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Vorwort
Sehr geehrter Anwender,
wir freuen uns, dass Sie ein Produkt von LINAK® gewahlt haben.

LINAK Systeme sind High-Tech Produkte, basierend auf jahrelanger Erfahrung in der Herstellung und Entwicklung
von Aktuatoren, elektrischen Steuereinheiten, Bedienelementen und Ladegeraten.

Diese Montageanleitung ist nicht an den Endanwender gerichtet. Sie dient lediglich als Informationsquelle fir
den Gerate- oder Systemhersteller und erklart Ihnen, wie Ihr LINAK Produkt eingebaut, benutzt und gewartet
wird. Es liegt in der Verantwortung des Herstellers, dem Endanwender eine Bedienungsanleitung mit relevanten
Sicherheitshinweisen aus dieser Montageanleitung zu liefern.

Wir sind sicher, dass Ihr LINAK Produkt/System problemfrei funktioniert. Bevor unsere Produkte das Werk ver-
lassen, werden sie einem kompletten Funktions- und Qualitédtstest unterzogen. Sollten Sie dennoch Probleme
mit Ihrem LINAK Produkt/System haben, kénnen Sie jederzeit Ihre LINAK Niederlassung kontaktieren. LINAK
Niederlassungen und Vertriebsgesellschaften auf der ganzen Welt haben autorisierte Service-Zentren, die immer
bereit sind, hnen zu helfen.

LINAK bietet eine Gewahrleistung auf alle Produkte. Diese ist abhangig von der korrekten Nutzung (entsprechend
den Spezifikationen), korrekter Wartung und Reparatur, die von einem autorisierten Service-Zentrum ausgefiihrt
wurde.

Anderungen bei der Installation und Anwendung der LINAK Produkte/Systeme kénnen die Bedienung und Lebens-
dauer beeinflussen. Die Produkte diirfen nicht von unbefugten Personen gedffnet werden.

Diese Montageanleitung wurde auf Grundlage unserer derzeitigen technischen Kenntnisse geschrieben. Wir
arbeiten standig an der Aktualisierung der Informationen und behalten uns daher das Recht vor, technische
Anderungen durchzufiihren.

Diese Montageanleitung bezieht sich auf die CAN-Bus-Softwareversion: SW01050000V3-x
LINAK A/S



LINAK Richtlinie fiir Anwendungsmoglichkeiten

Das Ziel der Richtlinien fiir Anwendungsmdglichkeiten ist es, Verantwortlichkeitsbereiche in Bezug auf die Ver-
wendung eines LINAK Produkts (definiert als Hardware, Software, technische Beratung etc.) festzulegen, die in
Relation zu einer bestehenden Anwendung oder zu einer Anwendung eines Neukunden stehen.

LINAK Produkte, wie oben festgelegt, sind in zahlreichen Bereichen einsetzbar, wie z. B. im Medizin-, Komfortmo-
bel-, Biromdbel- und Industriebereich. LINAK kann jedoch nicht alle Bedingungen kennen unter denen die LINAK
Produkte eingebaut, verwendet und bedient werden, da jede Anwendung einzigartig ist.

Die Eignung und Funktionalitat der LINAK Produkte sowie deren Leistungsfahigkeit unter verschiedenen Bedin-
gungen (Anwendung, Vibration, Belastung, Luftfeuchtigkeit, Temperatur, Frequenz etc.) kann nur durch einen Test
nachgewiesen werden und sollte letztendlich in der Verantwortlichkeit des Kunden liegen, der ein LINAK Produkt
einsetzt.

LINAK sollte lediglich fiir die Ubereinstimmung der LINAK Produkte mit den von LINAK angegebenen Spezifikati-
onen verantwortlich sein. Es sollte in der Verantwortung des Kunden liegen, sicherzustellen, dass das spezifische
LINAK Produkt in der in Frage kommenden Anwendung eingesetzt werden kann.



Revisions-Ubersicht

Version 1.3

Revisionstbersicht zur Montageanleitung hinzugeflgt Seite 6
Anderungen beziiglich Software Version 3.1

Im Datenfeld: Bit 255 kann jetzt fiir ,Soft Start' und ,Soft Stopp’ in

Byte 3 und 4 verwendet werden. Seite 29
Nutzungsbedingungen aktualisiert Seite 44



Uber LINAK CAN-Bus Aktuatoren c n "

Zusammenfassung

Dieses Dokument beschreibt die Méglichkeiten der LINAK TECHLINE CAN-Bus Komponenten und die Anforderun-
gen an die Steuerung dieser Komponenten. Sie legt die beteiligten Technologien, die Umweltdaten-Spezifikation
und die Funktionsbeschreibung fest.

LINAK TECHLINE CAN-Bus Aktuatoren sind in erster Linie auf landwirtschaftliche Gerdte und die inudstrielle
Automatisierung ausgerichtet.

Das Kommunikationsprotokoll basiert auf dem Standard SAE J1939. Der Inhalt dieses Dokuments geht davon aus,
dass der Leser mit dem Standard SAE J1939 vertraut ist.

Zusatzlich zur vollstandigen Positionsiiberwachung, kann der CAN-Bus Aktuator Riickmeldungen Uber die Positi-
on der Kolbenstange, Servicedaten und eine vollstandige Fehlerdiagnose liefern. AuBerdem werden zur Laufzeit
Systemidentifikationsdaten und aktuell benétigter Strom zur Verfligung gestellt.



Funktionsiibersicht

Der LINAK® TECHLINE® CAN-Bus bietet eine Reihe von Befehlen zur Steuerung des Aktuators. Diese sind unterteilt
in Befehle und Konfigurationsmanagement (Proprietat A), Status (Proprietét B) und Diagnose.

Befehle und Konfigurationsmanagement

Befehle Verfahren: vorwarts/rlickwarts/zu Position/Stopp

J1939
Proprietat A

Strombegrenzung beim Einfahren/Ausfahren
Einstellungswerte Zeit flr Soft-Start/Stopp
Max. Geschwindigkeit

Status

Strom

Betriebszustand "
Position

Richtung

Endstopp erreicht
Uberstrom
Eingangs-Pin-Pegel

) Anzahl Endstopps
Zahler Anzahl Starts

Hallsensor
Uberspannung
Unterspannung
Fehlerstatus CAN-Kommunikation
Endlagensignal (ELS)
Blockzustand nach Start
Ubertemperatur

J1939
Proprietat B

Tabelle 1. Befehlseinstellungen, Konfigurationsmanagement und Statusriickmeldung.



