RS485 Modbus RTU Schnittstelle
Betriebsanleitung

$Modbus

Modbus RTU



2 | RS485 Modbus RTU Schnittstelle Betriebsanleitung

Inhalt
VOO Tttt et s s s bbbttt et st 3
NULZUNGSDEAINGUNGEN ...ttt bbbt sasaas 4
Uber LINAK® Modbus RTU RS485-AKEUGTOIEN ........ccoceeeeeeeeeeeessesssseseesssssssssssssssessesssssssssssssssssessssssssens 5
MOABUS-RTU-SPEZITIKATIONEN ..ot sss s s sassanaas 5
ANSCNIUSSAIAGIAMNIM oottt ae sttt sas s a s s s sasseas 6
/O SPEZITIKATIONEN. cooooeeee e sss s ssssseees 7
SCNULZ ottt bbb s R e A b e sSR bbb 8
SEIOMDEGIENZUNG ottt st a bbb et s s sassaeae 8
PATQIIE! oottt RS R s R st 8
ErSTE SCNTITEE ottt bbbt 10
STFOMVETSOIGUNG oottt ssassssse s ssesssss s s s s sas s ssssssassssesssassssesssasssssssassessssssassessnsessnsssassesans 10
KONTIGUIATION oottt bbb bbb st bbbt b a st N
Zu Uberprufende Parameter von AcCtUator CONNECT ... 12
BeISPIIE TUI BEIENIE ...ttt sttt saen 12
Allgemeine Voraussetzungen fUr den LaUf .. 12
AKTUGTON QUSTANTEN ettt bbb 13
Aktuator zur Zielposition fanren (150 MIMN) s ens 14
UDEISTIOMZUSTANG ...ttt sttt 15
FENIEE ITOSCREN .ottt 15
H O T GUSTEN ettt bbbttt bbb bbbt bbb aen s 16
BEIENI o ARt 16
FEEADACK ..ttt 17
Feedback (Parallel FEEADACK) ...ttt ss s ssssssaees 19
P A AN BTN .t s bbbttt bttt 20
KON TIGUIATION .ottt bbbt bbb s e saes 20
DIQGNOSE ..ottt s s ARt 2]
Ursache fur die Definition ,,Letzter STOPP ... et 26
FAQ (NAUTIQ GESLEIITE FIaAgEN) ettt st 27
FENIEICOUES.....oo ettt 27
PaArallel-FENIEICOUES.......o sttt 30

KON AKE et e et e et aeeae e e s ese e e eeeeeae e eseseaeasaeaeeet e seeseneaeeeesaaeeaesseneaeaeeseaeaseeesaeeeaeeseeeasasanenens 32



RS485 Modbus RTU Schnittstelle Betriebsanleitung | 3

Vorwort

Lieber Anwender,
wir freuen uns, dass Sie sich fur ein LINAK® Produkt entschieden haben.

LINAK Systeme sind High-Tech-Produkte, die auf jahrelanger Erfahrung in der Herstellung und Ent-
wicklung von Antrieben, Hubsaulen, Tischgestellen, elektrischen Steuereinheiten, Bedienelementen,
Batterien, Zubehdr und Ladegeraten basieren.

Diese Montageanleitung richtet sich nicht an den Endverbraucher. Sie ist nur als Informationsquelle
fUr den Gerate- oder Systemhersteller gedacht und beschreibt, wie Sie Ihre LINAK Elektronik installie-
ren, benutzen und warten. Der Hersteller des Endprodukts ist dafur verantwortlich, eine Bedienungs-
anleitung zur VerfUgung zu stellen, in der relevante Sicherheitsinformationen aus dieser Anleitung an
den Endanwender weitergegeben werden.

Wir sind davon Uberzeugt, dass Ihr LINAK Produkt/System viele Jahre problemlos funktionieren wird.

Bevor unsere Produkte das Werk verlassen, werden sie einer umfassenden Funktions- und Qualitats-
prufung unterzogen. Sollten Sie dennoch Probleme mit Inrem Produkt/System haben, kénnen Sie
sich jederzeit gerne an lhren Lieferanten wenden.

LINAK Niederlassungen und einige Vertriebspartner auf der ganzen Welt haben autorisierte Service-
zentren, die immer bereit sind, Ihnen zu helfen. Finden Sie |hre lokalen Kontaktinformationen auf der
Ruckseite.

LINAK bietet eine Gewahrleistung fur alle Produkte. (Siehe Abschnitt Gewahrleistung).

Diese Gewahrleistung ist jedoch abhangig von der korrekten Verwendung in Ubereinstimmung mit
den Spezifikationen, der korrekten Wartung und der DurchfUhrung von Reparaturen in einem Ser-
vicezentrum, das autorisiert ist, LINAK Produkte zu reparieren.

Anderungen in der Installation und Nutzung von LINAK Systemen kénnen deren Betrieb und Haltbar-
keit beeinflussen. Die Produkte durfen nur von autorisiertem Personal gedffnet werden.

Diese Montageanleitung wurde auf der Grundlage des aktuellen technischen Wissensstandes ver-
fasst. LINAK behalt sich das Recht vor, technische Anderungen vorzunehmen und die zugehorigen
Informationen zu aktualisieren.

LINAK A/S
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Nutzungsbedingungen

LINAK® legt groRen Wert auf die Bereitstellung genauer und aktueller Informationen Uber seine
Produkte. Der Anwender ist jedoch dafur verantwortlich, die Eignung der LINAK Produkte fur eine be-
stimmte Anwendung zu prufen.

Aufgrund der kontinuierlichen Entwicklung unterliegen die LINAK Produkte hdufigen Anderungen
und Ergdnzungen. LINAK behalt sich das Recht vor, Anderungen, Aktualisierungen und Anpassungen
ohne vorherige Ankundigung durchzufluhren. Aus dem gleichen Grund kann LINAK nicht fur die Rich-
tigkeit und den aktuellen Stand der aufgedruckten Informationen auf den Produkten garantieren.

LINAK versucht sein Bestes, um Bestellungen zu erfullen. Aus den oben genannten Grunden kann
LINAK jedoch nicht garantieren, dass ein bestimmtes Produkt zu einem bestimmten Zeitpunkt ver-
fUgbar ist. LINAK behalt sich das Recht vor, den Verkauf von Produkten einzustellen, die auf der Web-
site, in Katalogen oder in anderen schriftlichen Unterlagen, die von LINAK, LINAK Niederlassungen
oder LINAK Partnern erstellt und produziert wurden, aufgefuhrt sind.

Alle Verkaufe unterliegen den ,Allgemeinen Verkaufs- und Lieferbedingungen fur LINAK GmbH*, die
auf den LINAK Webseiten verfugbar sind.

LINAK und das LINAK Logo sind eingetragene Warenzeichen von LINAK A/S. Alle Rechte vorbehalten.
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Uber LINAK® Modbus RTU RS485-Aktuatoren

LINAK TECHLINE® Modbus RTU-Aktuatoren sind in erster Linie fur die industrielle Automatisierung
konzipiert. Das Kommunikationsprotokoll basiert auf dem EIA/TIA-485-Standard. In diesem Doku-
ment wird davon ausgegangen, dass der Leser mit dem EIA/TIA-485-Standard vertraut ist.

Zusatzlich zur vollstandigen Positionssteuerung kann der Modbus-RTU-Aktuator RUckmeldungen zur
Kolbenposition, zu Servicedaten und zur vollstandigen Diagnose bereitstellen. Er liefert auch System-
identifikationsdaten und den tatsachlichen Strom zur Laufzeit.

