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Anleitung zuerst lesen!

° Sicherheitshinweise beachten.

Zweck des Dokumentes:

Dieses Dokument enthalt Informationen fur Inbetriebnahmepersonal der Leittechnik und leittechnische
Programmierer. Es soll helfen, den Antrieb tber die Feldbus Schnittstelle in die Leittechnik zu integrieren.
Referenzunterlagen:

- Betriebsanleitung (Montage, Bedienung, Inbetriebnahme) zum Stellantrieb
Referenzunterlagen sind erhaltlich uber Internet: www.auma.com oder direkt bei AUMA (siehe <Adressen>).
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1. Sicherheitshinweise

1.1 Grundlegende Hinweise zur Sicherheit

Normen/Richtlinien

Sicherheitshinweise/
Warnungen

Personenqualifikation

Inbetriebnahme

AUMA Produkte werden nach anerkannten Normen und Richtlinien konstruiert und
gefertigt. Dies wird durch eine Original-Einbauerklarung und durch eine
EG-Konformitatserklarung bescheinigt.

In Bezug auf Montage, elektrischen Anschluss, Inbetriebnahme und Betrieb am
Installationsort miissen der Anlagenbetreiber und der Anlagenbauer darauf achten,
dass alle rechtlichen Anforderungen, Richtlinien, Vorschriften, nationale Regelungen
und Empfehlungen beachtet werden.

Hierzu gehdren u.a. entsprechende Aufbaurichtlinien fir Feldbusanwendungen.

An diesem Geréat arbeitende Personen miissen sich mit den Sicherheits- und
Warnhinweisen in dieser Anleitung vertraut machen und die gegebenen Anweisungen
einhalten. Sicherheitshinweise und Warnschilder am Produkt miissen beachtet
werden um Personen- oder Sachschaden zu vermeiden.

Montage, elektrischer Anschluss, Inbetriebnahme, Bedienung und Wartung darf nur
durch ausgebildetes Fachpersonal erfolgen, das vom Anlagenbetreiber oder
Anlagenbauer dazu autorisiert wurde.

Vor Arbeiten an diesem Produkt muss das Personal diese Anleitung gelesen und
verstanden haben sowie anerkannte Regeln zur Arbeitssicherheit kennen und
beachten.

Vor der Inbetriebnahme ist es wichtig, dass alle Einstellungen daraufhin tberprift
werden, ob sie mit den Anforderungen der Anwendung tbereinstimmen. Bei falscher
Einstellung knnen anwendungsbedingte Gefahren ausgehen wie z.B. die
Beschadigung der Armatur oder der Anlage. Firr eventuell hieraus resultierende
Schéaden haftet der Hersteller nicht. Das Risiko tragt allein der Anwender.

Betrieb  Voraussetzungen fir einen einwandfreien und sicheren Betrieb:

- Sachgemaler Transport, fachgerechte Lagerung, Aufstellung, Montage und
sorgféltige Inbetriebnahme.

. Produkt nur in einwandfreiem Zustand, unter Beachtung dieser Anleitung be-
treiben.

. Stérungen und Schaden umgehend melden und beseitigen (lassen).

. Anerkannte Regeln fiir Arbeitssicherheit beachten.

- Nationale Vorschriften beachten.

SchutzmaBnahmen  Fir notwendige Schutzmal3nahmen vor Ort, wie z.B. Abdeckungen, Absperrungen
oder personliche Schutzeinrichtungen fir das Personal, ist der Anlagenbetreiber
bzw. der Anlagenbauer verantwortlich.

Wartung Verdnderungen am Gerét sind nur mit Zustimmung des Herstellers erlaubt.
1.2. Anwendungsbereich

AUMA Stellantriebs-Steuerungen sind ausschliel3lich fur die Betatigung von AUMA
Stellantrieben bestimmt.

Andere Anwendungen sind nur mit ausdricklicher (schriftlicher) Bestatigung des
Herstellers erlaubt. Nicht zul&ssig ist der Einsatz z. B. fir:

. Ansteuerung von Motoren

. Ansteuerung von Pumpen

Bei unsachgemalRem oder nicht bestimmungsgemafiem Einsatz wird keine Haftung
Ubernommen.

Zur bestimmungsgemalfen Verwendung gehért auch die Beachtung dieser Anleitung.
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1.3. Warnhinweise

[\ WARNUNG |

|/\ VORSICHT |

Um sicherheitsrelevante Vorgange in dieser Anleitung hervorzuheben, gelten folgende
Warnhinweise die mit einem entsprechenden Signalwort (GEFAHR, WARNUNG,
VORSICHT, HINWEIS) gekennzeichnet sind.

Unmittelbar gefahrliche Situation mit hohem Risiko. Falls der Warnhinweis
nicht beachtet wird kbnnen Tod oder schwere gesundheitliche Schaden die
Folge sein.

Mdogliche gefahrliche Situation mit mittlerem Risiko. Falls der Warnhinweis
nicht beachtet wird kénnen Tod oder schwere gesundheitliche Schaden die
Folge sein.

Maogliche gefahrliche Situation mit geringem Risiko. Falls der Warnhinweis
nicht beachtet wird kénnen leichte oder mittlere Verletzungen die Folge sein.
Kann auch in Verbindung mit Sachschaden verwendet werden.

Maogliche gefahrliche Situation. Falls der Warnhinweis nicht beachtet wird
kdnnen Sachschéaden die Folge sein.Wird nicht bei Personenschaden verwen-
det.

Struktur und typografischer Aufbau der Warnhinweise

Art der Gefahr und ihre Quelle!
Mdgliche Folge(n) bei Nichtbeachtung (optional)

- MalBnahme zur Vermeidung der Gefahr
- Weitere Malinahme(n)

Das Sicherheitszeichen A warnt vor Verletzungsgefahr.
Das Signalwort (hier GEFAHR) gibt den Grad der Gefahrdung an.

1.4. Hinweise und Symbole

Information

S -

Folgende Hinweise und Symbole werden in dieser Anleitung verwendet:
Der Begriff Information vor dem Text gibt wichtige Anmerkungen und Informationen.

