC bus corfiguration
+{2) Master communication
=) Motor, drive mechanics, measuring systems
-{C5) Operation modes / Drive Hatt TooTe
{2 Limt values emor reaction
-5 Drive control
=) Enmor reaction
e Driveintegrated safety technology
-+ Probe
E+C=) Optimization / commissioning
i B Easy startup mode
Device-ntegrated command value gene!
Encoder validation check
Motor data identfication
Characteristic curve of drive
Automatic setting of position/velocity col
Frequency response analysis
Auis simulation

Emor reaction test o
cal 1/0s

Test emor.

Auxis ermor reaction

"V VYVVVVYYW

=

Abb. 63: Fehler Trigger-Test

CXA_GantryAlignment
GantryAlignMode (ENUM)

Name Initialwert
MoveSlaveToMaster 0
MoveMasterToSlave

MoveBothToMidPos

MB_GantryAlignment

Schnittstellenbeschreibung

i) Totest the eror reaction, erors of different categories may be tiggered hers

No emor triggered ~ Apply o

Mo emor trggered

MB_GantryAlignment

F2 test emor, axis reaction

F2 test emor, axiz and supply unit reaction
F2 test emor. supply unit reaction

F4 test emor: axis and supply unit reaction
F6 test emor, axis reaction

F6 test emor, axis and supply unit reaction o
F8 test emor, F8022 emor reaction

FB8 test emor, axis reaction

F8 test emor, axis and supply unit reaction

Kommentar

Positionieren des Slaves auf die Master-Position

Positionieren des Masters auf die Slave-Position

Beide Achse auf die mittlere Position positionieren

BOOL _ |Execute Done| BOOL

LREAL _ |ToleranceWindow Active]| BOOL
GantryAlignMode __|Mode Error| BOOL

LREAL _|Velocity ErrorlD] ERROR_CODE

LREAL _|Acceleration Errorident| _ ERROR_STRUCT

LREAL __|Deceleration

LREAL _|Jerk
AXIS_REF _|Master
AXIS_REF _ |Slave

Abb. 64: MB_GantryAlignment

MB_GantryAlignment

Geltungsbereich Name Datentyp

INPUT Execute BOOL

Bosch Rexroth AG

Beschreibung

Bewegung starten bei steigender Flanke
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Geltungsbereich Name Datentyp Beschreibung

ToleranceWindow LREAL Max. Toleranzfenster. Die Achse bewegt sich nicht, wenn der Versatz zwischen Master und
Slave geringer als das Toleranzfenster ist

Mode GantryAlignMode Gantry-Align-Strategie, Standardwert: MoveSlaveToMaster
Velocity LREAL Wert der maximalen "Geschwindigkeit" (muss nicht unbedingt erreicht werden)
Acceleration LREAL Wert der "Beschleunigung" (immer positiv)
Deceleration LREAL Wert der "Verzégerung" (immer positiv)
Jerk LREAL Wert des "Rucks" (immer positiv)
OUTPUT DONE BOOL Die kommandierte Position wurde erreicht
ACTIVE BOOL In Bearbeitung
Error BOOL Zeigt an, dass ein Fehler im Funktionsbaustein aufgetreten ist
ErrorlD ERROR_CODE Fehlerklasse
Errorldent ERROR_STRUCT Detailinformationen zum Fehler
Inout Const Master AXIS_REF Referenz zur Leitachse
Slave AXIS_REF Referenz zur Folgeachse

Kurzbeschreibung

Der Funktionsbaustein MB_GantryAlignment richtet die Gantry-Master und Folgeachse vor dem Koppeln des Gantry-Objekts aus.

Funktionale Beschreibung

@ Die Leitachse und die Folgeachse sollten im Status STANDSTILL sein, bevor das Ausrichten gestartet wird.

1

Der Funktionsbaustein setzt das Achsattribut "move-allowed" auf TRUE bevor die Achse bewegt wird. Der erweiterte Status des Masters/Slaves wird intern von UNCONNECTED zu
UNCONNECTED_INDEP_MOVE_ALLOWED geéndert. Das Gantry-Attribut "move-allowed" wird auf FALSE zuriickgesetzt, sobald die Achse die Bewegung ausgefiihrt hat.