Modbus-RTU-Spezifikationen

In diesem Abschnitt werden die Anforderungen der Modbus-RTU-Hardware- und -Software-Schnitt-
stelle beschrieben:

300 bps, 9600 bps, 19200 bps, 38400 bps, 57600

Baudrate bps, 115200 bps. Anderbare Werte in Actuator
Connect™

Max. Buslange 1.000 Meter

Max. Stichlange 3 Meter

Kabelimpedanz 120 Q) (10 %)
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Anschlussdiagramm

Anwendbar fur: LAl4, LA21, LA25, LA33, LA36, LA37, LA73, LA76, LA77 und LC3 IC

24/48 V DC

GND g

BRAUN

E l
|

Fahrt den Aktuator aus

ROT 2
2 1
Fahrt den Aktuator ein
SCHWARZ 3
5
Isoliertes RS485 A 5
Isoliertes RS485 B 3 4
4 M-12

] A-Code Steckverbinder
Isolierte RS485-

Referenz

HELLBLA

(=

Paralleldaten +

VIOLETT

Paralleldaten -

(¢]27:\0)

@ Es ist nicht erlaubt, die isolierte RS485-Referenz mit der Stromversorgung GND an den Aktua-
tor-Knoten zu verbinden. Dies wUrde dazu fUhren, dass hohe Erdstréme im ,Referenz”-Strom-
kreis flieBen.
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1/O-Spezifikationen

Input/Output Spezifikation Kommentare
RS485 Modbus RTU ist eine serielle Kom-
munikationsschnittstelle zwischen den
Antrieben und einem Steuerungssystem.
Beschreibung Die Modbus-Schnittstelle kann Uber eine wa dbus

externe USB-zu-RS485-Schnittstellenbox
direkt mit einer SPS mit einem Modbus-
Modul oder einem PC kommunizieren.

Modbus RTU

Braun

Braun an Plus anschlie3en
24/48V DC 10 %

Blau

Blau an Minus anschlieBen
GND

Hinweis: Die Polaritat der Stromversorgung
an den braunen und blauen Drahten nicht
andern!

Die Stromversorgung GND ist Uber einen
Kondensator und einen parallel geschal-
teten Widerstand elektrisch mit dem
Gehause verbunden.

PIN out

M12
A-Code
Stecker

Offene
Aderen-
den

Datenkabel M12 - 5-poliger Stecker

Pin 2

Rot

Fahrt den Aktuator aus

Pin 3

Schwarz

Fahrt den Aktuator ein

Das Signal wird aktiv bei:
V,, > 67 % von V DC = EIN

Das Signal wird inaktiv bei:
V<33 %vonV DC=AUS

Eingangsstrom: 10 mA
Bezug zu - GND

Pin 4

Gelb

Isoliertes RS485 A
Invertiertes Signal
(TxD- / RxD-)

Pin 5

Grun

Isoliertes RS485 B
Nicht invertierendes Signal
(TxD+ / RxD+)

Pin 1

Hellblau

Isolierte RS485-Referenz

Die isolierte RS485-Referenzleitung muss
an die RS485-Referenzleitung der Master-
Einheit angeschlossen werden, um Poten-
tialunterschiede zwischen den Geraten am
Bus zu minimieren.

Die RS485-Referenzleitung ist nicht mit
der Abschirmung identisch und darf nicht
zu diesem Zweck verwendet werden.

N/A

Violett

Paralleldaten +

N/A

Weil3

Paralleldaten -

Die Funktion ,Parallellauf” unterstutzt bis
zu 8 gleichzeitig laufende Antriebe.

Es ist moglich, den Parallellauf mit einer
Hauptstromversorgung oder mit separaten
Stromversorgungen zu betreiben.

Wenn separate Stromversorgungen ver-
wendet werden, mussen diese das glei-
che Potenzial haben und die Erdung der
Stromversorgung (blaue Drahte) muss
mit der gemeinsamen Masse verbunden
werden.
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Schutz

Strombegrenzung

Strombegrenzungen kénnen konfiguriert werden, um ein Quetschen bei Hindernissen zu vermeiden.
Diese Werte kbnnen nach Ihren Winschen angepasst werden. Verwenden Sie die Standardwerte
oder nehmen Sie eine Feinabstimmung Ihrer Strombegrenzungen mit 0,25 A/Bit vor.

Es ist wichtig zu beachten, dass Strombegrenzungen nicht als allgemeine Stoppfunktion verwen-
det werden sollten, da dies die Mechanik belasten und zu langfristigen Schaden am Aktuator fuhren
kann.

Daruber hinaus stehen Strombegrenzungen nicht in direktem Zusammenhang mit den Lastkurven
des Aktuators, sodass sie nicht als Lastindikatoren verwendet werden sollten. Verschiedene Toleran-
zen in Komponenten wie Spindel, Mutter und Zahnradern kdnnen ebenfalls den Stromverbrauch des
Aktuators beeinflussen. Der Betrieb in Umgebungen mit Temperaturen unter O °C erhoht ebenfalls
den Stromverbrauch. Wenn die Temperatur unter O °C fallt, andert sich die Standardstrombegren-
zung zu einem héheren Wert.

Die spezifischen Strombegrenzungswerte fur den Antrieb (oberhalb und unterhalb der Referenztem-
peratur) finden Sie in der jeweiligen Montageanleitung oder im Actuator Connect-Servicetool unter
.Protection” (Schutz).

Parallel

Die industriellen LINAK® Aktuatoren kédnnen mit Parallelfunktionalitat bestellt werden. Wenn diese
Funktion aktiviert ist, kbnnen bis zu 8 Aktuatoren in einem Parallelsystem betrieben werden, wobei
nur ein Aktuator einen Knoten belegt. Das System arbeitet als kritisches Parallelschaltungssystem, d.
h., alle Aktuatoren mussen im System vorhanden sein und genau dieselbe Konfiguration aufweisen
(sowohl mechanisch als auch softwareseitig).

Nachfolgend finden Sie eine Checkliste, um sicherzustellen, dass das System wie vorgesehen funktio-
niert:

MaBnahme Beschreibung

Jeder Aktuator muss fUr den Parallelbetrieb (2-8 Aktuatoren) kon-
figuriert werden. Dies kann mit dem Actuator Connect Tool einge-

. ™ aimpie. !
Parallel in Actuator Connect™ einrich richtet werden.

ten
Bitte beachten Sie: In einigen Fallen ist dies werkseitig vorkonfigu-

riert.

Die Aktoren verfugen Uber eine interne Kommmunikation fur die par-
allele Synchronisation und Fehlercodes.

Verkabelung des Systems Die Parallelkornmunikation erfolgt Uber zwei Drahte, die in

einer Verteilerbox separat angeschlossen werden mussen (siehe
Anschlussdiagramm).

Halten Sie die Gesamtlange der Kommunikationsleitung unter 40

. . Metern, um Kommunikationsausfalle zu vermeiden.
Kabellangen prufen ] ] . . .
In einem Parallelsystem mit 8 Aktuatoren wurde dies zu Signalka-

bellangen von <5 Metern fuhren.

Es ist auch maglich, zwei oder mehr separate Stromversorgun-
gen parallel zu verwenden, sofern sie die gleiche Spannung und
Leistung haben. Es ist wichtig, dass alle Stromversorgungen einen
gemeinsamen Erdungsanschluss (blaues Kabel) haben.

Bitte beachten Sie die Antriebsspezifikationen bezuglich Span-
nungspegel und Stromverbrauch!

Stromversorgung prufen
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Parallel

Option 1 - Ein einfacher Parallelaufbau

V DC +
GND

Stromver-
sorgung

RS485 A
RS485 B

U —

_____ -_ Paralleldaten
______ Parallel GND

Bei einer einfachen Parallelschaltung ist nur ein Aktuator mit der Bus-Kommunikation verbunden.
Dieser Aktuator empfangt Fahrbefehle und gibt Daten an die Bus-Steuerung weiter. Die Ubrigen
Aktuatoren im System sind nur mit der internen Parallelkormmunikation verbunden. Auf diese Weise
stellt die interne Kommunikation sicher, dass das System parallel lauft und bei einem Hindernis oder
anderen Fehlern an einem der Aktuatoren anhalt.