Symbol fur ZU (Armatur geschlossen)
Symbol fir AUF (Armatur offen)

Wissenswertes vor dem nachsten Schritt. Dieses Symbol besagt was fiir den nachsten
Schritt vorausgesetzt wird oder was vorbereitet bzw. beachtet werden sollte.

Verweis auf weitere Textstellen

Begriffe die mit diesen Zeichen eingeklammert sind verweisen im Dokument auf
weitere Textstellen zu diesem Thema. Diese Begriffe sind im Index, einer Uberschrift
oder im Inhaltsverzeichnis angegeben und kénnen so schnell gefunden werden.
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2.

Allgemeines uber Modbus

Fir den Informationsaustausch der Automatisierungssysteme untereinander sowie
mit den angeschlossenen dezentralen Feldgeraten werden heute vorwiegend serielle
Feldbusse als Kommunikationssystem eingesetzt. In vielen tausend erfolgreichen
Anwendungen wurde eindrucksvoll nachgewiesen, dass durch den Einsatz der
Feldbustechnik Kosteneinsparungen von bis zu 40 % bei Verkabelung,
Inbetriebnahme und Wartung im Vergleich zur konventionellen Technik erzielt werden.
Wahrend in der Vergangenheit oftmals herstellerspezifische, untereinander
inkompatible Feldbusse zum Einsatz kamen, werden heute nahezu ausschlielich
offene, standardisierte Systeme angewendet. Dadurch wird der Anwender unabhangig
von einzelnen Lieferanten und kann aus einer grof3en Produktpalette das beste und
preiswerteste Produkt auswahlen.

Modbus ist ein offenes Feldbus System, das weltweit erfolgreich eingesetzt wird.
Die erste Modbus L6sung wurde bereits 1979 ins Leben gerufen. Seither hat sich
Modbus zu einem Defacto Standard weiter entwickelt. Mittlerweile ist Modbus auch
in den Feldbus Normen IEC 61158 und IEC 61784 standardisiert. Dadurch sind die
Investitionen von Herstellern und Anwendern optimal geschiitzt und die
Herstellerunabhangigkeit ist garantiert. Der Anwendungsbereich umfasst die
Fertigungs-, Prozess- und Gebaudeautomatisierung.

2.1

Grundlegende Eigenschaften

Master-Gerate

Slave-Gerate

Modbus legt die technischen und funktionellen Merkmale eines seriellen Feldbus
Systems fest, mit dem verteilte digitale Automatisierungsgerate miteinander vernetzt
werden kénnen. Modbus unterscheidet Master- und Slave-Geréate.

Master-Gerate bestimmen den Datenverkehr auf dem Bus. Ein Master darf
Nachrichten ohne externe Aufforderung aussenden. Master werden im
Modbus-Protokoll auch als “aktive Teilnehmer” bezeichnet.

Slave-Gerate wie z. B. AUMA Modbus Antriebe sind Peripheriegerate. Typische
Slave-Gerdate sind Ein-/Ausgangsgerate, Ventile, Antriebe und Messumformer. Sie
erhalten keine Buszugriffsberechtigung, d. h. sie dirfen nur empfangene Nachrichten
quittieren oder auf Anfrage eines Masters Nachrichten an diesen Ubermitteln. Slaves
werden auch als “passive Teilnehmer” bezeichnet.

2.2.

Modbus Grundfunktionen

Bei Modbus wird ein Master-Slave Verfahren verwendet, wobei nur der Master eine
Ubertragung initiieren kann. Die Slaves ihrerseits antworten indem sie die
angeforderten Daten zum Master in einer Antwort bereitstellen oder indem sie die
in der Anfrage geforderte Aktion ausfiihren.

Das Modbus Telegramm vom Master beinhaltet die Slaveadresse, einen
Funktionscode welcher die gewiinschte Aktion definiert, ein Datenfeld und ein CRC
Feld. Die Antwort von Modbus Slaves beinhaltet Felder welche die gewiinschte
Aktion bestatigen, ggf. die gewlinschten Daten und ebenfalls ein CRC Feld.

Falls beim Empfang des Telegramms ein Fehler auftritt oder der Slave nicht in der
Lage ist, die gewiinschte Aktion auszufuhren erzeugt der Slave ein Fehlertelegramm
und sendet dieses als Antwort zum Master.

2.3.

Ubertragungstechnik

- RS-485 verdrillte Zweidrahtleitung
. Unterstlitzte Baudraten: bis 38,4 kBits/s.

2.4.

Buszugriff

. Master-Slave Verfahren
. Mono-Master System

- Master und Slave Gerate: max. 247 Teilnehmer an einem Bus, ohne Repeater
max. 32 Teilnehmer
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2.5. Kommunikation

Master-Slave Datenverkehr Uber Anfrage-Antwort Zyklus (Polling Verfahren)
Modbus RTU Protokoll

2.6. Schutzfunktionen

Parity Prufung fir jedes Telegrammbyte

CRC Prufung fur jedes Telegramm

Ansprechuberwachung bei den AUMA Antrieben mit einstellbarem Sicherheits-
verhalten

Uberwachung des Anfrage-Antwort Zyklus mit einstellbarem Uberwachungs-
Timer beim Master

2.7. Modbus RTU mode

Datenformat fur ein Byte

Codierungssystem:

8-Bit binar, hexadezimal 0-9, A-F
Hex-Zeichen in jedem 8 Bit Feld des Telegramms

Bits pro Byte:

1 Startbit
8 Databits; niederwertiges Bit wird zuerst gesendet
1 Bit fur gerade/ungerade Paritét, kein Bit fur keine Paritat

1 Stopbit wenn die Paritat benutzt wird, 1 oder 2 Stopbits wenn keine Paritéat
benutzt wird
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3. Inbetriebnahme
3.1 Einfihrung

Zur Inbetriebnahme eines Modbus Slaves ist tblicherweise keine spezielle
Konfiguration des Masters mit Hilfe einer Konfigurationsdatei erforderlich.

Die Modbus RTU Datenilibertagung basiert auf einem einfachen Protokoll welches
die Slaveadresse einen Funktionscode mit Offsetadresse, die Nutzdaten und eine
Prifsumme enthélt.