Diagnose

Einstellungen

Aktuator-Adresse
CAN-Bus-Ubertragungsrate

Identifizierung

Einzigartige ID-Nummer (UIN)
Software-ID
Fertigungsauftragsnummer
Produktionsdatum

Verlaufswerte

SAE J1939-73
Diagnose

Max. aufgezeichneter Strom

Max./Min. aufgezeichnete Temperaturen
Anzahl Endstopps

Anzahl Starts

Verwendung

Strom - Zeit [A - 5]
Laufzeit

Ursache fiir letzten Stopp

Ubertemperatur
Uber-/Unterspannung
Uberstrom
Kommunikationsfehler

Tabelle 2. Diagnose-Einstellungen.




Befehlsdetails

Ein-/Ausfahren

Die Ein- und Ausfahrbewegung erfolgt durch Senden der entsprechenden Kennung, wahrend sich der Aktuator im
CAN-Bus-Modus befindet. Im Servicemodus wird die Bewegung tiber die LINAK® BusLink-PC-Software oder durch
Anlegen der entsprechenden Signale an die Adern fiir das manuelle Verfahren ausgeibt. Bei manuellem Betrieb
ist aufgrund von SicherheitsmaBnahmen eine Anlaufverzdgerung von bis zu 150 ms zu erwarten.

Position:
Max./Min. Position: Hubldnge
Einstellschritte: 0,1 mm

Im Hinblick auf die Genauigkeit sind die Last, das Anheben und Absenken einzelner Werte (Ramping) sowie der
jeweilige Aktuatortyp (Spindel/Getriebe) zu beriicksichtigen.

Der Positionssollwert kann dynamisch eingestellt werden.

Falls der neue Sollwert einen Wechsel der Laufrichtung erfordert, erfolgt das Ramping in der voreingestellten
Rampenzeit.

Maximaler Strom ein/aus

Aus dem Einstellen einer Strombegrenzung ergibt sich ein mechanischer Uberlastschutz der Anlage.
Max. Strombegrenzung: Festgelegter Grenzwert*
Einstellschritte: 0,25A

Der benutzerdefinierte Strombegrenzungswert kann die feste Werkseinstellung, die teilweise den Schutz der
Elektronik und der Mechanik sicherstellt, nicht auBer Kraft setzen.
Einzelheiten finden Sie unter ,Interne Uberwachung” auf Seite 14.

Geschwindigkeitsregelung

Die Geschwindigkeit wird mittels Pulsweitenmodulation (PWM) geregelt.
Min. Einschaltdauer: 0%

Max. Einschaltdauer: 100 %

Einstellschritte: 0,5 %

Die geschlossene Drehzahlregelung sorgt fir eine genauere Geschwindigkeit. Um dies zu erreichen, wird die
Hochstgeschwindigkeit auf etwa 80 % reduziert. Die tatsachliche Geschwindigkeit hangt vom Getriebe und der
GroBe der Spindel im Antrieb ab.

Die Geschwindigkeitseinstellung kann wahrend der Laufzeit dynamisch geandert werden.

Run Ramp
out time
N —

| I
100% Run out @ |
50% speed,
I
50% ‘
Run out @
100% speed

> time
50% \

100%

Run in

Runin @
70% speed

Abbildung 1. Darstellung der Geschwindigkeitsregelung



Statusriickmeldung

Es kénnen verschiedene Statusparameter ausgelesen werden, solange sich der Aktuator nicht im Ruhezustand
befindet.
Die Statusmarkierungen sind bit-maskiert.

Statusmarkierungsriickmeldung

Wert Funktion Anmerkung
0 Endlagensignal (ELS) beim | Der Aktuator hat die physikalische oder virtuelle Endlage fiir
Einfahren das Einfahren erreicht
' ELS beim Ausfahren Der Aktuator hat d!e physikalische oder virtuelle Endlage fiir
das Ausfahren erreicht
. N Der Aktuator hat fir einen langeren als den zuldssigen Zeit-
2 Uberstrom . .
raum einen hdheren Strom gemessen
3 Ausfahren Zeigt an, dass der Antrieb ausféhrt
4 Einfahren Zeigt an, dass der Antrieb einfahrt
5 Reserviert Immer 1
6 Reserviert Immer 1
7 Reserviert Immer 1

Tabelle 3. Ubersicht Statusmarkierungen.

* Eine Uberstrom-Markierung verhindert, dass der Antrieb weiter in die gleiche Richtung verfahrt. Um die Mar-
kierung zu l6schen, muss der Aktuator in die entgegengesetzte Richtung verfahren oder ein Befehl zum Ldschen
des Fehlers gesendet werden.

...Fortsetzung



Fehlercode*-Riickmeldung

Wert Funktion Anmerkung
0 Kein Fehler Kein Fehler erkannt
' Hallfehler It-ieiII-Posmonssensor oder Magnet reagiert nicht wie erwar-
5 Oberspannung DerAkfua'tor hat eine Spannung gemessen, die groBer ist
als zuldssig
Der Aktuator hat eine Spannung gemessen, die kleiner ist
3 Unterspannung ) . .
als wahrend des Betriebs zuldssig
CAN-Signal CAN-Signal konnte nicht beibehalten werden. Im Betrieb
4 konnte nicht bei- | 300 Millisekunden lang keine allgemeine Anfrage empfan-
behalten werden | gen
5 ELS-Fehler Der Antrieb zeigt ein unerwartetes Verhalten
6 Blockzustand nach | Muss nach dem Hochfahren geldscht werden. Dadurch wird
Start eine unbeabsichtigte Bewegung verhindert.
Einer der beiden Temperatursensoren meldet eine hohere
7 Temperaturfehler

Temperatur als zuldssig

Tabelle 4. Fehlercode-Ubersicht.

* Fehlercodes miissen geldscht werden, um fortfahren zu kdnnen; auBer Fehler 6 ,Blockzustand nach Start”, der
auch mit dem Befehl ,Stopp” geldscht werden kann. Fehlercodes werden nummeriert und zeigen den aktiven
Fehler mit der hochsten Prioritat an.

...Fortsetzung



Positionsriickmeldung

Wert Funktion Anmerkung
0- 64255 Position: Position in 1/10 mm
65024 Positionsverlust Positionsabweichung oder Aktuator ist nicht initialisiert

Tabelle 5. Ubersicht Positionsriickmeldung.

Stromriickmeldung

Wert Funktion Anmerkung

0 Verfahrt nicht Stromstarke zeigt keine Aktivitat an
1-250 Strom Gemessener Motorstrom

Tabelle 6. Ubersicht Stromriickmeldung.

Soft-Start/Stopp

Um die mechanische Belastung zu reduzieren, kann fiir beide Richtungen eine Rampenzeit fir das Anheben und
Absenken eingestellt werden.

Harter Stopp 0 Sekunden
Min. Rampenzeit: 300 ms
Max. Rampenzeit: 30 Sek.