Die Antriebe teilen dem Master einfache Fehlermeldungen mit, die Uber die BUS-Kommunikation
verteilt werden kénnen.

Option 2 - BUS-Kommunikation an allen Antrieben

V DC +
GND

Stromver-
sorgung

- - #8 #3 #2 #1

- - = - - - — - RS485A
-—_ - - - - — - RS485B

______ Paralleldaten
______ Parallel GND

Wenn beispielsweise die Echtzeitdaten jedes Aktuators Uberwacht werden mussen, konnen alle
Aktuatoren als Knoten an die Bus-Kommunikation angeschlossen werden. Dadurch werden umfas-
sende Nutzungsdaten bereitgestellt, die zur Leistungssteigerung der Anwendung verwendet werden
kédnnen. Ahnlich wie bei Option 1 mussen alle Aktuatoren an die interne Parallelkommunikation an-
geschlossen werden.

Es ist auch moglich, zwei separate Stromversorgungen parallel zu verwenden, vorausgesetzt, sie
haben die gleiche Spannung und Wattzahl. Es ist wichtig, dass beide Stromversorgungen Uber eine
gemeinsame Erdungsverbindung (blauer Draht) verfugen.
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Erste Schritte

In diesem Abschnitt wird auBerdem beschrieben, wie mit LINAK® Modbus RTU-Aktuatoren
kommuniziert wird, und es werden Beispiele fur typische Benutzerszenarien und

Anwendungen gegeben. Alle Beispiele enthalten Verweise auf Register, die weiter unten
ausfuhrlich beschrieben werden.

Stromversorgung

Modbus-RTU-Antriebe sind mit den folgenden Versorgungsspannungsbereichen erhaltlich:

24 und 48V DC. Der zulassige Versorgungsspannungsbereich ist fur die Version wie folgt
angegeben:

Spannungsbereich
Versorgungs- Funktion P 9
Sl le vTVP VMAX
Motor 18V 24V 32V
24V

Modbus-RTU-Kommunikation 10V 24V 39V

Motor 36V 48V 58V
48V

Modbus-RTU-Kommunikation 10V 48V 60V
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Konfiguration

Vor der Integration in ein Modbus-System mussen einige der Antriebsparameter Uberpruft und mog-
licherweise geandert werden. Diese Vorbereitung erfolgt mithilfe des Konfigurations-Tools Actuator
Connect™ und gewahrleistet, dass der Antrieb grundlegende Funktionen ausfuhren kann.

Weitere Feinabstimmungen konnen erforderlich sein, um die Anforderungen des Systems oder der
Anwendung zu erfullen. Uber dieses Tool ist es auch maglich, auf historische Nutzungsdaten und
EchtzeitUberwachung zuzugreifen.

Glltig fur LA14 und LA25:

Fur die Verwendung von Actuator Connect™ auf einem PC ist ein separates Konfigurationskabelset
(Artikelnummer 0257901 = gerades Y-Kabel + USB2LIN) erforderlich. Dieses Kabel muss an den 9-poli-
gen Stecker an der Seite des Aktuators angeschlossen werden. Auf der gegenuberliegenden Seite

muss die Stromversorgung an die offenen Kabelenden angeschlossen und der USB-Stecker in |hren
PC gesteckt werden.

e e MR - e %

Gultig far LA21, LA33, LA36, LA37, LA73, LA76, LA77 und LC3 IC:

FUr die Verwendung von Actuator Connect™ auf einem PC ist ein separates Konfigurationskabelset
(Artikelnr. 0367996 = gerades Y-Kabel + USB2LIN) erforderlich. Dieses Kabel muss mit dem 9-poligen
Anschluss auf der Aktuatorseite verbunden werden. Auf der gegenuberliegenden Seite muss die

Stromversorgung an die offenen Kabelenden angeschlossen werden und der USB-Anschluss muss an
Ihren PC angeschlossen werden.

BN SE- S

2 [ e R INA G e %

Weitere Informationen zu Anschluss/Steckverbinder finden Sie im Anschlussdiagramm.
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Zu uberprufende Parameter von Actuator Connect

Parameter Beschreibung

Der Baudratenparameter wird auf die von der SPS/dem System
Baudrate benodtigte Geschwindigkeit eingestellt.

Standardwert: 19200

Stellen Sie die Modbus-Gerateadresse auf einen eindeutigen
Follower-Adresse Wert zwischen 1 und 246 ein.

Standardwert: 247

Der Paritatsparameter wird auf den von der SPS/dem System
Paritat bendtigten Wert gesetzt.

Standardparameter: Gleichmafig

Der Parameter fUr die Stoppbits wird auf den von der SPS/dem
Stoppbits System bendtigten Wert eingestellt.

Standardwert: Einer

Verzdgerung in ms vom Empfang des letzten Zeichens im
Reaktionszeit Anforderungsrahmen bis zum Senden der Antwort.

Standardwert: 0 ms

Beispiele fir Befehle

Bevor der Aktuator in Bewegung gesetzt werden kann, mussen einige allgemeine Voraussetzungen
erfullt sein. Das Timing (z. B. wenn sich der Aktuator noch bewegt), die Umgebungsbedingungen und
Fehler kdnnen darauf hinweisen, dass sich der Aktuator in einem Zustand befindet, in dem ein weite-
rer Betrieb nicht maoglich ist.

Allgemeine Voraussetzungen fir den Lauf

Schritt | Lesen (R)/ Register MaBnahme
Schreiben
(W)
~JKommunikationstaktgeber" muss regelmaf3ig mit einem Wert zwi-
schen O und 255 [0x00-FF] hochgezahlt werden
1 [o?éfggll] Muss in Zeitrdumen von nicht mehr als 2.000 ms aktualisiert werden
Index O Wenn er nicht innerhalb von 2.000 ms aktualisiert wird, stoppt der
W Aktuator und das Register ,Fehlercode” zeigt den Wert 5 an (Kom-
munikationssynchronisierung)
Befehl JPosition” muss auf = 64259 [Ox FBO3] fur ,Stopp’ eingestellt werden
2 [0x2002] Um unbeabsichtigte Bewegungen zu verhindern, muss vor dem
Index 1 Betrieb des Antriebs ein Stoppbefehl gesendet werden.
Feedback
3 [Ox2104] +Fehlercode” muss = 0 [Ox00] sein
Index 3
Feedback
4 [Ox2103] ,Statuskennzeichen” Bit 2 (Uberstrom) muss = O sein
Index 2
R
Feedback
5 [0x2103] LStatuskennzeichen"-Bit 5 (Takt erforderlich) muss = O sein
Index 2
6 '[:Oefgfggl]( LStatuskennzeichen” Bit 6 (Antrieb lauft auBerhalb der Nennbedin-
Index 2 gungen) muss = 0 sein
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Aktuator ausfahren