3.1.1. Ubersicht tiber die Modbus Funktionen

3.1.1.1. Funktionen fur die Datenubertragung

Funktion Funktionscode Beschreibung

(dezimal)
Force Single Coil 05 Setzt ein einzelnes Bit im Slave auf ON oder OFF.
Force Multiple Coils 15 Setzt mehrere aufeinander folgende Bits im Slave auf ON oder OFF.
Read Coil Status 01 Liest den Status einzelner Output Bitinformationen aus dem Slave aus.
Read Input Status 02 Liest den Status einzelner Input Bitinformationen aus dem Slave aus.
Preset Single Register |06 Schreibt Daten in ein einzelnes Holding Register (16 Bit) des Slave.
Preset Multiple Register|16 Schreibt Daten in aufeinander folgende Holding Register.
Read Input Register 04 Liest den Inhalt der Input Daten Register (16 Bit) aus dem Slave aus.
Read Holding Register |03 Liest den Inhalt der Holding Register aus dem Slave aus.

3.1.1.2. Funktionen fur die Diagnose

Funktion Funktionscode Beschreibung
(dezimal)
Diagnostics 08 Liest die Diagnosedaten aus.

- 00 00 Loopback

- 0010 (0AHex) Clear Counters and Diagnostic Register
- 0011 (0BHex) Return Bus Message Count

- 0012 (0CHex) Return Bus Communication Error Count
- 00 13 (ODHex) Return Bus Exception Error Count

- 00 14 (OEHex) Return Slave Message Count

- 00 15 (OFHex) Return Slave No Response Count

- 00 16 (10Hex) Return Slave NAK Count

- 0017 (11Hex) Return Slave Busy Count

- 00 18 (12Hex) Return Character Overrun Count

Report Slave ID 17 Liest die geratespezifischen Daten vom Slave.
- Byte 1: Slave Address

- Byte 2: 0x11 (Function Code)

- Byte 3: Byte Count = 97

- Byte 4: 0x02 (Ident Code)

- Byte 5: 0x00 = Nicht bereit FERN, OxFF = Bereit FERN

- ab 6. Byte (Vendor, 18 Bytes): AUMA Riester GmbH

- ab 24. Byte (Auftragsnummer Steuerung, 18 Bytes)

- ab 42. Byte (Firmwareversion, 13 Byte langer ASCII-String)

- ab 55. Byte (GerateTag, 20 Bytes langer ASCII-String)

- ab 75. Byte (Seriennummer Steuerung, 13 Byte langer ASCII-String)
- ab 88. Byte (Seriennummer Steuerung, 13 Byte langer ASCII-String)
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Inbetriebnahme

3.1.2.

Modbus Funktion und zugehdrige Offsetadressen des Stellantriebs

Aktion

Zulassige Funktion/ Funkti-
onscode
(dezimal)

Zuléassige Offset-Adressen
(dezimal)

Zuléassige Offset-Adressen
(hexadezimal)

Prozessabbild Output Daten
(Ausgénge des Masters)
schreiben bzw. lesen

Force Single Coil (05)
Force Multiple Coils (15)
Read Coil Status (01)

0 bis 511

0x0000 bis 0x01FF

Preset Single Register (06)
Preset Multiple Register (16)
Read Holding Register (03)

1 000 bis 1 031

0x03E8 bis 0x0407

Prozessabbild Input Daten
(Eingénge des Masters) lesen

Read Input Status (02)

0 bis 511

0x0000 bis- Ox01FF

Read Input Register (04)

1 000 bis 1 031

0x03ES8 bis 0x0407

Read Holding Register (03)

1 032 bis 1 063

0x0408 bis 0x0427

Parameter der AUMATIC
schreiben bzw. lesen

Preset Multiple Register (16)
Read Holding Register (03)

View Objects: 1 200 bis 1 499
(siehe <Parameter>)
Einzelzugriffe auf die Parame-
ter ab 2 000

0x04B0 bis 0x05DB

3.1.3.

Anwendungsparameter des Antriebs

Parameter und Hinweise zur Parametrierung des Stellantriebs Uber Modbus RTU
(Modbus Funktionscodes, Offsetaddressen, Parameterauspragungen sowie die
jeweiligen Schreib-und Leseberechtigungen) sind im Anhang beschrieben.

Zu verwendende Funktionen

Die Parameter der AUMATIC kénnen mit folgenden Funktionen gelesen bzw.

geschrieben werden:

. Preset Multiple Register (16)
. Read Holding Register (03)
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4. Beschreibung der Datenschnittstelle
4.1. Eingangsdaten — Meldungen

Uber die Eingangsdaten kann der Master (Steuerung) den Zustand des Slaves
(Antrieb) lesen.

4.1.1. Eingangsdaten mit Hilfe von Register-Funktionen vom Antrieb auslesen

Zu verwendende Funktion: Read Input Register (04)

Bei der Verwendung der Funktion Read Holding Register (03) muss ein zusétzlicher
Offset von 32 hinzu adressiert werden (1032 — 1063 bzw. 0x0408 — 0x0472).

Grau hinterlegte Bits sind Sammelmeldungen. Sie enthalten das Ergebnis einer
ODER-Verknupfung von anderen Informationen.

Offset (hexadezimal) |Offset (dezimal) Register Inhalte
Ox03E8 1000 Byte1: Logische Meldungen Byte 2: Antriebsmeldungen
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O0x03E9 1001 Byte 3: Istposition High-Byte (Stellungsgeber)
Byte 4: Istposition Low-Byte (Stellungsgeber)
Ox03EA 1002 Byte 5: Geratestatus Byte 6: Fahrstatus
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Ox03EB 1003 Byte 7 und 8: Reserve
O0x03EC 1004 Byte 9 und 10: Reserve
Ox03ED 1005 Byte 11 und 12: Reserve
O0x03EE 1006 Byte13: Nicht bereit FERN 1 Byte 14: Nicht bereit FERN 2
e
w = w x
g2 “1El | |2
ALl L] BlEl ], ]®
e |s| | =lel |8
5> 2l s
2 g 2|3 3
LtIE = % (s
=
Bit| Bit| Bit| Bit| Bit| Bit| Bit|Bit | Bit|Bit| Bit Bit| Bit| Bit| Bit| Bit
716/5/4/3[2]1]0 7/6/5[4(3|2[1]0

10



Stellantriebe

SGC(R)/SVC(R)/SGM(R)/SVM(R) Modbus RTU Beschreibung der Datenschnittstelle
Offset (hexadezimal) |Offset (dezimal) Register Inhalte
OX03EF 1007 Byte 15: Fehler 1 Byte 16: Fehler 2
i Z
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0x03F3 1011 Byte 23: Ausfall Byte 24: Wartung erforderlich
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Offset (hexadezimal) |Offset (dezimal) Register Inhalte
0x03F5 1013 Byte 27: AuBerh.Spezifikation 3 Byte 28: AuBerh.Spezifikation 4
| =
25lelg 5 5
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4
c
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=
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7161514132110
0x03F8 — 0x03FB 1016 — 1019 Byte 33 bis Byte 40: Reserve

4.1.2.