Ist der Positionsversatz zwischen dem Master und dem Slave kleiner als das "ToleranceWindow", bewegen sich beide Achsen nicht und der Funktionsbaustein wird direkt auf DONE
gesetzt.

Wenn die Ausrichtung der Leitachse und der Folgeachse abgeschlossen ist, wird der Funktionsbaustein auf DONE
gesetzt.

= Wiéhrend eines Ausricht-Vorgangs im Modus "MoveSlaveToMaster" und "MoveMasterToSlave", sollte die Zielachse immer im Status STANDSTILL sein, wéhrend sich die andere Achse
bewegt

= Wahrend eines Ausricht-Vorgangs im Modus "MoveBothToMidPos" wird eine Achse gestoppt, sobald die Bewegung der anderen Achse abgebrochen wird oder in den Zustand
ERRORSTOP wechselt

Der Funktionsbaustein kann im Status ACTIVE verwendet werden. Das heiBt, der aktuelle Funktionsbaustein wird ausgefiihrt.

O Der Funktionsbaustein ist frei zuganglich fir alle Benutzer und als Open Source verfiigbar.

WARNUNG!

= Der Funktionsbaustein erméglicht unabhédngige Bewegungen einer Gantry-Achse durch internes setzen des Achsattributs
“motion/axs/[axis]/cfg/functions/coupling/gantry/move-allowed* auf TRUE

= Dies kann mechanische Schaden verursachen! Stellen Sie die sichere Benutzung der Funktion sicher.

Fehlersuche

Bosch Rexroth AG Page 8
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Der Funktionsbaustein nutzt die Fehlertabelle CXA_TABLE.

Er kann die folgenden Fehlermeldungen in Additional1/Addtional2 erzeugen:

MB_GantryAlignment

ErroriD Additionall Additional2 Kommentar

OTHER_ERROR 16#00000000 16#00000001 Master ist nicht im Stillstand

OTHER_ERROR 16#00000000 16#00000002 Slave ist nicht im Stillstand

OTHER_ERROR 16#00000000 16#00000003 Wahrend der Master sich bewegt, treten Fehler auf
OTHER_ERROR 16#00000000 16#00000004 Wiahrend der Slave sich bewegt, treten Fehler auf

Verschiedene Bremsdynamiken der Gantry-Achse
Verschiedene Bremsdynamiken der Gantry-Achse
Einfihrung und Uberblick

Die Funktion der verschiedenen Gantry-Bremsdynamiken synchronisiert die Abbremsung der fehlerhaften und der fehlerfreien Achsen im Fall eines Ausfalls einer oder mehreren Gantry-
Achsen, um den Fehler zwischen den Gantry-Achsen zu reduzieren und um Schaden an der Maschine zu verhindern.
Wenn Sie die Funktion der verschiedenen Gantry-Bremsdynamiken verwenden wollen, missen die Parameter des ctrlX Drives und der ctrlX Motion konfiguriert sein.
O . L . .
Die Funktion ist in der folgenden Version verfligbar:

= Die Firmware-Version des ctrlX Drive ist hoher als FWA-XD1-AXS-V-0206
= ctrIX Motion ist groBer als MOT-V-0112.0

Diese Funktion wird nur in ctrlX Drive unterstiitzt

ctrIX Drive Parameter

ctrIX Drive Parameter

Name Beschreibung
S-0-0390 Fehlerdiagnosecode
P-0-0117.0.0 ctrIX Drive Gefahrenabwehr Verzégerungsaktivierung:

= Bit 0 auf 1: Verzogerte Reaktion auf leichten Fehler
= Bit 2 auf 1: Verzogerte Reaktion auf einen Fehler im Feldbus
s Bit 3 auf 1: Verzoégerte Reaktion auf kritischen Fehler

P-0-0117.0.1 Nothalt-Verzégerungszeit fiir F2/3 Fehler
P-0-0117.0.2 Nothalt-Verzégerungszeit fur F4/6/7 Fehler
S-0-0429 Verzogerung des Antriebs im Nothalt
S-0-0138 Bipolarer Beschleunigungsgrenzwert
S-0-0349 Bipolar Ruckgrenzwert

P-0-0119 Bestmogliche Stillsetzung

Motion-Parameter
Motion-Parameter werden mittels Data Layer gesetzt.