Schritt | Lesen (R)/ Register MaBnahme
Schreiben
(w)
1 ) Uberprufen Sie, ob die allgemeinen Voraussetzungen fir den
Lauf erfullt sind.
Strom* muss auf einen Wert eingestellt werden:
Befehl 0-250 [0x00-FA] = Strombegrenzung 0,25 A/Bit
2 [0x2003] Index 2 251 [OxFB] = Standard-Strombegrenzung, eingestellt Uber
Actuator Connect™
252-255 [OxFC-FF] = Reserviert
.Geschwindigkeit* muss auf einen Wert eingestellt werden
0-200 [0x00-FA] = Geschwindigkeit 0,5 %/Bit
2 Befehl 201-250 [OxC9-FA] = 100 % Geschwindigkeit
[0x2004] Index 3 251 [OxFB] = Standardgeschwindigkeit, eingestellt Uber
Actuator Connect
252-255 [OxFC-FF] = Reserviert
W
LSoftstart” muss auf einen Wert eingestellt werden
4 Befehl 0-200 [0x00-FA] = Startrampenzeit 0,05 s/Bit
[0x2005] Index 4 251 [OxFB] = Standardzeit, eingestellt Uber Actuator Connect
252-255 [OXFC-FF] = Reserviert
LSoftstopp” muss auf einen Wert eingestellt werden
5 Befehl 0-200 [0x00-FA] = Stopprampenzeit 0,05 s/Bit
[0x2006] Index 5 251 [OxFB] = Standardzeit, eingestellt Gber Actuator Connect
252-255 [OxFC-FF] = Reserviert
6 Befehl LPosition” muss auf = 64257 [OxFBO1] fur ,Ausfahren’ einge-
[0x2002] Index 1 stellt werden.
,Statuskennzeichen" Bit 3 und Bit 1 andern sich zu 1, um
7 R Feedback anzuzeigen, dass:
[0x2103] Index 2 Bit 3 = der Aktuator ausfahrt
Bit 1 = der Endtsopp nach auf3en erreicht ist

* Optional
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Aktuator zur Zielposition fahren (150 mm)

Schritt | Lesen (R)/ Register MaBnahme
Schreiben
(w)
1 ) Uberprufen Sie, ob die allgemeinen Voraussetzungen fur den
Lauf erfullt sind.
»Strom* muss auf einen Wert eingestellt werden:
Befehl 0-250 [0x00-FA] = Strombegrenzung 0,25 A/Bit
2 [0x2003] Index 2 251 [OxFB] = Standard-Strombegrenzung, eingestellt Uber
Actuator Connect™
252-255 [OxFC-FF] = Reserviert
,Geschwindigkeit” muss auf einen Wert eingestellt werden
0-200 [0x00-FA] = Geschwindigkeit 0,5 %/Bit
2 Befehl 201-250 [0xC9-FA] = 100 % Geschwindigkeit
[0x2004] Index 3 | 251 [0xFB] = Standardgeschwindigkeit, eingestellt Gber Actua-
tor Connect
252-255 [OxFC-FF] = Reserviert
W
LSoftstart” muss auf einen Wert eingestellt werden
4 Befehl 0-200 [0x00-FA] = Startrampenzeit 0,05 s/Bit
[0x2005] Index 4 | 251 [OxFB] = Standardzeit, eingestellt Gber Actuator Connect
252-255 [OxFC-FF] = Reserviert
LSoftstopp” muss auf einen Wert eingestellt werden
5 Befehl 0-200 [0x00-FA] = Stopprampenzeit 0,05 s/Bit
[0x2006] Index 5 | 251 [OxFB] = Standardzeit, eingestellt Uber Actuator Connect
252-255 [OxFC-FF] = Reserviert
6 Befehl LPosition” muss auf = 1500 [OxO5DC] fur ,Fahre zur Zielposition
[0x2002] Index 1 150 mm' eingestellt werden.
,Statuskennzeichen" Bit 3 und Bit 4 andern sich zu 1, um anzu-
% R Feedback zeigen, dass:
[0x2103] Index 2 | Bit 3 = der Aktuator ausfahrt
Bit 4 = der Aktuator einfahrt

* Optional
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Uberstromzustand

Bei einem Uberstrom wird der Antrieb in dieser Richtung angehalten und blockiert, bis eine Aktivie-
rung in die entgegengesetzte Richtung erfolgt oder das System neu eingeschaltet wird.

Schritt Lesen (R)/ Register MaBnahme
Schreiben
(w)
1 R Feedback Bestatigen Sie, dass ,Statuskennzeichen® Bit 2 = 1 fur ,Uber-

[0x2103] Index 2 strom* ist.

LPosition* muss so eingestellt werden, dass sie in die ent-
Befehl gegengesetzte Richtung der Blockade lauft

[0x2003] Index 2 Einstellung auf = 64257 [OxFBO1] fur ,Ausfahren* oder

Einstellung auf = 64258 [OxFBO2] fur ‘Einfahren*

,Statuskennzeichen’-Bits andern sich zu 1, um anzuzeigen,
dass entweder:

2 R Feedback Bit 3 = der Aktuator ausfahrt

[0x2103] Index 2 Bit 4 = der Aktuator einfahrt

Bit 1 = der ausgefahrene Endstopp erreicht ist

Bit O = der eingefahrene Endstopp erreicht ist

* Optional

Fehler loschen

Sollte ein Fehler auftreten, wird der Antrieb angehalten, und eine normale Bewegung ist nicht mehr
maoglich.

. Lesen (R)/ . ;
Schritt Schreiben (W) Halteregister Aktion

1 R Rckmeldung Stellen Sie sicher, dass ,Fehlercode” ungleich O ist
Index 3
Befehl LPosition* auf = 64256 gesetzt (Fehlercodes

2 W i
Index 1 |6schen)

. Bestatigen Sie, dass ,,Fehlercode” = O ist
Ruckmeldung . . )
3 R Index 3 Wenn ,Fehlercode* nicht = 0 ist, beheben Sie den
Fehler im System und wiederholen Sie Schritt 2.
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Halteregister

Bei der Steuerung des Aktuators Uber die Modbus-Steuerung ist es wichtig, die Ein- und Ausgangs-
daten zu verstehen. Die spezifischen Daten sind in den folgenden Tabellen beschrieben.

Befehl

Um ein einzelnes Parameterregister zu schreiben, verwenden Sie den Funktionscode FC6 (einzelnes
Halteregister schreiben).

Um mehrere Parameterregister zu schreiben, verwenden Sie den Funktionscode FC16 (mehrere Hal-
teregister schreiben).

Befehl
Halteregister
0x2006 0x2005 0x2004% 0x2003 0x2002 0x2001
Anhalten Anfahren Geschwindigkeit| Stromgrenze Position Taktzahler
Befehl
Halteregister
Adresse Befehl D:;:n- Einzelheiten Beschreibung Einheit
0x2001 Taktzahler* UINT8 0-255 Kommunikations-Taktzahler
0-64255 Zur Position fahren 0,1 mm/Bit
Fehlercode |6schen
64256 (siehe RUckmeldung 0x2104)
64257 Ausfahren
64258 Einfahren
0x2002 Position UINT16
64259 Stopp
64260 Wiederherstellung Ausfahren
64261 Wiederherstellung Einfahren
64262- s . . .
65535 Ungultiger Wert. Antrieb lauft nicht.
0-250 Maximaler Stromgrenzwert 0,25 A/Bit
Strom-
0x2003 grenze UINT8 251 Standard-Stromgrenze
252-255 Ungultiger Wert. Antrieb lauft nicht.
0-200 Geschwindigkeit 0,5 %/Bit
i 201-250 100 % Geschwindigkeit
0x2004 G‘zs.ci"‘f't” UINTS
Igkel 251 Standard-Geschwindigkeit
252-255 Ungultiger Wert. Antrieb lauft nicht.
0-250 Anlaufzeit 0,05 s/Bit
0x2005 Anfahren UINT8 251 Standard-Anlaufzeit
252-255 Ungultiger Wert. Antrieb lauft nicht.
0-250 Anhaltezeit 0,05 s/Bit
0x2006 Anhalten UINT8 251 Standard-Anhaltezeit
252-255 Ungultiger Wert. Antrieb lauft nicht.

* Der Wert muss in Intervallen von héchstens 2.000 ms um einen Wert zwischen O und 255 erhoéht
werden. Ohne regelmaBige Aktualisierungen bleibt der Antrieb stehen.
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Feedback

Um einzelne oder mehrere Parameterregister auszulesen, verwenden Sie den Funktionscode FC0O3
(mehrere Halteregister auslesen).