Tabelle 1: Byte 1: Logische Meldungen

Beschreibung der Eingangsdaten

Byte 1: Logische Meldungen

Die Bits 3, 6 und 7 sind Sammelmeldungen.

Die Bits 5 und 4 der Logischen Meldungen (Bytel) zeigen eine Logische Fahrt des
Antriebs an, d.h. sie sind gesetzt, wenn der Antrieb eine elektrische Fahrt ausfiihren
soll (auch dann wenn z.B. gerade ein Fahrpause im Taktbetrieb oder der Ablauf der
Totzeit abgewartet wird).

Bit [Bezeichnung

(Prozessabbild)

Wert

Beschreibung

0 |Bit: Endlage AUF

1 Bei wegabhangiger Abschaltung: Wegschalter in Richtung AUF aktiv.
Bei drehmomentabhangiger Abschaltung: Drehmomentschalter und Wegschalter in
Richtung AUF aktiv.

0 Keine Meldung.
1 |Bit: Endlage ZU 1 Bei wegabhangiger Abschaltung: Wegschalter in Richtung ZU aktiv.
Bei drehmomentabhangiger Abschaltung: Drehmomentschalter und Wegschalter in
Richtung ZU aktiv.
0 Keine Meldung.
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Stellantriebe

SGC(R)/SVC(R)/SGM(R)/SVM(R) Modbus RTU Beschreibung der Datenschnittstelle
Bit |Bezeichnung Wert |Beschreibung

(Prozessabbild)
2 |Bit: Sollpos. erreicht 1 Der Stellungssollwert liegt innerhalb der max. Regelabweichung (&uf3eres Totband).

Wird nur gemeldet, wenn der Modbus-Master das Bit Feldbus SOLL (Prozessabbild
Ausgang) gesetzt hat.

Keine Meldung.

Sammelmeldung 04:

Beinhaltet das Ergebnis eine ODER-Verknupfung aller Bits der Bytes 13 und 14
(Nicht bereit FERN 1 und Nicht bereit FERN 2).

Der Antrieb kann von FERN nicht gefahren werden.

Der Antrieb kann nur tber die Ortssteuerstelle bedient werden.

In den Bytes 13 und 14 sind keine Meldungen aktiv (alle Bits sind auf O gesetzt).

4 |Bit: Fahrt AUF 1 Es wird ein Fahrbefehl iber den Feldbus in Richtung AUF durchgefihrt: Feldbus
AUF oder Feldbus SOLL (Prozessabbild Ausgang). Dieses Bit bleibt auch bei Fahr-
pausen gesetzt (z.B. aufgrund der Totzeit oder der Reversiersperrzeit).

Es wird keine Fahrt Uber den Feldbus in Richtung AUF durchgefthrt.

5 |Bit: Fahrt ZU 1 Es wird ein Fahrbefehl Giber den Feldbus in Richtung ZU durchgefiihrt: Feldbus ZU
oder Feldbus SOLL (Prozessabbild Ausgang). Dieses Bit bleibt auch bei Fahrpausen
gesetzt (z.B. aufgrund der Totzeit oder der Reversiersperrzeit).

Es wird keine Fahrt Giber den Feldbus in Richtung ZU durchgefihrt.

6 |Bit: Warnungen 1 Sammelmeldung 02:

Beinhaltet das Ergebnis einer ODER-Verknipfung aller Bits der Bytes 17 bis 20
(Warnung 1 bis Warnung 4).

In den Bytes 17 bis 20 sind keine Warnungen aktiv (alle Bits sind auf 0 gesetzt).

7 |Bit: Fehler 1 Sammelmeldung 03:

Beinhaltet das Ergebnis einer ODER-Verknipfung aller Bits der Bytes 15 und 16
(Fehler 1 und Fehler 2).

Der Antrieb kann nicht gefahren werden.

0 In den Bytes 15 und 16 sind keine Fehler aktiv (alle Bits sind auf O gesetzt).

O

3 Bit: Nicht bereit FERN

Byte 2: Antriebsmeldungen

Tabelle 2: Byte 2: Antriebsmeldungen

Bit |Bezeichnung Wert |Beschreibung
(Prozessabbild)

0 |Bit: Thermofehler

Motorschutz hat angesprochen.

Keine Meldung.

Bei externer Versorgung der Elektronik mit 24 VV DC: Eine Phase ist ausgefallen.
Keine Meldung.

Betriebsmodus FERN.

Betriebsmodus nicht FERN.

Betriebsmodus ORT.

Betriebsmodus nicht ORT.

Wegschalter in Richtung AUF aktiv.

Keine Meldung.

Wegschalter in Richtung ZU aktiv.

Keine Meldung.

Drehmomentschalter in Richtung AUF aktiv.
Keine Meldung.

Drehmomentschalter in Richtung ZU aktiv.
Keine Meldung.

1 |[Bit: Phasenausfall

2 Bit: Wahlschalter FERN

3 |Bit: Wahlschalter ORT

4  |Bit: Wegschalter AUF

5 |Bit: Wegschalter ZU

6 |Bit: Drehmoschalter AUF

7 |Bit: Drehmoschalter ZU

O|rRP|IO|FRP|IOCIFRP|O|FRP|O|FP|O(FRP|O|FR|O|F

Byte 3 und Byte 4: Istposition

Byte 3 = High-Byte, Byte 4 = Low-Byte.

