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Verschiedene Bremsdynamiken der Gantry-Achse

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 ctrlX Motion konfiguriert sein.

-
i Die Funktion ist in der folgenden Version verfligbar:

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

Diese Funktion wird nur in ctrIX Drive unterstiitzt

ctrIX Drive Parameter

ctrIX Drive Parameter

Name Beschreibung

S-0-0390 Fehlerdiagnosecode

P-0-0117.0.0  ctrIX Drive Gefahrenabwehr Verzégerungsaktivierung:

s Bit 0 auf 1: Verzégerte Reaktion auf leichten Fehler
s Bit 2 auf 1: Verzégerte Reaktion auf einen Fehler im Feldbus
s Bit 3 auf 1: Verzégerte Reaktion auf kritischen Fehler

P-0-0117.0.1 Nothalt-Verzégerungszeit fiir F2/3 Fehler
P-0-0117.0.2 Nothalt-Verzogerungszeit fir F4/6/7 Fehler

S-0-0429 Verzogerung des Antriebs im Nothalt

Bosch Rexroth AG Page 1



rexroth Apr 3 2026

A Bosch Company

Name Beschreibung

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-Vorgdangen kann auf einen leichten Geratefehler zurlickgefiihrt werden

s ESTOP_AXIS_LIMIT: Nothalt mit dynamischen Achsparametern

s ESTOP_USER_LIMIT: Nothalt mit benutzerdefinierten Dynamikparametern

s ESTOP_TORQUE_FREE: Antriebsdrehmoment der Achse freigeben.
(Fir MOT-V-0116 oder altere Versionen wird der Nothalt mit der bestmdoglichen 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

Fehlerklassen und maogliche Reaktionen

Fehlerart Fehlerlevel Nothalt bei  Nothalt bei nicht Beschreibung
fehlerhaften fehlerbehafteten
Achsen Achsen
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Fehlerart Fehlerlevel Nothalt bei
fehlerhaften

Achsen
F2/3 Leichter Steuerung
Fehler
F4 Feldbusfehler Antrieb

Bosch Rexroth AG

Nothalt bei nicht
fehlerbehafteten

Beschreibung

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

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

P-0-0117.0.0: bitO bis 1

P-0-0117.0.1: Verzogerungszeit (z.
B. 5000 ms)

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

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

P-0-0117.0.0: Bit 2 auf 1

P-0-0117.0.2: Verpflichtende
Verzogerungszeit 6 ms

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

Achsen
F6/7 Kritischer Antrieb
Fehler
F8 Fataler Antrieb
Fehler
Verwendung

Nothalt bei
fehlerhaften

Nothalt bei nicht Beschreibung

fehlerbehafteten
Achsen

Steuerung

Steuerung

Die Steuerung verliert die Kontrolle
Uber 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 flr 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
Verzdgerungszeit 6 ms

Der Antrieb und die Motion-Achsen
missen dieselben dynamischen
Parameter fir 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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, (BtherCAT (asterl): 10020)

-8 ctX DRIVE [1] defaut

b Overview

=12k Axis [1] default

----- b DC bus corfiguration
-5y Master communication

- Limit values
t-{C) Drive control

-3 Emor reaction 9
i B Emor reaction driv

B Emor reaction DC bus

- E-Stop function

(-8 Drivedrtegrated safety technology
..... b Probe

FH-+{C Optimization / commissioning
H-3 Local 1/0s

£
[
[H-{C3 Operation modes / Drive Hatt
£
[

H-{_7) Motor, drive mechanics, measuring systems

Drive reaction NC I'E!adior'le

An "NC reaction” allows for the superordinate control to control the reaction to drive emors by delaying the driveintemal
emmor reaction by the specified time. After the specified time has expired. an emor reaction is reported by the drive.

NC reaction to F2/F3

[ T000]ms

By NC reaction to F4 emor

ms

)

NC reaction to F6/F7 emor

ms

)

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

Ermor reaction test

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

Dynamische Bremsparametereinstellungen

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

B | (BhecAT master): 1002:0)

= g ctix DRIVE [1] default

i B Overview

- Ads [1] default

----- B DC bus configuration
{7 Master communication

{3 Motor, drive mechanics, measuring systems

W\re reaction  NC reaction

Drive reaction to errors, fatal wamings and by switching off drive enable AF

F2-/F3 emror f§

F4 emor ﬂl Velocity command value reset with emergency stop deceleration
off

E8 waming, AF

F&/F7 emor ﬂl Velocity command value reset with emergency stop deceleration

-7y Limit values
{3 Drive control

E-{3) Ermor reaction
- Emor reaction dri

- Emor reaction DC bus

- B E-Stop function

- Drivedntegrated safety technology
..... B Probe

EJ--@ Optimization / commissioning

[
[
[+-{[Zy Operation modes / Drive Halt
[
[

F8 emmor | Motor phase short circuit > |

i Controlled deceleration in case of motor encoder emor

Maximum drive off delay time 10 000.0|ms

Emergency stop deceleration 500.000| mm /s
Torgueforce peal limitation 400.0| %

Bipolar jerk limit value 6000.000 | mm.‘s4

Bipolar acceleration limit value 2000.000| mm /s

B3 Local 110s

Emor reaction test

Abb. 58: Dynamische Antriebsparametereinstellungen

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

konsistent sein.

s https://<ip-addr>/automation/api/v2/nodes/motion/axs/<axs_name>/cfg/error-reaction/[dev-err-type] wird auf