Eine Rampenzeit zwischen 0 und 300 ms ist nicht erlaubt, um die Wirkung der entgegenwirkenden motorischen
Kraft (Gegen-EMK) des Motors zu minimieren.



CAN-Bus-Spezifikationen

Dieser Abschnitt beschreibt die Anforderungen der Hardware- und Software-Schnittstellen des CAN-Bus.

Die physikalische Schicht entspricht J1939-15.

Geschwindigkeit 125 kbps, 250 kbps, 500 kbps oder Autobaud (kann in BusLink geandert werden)
Max. Buslange 40 Meter

Max. Stichlange 3 Meter

Max. Knotenzahl 10 (30%)

Verdrahtung Ungeschirmtes Twisted-Pair-Kabel

Kabelimpedanz 120 Q (+10%)

Die von LINAK® gelieferte maximale Kabelldnge betragt hochstens 3 Meter. Folglich sind alle durchgeflihrten
Systemtests auf 3 Meter Kabel beschrankt.

Nicht fehlertolerante physikalische Schicht mit den folgenden Spezifikationen: Energiesparmodus gemal
ISO 11898-5.

* GemaB SAE J1939-15 sind bis zu 30 Knoten mdglich. Einzelheiten siehe Abschnitt 3.1 der J1939-15 Mai 2014.

Normen
Die folgenden Normen und Fassungen sind die Grundlage fiir die CAN-Bus Software von LINAK TECHLINE®:

e SAE J1939-21 DEC2010 Data Link Layer (Datenverbindungsschicht)

e SAE J1939-31 APR2014 Network Layer (Vermittlungsschicht)

e SAE J1939-71 APR2014 Application Layer (Anwendungsschicht)

e SAE J1939-73JUL2013 Application Layer — Diagnostics (Anwendungsschicht — Diagnose)

DM14 (Speicherzugriff Anfrage)
DM15 (Speicherzugriff Antwort)
DM16 (Binare Datenubertragung)

SAE J1939-81 JUN 2011 Network Management (Netzwerkverwaltung)
SAE J1939-82 AUG 2008 Compliance — Truck and bus (Compliance — Lastkraftwagen und Bus)**
** Erfiillt die relevanten Teile der SAE J1939-82.



Interne Uberwachung

Im Betrieb werden eine Reihe von Parametern iiberwacht, um eine Uberlastung der Elektronik zu vermeiden und
das Risiko mechanischer Beschadigungen zu minimieren.

Strombegrenzungen und Strommessungen

Das Prinzip hinter der Strommessung ist ein Additionszahler flir den ,oberen Grenzwert” und den ,unteren
Grenzwert”. Wenn der Timeout-Zahler einen bestimmten Wert erreicht, wird die Strombegrenzung wirksam. Der
Timeout-Wert ist, je nach Aktuatortyp auf einen Wert zwischen 200 ms und 500 ms voreingestellt.

Thmeout couirier
Lovrent iFEraent
rF + b

Timeout counter

IRENE G L

Current

limit

Timeout counter
decrement

Timesut counter
decremant

Abbildung 2. Dynamisches Strombegrenzungsprinzip.

Bei Aktivierung der Strombegrenzung (Timeout-Zahler Maximum erreicht) wird der Aktuator gestoppt und ein
Uberstromfehler ausgeldst. Der Fehler wird geléscht, wenn der Antrieb in die entgegengesetzte Richtung betétigt
wird oder indem ein Befehl zum Léschen des Fehlers gegeben wird.

Die benutzerdefinierte Uberstromgrenze kann nur kleiner oder gleich der festen Werkseinstellung sein.



Spannung

DerVersorgungsspannungspegel wird Giberwacht, um einen sicheren Betrieb aufrechtzuerhalten und den Schaltkreis
zu schiitzen.

Temperatur

Es gibt zwei Temperaturiiberwachungskreislaufe, um die absolute Temperatur der Platine und die Mitteltemperatur
der H-Briicke zu messen.

H-Briicke

Die H-Briicken-Bedingungen werden sténdig iiberwacht. Fiir den Betrieb missen mehrere Bedingungen erfiillt
sein. Dazu gehdren:

Korrekte Spannungsversorgung
Herzschlagsignal (interne Sicherheitsschaltung)
Korrekte Temperaturen

Keine Fehler

Parameter

Neben der Sofortiiberwachung werden fir die Langzeitauswertung eine Reihe von Parametern gespeichert.
Dazu zéhlen:

Anzahl der Starts in beide Richtungen

Ursache fiir den letzten Stopp

Gesamtlaufzeit

Unter- und Uberspannung

Maximaler Strom

Anzahl der Stromiiberlastungen in beide Richtungen

Diese Parameter helfen den Technikern, bestehende Probleme zu kldren. Unter Berticksichtigung einer Kombi-
nation von Parameterwerten kann die Lebensdauerbelastung einen potenziellen Ausfall anzeigen, bevor dieser
eintritt, und so Ausfallzeiten verhindern.



Wiederherstellungsmodus

Der Zweck des Wiederherstellungsmodus ist es, die Fahigkeit zur Bewegung wiederherzustellen, selbst wenn im
Aktuator ein interner Fehlerzustand vorliegt. Wenn der Aktuator im Wiederherstellungsmodus manuell verfahren
wird, werden alle unten aufgefiihrten Fehler, die mdglicherweise vorliegen kénnten, ignoriert.

Wann sollte das Verfahren im Wiederherstellungsmodus erfolgen:

e Wenn am Aktuator ein Fehler aufgetreten ist, der verhindert, dass er in eine Position verfahrt, die fiir den
Abschluss der Aufgabe erforderlich ist.

e Falls im Betrieb eine Fehlausrichtung im Aktuator festgestellt wird. Zum Beispiel wenn die Nullstellung gemel-
det wird, obwohl der Aktuator nicht vollstandig eingefahren ist.

Falls es erforderlich ist, den Wiederherstellungsmodus zu aktivieren, muss der Nutzer sich dariiber im Klaren sein,
dass der Aktuator sich in einem auBergewdhnlichen Zustand befindet und das Problem geldst werden muss.

In den folgenden Zustanden ist der Normalbetrieb verhindert, der Betrieb im Wiederherstellungs-
modus aber zulassig:

Hallsensorfehler
Uberspannung
Unterspannung
CAN-Kommunikationsfehler
Endlagensignal-Schaltfehler
Blockzustand nach Start
Temperaturfehler
Herzschlagsignalfehler
Schaltnetzteilfehler

Jede Verwendung des Wiederherstellungsmodus wird von einem internen Zahler mitgezahlt.

Die Funktion ,Verfahren zu Position” ist im Wiederherstellungsmodus nicht verfiigbar.