Ist ein Stellungsgeber im Antrieb vorhanden, wird in den Bytes 3 und 4 die aktuelle
Stellung des Antriebs ubertragen. Der Wert wird in Promille (Wert: 0 — 1000)
Ubertragen.
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Stellantriebe
Beschreibung der Datenschnittstelle SGC(R)/SVC(R)/SGM(R)/SVM(R) Modbus RTU

Byte 5: Geratestatus

Tabelle 3: Byte 5: Geratestatus

Bit |[Bezeichnung Wert |Beschreibung
(Prozessabbild)

0 |Bit: Nicht bereit FERN 1 Sammelmeldung 04:

Beinhaltet das Ergebnis eine ODER-Verknlpfung aller Bits der Bytes 13 und 14
(Nicht bereit FERN 1 und Nicht bereit FERN 2).

Der Antrieb kann von FERN nicht gefahren werden.

Der Antrieb kann nur Uber die Ortssteuerstelle bedient werden.

In den Bytes 13 und 14 sind keine Meldungen aktiv (alle Bits sind auf O gesetzt).

1 |Bit: Warnungen 1 Sammelmeldung 02:
Beinhaltet das Ergebnis einer ODER-Verkniipfung aller Bits der Bytes 17 bis 20
(Warnung 1 bis Warnung 4).

In den Bytes 17 bis 20 sind keine Warnungen aktiv (alle Bits sind auf O gesetzt).

2 |Bit: Fehler 1 Sammelmeldung 03:

Beinhaltet das Ergebnis einer ODER-Verknupfung aller Bits der Bytes 15 und 16
(Fehler 1 und Fehler 2).

Der Antrieb kann nicht gefahren werden.

In den Bytes 15 und 16 sind keine Fehler aktiv (alle Bits sind auf O gesetzt).

Sammelmeldung 09:

Meldung nach NAMUR-Empfehlung 107

Empfehlung zur Wartung.

Beinhaltet das Ergebnis einer ODER-Verkniipfung aller Bits des Bytes 24 (Wartung
erforderlich).

In den Bits des Byte 24 sind keine Meldungen aktiv (alle Bits sind auf O gesetzt).

Sammelmeldung 07:

Meldung nach NAMUR-Empfehlung 107

Antrieb wird au3erhalb der normalen Betriebsbedingungen betrieben.

Beinhaltet das Ergebnis einer ODER-Verkniipfung aller Bits der Bytes 25 bis 28
(AuBerh. Spezifikation 1 bis 4).

In den Bytes 25 bis 28 sind keine Meldungen aktiv (alle Bits sind auf O gesetzt).
Sammelmeldung 08:

Meldung nach NAMUR-Empfehlung 107

Am Antrieb wird gearbeitet, Ausgangssignale sind voriibergehend ungiiltig.
Beinhaltet das Ergebnis einer ODER-Verkniipfung aller Bits der Bytes 29 und 30
(Funktionskontrolle 1 und 2).

In den Bytes 29 und 30 sind keine Meldungen aktiv (alle Bits sind auf O gesetzt).
6 |Bit: Ausfall 1 Sammelmeldung 10:

Meldung nach NAMUR-Empfehlung 107

Funktionsstérung im Antrieb, Ausgangssignale sind ungultig.

Beinhaltet das Ergebnis einer ODER-Verkniipfung aller Bits des Bytes 23 (Ausfall).
In den Bits des Byte 23 sind keine Meldungen aktiv (alle Bits sind auf O gesetzt).
7  |Bit: Gerat ok 1 Sammelmeldung 05:

Das Gerdt ist betriebsbereit fir eine Ansteuerung von Fern.

Es liegen keine AUMA Warnungen, AUMA Fehler oder Meldungen nach NAMUR an.
Das Bit 7 ist gesetzt, wenn die Bits 0 bis 6 geldscht sind.

0 Beinhaltet das Ergebnis einer ODER-Verkniipfung der Bits 0 bis 6 (Geratestatus).

| O

3 |Bit: Wartungsbedarf

=[O

4  |Bit: AuBerh. Spezifikation

[ =]

5 |Bit: Funktionskontrolle

Byte 6: Fahrstatus

Hier sind Informationen Uber die Bewegung des Antriebs untergebracht.

Tabelle 4: Byte 6: Fahrstatus

Bit |Bezeichnung Wert |Beschreibung
(Prozessabbild)

0 |Bit: Fahrpause aktiv 1 Antrieb befindet sich in einer Pausenzeit (z.B. Reversiersperrzeit).
0 Keine Meldung.
1 |Bit: In Zwischenstellung |1 Der Antrieb befindet sich in einer Mittelstellung, d.h. er befindet sich nicht in Endlage

AUF und nicht in Endlage ZU.
0 Keine Meldung.
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SGC(R)/SVC(R)/SGM(R)/SVM(R) Modbus RTU Beschreibung der Datenschnittstelle

Bit |Bezeichnung Wert |Beschreibung
(Prozessabbild)

— Keine Meldung (reserviert).
— Keine Meldung (reserviert).
— Keine Meldung (reserviert).
— Keine Meldung (reserviert).
— Keine Meldung (reserviert).
— Keine Meldung (reserviert).

N|O|OA~|lWIN

Byte 7 bis Byte 12: Reserve

Die Inhalte sind fur zukinftige Erweiterungen reserviert.

Byte 13: Nicht bereit FERN 1

Tabelle 5: Byte 13: Nicht bereit FERN 1

Bit |Bezeichnung Wert |[Beschreibung
(Prozessabbild)

0 |Bit: Falscher Fahrbefehl |1 Falscher Fahrbefehl.

Zeigt an, dass mehrere Fahrbefehle gleichzeitig iber Modbus empfangen wurden
(z.B. FERN AUF und FERN ZU gleichzeitig oder FERN ZU bzw. FERN AUF und
FERN SOLL gleichzeitig) oder der Maximalwert furr eine Sollposition tiberschritten
wurde (Sollposition > 1000).

Fahrbefehle sind in Ordnung.
1 Bit: Wahlschalter n. FERN |1 Betriebsmodus ORT aktiv.

Betriebsmodus FERN aktiv.
— Keine Meldung (reserviert).
— Keine Meldung (reserviert).
— Keine Meldung (reserviert).
Bit: NOT Verh. aktiv Betriebsmodus NOT Verhalten ist aktiv (Signal NOT wurde gesendet).