= https://<ip-addr>/automation/api/v2/nodes/motion/axs/<axs_name>/cfg/functions/coupling/enable-multi-brake-dyn
Verschiedene Bremsdynamiken der Gantry-Achse aktivieren
= https://<ip-addr>/automation/api/v2/nodes/motion/axs/<axs_name>/cfg/error-reaction/light-error-reaction

Bosch Rexroth AG Page 9
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Einer von drei Nothalt-Vorgangen kann auf einen leichten Geratefehler zurlickgefiihrt werden

= ESTOP_AXIS_LIMIT: Nothalt mit dynamischen Achsparametern

= ESTOP_USER_LIMIT: Nothalt mit benutzerdefinierten Dynamikparametern

= ESTOP_TORQUE_FREE: Antriebsdrehmoment der Achse freigeben.

(Fir MOT-V-0116 oder éltere Versionen wird der Nothalt mit der bestméglichen Verzégerung fiir ESTOP implementiert)

Auswahl des ESTOP-Typs fiir Nothalt nach Feldbusfehler

Auswahl des ESTOP-Typs fur Nothalt nach kritischem Fehler

Auswahl des ESTOP-Typs fiir Nothalt nach fatalem Fehler

Benutzerdefinierter Nothalt Beschleunigung

Benutzerdefinierter Nothalt-Ruck

Fehlerklassifizierung und Reaktionsprinzipien

Verschiedene Bremsdynamiken der Gantry-Achse in aktivem Zustand

Fehlerklassen und mogliche Reaktionen

Fehlerart Fehlerlevel Nothalt bei  Nothalt bei nicht
fehlerhaften fehlerbehafteten

Achsen Achsen

F2/3 Leichter Steuerung Steuerung
Fehler

F4 Feldbusfehler Antrieb Steuerung

Fe/7 Kritischer Antrieb Steuerung
Fehler

F8 Fataler Antrieb Steuerung
Fehler

Verwendung

https://<ip-addr>/automation/api/v2/nodes/motion/axs/<axs_name>/cfg/error-reaction/fieldbus-error-reaction
https://<ip-addr>/automation/api/v2/nodes/motion/axs/<axs_name>/cfg/error-reaction/critical-error-reaction
https://<ip-addr>/automation/api/v2/nodes/motion/axs/<axs_name>/cfg/error-reaction/fatal-error-reaction
https://<ip-addr>/automation/api/v2/nodes/motion/axs/<axs_name>/cfg/error-reaction/stop-dec

https://<ip-addr>/automation/api/v2/nodes/motion/axs/<axs_name>/cfg/error-reaction/stop-jrk

Beschreibung

Die ctrIX CORE steuert weiterhin alle Achsen und der Gantry-Nothalt-Vorgang ist
Steuerungsgefiihrt.

Der Antrieb muss eine Verzégerung fir leichte Fehler setzen um sicherzustellen, dass
die Steuerung ausreichend Zeit hat um den Nothalt-Vorgang abzuschlieBen.

P-0-0117.0.0: bit0 bis 1
P-0-0117.0.1: Verzégerungszeit (z. B. 5000 ms)

Die Steuerung verliert die Kontrolle tiber alle Gerate nach der fehlerhaften Achse. Die
fehlerhafte Achse und alle danach werden antriebsgefiihrt abgebremst. Nicht
fehlerbehaftete Achsen werden steuerungsgefiihrt angehalten.

Der Antrieb muss eine Nothalt-Verzégerungszeit fur Busfehler setzten, um
sicherzustellen, dass der Regler Busfehler innerhalb der Verzégerungszeit erkennen
kann.