Feedback
Halteregister
0x2106 0x2105 0x2104 0x2103 0x2102 0x2101
AUX-Eingange | Geschwindigkeit Fehlercode Statuskennzeichen | Stromaufnahme Position
Feedback
Halteregister
Adresse Befehl D:;t:)n- Einzelheiten Beschreibung Einheit
0-64255 Position des Aktuators 0,1 mm/Bit
64256- .
65023 Reserviert
0x2101 Position | UINT16
65024 Position verloren
65025~ Reserviert
65535
0 Fahrt nicht
0,25 A/Bit
1-250 Gemessene Stromaufnahme
ox2102 | Stomaut b nre | 251-253 Reserviert
nahme
254 Fehler im Strommesskreis
255 Reserviert
b0 Endstopp nach innen erreicht
bl Endstopp nach auBen erreicht
b2 Uberstrom
b3 Ausfahren
Status- . Bit-unab-
0x2103 kennzei- | UINT8 b4 Einfahren hangige Sta-
chen b5 Kommunikationstakt erforderlich tusanzeigen
b6 Der Antrieb l1auft auBerhalb der Nennbedin-
gungen
b7 Reserviert
b8-b1l5 Reserviert
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Feedback
Feedback
Halteregister
Adresse Befehl Daten- | Einzelheiten Beschreibung Einheit
typ
0 Kein Fehler gefunden
1 Stromversorgung im Blockierzustand
2 Positionssensor
3 Uberspannung
4 Unterspannung
5 Kommunikationsabgleich
6 Endstoppschalter
7 Temperatur
8 Motorsteuerung
9 Interne Stromversorgung 8-Bit-Fehler-
code, der nur
10 Interne Strommessung den aktu-
Ox2104 Fehler- 1 yinTs 11 Parallelarbitration ell aktiven
code Fehler mit
12 Position unverandert der hochs-
ten Prioritat
13 Positionsinitialisierung nicht moglich anzeigt
14 Allein im Parallelsystem
15 Falsche Nummer im Parallelsystem
16 Hardware
17 BLDC Motor
18 Parallelkormmunikation
19 Parallellauf
20 Paralleleinrichtung gestoppt
254 Anderer interner Fehler (keine Angabe)
255 Anderer externer Fehler (keine Angabe)
0-4015 Geschwindigkeit des Antriebs 0,1 mm/s/Bit
ox2105 | ©8sChwin-1 ;\T16
digkeit 4016- Reserviert
65535
bO-bl Eingang 1 Level 1Bit/25%
0x2106 AUX-EIn- 1 1\18 b2-b3 Eingang 2 Level VCCIN
gange
b4-b5 Reserviert

* Siehe Beschreibungen der Fehlercodes im Abschnitt: Fehlercodes
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Feedback (Parallel Feedback)

Um einzelne oder mehrere Parameterregister auszulesen, verwenden Sie den Funktionscode FC0O3
(mehrere Register auslesen).

Einige Parameter sind auf zwei Register aufgeteilt; um sie auszulesen, muss auf beide Register zu-
gegriffen und deren Inhalt verkettet werden. In einem Big-Endian-System ist das Register mit dem
niedrigsten Indexwert, das der niedrigsten Speicheradresse entspricht, immer das hdéchstwertige
Wort (MSW).

Parallel Feedback
Halteregister
O0x210A 0x2109 0x2107-2108
Parallele Statuskennzeichen Parallelfehlercode Parallele Fehlerquelle
Adresse Befehl Daten- | Einzelheiten Beschreibung Einheit
typ
Parallel- 0 Kein Fehler festgestellt.
Ox2107- | copy UINT32
2108 € ﬁr' 1- IP-Adresse des Antriebs mit dem Fehler Dezimalzahl
quetie 4.294.967.295 héchster Prioritat. zu IPV4
0 Kein Fehler festgestellt.
1 Stromuberlast
2 Hardware
3 Temperatur
4 Uberspannung
5 Unterspannung
6 Fehler: Analoger Eingang aufBerhalb des
zulassigen Bereichs .
8-Bit-Fehler-
7 Position unverandert code, der nur
Parallel- den aktu-
0x2109 Fehlei- UINTS 8 Stromversorgung im Blockierzustand ell aktwen
code Fehler mit
9 Positionsinitialisierung nicht moglich der hochs-
ten Prioritat
10 Parallelstart anzeigt
11 Parallellauf
12 BLDC Motor
13 Endstoppschalter
14 Parallelkormmunikation
15 Paralleleinrichtung gestoppt
24 Anderer Fehler
25 Position verloren
e]0) Paralleler Endstopp nach auf3en erreicht
F;i;illlji[— bl Paralleler Endstopp nach innen erreicht Bit-unab-
Ox210A kennzei- UINT8 Parallellauf auBerhalb der Nennbedingun- hanglge. Sta-
b2 tusanzeigen
chen gen
b3-bl5 Reserviert. Immer hoch

* Siehe Beschreibungen der Parallelfehlercodes im Abschnitt: Parallelfehlercodes
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Parameter

Dient zum Lesen und Schreiben von antriebsspezifischen Parametern.

Zum Lesen eines oder mehrerer Parameterregister verwenden Sie den Funktionscode FCO3 (mehrere
Halteregister lesen).

Zum Schreiben eines einzelnen Parameterregisters verwenden Sie den Funktionscode FC6 (einzelnes
Halteregister schreiben).

Zum Schreiben mehrerer Parameterregister verwenden Sie den Funktionscode FC16 (mehrere Halte-
register schreiben).

Einige Parameter sind auf zwei Register aufgeteilt; um sie zu lesen, muss auf beide Register zugegrif-

fen und deren Inhalt verkettet werden. In einem Big-Endian-System ist das Register mit dem nied-
rigsten Indexwert, das der niedrigsten Speicheradresse entspricht, immer das héchstwertige Wort

(MSW).
Konfiguration
Konfiguration
Halteregister
Zugang
Adresse Parameter eEEm | ) Beschreibung Einheit e )
typ heiten / Schrei-
ben (W)
0x4001 StromAkLeS?A::rr]czsung B Funktioniert nur,
UINT8 | 0-255 WEEZ%ZEZZVXL?? 0,25 A/Bit R/W
Strombegrenzung - o .
0x4002 Einwarts 251* eingestellt ist
0Ox4003 Anfahren - Auswarts Funktioniert nur,
wenn der PDO-Wert
Ox4004 Anfahren - Einwarts ,,Anfghren auf 251
eingestellt ist
UINT16 | 0-65535 1 ms/Bit R/W
0x4005 Anhalten - Auswarts Funktioniert nur,
wenn der PDO-Wert
0x4006 Anhalten - Einwarts ,,Anhalten auf 251
eingestellt ist
Maximale Geschwin- 0-200 Uberschreibt PDO- 0,5 % /Bit
0Ox4007 digkeit UINT8 G hwindigkeit® R/W
igkei 501-255 .Geschwindigkei 100 %
0 Deaktiviert
. " NICHT unter
) Legt die Position ;
ox400g | VirtuellerEndstopp- | yr1g | 1699 1 ocirtuellen Eng- | /O MM einstel- R/W
Auswarts . len
stopps auswarts fest
700- .
65535 0,1 mm/Bit
0 Deaktiviert
) 1-350 Legt die Position 0,1 mm/Bit
Ox4009 | Virtueler ERdstopp - 116 des virtuellen End- - RIW
251- stopps einwarts fest | NICHT hoher als
65535 35 mrgnilnstel—

* Der Aktuator muss neu gestartet werden, bevor die Anderungen wirksam werden.