G| |W|N

Keine Meldung.
Keine giltige Kommunikation tber den Feldbus (trotz vorhandener Verbindung)

6 |Bit: FailState Feldbus

O|lr|Ofr

Kommunikation tber den Feldbus ist in Ordnung.
7 |— Keine Meldung (reserviert).

Byte 14: Nicht bereit FERN 2

Tabelle 6: Byte 14: Nicht bereit FERN 2

Bit |Bezeichnung Wert |Beschreibung
(Prozessabbild)
— Keine Meldung (reserviert).
— Keine Meldung (reserviert).
— Keine Meldung (reserviert).
— Keine Meldung (reserviert).
— Keine Meldung (reserviert).
— Keine Meldung (reserviert).

OO WIN|IF|O

Bit: Service aktiv 1 Betriebsmodus Service ist aktiv.

Keine Meldung.

7 |— Keine Meldung (reserviert).

Byte 15: Fehler 1

In den Fehlermeldungen sind die Ursachen enthalten, warum der Antrieb nicht
gefahren werden kann.

15



Beschreibung der Datenschnittstelle

Stellantriebe
SGC(R)/SVC(R)/SGM(R)/SVM(R) Modbus RTU

Tabelle 7: Byte 15: Fehler 1

Bit [Bezeichnung Wert |Beschreibung
(Prozessabbild)

0 |Bit: Konfigurationsfehler |1 Fehlerhafte Konfiguration, d.h. die aktuelle Einstellung des Stellantriebs ist unguiltig.
0 Konfiguration ist in Ordnung.

1 |— Keine Meldung (reserviert).

2 |Bit: Thermofehler 1 Motorschutz hat angesprochen.
0 Keine Meldung.

3 |Bit: Phasenausfall 1 Bei externer Versorgung der Elektronik mit 24 VV DC: Eine Phase ist ausgefallen.
0 Keine Meldung.

4  |Bit: Drehmofehler AUF 1 Drehmomentfehler in Richtung AUF.
0 Keine Meldung.

5 |Bit: Drehmofehler ZU 1 Drehmomentfehler in Richtung ZU.
0 Keine Meldung.

6 |Bit: Interner Fehler 1 Sammelmeldung 14: Interner Fehler.
0 Kein interner Fehler.

7 |Bit: Keine Reaktion 1 Keine Reaktion des Antriebs auf Fahrbefehle innerhalb der eingestellten Reaktionszeit.
0 Keine Meldung.

Tabelle 8: Byte 16: Fehler 2

Byte 16: Fehler 2

In den Fehlermeldungen sind die Ursachen enthalten, warum der Antrieb nicht
gefahren werden kann.

Bit

Bezeichnung
(Prozessabbild)

Wert

Beschreibung

Keine Meldung (reserviert).

Keine Meldung (reserviert).

Keine Meldung (reserviert).

Keine Meldung (reserviert).

Keine Meldung (reserviert).

Keine Meldung (reserviert).

OO WIN|FL|O

Bit: Konfigurationsfehler
FERN

Konfigurationsfehler des FERN Interface aktiv.

Keine Meldung.

Keine Meldung (reserviert).

Byte 17: Warnungen 1

Warnungsmeldungen haben rein informativen Charakter und unterbrechen bzw.
sperren im Gegensatz zu Fehlern eine Fahrt nicht.

Tabelle 9: Byte 17: Warnungen 1

Bit

Bezeichnung
(Prozessabbild)

Wert

Beschreibung

Keine Meldung (reserviert).

Keine Meldung (reserviert).

Keine Meldung (reserviert).

Keine Meldung (reserviert).

Keine Meldung (reserviert).

Keine Meldung (reserviert).

Keine Meldung (reserviert).

N[O~ W|IN|(FL|O

Bit: Keine Reaktion

1 Warnung: Keine Reaktion des Antriebs auf Fahrbefehle innerhalb der eingestellten
Reaktionszeit.
0 Keine Meldung.
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SGC(R)/SVC(R)/SGM(R)/SVM(R) Modbus RTU Beschreibung der Datenschnittstelle

Byte 18: Warnungen 2

Tabelle 10: Byte 18: Warnungen 2

Bit

Bezeichnung
(Prozessabbild)

Wert [Beschreibung

Keine Meldung (reserviert).

Keine Meldung (reserviert).

Keine Meldung (reserviert).

Keine Meldung (reserviert).

Keine Meldung (reserviert).

Keine Meldung (reserviert).

Keine Meldung (reserviert).

N|O|O(AR|W|IN|F|O

Bit: Konfig.Warnung

1 Warnung: Die eingestellte Konfiguration ist nicht korrekt.
Das Gerat kann mit Einschrankungen weiter betrieben werden.

0 Keine Meldung.

Byte 19: Warnungen 3

Tabelle 11: Byte 19: Warnungen 3

Bit |Bezeichnung Wert |Beschreibung
(Prozessabbild)

0 |— Keine Meldung (reserviert).

1 |— Keine Meldung (reserviert).

2 |— Keine Meldung (reserviert).

3 |— Keine Meldung (reserviert).

4  |Bit: Interne Warnung 1 Sammelmeldung 15: Interne Warnung.
0 Keine interne Warnung.

5 |Bit: Wrn ED Anlaufe 1 Warnung: max. Anzahl der Motoranlaufe (Schaltspiele) tiberschritten.
0 Keine Meldung.

6 |Bit: Wrn ED Laufzeit 1 Warnung: max. Laufzeit/h Gberschritten.
0 Keine Meldung.

7 |Bit: Stellzeitwarnung 1 Warnung: max. zulassige Stellzeit fur eine Fahrt (AUF-ZU) Uberschritten.
0

Keine Meldung.

Byte 20: Warnungen 4

Tabelle 12: Byte 20: Warnungen 4

Bit |Bezeichnung Wert |Beschreibung
(Prozessabbild)

0 |— Keine Meldung (reserviert).

1 |— Keine Meldung (reserviert).

2 |Bit: Wrn Sollposition 1 Warnung: Signalausfall Sollposition Antrieb.

Keine Meldung.