P-0-0117.0.0: Bit 2 auf 1
P-0-0117.0.2: Verpflichtende Verzégerungszeit 6 ms

Der Antrieb und die Motion-Achsen missen dieselben dynamischen Parameter fiir die
Verzogerung setzen

Die Steuerung verliert die Kontrolle tber alle Gerate nach der fehlerhaften Achse. Die
fehlerhafte Achse und alle danach werden antriebsgefiihrt abgebremst. Nicht
fehlerbehaftete Achsen werden steuerungsgefiihrt angehalten.

Der Antrieb muss eine Nothalt-Verzogerungszeit fiir Busfehler setzten, um
sicherzustellen, dass der Regler Busfehler innerhalb der Verzégerungszeit erkennen
kann.

P-0-0117.0.0: Bit 3 auf 1
P-0-0117.0.2: Verpflichtende Verzégerungszeit 6 ms

Der Antrieb und die Motion-Achsen missen dieselben dynamischen Parameter fiir die
Verzbégerung setzen

Keine Konfiguration notwendig

Um die korrekte Verwendung der verschiedenen Bremsdynamikfunktionen der Gantry-Achse sicherzustellen, missen die folgenden Einstellungen ausgewéhlt werden:

Bosch Rexroth AG
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Verzogerungszeit des Antriebs bei Nothalt

§% | EhercAT masterl): 1002:0) | Drive reaction NC reaction e
E] ! ctriX DRIVE [1] default
- Overview An "NC reaction” allows for the superordinate control to control the reaction to drive emors by delaying the drive-intemal
e Auds [1] default emor reaction by the specified time. After the specfied time has expired, an emor reaction is reparted by the drive.

- P DC bus configuration
) Master communication

(3 Motar. drive mechanics. measuring systems NC reactionto F2/F3
() Operation modes / Drive Halt ms
M) Limit values

() Drive control

(=) Emorreact i NC reaction to F4 emor
x r reaction

i Eror reaction drivn l:l ms
P Emor reaction DC bus

P E-Stop function NC reaction to F6/F7 emor
%0 Driveintegrated safety technology ms
-~ Probe
() Optimization / commissioning
HC3) Local 1/0s

& If an NC reaction is enabled. implement a drive emor analysis and reaction in the superordinate control!

Ermor reaction test

Abb. 57: Einstellung der Verzoégerungszeit fiir den Antrieb bei Nothalt

Dynamische Bremsparametereinstellungen

Die Antriebseinstellungen aller Achsen eines Gantry-Verbunds sollten konsistent sein.

H% | (EtheCAT master1): 10020) WW reaction | NC reaction
= ! i"XODH“{E 1] defaut Drive reaction to errors, fatal wamings and by switching off drive enable AF y
verview
@ Auis [1] defaul F2-/F3 emor [
F4 emor ﬂl Welocity command value reset with emengency stop 1 ~ |
» DC bus configuration i
{£3) Master communication E8 waming. AF off
{25 Molor, diive mechanics, meastring systems F6/77 error [} Velocty command value reset wih emergency stop deceleration |
{2 Operation modes / Drive Halt :
{5 Limit values F8 emmor |Momr phase short circuit V|
& controt ontrolled deceleration in case of motor encoder emor
{5 Dive control Controlled decel of d
£ Emor reaction
b Eror reaction dii Maximum drive off delay time 10 000.0[ms
b Error reaction DC bus Emergency stop deceleration 500.000 | mm./s-
b E-Stop function
" Drive-integrated safety technology Torgueforce peak limitation 4000|%
- b FProbe B Bipolar jerk lmt value | 6000.000|mm/s{
% fﬂ"z‘:%‘;’"/ commissioning Bipolar aceeleration limit value | 2000.000|mm/s4

Eror reaction test

Abb. 58: Dynamische Antriebsparametereinstellungen

Die Steuerung wird tiber den Data Layer konfiguriert. Die Einstellungen aller Achsen eines Gantry-Verbunds sollten konsistent sein.