**Virtuelle Begrenzungen, die in der Initialisierungszone festgelegt wurden, machen eine Initialisie-
rung unmaoglich.
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Diagnose
Konfiguration
Halteregister
Zugang
Adresse Parameter R Al Beschreibung Einheit Lesen(R) /
typ heiten Schreiben
(W)
Ox400A- UIN UINT32 Eindeutige 8-stellige Identifikations- R
400B nummer
Software
0x400C- .
400D Variante SWXXXXXXXVX-X
Ox400E- .
4LOOF Hauptversion UINT32 SWXXXXXXXVX-X R
0Ox4010- .
40011 Nebenversion SWXXXXXXXVX-X
0x4012- Konflguratlon pro- Eindeutige 8-stellige Identifikations-
duktionsauftrags-
4013 nummer
hummer UINT32
O0x4014- .
4015 Produktionsdatum yyyymmdd
0x4016 Max. gemessener 0,25 A/Bit
Strom
Max. gemessene
Ox4017 FET-Temperatur
Max. gemessene UINT8 R
0x4018 Umgebungstempe- 1 °C/Bit - 40 °C
ratur
Min. gemessene
0x4019 Umgebungstempe-
ratur
Ox401A- Gesamtstromver- .
401B brauch 1 (Ampere-Sekunden)/Bit
UINT32
Ox401C-

401D

Gesamtlaufzeit

1 s/Bit




22 | RS485 Modbus RTU Schnittstelle Betriebsanleitung

Diagnose
Konfiguration
Halteregister
Zugang
Adresse Parameter SCLE Ak Beschreibung Einheit Lesen(R) /
typ heiten Schreiben
(W)
Anzahl der Stopps aufgrund von
Ox401E Uberspannung
Ox401F FET-Ubertempera-
tur
Ox4020 Umgebungstempe-
ratur zu hoch
0x4021 Unterspannung
0x4022 Hall-Fehler UINT8 Anzahl der Stopps R
0x4023 Endschalter-Fehler
Standard-Strombe-
Ox4024 grenzungs-Uberlast
—auswarts
Standard-Strombe-
0x4025 grenzungs-Uberlast
—einwarts
Anzahl der riucksetzbaren Stopps aufgrund von
Benutzerdefinierte
0x4026 Strombegrenzungs- Kann verwendet werden, um die
Uberlast — auswarts Strom-Uberlast-Abschaltungen seit
UINT8 dem letzten Zurlcksetzen zu ver- R/W
Benutzerdefinierte folgen.
Ox4027 S:trombegrenzungs— Kann nur auf O gesetzt werden.
Uberlast — einwarts
Anzahl von
04028 Kommunikations- UINT16
fehler
0x4029- Endstopps erreicht —
402A auswarts
0x402B- | Endstopps erreicht —
402C einwarts Anzahl R
UINT32
0x402D- .
OX402E Starts —auswarts
Ox402F- . .
4030 Starts — einwarts
Ox4031- | Gesamtweg des Kol- .
4032 bens UINT32 5 m/Bit R
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Diagnose
Konfiguration
Halteregister
Zugang
Adresse Parameter SCLE Ak Beschreibung Einheit Lesen(R) /
typ heiten Schreiben
(W)

Grund fur letzten Stopp - ID 0O: siehe Definitionen fiir ,,Grund fiir letzten Stopp* im folgenden Abschnitt

0x4033 Grund UINT16
Ox4034 Zahlung UINT8
Ox4035- . .

4036 Betriebszeit UINT32

Grund fur den Stopp

Anzahl der Stopps in Folge

Betriebszeit zum
Zeitpunkt des

letzten Stopps

1 s/Bit

Grund fir letzten Stopp - ID 1: siehe Definitionen fiir ,,Grund fiir letzten Stopp* im folgenden Abschnitt

0x4037 Grund UINT16
0x4038 Zahlung UINT8
0x4039- . .

4LO3A Betriebszeit UINT32

Grund fur den Stopp

Anzahl der Stopps in Folge

Betriebszeit zum
Zeitpunkt des
letzten Stopps

1 s/Bit

Grund fir letzten Stopp - ID 2: siehe Definitionen fiir ,,Grund fiir letzten Stopp* im folgenden Abschnitt

Ox403B Grund UINT16
0x403C Zahlung UINTS8
Ox403D- . .

4O3E Betriebszeit UINT32

Grund fur den Stopp

Anzahl der Stopps in Folge

Betriebszeit zum
Zeitpunkt des
letzten Stopps

1 s/Bit

Grund fir letzten Stopp - ID 3: siehe Definitionen fiir ,,Grund fiir letzten Stopp* im folgenden Abschnitt

Ox403F Grund UINT16
0x4040 Zahlung UINTS8
0x4041- . .

404D Betriebszeit UINT32

Grund fur den Stopp

Anzahl der Stopps in Folge

Betriebszeit zum
Zeitpunkt des
letzten Stopps

1 s/Bit

Grund fir letzten Stopp - ID 4: siehe Definitionen fiir ,,Grund fiir letzten Stopp* im folgenden Abschnitt

0Ox4043 Grund UINT16
Ox4044 Zahlung UINT8
Ox4045- . .

4046 Betriebszeit UINT32

Grund fur den Stopp

Anzahl der Stopps in Folge

Betriebszeit zum
Zeitpunkt des

letzten Stopps

1 s/Bit
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Diagnose
Konfiguration
Halteregister
Zugang
Adresse Parameter SCLE Ak Beschreibung Einheit Lesen(R) /
typ heiten Schreiben
(W)
Ox4047- Gesamtkorrigierte .
4048 Distanz UINT32 1 mm/Bit
0x4049 FET Temperatur
UINT8 1 °C/Bit - 40 °C
OX4O04A Umgebungstempe-
ratur
Anzahl der Hall- R
0x404B Schichten beim
Lernen UINT16 0,1 mm/Bit
Ox404D Nullpunktversatz
beim Lernen
Ox404F- Produktionsauf- Eindeutige 8-stellige Identifikations-
UINT32
4050 tragsnummer nummer
LINAK Sonderfunktionen
0 Reserviert
0x4051 Funktionen UINT8 1 Aktuator neu starten R/W
2-255 Reserviert
IP-Adresse im Parallelsystem
Ox4052-
4053 Adresse 1
Ox4054-
4055 Adresse 2
Ox4056-
4057 Adresse 3
0x4058-
4059 Adresse 4
UINT32 In absteigender Reihenfolge sortiert R
Ox405A- Adresse 5
405B
0Ox405C-
405D Adresse 6
Ox405E-
4LOSF Adresse 7
Ox4060- Adresse 8

4061
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Diagnose
Konfiguration
Halteregister
Zugang
Adresse Parameter SCLE Ak Beschreibung Einheit Lesen(R) /
typ heiten Schreiben
(W)
Ox4062- . . .
4063 Betriebszeit UINT32 1 s/Bit
Restlebensdauer o /oo
0-100 (Countdown) 1% /Bit
101-249 Reserviert R
Ox4064 Restlebensdauer UINT8 Restlebensdauer
250 wird nicht unter-
stutzt
251-255 Reserviert
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Ursache fur die Definition ,,Letzter Stopp*