Schlafmodus
Die Schlaf- und Weckfunktion entspricht ISO11898-5. Die Stromaufnahme im Schlafmodus betragt:

Stromaufnahme im Schlafmodus
Versor-
gungs- 25 °C 60 °C * 85°C*
spannung
12V 100 pA 1,0 mA 1,2 mA
24V 250 pA 2,0 mA 2,4 mA

Tabelle 7. Stromaufnahme im Schlafmodus.

* Die Stromaufnahme bei 60 °C - 85 °C ist ohne Gewahr.

Eintritt in Schlafmodus

Der Aktuator tritt nach einer gewissen Zeit, die standardmaBig auf 5 Minuten eingestellt ist, in den Schlafmodus
ein. Fir den Eintritt in den Schlafmodus miissen die folgenden Bedingungen erfillt sein:

o Keine CAN-Bus-Aktivititat
o Keine Serviceschnittstellenaktivitat
o Kein manuelles Verfahren

Verlassen des Schlafmodus

Jede beliebige CAN-Bus-Aktivitdt
Serviceschnittstellenaktivitat
Manuelles Verfahren

Einschalten




Umweltdaten und -tests

Die CAN-Bus-Aktuatoren erflllen die Umgebungsanforderungen wie definiert:

Betriebsumgebung

Umgebungstemperatur: -30 °C bis 65 °C (volle Leistung nur von +5 °C bis 40 °C)
Relative Luftfeuchtigkeit: 30 % bis 80 % bei 30 °C

Druck: 700 hPa bis 1060 hPa

Lagerumgebung

Umgebungstemperatur: -55 °C bis 105 °C

Relative Luftfeuchtigkeit: 30 % bis 80 % bei 30 °C

Druck: 700 hPa bis 1060 hPa

Versorgungsspannung

Der Aktuator ist mit zwei Versorgungsspannungsbereichen — 12 VDC und 24 VDC — erhdltlich. Der zuldssige

Versorgungsspannungsbereich ist gemaB 1S016750-2012 festgelegt.

Versor-
g::,?.s- Vi Vo, Vo Referenz Anmerkung
nung
10,5V [12V 16V ISO 16750-2:2012 — Code D | Motor verfahrt
12V 5 :
. Motor verfahrt nicht
6V 12V 16V ISO 16750-2:2012 — Code A CAN-Kommunikation méglich
18V 24V 32V ISO 16750-2:2012 — Code H | Motor verfahrt
24V R
) Motor verfahrt nicht
10V 24V 32V ISO 16750-2:2012 — Code E CAN-Kommunikation méglich

Tabelle 8. Versorgungsspannungen.

Leistungsverlust

Im Falle eines Leistungsverlustes werden die Aktuatorposition und andere wichtige Daten vom integrierten Mik-

rokontroller gespeichert.

Uberspannung

Steigt die Spannung tiber ca. 40 Volt, tritt das System in den Uberspannungsschutzmodus und wird herunterge-

fahren.



Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV)

Die Priifungen der elektromagnetischen Vertraglichkeit, denen der LINAK® CAN-Bus-Akuator unterzogen wird,
entsprechen den Spezifikationen fiir Elektropriifungen von TECHLINE®. Der Priifumfang wurde vom Priiflabor

DELTA A/S Uberprift und akkreditiert.

Norm/Standard

Beschreibung der Priifung

1SO 16750-2:2012

Versorgungsspannungsbereich

Uberspannung

Uberlagerte Wechselspannung

Langsames Absenken und Anheben der Spannungsversorgung

Kurzzeitiger Abfall der Versorgungsspannung

Riickstellverhalten bei Spannungsabfall

Umkehrspannung

Massebezug und Versorgungs-Offset

Unterbrechungstest

Kurzschlussschutz

Lastabfall — Priifimpuls 5a

Lastabfall — Priifimpuls 5b

1SO 7637-2:2011

Prifimpuls 1

Prifimpuls 2a

Prifimpuls 2b

Prifimpuls 3a

Prifimpuls 3b

1SO 16750-2:2012

Prifimpuls 4

1SO 7637-2:2011

Test zur Emission von Spannungstransienten auf Versorgungslei-
tungen

ISO 7637-3:2007

Elektrische Ubertragung von Transienten durch kapazitive und in-
duktive Kopplung

CISPR 25 IEC:2008

Messung der leitungsgefiihrten Stérspannung

Funkstérungen — ALSE-Methode

CISPR 16-1-2:2010

Leitungsgefiihrte Stéraussendung

CISPR 16-2-3:2010

Gestrahlte St6raussendung

ISO 10605 2. Ausgabe

ESD-Storfestigkeit

IEC 61000-4-2 2. Ausgabe

ESD-Storfestigkeit

ISO 11452-1:2005, 1SO 11452-2:2004,
1SO 11452-4:2011, 1SO 11452-5:2002

Storfestigkeit

IEC 61000-4-3:2006

Storfeldfestigkeitspriifung

IEC 61000-4-8:2010

Stromfrequenzmagnetfeld

IEC 61000-4-4:2004

Burst-Transienten

IEC 61000-4-5:2006

Transiente Spannungsspitzen

Tabelle 9. Ubersicht tiber EMV-Tests bei LINAK TECHLINE.



BusLink-Serviceschnittstelle

Die BusLink-Serviceschnittstelle bietet eine Vielzahl von Einstellungen und Optionen fiir Statusriickmeldungen. Mit
dem LINAK® USB2LIN-Kabel und der LINAK BusLink-PC-Software erhalten Sie Zugriff auf:

BusLink-Einstellungen

e |nitialisierung
e Strombegrenzungswerte
e Soft-Start/Stopp-Zeiten

Buslink-Riickmeldung

e Laufzeitparameter

¢ Anzahl von Starts und Stopps

e Maximaler Strom und maximale Temperatur

e Fehlermeldungen

Der Aktuator kann auch manuell Uber die BusLink-Bedienschnittstelle verfahren werden. Wéhrend des normalen
CAN-Betriebs ist das manuelle Verfahren per BusLink nicht méglich. Die Service-Schnittstelle ist nur fiir das Ver-
fahren Uber das BusLink-PC-Software-Tool vorgesehen.

&=, C

Abbildung 2. LINAK USB2LIN-Servicekabel. Abbildung 3. LINAK Adapterkabel.

In der BusLink-Kurzanleitung finden Sie Einzelheiten zum Anschluss an das jeweilige Aktuatormodell.

Die fiir LA33CAN, LA36CAN und LA37CAN passenden USB2LIN-Service- und Adapterkabel kénnen Sie unter
der Bestellnummer 0367997 bestellen.