https://<ip-addr>/automation/api/v2/nodes/motion/axs/<axs_name>/cfg/error-reaction/[dev-err-type] wird auf ESTOP_USER_LIMIT gesetzt
https://<ip-addr>/automation/api/v2/nodes/motion/axs/<axs_name>/cfg/error-reaction/stop-dec wird auf dieselbe Verzégerungsgeschwindigkeit gesetzt wie der Antrieb. Zum Beispiel
ist der Wert, der fur den Antrieb gesetzt werden muss 500.00 mm/s2. Fiir den Regler muss der Wert 0.500 m/s2 gesetzt werden
https://<ip-addr>/automation/api/v2/nodes/motion/axs/<axs_name>/cfg/error-reaction/stop-jrk wird auf dieselbe Verzégerungsgeschwindigkeit gesetzt wie der Antrieb. Zum Beispiel
ist der Wert, der fur den Antrieb gesetzt werden muss 6000.00 mm/s3. Fiir den Regler muss der Wert 6 m/s3 gesetzt werden
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— T G 4 motion > ... > ... > .. ?> dev-errreaction » e-stop
> [T axisprofile B e-stop
> [O datalayer
> [ devices axis estop settings
> [ diagnosis Value (object)
> [Ofieldbuses
"estopToNoDevErr": "ESTOP_USER_LIMIT",
> [ framework "estopToNoDevicelnfo": "ESTOP_USER_LIMIT",
~ [T motion "estopToDevLightErr": "ESTOP_USER_LIMIT",
> [ admin "estopToFieldbusErr": "ESTOP_USER_LIMIT",
"estopToDevCriticalErr": "ESTOP_USER_LIMIT",
~ Dass "estopToDevFatalErr": "ESTOP_AXIS_LIMIT"

~ Dx
~ Brcfg
’;}, axisprofile
~ B dev-errreaction

@ e-stop °

~ ’;} user-estop-lim
> ’;},dec
> ’;},jrk—dec

functions

VW
D W

=z kin-properties

> B lim

3 load

- ™
Abb. 59: Bremstypeinstellung der Motion-Achse

& T C a*s motion

~ fﬂ axs
~ @x
~ |;},cfg
|;2, axisprofile
~ B dev-err-reaction
|;2, e-stop
~ @user-estop-llm
> Brdec
> Brirkde
> |;>@ functions

> |;>@ kin-properties

Metadata

> .. > .. » .2 .. > userestoplim > jrk-dec

2 jrk-dec

jerk of user set e-stop

;alue (double) ITI;’S"S

Child nodes

Metadata

Abb. 60: Benutzerdefinierte Nothalt-Parametereinstellung fiir Motion axis_right

Achsprofileinstellung

Konfigurieren Sie S-0-0390 (Fehlerdiagnosecode) mit ctrlX I/O Engineering im POD des EtherCAT Buses.
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General  SyncManeger  ExpertProcessDats ProcessData Startup Parameters Fof B EtherCAT Ij0 Mapping  EtherCAT Parameters @ Information

Sync Manager ok add [ Edit 3 Delete J
SM Size Type FDO List
0 1024 Mailbox Out Index Size Name Flags ~ SM
1 1024 Mailbox In 5-0-0016 12.0 AT M 3
2 8 Qutputs 5-0-0024 8.0 MDT M 2
3 12 Inputs
PDO Assignment (SM 2) db Insert [# Edit 3 Delete 4 MoveUp $ Move Down |
[l 5-0-0024 PDO Content (5-0-0016
Index Size Offs Name Type
|5—I:I—I:I]35 2.0 0.0 Drive status word WORD ‘
5-0-2058 2.0 2.0 Powersupply status word WORD
5-0-0051 4.0 4.0 Positionfeedback value 1 DINT
'S— 0350 4.0 8.0 Diagnosticmessage number UDINT ]
12.0
Download
FD gnment PDO configuration (Lelzle] BElEIfe Freipieyl= Bl=ye=

Abb. 61: Motion-Achsprofileinstellung

Geben Sie den Fehlerdiagnosecode im Achsprofil an.
Axis Assignment

Assignment of inputs and outputs of a fieldbus device to variables of axis profile
For assignment select a profile variable (left side) and choose an input or output from the list of devices (right side).