ESTOP_USER_LIMIT gesetzt

s https://<ip-addr>/automation/api/v2/nodes/motion/axs/<axs_name>/cfg/error-reaction/stop-dec wird auf dieselbe
Verzogerungsgeschwindigkeit gesetzt wie der Antrieb. Zum Beispiel ist der Wert, der fiir den Antrieb gesetzt werden
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muss 500.00 mm/s2. Fiir den Regler muss der Wert 0.500 m/s2 gesetzt werden
s https://<ip-addr>/automation/api/v2/nodes/motion/axs/<axs_name>/cfg/error-reaction/stop-jrk wird auf dieselbe

Verzogerungsgeschwindigkeit gesetzt wie der Antrieb. Zum Beispiel ist der Wert, der fir den Antrieb gesetzt werden

muss 6000.00 mm/s3. Fir den Regler muss der Wert 6 m/s3 gesetzt werden

— T C W motion ? .. ? .. 2 > dev-errreaction » e-stop
> [ axisprofile 2 e-stop
> [ datalayer
> [T devices axis estop settings
> l:l diagnosis Value (object)
> [ fieldbuses {
"estopToNoDevErr": "ESTOP_USER_LIMIT",
> [ framework "estopToNoDevicelnfo": "ESTOP_USER_LIMIT",
A~ [J motion "estopToDevLightErr": "ESTOP_USER_LIMIT",
> [ admin estopToFieldbusErr": "ESTOP_USER_LIMIT",
"estopToDevCriticalErr": "ESTOP_USER_LIMIT",
~ @ axs "estopToDevFatalErr": "ESTOP_AXIS_LIMIT"
A DX }
~ [ cfe
|:=}, axisprofile -
N E}dev—err—reaction
Metadata

@ e-stop o

. |:=}, user-estop-lim

> B> dec

> |;},jrk—dec
> [E functions
= kin-properties
> |:=}, lim
E’]‘E‘, load
-

Abb. 59: Bremstypeinstellung der Motion-Achse
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C =+
A [ axs
A [@x
~ |:=}, cfg
B> axisprofile
A E}dev-err—reaction
B e-stop

A~ B user-astop-lim
> |:=},dec
> B jrk—decﬂ
> |:=},functions
> E}kin—properties

motion » ... > ... ? .. 2

& jrk-dec

jerk of user set e-stop

> userestop-lim 2 jrk-dec

Value (double)
6

m/s*3

Child nodes

Metadata

Abb. 60: Benutzerdefinierte Nothalt-Parametereinstellung fiir Motion axis_right

Achsprofileinstellung

Konfigurieren Sie S-0-0390 (Fehlerdiagnosecode) mit ctrIX I/O Engineering im POD des EtherCAT Buses.

General SyncManager ExpertProcessData  process Data  Startup Parameters  EoE

= EtherCAT1/0 Mapping  EtherCAT Parameters 0 Information

Sync Manager

oh Add [&f Edit 3 Delete

SM Size Type PDO List
0 1024 Mailbox Out Index Size Mame Flags M
1 1024 Mailbax In [s-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} b Insert [ Edit  Delete @ MoveUp $ Maove Down J
[ 5-0-0024 PDO Content (5-0-0016
Index Size Offs Name Type
[5-0-0135 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
[Tmu 4.0 8.0 Diagnostic message number UDINT_]
12.0
Download

PDO Assignment PDO configuration

Abb. 61: Motion-Achsprofileinstellung

Wejale] HUIEN Tpife) freimmi ji= Bl ===

Geben Sie den Fehlerdiagnosecode im Achsprofil an.

Bosch Rexroth AG

Page 7



rexroth Apr 3 2026

A Bosch Company

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 I \z\ AT.Diagnostic_message_number l
diagcode ctrlX_DRIVE_XCS_SoE_/AT.Diagnostic_message_number I \:\ AT.Drive_status_word
position ctriX_DRIVE_XCS_SoE_/AT.Position_feedback_value_1 \:\ AT.Position_feedback_value_1
statusword ctriX_DRIVE_XCS_SoE_/AT.Drive_status_word \:\ AT.Power_supply_status_word

+ Outputs \:\ MDT.Master_control_word
controlword ctriX_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

»  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.

B4 ctrlX DRIVE Engineering - Axis / power supply [1]: Error reaction test

Parameterization  Commissioning  Diagnostics  Service  Tools  Help
O G| @Back v (0| 4 v % v | o | i B ] @ AR | [Axis/ power supply [1): n mode lagless, encoder1 € € & ~| Bl cM PM OM EE @8 ||
!g ctiX DRIVE [1] default (EtherCAT (master1): 1001:1
Bg ctiX DRIVE [1] defautt

\i,) To test the emor reaction, emors of different categories may be triggered here

B Overview T . - -
est emor: v Apply
== Axis / power supply [1] default :o en'orttr.lgg:z Ll e

B o emor trigg

Power supply . Axis eror reaction: F2059: F2 test emor, axis reaction

B DC bus configuration F2393: F2 test emor, axis and supply unit reaction
{C Master communication F2839: F2 test emor, supply unit reaction
{C Motor, drive mechanics, measuring systems FGi;BB 3 d
: : . Fbtest emor, axis reaction
= quﬂtlTn modes / Dive Halt Power SUD_Dh' FE839: FE test emor, axis and supply unit reaction o
{3 Limit values emor reaction: FB098: F8test emor, FB022 emor reaction

{2 Drive control FB099: F8 test emor, axis reaction

{C Emor reaction FB855: F8 test emor, axis and supply unit reaction
*& Drive-ntegrated safety technology
P Probe

—-{C2) Optimization / commissioning

P Easy startup mode

b Devicedintegrated command value gene
B Encoder validation check

B Mator data idertification

b Characteristic curve of drive
4

4

4

4

Automatic setting of position/velocity col
Frequency responise analysis
Auiis simulation

Emor reaction test

-3 Local 108

Abb. 63: Fehler Trigger-Test
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