Die fiir LA14CAN und LA25CAN passenden USB2LIN-Service- und Adapterkabel kdnnen Sie unter der Bestell-
nummer 0147997 bestellen.


https://ipaper.ipapercms.dk/Linak/ENGLISH/BROCHURE/TECHLINEBusLinkQuickGuideBrochureEng/

Installation von LINAK® CAN-Bus-Aktuatoren

Einfithrung

Dieser Abschnitt hilft Ihnen bei der Installation von LINAK CAN-Bus Aktuatoren. Fiir eine erfolgreiche Implemen-
tierung miissen die Parameter und Verfahren unbedingt durchgegangen werden.

Anschliisse

Elektrische Anschliisse

Kommunikation

Siehe Anwendungsfalle hier: , Anwendungsfalle” auf Seite 37

Anschliisse

Die nachfolgenden Tabellen definieren die Leitungsverbindungen zu den LINAK TECHLINE® CAN-Bus-Aktuatoren.
Die Farben sind bei allen LINAK TECHLINE CAN-Bus-Aktuatoren gleich.

Aktuatoren mit einem Anschlussstecker Aktuatoren mit zwei Anschlusssteckern
Stromanschluss, 8-poliger Mini-Fit Stecker Stromanschluss, 6-poliger Mini-Fit-Stecker
LINAK Kabel Beschreibung LINAK Kabel Beschreibung
+ Stromversorgung + Stromversorgung
Braun (12/24VDC) Braun (12/24VDC)
Blau - Stromversorgung (GND) Blau - Stromversorgung (GND)
Schwarz Manuelles Einfahren / Input 1 Tabelle 11. Farben Stromleiter.
Rot Manuelles Ausfahren / Input 2 Kommunikationsstecker, 6-poliger Micro-Fit-Stecker
WeiB IServicgschnittstelle GND/ LINAK Kabel Beschreibung
nput
Violett Serviceschnittstelle DATEN Schwarz Manuelles Einfahren / Input 1
Gelb CAN H Rot Manuelles Ausfahren / Input 2
- WeiB Serviceschnittstelle GND /
Griin CAN L el Input 3
Tabelle 10. Farben von Stromversorgungs- und Violett Serviceschnittstelle
Kommunikationsleitern.
Gelb CANH
Grln CAN L

Tabelle 12. Farben Kommunikationsleiter.

StandardméBig werden alle Kabel mit offenen Aderenden geliefert.



Elektrische Anschliisse

J1939-15 definiert fiir die Reduced Physical Layer, (reduzierte physikalische Schicht) 250K Bits/Sek., ungeschirmtes
Twisted-Pair-Kabel (UTP) und den Betrieb mit separaten Leitern fiir Kommunikation und Stromversorgung.

ECU

PWR

L

LINAK TECHLINE®
CAN-Bus-Aktuator

ECU_PWR

GND

PWR

L

LINAK TECHLINE
CAN-Bus-Aktuator

CAN_H

CAN_L

ECU_GND

Abbildung 4. Anschluss der Stromversorgung.

Die Stromversorgung des LINAK® CAN-Bus-Aktuators muss von der CAN-Bus-Stromversorgung, sofern vorhanden,
getrennt gehalten werden.



Manueller Betriebsmodus

Wenn der manuelle Betriebsmodus eingeschaltet ist, ist die Serviceschnittstelle aktiviert.

Wenn die Eingange 1-3 im manuellen Betriebsmodus beim Einschalten der Stromversorgung niedrigpegelig oder
potentialfrei sind, sendet der Aktuator weiterhin Statusriickmeldungen an den CAN-Bus. Falls jedoch andere
CAN-Gerdte im Netzwerk aktiv sind, wird der manuelle Betriebsmodus deaktiviert. In diesem Modus wird die
CAN-Softwareadresse verwendet. Siehe Anhang 4.2 fiir den giiltigen Adressbereich. Auf die Serviceschnittstelle
kann im manuellen Betriebsmodus ebenfalls zugegeriffen werden.

—[ SICHERUNG Ve
12/24VDC
GND
Manuelles einfahren
_/_.. Manuelles ausfahren
) :
Service GND
PC USB2LIN
Service DATA
CAN_H
J1939-15
CAN_L

Abbildung 5. Anschlussschema manueller Betrieb.

CAN-Hardware-Adressierung

Im Adressiermodus kdnnen maximal 7 einzigartige Adressen pro Teilenummer vergeben werden. Siehe Tabelle
12 fiir Details.

SICHERUNG Ve
12/24VDC
GND
Adresse 1
Adresse 2
Adresse 3
n.z.
CAN_H
J1939-15
CAN_L

Abbildung 6. Anschlussschema Adressiermodus mit Spannung Vcc.



Befindet sich der Antrieb im Hardware-Adressiermodus, werden die folgenden Adressen Uber die 3 Eingangspins

konfiguriert.

Adresskonfiguration und Pin-Belegungen.

Pin-Belegung .
- - - Funktion
Adress-Pin 1 Adress-Pin 2 Adress-Pin 3 Adresse Instanz
Schwarz Rot WeiB
Offen Offen Offen Manueller Betriebs- n.z.
modus
Ve Ve Ve 0x80 (128) 7
Ve Ve Offen 0x81(129) 6
Ve Offen Ve 0x82 (130) 5
Ve Offen Offen 0x83 (131) 4
Offen Ve Ve 0x84 (132) 3
Offen Ve Offen 0x85 (133) 2
Offen Offen Ve 0x86 (134) 1

Tabelle 13. Pin-Adressen-Einstellungen.

Die Adresskonfiguration besteht aus Eingangspins, die hochgezogen oder als offener Stromkreis belassen werden

konnen. Adressfarben zeigen die Standardleiterfarben von LINAK® an.




Elektrische Anschliisse

Proprietarer Eingangsstatus

Der Hardware-Eingangsstatus kann im Frame Allgemeiner Status von Proprietat B abgelesen werden. Byte 7, Bit
0 bis Bit 5 liefern den Status auf den drei physikalischen Eingangen. Zwei Bits pro Eingangs-Pin:

Bits Adress-Pin Eingangsbits Definition
Ound 1 1 0 0 0-25% Vcc
2und 3 2 0 1 25-50% Ve
4 und 5 3 1 0 50 - 75% Vcc
6und7 n.z. 1 1 75 - 100% Vcc
Tabelle 14. Adress-Bit-Bezug Tabelle 15. Pin-Adress-Ebenen
Abschluss

Abschlusswiderstande mit 120 Q sind gemal der Abbildung unten anzuschlieBen.
Der Aktuator besitzt keinen internen Abschluss.

LINAK TECHLINE LINAK TECHLINE
CAN-Bus-Aktuator CAN-Bus-Aktuator

.. _CAN_H .
120 Q 120 Q
. _CAN_L .

Abbildung 8. Konfiguration Abschlusswiderstand.