Profile variable Mapped variable Devices
- X ~  ctrlX_DRIVE_XCS_SoE_

~ Inputs [ \z\ AT.Diagnostic_message_number
diagcode ctrlX_DRIVE_XCS_SoE_/AT.Diagnostic_message_number ] \:\ AT.Drive_status_word
position ctrlX_DRIVE_XCS_SoE_/AT.Position_feedback_value_1 \:\ AT.Position_feedback_value_1
statusword ctrlX_DRIVE_XCS_SoE_/AT.Drive_status_word \:\ AT.Power_supply_status_word

~ Outputs [ ] MDT.Master_control_word
controlword ctrlX_DRIVE_XCS_SoE_/MDT.Master_control_word ‘:‘ MDT.Position_command_value
position ctrlX_DRIVE_XCS_SoE_/MDT.Position_command_value (

:\ MDT.Power_supply_control_word

b ctrlX_DRIVE_XMS_SoE_

Abb. 62: Motion-Achsprofil Fehlerdiagnosecodeverbindung

Empirische Parameterwerte

Der Wert des Parameters P-0-0117.0.2 beeinflusst maBgeblich das Ergebnis des Gantry-Synchronstopps, der normalerweise auf 12-14 ms gesetzt ist. Es ist jedoch dennoch empfohlen,

dies auf einer realen Maschine zu testen, um optimale Ergebnisse zu erzielen.

ctrIX DRIVE Engineering stellt die Testfunktion bereit.
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B8 o1 DRIVE Engineering - Axis / power supply [1]: Error reaction test
Parameterization ~Commissioning  Diagnostics  Service  Tools  Help
] ‘GBack e v| & i \ o #b [ ® AF Ais/ power supply [11: n mode lagless, encoder 1 € Q‘E-\ M PM | OM @\ !
: ctriX DRIVE [1] default (EtherCAT fmaster): 10011 ~
= g ctriX DRIVE [1] defautt

i) Totest the eror reaction, erors of different categories may be tiggered hers

- B Qverview T -
‘est eror ~ Apply
58 Ads / power supply 1] defaul :“ E"‘":”ggg L e

X lo error trigg:
__ E‘éw:f sup:;y - e e F2059: F2 test emor, axis reaction ; )

Us coriguration F2898: F2test emor, axis and supply unit reaction
+{2) Master communication F2853: F2 test emor, supply unit reaction
E2) Metor, crive mecharics. measuring systems 4055 test amor. axis and supply urit reaction
" -6099: test emor, axis reaction

= gperamlm modss / Drive Hat Fower supply F6859: F6 test emor, axis and supply unit reaction o

) Limit values emor reaction F8098: F8 test emor, F8022 emor reaction
-5 Drive control FB099: F8 test emor, axis reaction
=) Enmor reaction F2859: F8 test emor, axis and supply unit reaction
e Driveintegrated safety technology
- Probe

E+C=) Optimization / commissioning

H Easy startup mode

Device-ntegrated command value gene!
Encoder validation check

Motor data identfication

Characteristic curve of drive

Automatic setting of position/velocity col
Frequency response analysis

Auis simulation

Emor reaction test o
cal 1/0s

"V VYVVVVVYY

=

Abb. 63: Fehler Trigger-Test

CXA_GantryAlignment
CXA_GantryAlignment
GantryAlignMode (ENUM)

Name Initialwert Kommentar

MoveSlaveToMaster 0 Positionieren des Slaves auf die Master-Position
MoveMasterToSlave Positionieren des Masters auf die Slave-Position
MoveBothToMidPos Beide Achse auf die mittlere Position positionieren

MB_GantryAlignment

Schnittstellenbeschreibung

MB_GantryAlignment

BOOL __|Execute Done| BOOL

LREAL _ |ToleranceWindow Active| BOOL
GantryAlignMode __|Mode Error] BOOL

LREAL _| Velocity ErrorID] _ ERROR_CODE

LREAL _ | Acceleration Errorldent_ERRDR_STRUCT

LREAL _ |Deceleration

LREAL _|Jerk

AXIS_REF _|Master
AXIS_REF _ |Slave

Abb. 64: MB_GantryAlignment
MB_GantryAlignment

Geltungsbereich Name Datentyp Beschreibung

INPUT Execute BOOL Bewegung starten bei steigender Flanke
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Geltungsbereich Name Datentyp Beschreibung