Grund fur letzten

Stopp Funktion Beschreibung
Es liegt ein Hardwareproblem vor, das zu einer Fehl-
1 H-Brucken-Fehler funktion des Systems oder zu einer fehlerhaften Reak-
tion des Gate-Treibers fuhrt.
- Das Gerat oder die Umgebungstemperatur ist wah-
2 Ubertemperatur rend des Betriebs zu heil3 geworden.
4 Untersoannun Die Spannung fiel wahrend des Betriebs unter den
P 9 erforderlichen Wert.
) Der Stromverbrauch hat den Grenzwert Uberschritten,
8 Uberstrom was zU einer Zeituberschreitung oder einem Stillstand
des Antriebs gefuhrt hat.
16 SMPS-Fehler Die 12—\{— und/oder 5-V-Pegel liegen nicht im norma-
len Bereich.
22 Endstopp-Fehler Beple EQ$-Sghalter wurden wahrend des Betriebs
gleichzeitig eingeschaltet.
Ein Hall-Sensor hat sich mehr als 10 Mal verandert,
64 Hall-Fehler wahrend die Motorspannung hoch war, der andere
Sensor hat sich jedoch nicht verandert.
- Die Spannung stieg wahrend des Betriebs zu hoch an,
256 Uberspannung wahrscheinlich aufgrund der Bremsung.
Obwohl die Leistung Uber dem fur den Motor zum
512 Position andert sich nicht | Drehen erforderlichen Niveau liegt, andert sich die
Position nicht.
Es ist ein Hardwareproblem aufgetreten. Mégliche
Ursachen konnen Probleme mit dem Gate-Treiber, fal-
1024 Hardwarefehler .
sche Strommessungen oder ein defekter Motorsensor
sein.w
5048 Kommunikationsunter- Die Quelle der Anfrage wurde unterbrochen oder das
brechung Signal ging verloren.
4096 Anderung der Schnitt- Der Aktuator ist mit einem wichtigeren System ver-
stelle bunden als dem, das die Anfrage gestellt hat.
Parallel-Master hat eine I .
Anderung in der Anzahl Dgs Parallelsyst.em Wgrde angehalten, weil ein regis-
4097 triertes Gerat die Verbindung getrennt hat oder ein
der angeschlossenen Fol- -
neues Gerat verbunden wurde.
lower erkannt.
Der Parallel-Master wurde | Ein Parallel-Master wurde angehalten, weil ein Follo-
4098 von einem Follower ange- | wer den Master zum abrupten Anhalten aufgefordert
halten. hat.
ParaI.IeI-Follower hat die Ein Parallel-Follower hat den Betrieb eingestellt, weil
4099 Verbindung zum Master . .
die Verbindung zum Master unterbrochen wurde.
verloren
Fehler in der Parallelkom- Ein Aktuator im Parallelsystem hat aufgehort zu funk-
4100 tionieren, weil er innerhalb kurzer Zeit zu viele Kom-

munikation

munikationsfehler hatte.
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FAQ (haufig gestellte Fragen)

Problem Ursache/Lésung
Ursache: Die Strom- oder Kommmunikationsverkabelung ist nicht
wie angegeben ausgeflhrt.
Lésung: Verkabelung Uberprifen und reparieren.
Ursache: Die Baudrate, Paritat und Stoppbits fur die Kormmunika-
Der Master erhalt keine Antwort vom tion sind nicht richtig eingestellt.
Aktuator. Loésung: Richten Sie die Kommunikationsparameter nach Bedarf
mithilfe von Actuator Connect™ ein.
Ursache: Das Gerat hat nicht die erwartete Slave-Adresse.
Losung: Stellen Sie die Slave-Adresse zwischen 1 und 246 mit
Actuator Connect ein.
Ursache:
Der Antrieb bewegt sich nach einem Lésung:Vergewissern Sie sich, dass |hr Heartbeat-Zahler ord-
~Run“-Befehl nicht. nungsgemafn vom Master Ubertragen und vom Slave empfangen
wird.
Wenn Sie sich nicht sicher sind, ob eine funktionierende Verbin-
dung besteht oder ob Ihre Datenanforderung korrekt ist, kbnnen
Sie in den RUckmeldedaten nach dem Statuskennzeichen-Byte
Ist die Reihenfolge der empfangenen suchen.
Ruckmeldedaten korrekt? Das Statuskennzeichen-Byte hat immer einen Wert gréBer als
oder ,0% da Bit 7 immer ,1"ist.
Habe ich eine funktionierende Verbin- Typischerweise lautet der Byte-Wert ,,1000 0001" (binar) oder
dung? 81" (dezimal), was bedeutet, dass der Endstopp einwarts erreicht
wurde.
Dieser Wert sollte in Byte 3 der empfangenen Ruckmeldungsby-
tes angezeigt werden.
Fehlercodes

Alle Fehlercodes gelten fUr das gesamte TECHLINE®-Schnittstellenportfolio; einige beziehen sich
maoglicherweise nicht auf Ihre spezifische Schnittstelle oder Ihren Produkttyp.

Fehler Beschreibung

o Kein Fehler erkannt
Kein LINAK definierter Fehler erkannt
Stromversorgung im Blockierzustand

1 Als Sicherheitsmalnahme, um unbeabsichtigte Bewegungen beim Einschalten zu verhindern,
lauft der Aktuator erst, wenn ein ,,Stopp“-Befehl oder ein ,Fehler |I6schen“-Befehl gesendet
wurde.

Positionssensor
Positionssensoren liegen aufBerhalb des erwarteten Betriebsbereichs. VCC-Motor OK.

2 10 Impulse wurden an einem Hall-Sensor gemeldet und keine Hall-Impulse am anderen.
Senden Sie den Befehl ,Fehler [6schen”, um den Fehler zu l6schen. Wenn der Fehler weiterhin
besteht, wenden Sie sich an LINAK oder tauschen Sie das Produkt aus.

Uberspannung

3z Die Eingangsspannung liegt Uber dem Betriebsspannungswert. Die korrekten Spannungswerte
finden Sie in der Dokumentation. Der Fehler wird automatisch geldscht, wenn die Spannung
innerhalb der Betriebsgrenzen liegt.

Unterspannung

4 Die Eingangsspannung liegt unter dem Betriebsspannungswert. Der Fehler kann nur durch
Senden eines Befehls ,Fehler [6schen” behoben werden, sobald die Spannung innerhalb des
zulassigen Bereichs liegt. Die korrekten Spannungswerte finden Sie in der Dokumentation.
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Fehlercodes

Fehler

Beschreibung

Synchronisierung der Kommunikation

5 Der Heartbeat des Masters liegt nicht innerhalb des erwarteten Heartbeat-Intervalls.

Die Mindestanforderungen fur das Heartbeat-Intervall finden Sie in der Dokumentation.
Endschalter (entfallt bei Busschnittstellen)

6 Die Endschalter verhalten sich unerwartet. Beide Endschalter wurden gleichzeitig fur mehr als
100 ms aktiviert. FUhren Sie den Initialisierungsprozess durch, indem Sie den Aktuator vollstan-
dig ausfahren und einfahren lassen.

Temperatur

7 Die interne Temperatur des Antriebs liegt Uber dem Betriebsgrenzwert. Die korrekten Tempe-
raturwerte finden Sie in der Dokumentation. Der Fehler wird automatisch geldscht, wenn die
Temperatur innerhalb der Betriebsgrenzwerte liegt.

Interne Motorsteuerung

8 Interner Hardwarefehler der Motorsteuerung. Senden Sie den Befehl ,Fehler |dschen®, um den
Fehler zu l6schen. Wenn der Fehler weiterhin besteht, wenden Sie sich an LINAK oder tauschen
Sie das Produkt aus.

Interne Stromversorgung

9 Die interne Stromversorgung verhalt sich unerwartet. Senden Sie den Befehl ,Fehler |[6schen®,
um den Fehler zu loschen. Wenn der Fehler weiterhin besteht, wenden Sie sich an LINAK oder
tauschen Sie das Produkt aus.

Interne Strommessung

10 Der interne Stromwert liegt auBerhalb der erwarteten Grenzwerte. Senden Sie den Befehl
JFehler l6schen®, um den Fehler zu I6schen. Wenn der Fehler weiterhin besteht, wenden Sie sich
an LINAK oder tauschen Sie das Produkt aus.

11 Parallelarbitration
Start des parallelen Konfigurationsverfahrens lauft.

Position unverandert

12 Der interne Positionssensor verhalt sich unerwartet und der Motor kdnnte blockieren. Bitte
Uberprufen Sie Ihre Anwendung auf Blockaden oder andere UnregelmaBigkeiten. Wenn der
Fehler weiterhin besteht, wenden Sie sich an LINAK oder tauschen Sie das Produkt aus.