Kommunikation

Die Installation muss von qualifiziertem Personal mit Kenntnissen der CAN-Bus-Kommunikation und der Norm
SAE J1939 durchgefiihrt werden. Es werden nur die fiir die Installation relevanten Abschnitte der Norm erértert.

e SAE J1939-21 Data Link Layer (Datenverbindungsschicht) Proprietat A, Proprietat B
e SAEJ1939-73  Application Layer (Anwendungsschicht)

e SAE J1939-81 Network Management (Netzwerkverwaltung)

Datenbereichsdefinition

Tabelle 16. In SAE J1939 definierte Datenbereiche

Diagnose

Bereichsname 1 Byte 2 Bytes
Gilltiges Signal 0-250 0-64255
0x00 - OxFA 0x0000 - OxFAFF
Parameterspezifische 251 64256 - 64511
Anzeige OxFB 0xFBOO - OxFBFF
Reservierter Bereich fir 252 - 253 64512 - 65023
zukiinftige Indikatorbits OxFC - OxFD OxFCOO - OXFDFF
ez 254 65024 - 65279
OxFE OxFEQO - OXFEFF
Nicht verfiighar, nicht instal- 255 65280 - 65535
liert oder nicht angefordert OxFF OxFFOO - OXFFFF




Kommunikation

Proprietat A
Funktion: Allgemeine Anfrage
Beschreibung In Proprietdt A schreiben, um Fehlerzustand zu I6schen, den Aktuator auszufahren,
einzufahren oder zu einer bestimmten Position zu fahren sowie Geschwindigkeit
und Strombegrenzung einzustellen.
Min. Ubertragungsrate 250 ms
PGN 0x00EF00
Datenfeld
Byte7 Byte0
(zuletzt Byte6 Byte5 Byte4 Byte3 Byte2 Byte1 | (zuerst ge-
gesendet) sendet)
Reserviert, | Reserviert, Soft-Sto Soft-Start Geschwin- Strom Position
OXFF schrei- | OXFF schrei- [ms*SOﬁp (ms*50] digkeit (mA*250] [mm*0.1] | Position LSB
ben ben [%*0,5] MSB

Tabelle 17. 8 Bytes, die alle veranderbaren Daten enthalten.

...Fortsetzung



Byte(s) Name Details Slot
e Reserviert | Immer schreiben OxFF Nicht zutreffend
Byte7
0-250 Stopp-Rampenzeit (ms)
Byte5 Soft-Stopp | 251, 255 Aktuator Standardwert 50 ms/bit
252-254 Reserviert.**
0-250 Start-Rampenzeit (ms)
Byte4 Soft-Start | 251, 255 Aktuator Standardwert 50 ms/bit
252-254 Reserviert.**
0-199 Zu verwendende Geschwindigkeit
i (0,5 %/bit: 0%-99,5%) )
Byte3 sticmltn 200-250 100 % Geschwindigkeit verwenden (S(I)OE/Z??.ZE_)AOEFJUS
9 251 Aktuator-Standardwert ° °
252-255 Reserviert.**
0-250 Maximal zu verwendender Strom Slot 410: SAEec09
Byte2 Strom 251 Aktuator-Standardwert (0,25 A/bit: 0,0 A -
252-255 Reserviert.** 62,5A)
0-64255 zu Position fahren
64256 Fehlercoderegister |6schen .
ByteO - Position 64257 Befehl Aktuator ausfahren (S(lﬁ ?j/éﬁ?ﬁﬂ
Byte1 64258 Befehl Aktuator einfahren _é43 m) ’
64259 Befehl Aktuator stoppen* '

64260-65535

Reserviert™*

,Tabelle 18. Datenfelddefinition

* Dieser Befehl ist nach dem Einschalten und dem Kommunikations-Timeout (5 Sekunden) obligatorisch.
** Nicht verfahren, unabhangig von anderen Bytes in Anfrage




Kommunikation

Proprietat B

Funktion: Allgemeiner Status
Beschreibung Lesen von Statusparametern, Motorstrom und Position der Kolbenstange des Aktu-
ators.
Min. Ubertragungsrate 100 ms
PGN 0xO00FF00, 65280d
Datenfeld
Byte7 Byte0
(zuletzt Byte6 Byte5 Byte4 Byte3 Byte2 Byte1 | (zuerst ge-
gesendet) sendet)
Reserviert, | Reserviert, | Reserviert, Fehlgrcode: S'l[atusmar—. Strom [mA P05|f|on .
. . . 8-Bit-Feh- | kierungen: " [mm*0.1] | Position LSB
immer OxFF | immer OxFF | immer OxFF . 250]
lercode Bit-Feld MSB

Tabelle 19. Bytes (8), die alle Statusinformationen enthalten.



Kommunikation

Byte(s) Name Details Slot
Eingangs- b0,1 = Pegel E?ngang 1(25 % der VCC / bit) Nicht
Byte7 status b2,3 = Pegel Eingang 2 definiert
b4,5 = Pegel Eingang 3
25578]11 Reserviert | Immer lesen OxFF zNufPetffend
Bits 12-23 Geschwin- Geschwindigkeitsriickmeldung Nicht
Byte5 - digkeit 0-4015 Geschwindigkeit der Kolbenstange (0,1 mm/s / bit) definiert
Byte6[0-3] 4016-4095 Reserviert
8-Bit-Fehlercode, der den aktuell aktiven Fehler mit der hochsten
Prioritdt anzeigt
0 = kein Fehler
1 = Hall-Fehler
2 = Uberspannung
Bits 24-31 Fehlercode 3 = Unterspannung Nicht
B4 4 = behéalt CAN-Signal nicht bei definiert
5 = Endlagen-Fehler
6 = Blockzustand nach Start
7 = Temperaturfehler
8 = Herzschlagfehler (intern)
9 = SMPS-Fehler (intern)
8 unabhangige Status-Bit-Indikatoren
b0 = Endlagensignal einfahren
b1 = Endlagensignal ausfahren
Bits 32-39 | Statusmar- b2= U“berstrom Nicht
B3 kierungen b3 = F?hrt aus definiert
b4 = Fahrt ein
b5 = Reserviert
b6 = Reserviert
b7 = Reserviert
Gemessener Motorstrom Slot 410:
0 Verféhrt nicht AEec09
Bits 40-47 Strom 1-250 Gemessener Motorstrom (0,25
B2 251-253 Reserviert Albit:
254 Fehler im Strommesskreis 0,25A -
255 Reserviert 62,5A)
Lageriickmeldung Slot 14:
Bits 48-63 N 0-64255 Positio_n der Kolbenstange des Aktuators SAEds04
BO-B1 Position 64256-65023 Reserviert (0,1 mm/
65024 Positionsverlust bit: 0 mm
65025-65535 Reserviert - 6,43 m)

Tabelle 20. Datenfelddefinition




Anwendungsschicht — Diagnose

Die folgende Diagnosemeldungen werden beim Abrufen von Diagnosedaten gemdB SAEJ1939-73 Abschnitt
5.7.14.1.2. verwendet.