ToleranceWindow LREAL Max. Toleranzfenster. Die Achse bewegt sich nicht, wenn der Versatz zwischen Master und
Slave geringer als das Toleranzfenster ist

Mode GantryAlignMode Gantry-Align-Strategie, Standardwert: MoveSlaveToMaster
Velocity LREAL Wert der maximalen "Geschwindigkeit" (muss nicht unbedingt erreicht werden)
Acceleration LREAL Wert der "Beschleunigung" (immer positiv)
Deceleration LREAL Wert der "Verzégerung" (immer positiv)
Jerk LREAL Wert des "Rucks" (immer positiv)
OUTPUT DONE BOOL Die kommandierte Position wurde erreicht
ACTIVE BOOL In Bearbeitung
Error BOOL Zeigt an, dass ein Fehler im Funktionsbaustein aufgetreten ist
ErrorlD ERROR_CODE Fehlerklasse
Errorldent ERROR_STRUCT Detailinformationen zum Fehler
Inout Const Master AXIS_REF Referenz zur Leitachse
Slave AXIS_REF Referenz zur Folgeachse

Kurzbeschreibung

Der Funktionsbaustein MB_GantryAlignment richtet die Gantry-Master und Folgeachse vor dem Koppeln des Gantry-Objekts aus.

Funktionale Beschreibung

O Die Leitachse und die Folgeachse sollten im Status STANDSTILL sein, bevor das Ausrichten gestartet wird.

Der Funktionsbaustein setzt das Achsattribut "move-allowed" auf TRUE bevor die Achse bewegt wird. Der erweiterte Status des Masters/Slaves wird intern von UNCONNECTED zu
UNCONNECTED_INDEP_MOVE_ALLOWED geandert. Das Gantry-Attribut "move-allowed" wird auf FALSE zuriickgesetzt, sobald die Achse die Bewegung ausgefihrt hat.

Ist der Positionsversatz zwischen dem Master und dem Slave kleiner als das "ToleranceWindow", bewegen sich beide Achsen nicht und der Funktionsbaustein wird direkt auf DONE
gesetzt.

Wenn die Ausrichtung der Leitachse und der Folgeachse abgeschlossen ist, wird der Funktionsbaustein auf DONE
gesetzt.

= Wahrend eines Ausricht-Vorgangs im Modus "MoveSlaveToMaster" und "MoveMasterToSlave", sollte die Zielachse immer im Status STANDSTILL sein, wahrend sich die andere Achse
bewegt

= Wiéhrend eines Ausricht-Vorgangs im Modus "MoveBothToMidPos" wird eine Achse gestoppt, sobald die Bewegung der anderen Achse abgebrochen wird oder in den Zustand
ERRORSTOP wechselt

Der Funktionsbaustein kann im Status ACTIVE verwendet werden. Das heiBt, der aktuelle Funktionsbaustein wird ausgefiihrt.

O Der Funktionsbaustein ist frei zuganglich fiir alle Benutzer und als Open Source verfiigbar.

WARNUNG!

= Der Funktionsbaustein erméglicht unabhangige Bewegungen einer Gantry-Achse durch internes setzen des Achsattributs
“motion/axs/[axis]/cfg/functions/coupling/gantry/move-allowed* auf TRUE
= Dies kann mechanische Schaden verursachen! Stellen Sie die sichere Benutzung der Funktion sicher.

Fehlersuche
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Der Funktionsbaustein nutzt die Fehlertabelle CXA_TABLE.

Er kann die folgenden Fehlermeldungen in Additional1/Addtional2 erzeugen:

MB_GantryAlignment

ErroriD

OTHER_ERROR
OTHER_ERROR
OTHER_ERROR

OTHER_ERROR

Bosch Rexroth AG

Additionall

16#00000000

16#00000000

16#00000000

16#00000000

Additional2

16#00000001

16#00000002

16#00000003

16#00000004

Kommentar

Master ist nicht im Stillstand

Slave ist nicht im Stillstand

Wahrend der Master sich bewegt, treten Fehler auf

Wahrend der Slave sich bewegt, treten Fehler auf
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