3 |— Keine Meldung (reserviert).

4 |— Keine Meldung (reserviert).

5 |Bit: Sicherheitsverh. aktiv |1 Das Sicherheitsverhalten ist aktiv.
0 Keine Meldung.

6 |— Keine Meldung (reserviert).

7 |— Keine Meldung (reserviert).

Byte 21 und Byte 22: Reserve

Die Inhalte sind fur zukiinftige Erweiterungen reserviert.

Byte 23: Ausfall
Ursachen der Meldung Ausfall nach NAMUR-Empfehlung NE 107.
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Beschreibung der Datenschnittstelle SGC(R)/SVC(R)/SGM(R)/SVM(R) Modbus RTU

Tabelle 13: Byte 23: Ausfall

Bit [Bezeichnung Wert |Beschreibung
(Prozessabbild)
— Keine Meldung (reserviert).
— Keine Meldung (reserviert).
— Keine Meldung (reserviert).
— Keine Meldung (reserviert).
— Keine Meldung (reserviert).
— Keine Meldung (reserviert).
— Keine Meldung (reserviert).

Bit: Fehler 1 Sammelmeldung 03:

Beinhaltet das Ergebnis einer ODER-Verkniipfung aller Bits der Bytes 15 und 16
(Fehler 1 und Fehler 2).

Der Antrieb kann nicht gefahren werden.

0 In den Bytes 15 und 16 sind keine Fehler aktiv (alle Bits sind auf O gesetzt).

N[O~ W|IN|[FL|O

Byte 24: Wartung erforderlich

Die Inhalte sind fur weitere Meldungen Wartung erforderlich nach
NAMUR-Empfehlung NE 107 reserviert.

Byte 25: AuRRerh. Spezifikation 1

Ursachen der Meldung auRerhalb der Spezifikation nach NAMUR-Empfehlung NE
107.

Tabelle 14: Byte 25: AuRerh. Spezifikation 1

Bit [Bezeichnung Wert |Beschreibung
(Prozessabbild)

— Keine Meldung (reserviert).
— Keine Meldung (reserviert).
— Keine Meldung (reserviert).
— Keine Meldung (reserviert).
— Keine Meldung (reserviert).
— Keine Meldung (reserviert).
— Keine Meldung (reserviert).

Bit: Keine Reaktion 1 Warnung: Keine Reaktion des Antriebs auf Fahrbefehle innerhalb der eingestellten
Reaktionszeit.

N|o|lgalb~h|wW|IN|FRL|O

0 Keine Meldung.

Byte 26: AulRerh. Spezifikation 2

Tabelle 15: Byte 26: AulRerh. Spezifikation 2

Bit |[Bezeichnung Wert |Beschreibung
(Prozessabbild)

— Keine Meldung (reserviert).

— Keine Meldung (reserviert).

— Keine Meldung (reserviert).

— Keine Meldung (reserviert).

— Keine Meldung (reserviert).

— Keine Meldung (reserviert).

— Keine Meldung (reserviert).

N[ojoa|h~|[W|IN|(FRL|O

Bit: Konfig.Warnung 1 Warnung: Die eingestellte Konfiguration ist nicht korrekt.
Das Gerat kann mit Einschrénkungen weiter betrieben werden.

0 Keine Meldung.
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Byte 27: AuRerh. Spezifikation 3

Tabelle 16: Byte 27: AuRerh. Spezifikation 3

Bit |Bezeichnung Wert [Beschreibung
(Prozessabbild)

— Keine Meldung (reserviert).

— Keine Meldung (reserviert).

— Keine Meldung (reserviert).

0
1
2 |— Keine Meldung (reserviert).
3
4

Bit: Interne Warnung Sammelmeldung 15: Interne Warnung.

Keine interne Warnung.

5 |Bit: Wrn ED Anlaufe Warnung: max. Anzahl der Motoranléufe (Schaltspiele) Giberschritten.

Keine Meldung.

6 |Bit: Wrn ED Laufzeit Warnung: max. Laufzeit/h Uberschritten.

Keine Meldung.

7 |Bit: Stellzeitwarnung Warnung: max. zulassige Stellzeit fir eine Fahrt (AUF-ZU) Uberschritten.

O|lFRP|IOIFRP|O|Fr|[O|F

Keine Meldung.

Byte 28: AuRRerh. Spezifikation 4

Tabelle 17: Byte 28: AuRerh. Spezifikation 4

Bit |Bezeichnung Wert |Beschreibung
(Prozessabbild)

0 |— Keine Meldung (reserviert).

1 |— Keine Meldung (reserviert).

2 |Bit: Wrn Sollposition 1 Warnung: Signalausfall Sollposition Antrieb.
0 Keine Meldung.

3 |— Keine Meldung (reserviert).

4 |— Keine Meldung (reserviert).

5 |Bit: Sicherheitsverh. aktiv |1 Das Sicherheitsverhalten ist aktiv.
0 Keine Meldung.

6 |— Keine Meldung (reserviert).

7 |— Keine Meldung (reserviert).

Byte 29: Funktionskontrolle 1
Ursachen der Meldung Funktionskontrolle nach NAMUR-Empfehlung NE 107.

Tabelle 18: Byte 29: Funktionskontrolle 1

Bit |Bezeichnung Wert |Beschreibung
(Prozessabbild)

— Keine Meldung (reserviert).

1 |Bit: Wahlschalter n. FERN Betriebsmodus ORT.

Betriebsmodus FERN.

2 |Bit: Service aktiv Betriebsmodus Service ist aktiv.

O|lRr|O|k

Keine Meldung.

— Keine Meldung (reserviert).

— Keine Meldung (reserviert).

Keine Meldung (reserviert).

— Keine Meldung (reserviert).

N|o|ga|h~lw
I

— Keine Meldung (reserviert).

Byte 30: Funktionskontrolle 2

Die Inhalte sind fur weitere Meldungen der Funktionskontrolle nach
NAMUR-Empfehlung NE 107 reserviert.

19



Stellantriebe
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Byte 31: Status Feldbus

Informationen uUber den Feldbus Status.