DM14 Speicherzugriff Anfrage
DM15 Speicherzugriff Antwort
DM16 Binare Dateniibertragung

Zeiger-Typ: 1 = Gerichtete rdumliche Adressierung (Parameter |DX)
Zeiger-Erweiterung: 0 = SPM-Speicherplatz

Riickgabecodes
Der Statusrlickgabecode fiir jede Diagnosefunktion, die einen Fehler oder eine Warnung anzeigt.

0x01 = OK
0x80 = Ungliltiger Parameterindex

0x81 = Ungliltiger Aktionscode

0x82 = Schreibzugriff verweigert
0x83 = Wertunterlauf

0x84 = Wertliberlauf

0x85 = Ungliltiger Zahlerwert

Tabelle 21. Statusriickgabecodes



Diagnose-Ubersicht

dec hex Einstellungswerte

516096 | 0x07E000 U8 | Stromgrenzwert beim 410 | SAEec09 | R/W 60 15A
Ausfahren [mA*250]

516097 | 0x07E001 U8 | Stromgrenzwert beim 410 | SAEec09 | R/W 24 6A

Einfahren [mA*250]
516098 | 0x07E002 | U16 | Soft-Start-Zeit Ausfah- | 132 | SAEtm02 | R/W 1500 1,55
ren [ms]
516099 | 0x07E003 | U16 | Soft-Start-Zeit Einfah- 132 | SAEtm02 | R/W 500 500 ms
ren [ms]
516100 | 0x07E004 | U16 | Soft-Stopp-Zeit Aus- 132 | SAEtm02 | R/W 2000 25
fahren [ms]
516101 | 0x07E005 | U16 | Soft-Stopp-Zeit Ein- 132 | SAEtm02 | R/W 300 300 ms
fahren [ms]
516102 | 0x07E006 | U8 | Maximale Geschwin- 299 | SAEpc18 | RW 180 90 %
digkeit [%*0,5]
516103 | 0x07E007 | U16 | Virtuelle Endlage aus- 14 | SAEdsO4 | R/W 2000 | 200 mm
gefahren [mm * 0,1]
516104 | 0x07E008 | U16 | Virtuelle Endlage ein- 14 | SAEdsO4 | R/W 50 5 mm
gefahren [mm * 0,1]
516105 | 0x07E009 U8 | Aktuator-Adresse 35 SAEsa01 | R/W 123 123

Tabelle 22.

...Fortsetzung
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dec hex Identifizierung
516107 | 0x07E00B | U32 [ UIN 283 | SAEmdO1 12345678 | Serien-
nummer
516108 | 0x07E00C | U32 | Software-ID (SW-Va- | 283 | SAEmdO1 SW1234- | SW-Va-
riante)* 567V1- riante
1234567
Version 1
516109 | 0x07E00D | U32 | Software-ID 283 | SAEmdO1
(SW-Version Major)*
516110 | 0xO7EQCE | U32 | Software-ID 283 | SAEmdO1
(SW-Version Minor)*
516111 | OxO7EQ0F | U32 | Fertigungsauftrags- 283 | SAEmdO1
nummer*
516112 | 0x07E010 | U32 | Produktionsdatum 283 | SAEmdO1 20150728 | 28.Juli
2015
Tabelle 23.

* (SW-Variante/Build-Nummer) [ASCII, Text (variabel, durch NULL getrennt)

dec hex Verlaufswerte

516113 | 0x07E011 U8 | Max. festgestellter 410 | SAEec09 61 15,25 A
Strom [mA*250]

516114 | 0x07E012 | U8 | Max. festgestellte 67 SAEtp01 138 98 °C
FET-Temperatur [°C
-40]

516115 | 0x07E013 | U8 | Maximale fest- 67 SAEtp01 82 42 °C
gestellte Umge-
bungstemperatur
[°C- 40]

516116 | 0x07E014 | U8 | Min. festgestellte 67 SAEtp01 36 4 °C
Umgebungstempe-
ratur [°C - 40]

Tabelle 24.
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Verbrauchssummen
516117 | Ox07E015 U32 | Stromverbrauch [As] 283 | SAEmdO1 R 21605 Gesamt-
verbrauch:
6 Ah
516118 | 0x07E016 U32 | Laufzeit [s] 64 SAEtmO05 R 4321 Gesamt-
laufzeit:
Th12m1s
Tabelle 25.
Ursache fiir letzten Stopp,
Stoppzahler und Kommu-
nikationsfehlerzahler
516119 | 0x07E017 | U16 | Ursache fiir letzten Stopp | 64 | SAEtmO5 | R 2 Ubertem-
peratur
516120 | 0x07E018 | U18 | Uberspannungsstopp 133 SAEct03
516121 | 0x07E019 | U8 | FET-Ubertempera- 133 SAECt03
tur-Stopp
516122 | 0x07E01A | U8 | Stopps wg. zu hoher 133 | SAEct03 R
Umgebungstemperatur
516123 | 0x07E01B | U8 | Stopps wg. Unterspan- 133 | SAEct03 R
nung
516124 | 0xO7E01C | U8 | Hallfehlerstopps 133 | SAEct03
516125 | 0xO7E01D | U8 | Stopps wg. ELS-Schalt- 133 | SAEct03
fehler
516126 | 0xO7EQTE | U8 | LINAK Stopps wegen 133 | SAEct03 R
Stromiberlastung beim
Ausfahren
516127 | OxO7E01F | U8 | LINAK Stopps wegen 133 | SAEct03 R
Stromiiberlastung beim
Einfahren
516128 | Ox07E020 | U8 | Stopps wg. Uberschreiten | 133 | SAFct03 R
des benutzerdefinierten
Stromgrenzwerts beim
Ausfahren
516129 | 0x07E021 | U8 | Stopps wg. Uberschreiten | 133 | SAEct03 R
des benutzerdefinierten
Stromgrenzwerts beim
Einfahren
516130 | 0x07E022 Kommunikationsfehler 208 | SAEct05 R
Tabelle 26.
...Fortsetzung
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dec hex Verlaufswerte
516131 | 0x07E023 | U16 | Anzahl ELS Einfahren 208 SAEec05 R
516132 | 0x07€024 | U16 | Anzahl ELS Ausfahren | 208 | SAEtp05 R

516133 | 0x07E025 | U32 | Anzahl Starts Ein- 209 | SAEec07 R
fahren

516134 | 0x07E026 | U32 | Anzahl Starts Aus- 209 | SAEec07 R
fahren

Tabelle 27.