13 Positionsinitialisierung nicht méglich
Interne Initialisierungsparameter fehlen. Wenden Sie sich an LINAK.

14 Allein im Parallelsystem
Falsche Anzahl von Antrieben im Parallelsystem.

15 Falsche Anzahl im Parallelsystem
Falsche Anzahl von Antrieben im Parallelsystem oder falsch konfiguriert.

Hardware

16 Es liegt eine interne Fehlfunktion der Motorsteuerung vor, die die korrekte Funktion des

Antriebs beeintrachtigt. Wenden Sie sich an LINAK.
BLDC-Motor
Die Positionssensoren befinden sich auBerhalb des erwarteten Betriebsbereichs.

17 Beispiel: Bei einem Hall-Sensor wurden 10 Impulse gemeldet, beim anderen Hall-Sensor hinge-
gen keine. Senden Sie den Befehl ,Fehler l6schen®, um den Fehler zu beheben. Wenn der Fehler
weiterhin besteht, wenden Sie sich an LINAK oder ersetzen Sie das Produkt.
Parallelkommunikation

18

Es gibt Probleme mit der Kormmunikationseinrichtung zwischen dem Master- und dem Follo-
wer-Gerat. Stellen Sie sicher, dass alle Kabel ordnungsgemaf in den Anschlissen befestigt sind.
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Fehlercodes

Fehler

Beschreibung

19

Parallellauf
Parallel nicht synchronisiert.

20

Paralleleinrichtung gestoppt

Der Parallel-Master wurde aufgrund eines Fehlers eines Followers angehalten. Um das spezi-
fische Problem zu diagnostizieren, lesen Sie bitte die separaten Informationen zur Parallel-RUck-
meldung, wo Sie die Fehlercodes der Follower flUr detailliertere Informationen einsehen kénnen.

254

Anderer interner Fehler (nicht angegeben)

Nicht ndher bezeichneter interner Hardware-/Softwarefehler. Senden Sie den Befehl ,Fehler
|6schen®, um den Fehler zu l6schen. Wenn der Fehler weiterhin besteht, wenden Sie sich an
LINAK oder tauschen Sie das Produkt aus.

255

Anderer externer Fehler (nicht angegeben)

Nicht ndher bezeichneter externer Hardware-/Softwarefehler. Bitte Gberprufen Sie Ihre Anwen-
dung auf mégliche Probleme. Senden Sie den Befehl ,,Fehler [6schen”, um den Fehler zu
|6schen.
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Parallel-Fehlercodes

Alle Fehlercodes gelten fUr das gesamte TECHLINE®-Schnittstellenportfolio; einige beziehen sich
maoglicherweise nicht auf Ihre spezifische Schnittstelle oder Ihren Produkttyp.

Fehler Beschreibung
o Kein Fehler erkannt
Kein LINAK definierter Fehler erkannt
Stromuberlastung
1 Die Stromaufnahme liegt Uber dem zulassigen Betriebsgrenzwert. Last reduzieren, einen
.Fehler l6schen“-Befehl senden und den Antrieb in die entgegengesetzte Richtung laufen
lassen.
Hardware
> Interner Hardwarefehler. Senden Sie den Befehl ,Fehler [6schen”, um den Fehler zu l6schen.
Wenn der Fehler weiterhin besteht, wenden Sie sich an LINAK oder tauschen Sie das Produkt
aus.
Temperatur
3 Die interne Temperatur des Antriebs liegt Uber dem Betriebsgrenzwert. Die korrekten Tempe-
raturwerte finden Sie in der Dokumentation. Der Fehler wird automatisch geldscht, wenn die
Temperatur innerhalb der Betriebsgrenzwerte liegt.
Uberspannung
4 Die Eingangsspannung liegt Uber dem Betriebsspannungswert. Die korrekten Spannungswerte
finden Sie in der Dokumentation. Der Fehler wird automatisch geléscht, wenn die Spannung
innerhalb der Betriebsgrenzen liegt.
Unterspannung
5 Die Eingangsspannung liegt unter dem Betriebsspannungswert. Die korrekten Spannungs-
werte finden Sie in der Dokumentation. Der Fehler wird automatisch geléscht, wenn die Span-
nung innerhalb der Betriebsgrenzen liegt.
Analoger Eingang auBBerhalb des Bereichs (nicht zutreffend fiir Busschnittstellen)
6 Das analoge Eingangssignal liegt auBerhalb der Betriebsgrenzen. Servo oder Proportional. Das
korrekte Eingangssignal finden Sie in der Dokumentation.
Position unverandert
7 Der interne Positionssensor verhalt sich unerwartet und der Motor kénnte blockieren. Bitte
Uberprifen Sie Ihre Anwendung auf Blockaden oder andere UnregelmaBigkeiten. Wenn der
Fehler weiterhin besteht, wenden Sie sich an LINAK oder tauschen Sie das Produkt aus.
Stromversorgung im Blockierzustand
Die Kommunikation wurde durch eine Eingabe mit hdéherer Prioritat auRer Kraft gesetzt. Die
Kommunikation ist in folgende Prioritaten unterteilt:
8 1. Bus-Kommunikation (CAN-Bus, Ethernet, usw.)
2. LINAK Service-Tool (Actuator Connect™)
3. Manueller Betrieb mit roten und schwarzen Drahten
Senden Sie den Befehl ,Fehler l6schen®, um fortzufahren.
5 Positionsinitialisierung nicht moéglich
Interne Initialisierungsparameter fehlen. Kontaktieren Sie LINAK.
Parallel-Einrichtung
10 Fehler bei der parallelen Einr.i'chtung. Die Anzahl der verbundenen Aktuatoren stimmt nicht mit
Ihrer Konfiguration Uberein. Uberprufen Sie die Konfiguration mit dem LINAK Tool ,Actuator
Connect”.
Parallellauf
11

Die Antriebe fUhren die interne Einrichtung durch und sind nicht betriebsbereit.
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Parallel-Fehlercodes
Fehler Beschreibung
BLDC-Motor
12 Interner Hardwarefehler. Senden Sie den Befehl ,Fehler [6schen”, um den Fehler zu l6schen.

Wenn der Fehler weiterhin besteht, wenden Sie sich an LINAK oder tauschen Sie das Produkt aus.

Endschalter (entfallt bei Busschnittstellen)
Die Endschalter verhalten sich unerwartet. Beide Endschalter wurden gleichzeitig fur mehr als

13
100 ms aktiviert. Fihren Sie den Initialisierungsprozess durch, indem Sie den Aktuator vollstan-
dig ausfahren und einfahren lassen.
Parallelkommunikation

14 Fehler in der internen Parallelkommunikation. Mehr als 5 Kommunikationsfehler in 500 ms.
Bitte Uberprufen Sie die Kabelverbindungen und schalten Sie die gesamte Einrichtung aus und
wieder ein.
Parallel-Einrichtung gestoppt
Ein oder mehrere Antriebe kénnen die Befehle nicht ausfUhren und stoppen nicht. Senden

15 Sie den Master-Befehl ,Stopp" an andere Antriebe im Netzwerk. Senden Sie den Befehl ,Fehler
|6schen®, um den Fehler zu l6éschen. Wenn der Fehler weiterhin besteht, Uberpriufen Sie Ihre
Anwendung und die Kabelverbindungen und schalten Sie Ihre gesamte Einrichtung aus und
wieder ein.
Anderer Fehler

24 Der Aktuator erhalt einen undefinierten Fehlercode. Dies kann auf veraltete Firmware zurlckzu-
fUhren sein. Senden Sie den Befehl ,Fehler l6schen®, um den Fehler zu l6schen. Wenn der Fehler
weiterhin besteht, wenden Sie sich an LINAK oder tauschen Sie das Produkt aus.
Position verloren

25 Der Antrieb hat seine Position verloren. Bitte fahren Sie den Antrieb vollstandig nach innen und

dann Uber den Bereich von 35 bis 70 mm hinaus, um den Antrieb zu initialisieren.
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