Diagnose-Fehlersuche-Codes (DTC)

SPN Name FMI

0x7e400 Aktuator FMI3 = Spannung tber Normal oder kurzgeschlossen zu hoch

0x7e401 Aktuator FMI4 = Spannung unter Normal oder kurzgeschlossen

0x7e402 Aktuator FMI6 = Strom iber Normal oder kurzgeschlossen zu hoch

0x7e403 FET-Temp FMI15 = Daten giiltig, aber oberhalb des normalen Betriebsbereichs
(niedrigstwertiger Pegel)

0x7e404 AMB-Temp FMI15 = Daten giiltig, aber oberhalb des normalen Betriebsbereichs
(niedrigstwertiger Pegel)

Tabelle 28.
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Das folgende Beispiel wurde gemaB SAEJ1939-73 Abschnitt 5.7.14 erstellt.

Diagnose-Beispiele
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Netzwerkverwaltung

Diagnose

Prozesse und Meldungen sind nach SAEJ1939-81 Abschnitt 4.2.1.1 zugeordnet.

-
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Abbildung 11. Adressen fiir Netzwerkverwaltungsparameter

* Die in der Identitdtsnummer enthaltene Seriennummer ist eine eindeutige ID, die jedem Aktuator zugeordnet

Ist.

e Eine ECU-Instanz kann verwendet werden, wenn zwei oder mehr ECUs (Motorsteuergeréte) im Netzwerk

vorhanden sind.

e Funktionsinstanz ist geeignet, wenn zwei oder mehr Aktuatoren im gleichen Netzwerk vorhanden sind und sich
beispielsweise nur durch links und rechts unterscheiden.

GELEIA D) Start-Byte |Start-Bit |Details
name Bits
ldentititsnummer 21 1 1 Die niedrigsten 21. Bits der UIN (einzigartige
Seriennummer)
Herstellercode " 3 6 690 (LINAK® A/S)
ECU-Instanz 3 5 1 Standardwert 0
. Bestimmt durch Adressverband, Abschnitt
Funktionsinstanz 5 5 4 21143 (23.3)
Funktion 8 6 ' Standard 132 (Gebrauchsmaschinensteue-
rung)
Reserviert 1 7 1 Immer 0
Fahrzeugsystem 7 7 2 Standard 24 (Nutzfahrzeuge)
Fahrzeugsyste- 4 8 1 Konfigurierbar von 0-15
minstanz
Standard 2 (Land- und forstwirtschaftliche
Branchengruppe 3 8 5 Gerite)
Belle?c;gh%dress— 1 8 8 Immer 1: Auswahl der Quelladresse

Tabelle 29. Erklarung der Netzwerkverwaltungsparameter




Anwendungsfalle

Beispiel 1

Verfahren zu Position zwischen 0 und 100 mm auf einem 200-mm-Aktuator

ECU

Command Message
Actuator Command is sent
as Run to Position as long
as Actuator Status Flag is

Running Out

Commang Message

=Runto Positioy
n 100
Speed Commang = 100%”22'23;000) —>

[ Position

Status message(o)
= Error
Error Code Ng )
Status Flag = Running Out (bit 3)

Position = Actual position in mm

— I

S

Status message

Error Code = No Error (0)
<+ Status Flag = \dle (0) ——
Position = 100mm (1000)
— Commang messa
Position = ge

Stop actuator

—>

Actuator

Resend all messages as
normal

| Status Message Position

updates position as
Actuator moves



Beispiel 2

Verfahren zu Position zwischen 150 und 250 mm auf einem 200-mm-Aktuator

Command Message
Actuator Command is sent
as Run to Position as long —_|
as Actuator Status Flag is

Running Out

ECU

\ .

Status message
Error Code = No Error (0)

= 1die (0)
Status Flag = Idie (
Position = 150mm (1500)

I
—

oo .(.':ommand Message
— Sps;tn;n =Runto Position (2500) |
€d Commang = 100% (250)

Status message
Error Code = No Error (0)

Status Flag = Running 9\_1( 3)
Position = Actual position

I

T
-

Status message

Code = No Error 0 —— 7

Error

Status Flag = EOS Out (g)

Position = 200mm (200 )
I Commang Mmessage

Position = Stop actuator

—

Actuator

—

| —

Resend all messages as
normal

Status Message Position
updates position as
Actuator moves until EOS
is reached



Beispiel 3

Verfahren zu Position zwischen 0 und 100 mm auf einem 200-mm-Aktuator, wodurch der Uberstromgrenzwert

erreicht wird

Continue to send
Command and Config —_|
Messages as normal

ECU

Status messade
Error Code = No Error (0)
Status Flag = \dle (0)
position = 0mm (0)

l—

Commang Message

cu”’enStp—ee.d': 100% (250)

Posit™ = Limit out 15 Amps (60
Runto Position 100mm (1%00)

Status message

No Error (0)

ng Out (3)

d current

n mm

Error Code = E
Status Flag = Runni
Current = Consumed curt
position = Current Position i

T

Current Out limit reached

le—

Status message
Error Code = No Error 0)

~ Over current (2)

Amps at idle
n at Over Current

Status Flag
Current =
Position = Positio!

Command Mmessage

Cume Stp_ee_d': 100% (250)

s n__— Limit out 15 Amps (60
osition = Ry actuator jn )

Status message
Error Code = No Error (0)
Status Flag = \dle gO)
Current = Amps atidle

Position = Position at Over Current

—

Actuator

Continue to send Status
Messages as normal
unless Current Limit

Reashes

L—

Run in opposite direction
| — to clear Over current
status flag




Beispiel 4

Durch Unterspannung verursachter Fehler beim Verfahren zu Position zwischen 150 und 50 mm auf einem
200-mm-Aktuator

ECU Actuator

Status Message
Error Code = No Error (0)

Status Flag = \dle (0)
Position = 150mm (1500)

P—

Commang Messaqe
Speed = 100%
Peed - b (250 —p
pos(i:‘rgreiwt = Limit oyt 15 Amp)s (60)
N = Run to Position 50mm (500)

Status Message
Error Code = No Error (0)4 _
Status Flag = Running In () )
—— - it drives in Continue to send Status
Current = Amps as | .
Position in mm Messages as normal

+ion = Current
position = C — unless error(s) occur

Continue to send

Command and Config
-
Messages as normal \ . /
| — Under voltage error due to

' / insufficient power supply

\

Error Encountered

Status Message

Error Code = Under voltage 3)
«— Status Flag = \dle gO) —_—
Current = AMps atidle
Position = Position at error \\
; |
Errors are resolved ~ —|
T . Report relevant Error to

\ . operator

— Commang M

essa
Position = ge

Clear Eiror Register —>

Status Message
Error Code = No Error (0)
l— Status Flag = ldl_e f())
Current = Amps in |d!e_
Position = Current Position
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