Tabelle 19: Byte 31: Status Feldbus

Bit [Bezeichnung Wert |Beschreibung
(Prozessabbild)

0 |Bit: Kanal 1 Aktiv

1 Kanal 1 ist aktiver Fahrbefehlskanal.
0 Keine Meldung.
1 Kanal 2 ist aktiver Fahrbefehlskanal.
0 Keine Meldung.
2 |Bit: Kanal 1 DataEx 1 Kanal 1 befindet sich im Datenaustauschzustand (DataEx)
0
1
0
1

1 Bit: Kanal 2 Aktiv

Keine Meldung.
Kanal 2 befindet sich im Datenaustauschzustand (DataEx)
Keine Meldung.

4 |Bit: Kanal 1 FailState Feld- Keine glltige Feldbuskommunikation tber Kanal 1 (Anwendung kommuniziert nicht
bus mit Leitsystem).

Keine Meldung.

5 |Bit: Kanal 2 FailState Feld- Keine glltige Feldbuskommunikation uber Kanal 2 (Anwendung kommuniziert nicht
bus mit Leitsystem).

Keine Meldung.
Aktivitat des Feldbus auf Kanal 1 vorhanden.
Keine Meldung.
Aktivitat des Feldbus auf Kanal 2 vorhanden.
Keine Meldung.

3 Bit: Kanal 2 DataEx

o

[N

6 |Bit: Kanal 1 Aktivitat

7 Bit: Kanal 2 Aktivitat

O|r|O|kr|O

Byte 32 bis Byte 40: Reserve

Die Inhalte sind fur zukunftige Erweiterungen reserviert.

4.1.3. Ruckmeldungen mit Hilfe von Status-Funktionen vom Antrieb auslesen

Zu verwendende Funktion: Read Input Status (02)

Offset (hexadezi- | Offset (dezimal) |Inhalt (fir Details siehe <Beschreibung der Ein-
mal) gangsdaten>)

0x0000 0 Bit: Endlage AUF (Byte 1)

0x0001 1 Bit: Endlage ZU (Byte 1)

0x0002 2 Bit: Sollpos. erreicht (Byte 1)

0x0003 3 Bit: Nicht bereit FERN (Byte 1, Sammelmdeldung 04)
0x0004 4 Bit: Fahrt AUF (Byte 1)

0x0005 5 Bit: Fahrt ZU (Byte 1)

0x0006 6 Bit: Warnungen (Byte 1, Sammelmdeldung 02)
0x0007 7 Bit: Fehler (Byte 1, Sammelmdeldung 03)

0x0008 8 Bit: Thermofehler (Byte 2)

0x0009 9 Bit: Phasenausfall (Byte 2)

0x000A 10 Bit: Wahlschalter FERN (Byte 2)

0x000B 11 Bit: Wahlschalter ORT (Byte 2)

0x000C 12 Bit: Wegschalter AUF (Byte 2)

0x000D 13 Bit: Wegschalter ZU (Byte 2)

0x000E 14 Bit: Drehmoschalter AUF (Byte 2)

0x000F 15 Bit: Drehmoschalter ZU (Byte 2)

0x0010 - 0x0017 |16 bis 23 Istposition High-Byte (Stellungsgeber) — (Byte 3)
0x0018 — Ox001F |24 bis 31 Istposition Low-Byte (Stellungsgeber) — (Byte 4)
0x0020 32 Bit: Nicht bereit FERN (Byte 5, Sammelmdeldung 04)
0x0021 33 Bit: Warnungen (Byte 5, Sammelmdeldung 02)
0x0022 34 Bit: Fehler (Byte 5, Sammelmdeldung 03)
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Offset (hexadezi- | Offset (dezimal) |Inhalt (flir Details siehe <Beschreibung der Ein-

mal) gangsdaten>)

0x0023 35 Bit: Wartungsbedarf (Byte 5, Sammelmdeldung 09)
Bit: AulRerh. Spezifikation (Byte 5, Sammelmdeldung

0x0024 36 07)

0x0025 37 Bit: Funktionskontrolle (Byte 5, Sammelmdeldung 08)

0x0026 38 Bit: Ausfall (Byte 5, Sammelmdeldung 10)

0x0027 39 Bit: Gerat ok (Byte 5, Sammelmdeldung 05)

0x0028 40 Bit: Fahrpause aktiv (Byte 6)

0x0029 41 Bit: In Zwischenstellung (Byte 6)

0x002A 42 —

0x002B 43 —

0x002C 44 —

0x002D 45 —

0x002E 46 —

0x002F 47 —

0x0030 48 —

0x0031 49 —

0x0032 50 —

0x0033 51 —

0x0034 52 —

0x0035 53 —

0x0036 54 —

0x0037 55 —

0x0038 56 —

0x0039 57 —

0x003A 58 —

0x003B 59 —

0x003C 60 —

0x003D 61 —

0x003E 62 —

0x003F 63 —

0x0040 — 0x0047 |64 — 71 —

0x0048 — 0x004F |72 — 79 —

0x0050 - 0x0057 {80 — 87 —

0x0058 — 0x005F |88 — 95 —

0x0060 96 Bit: Falscher Fahrbefehl (Byte 13)

0x0061 97 Bit: Wahlschalter n. FERN (Byte 13)

0x0062 98 —

0x0063 99 —

0x0064 100 —

0x0065 101 Bit: NOT Verh. aktiv (Byte 13)

0x0066 102 Bit: FailState Feldbus (Byte 13)

0x0067 103 —

0x0068 104 —

0x0069 105 —

0x006A 106 —

0x006B 107 —

0x006C 108 —

0x006D 109 —

0x006E 110 Bit: Service aktiv (Byte 14)

0x006F 111 —

0x0070 112 Bit: Konfigurationsfehler (Byte 15)

0x0071 113 —

21



Beschreibung der Datenschnittstelle

Stellantriebe
SGC(R)/SVC(R)/SGM(R)/SVM(R) Modbus RTU

22

Offset (hexadezi- | Offset (dezimal) |Inhalt (flir Details siehe <Beschreibung der Ein-
mal) gangsdaten>)
0x0072 114 Bit: Thermofehler (Byte 15)
0x0073 115 Bit: Phasenausfall (Byte 15)
0x0074 116 Bit: Drehmofehler AUF (Byte 15)
0x0075 117 Bit: Drehmofehler ZU (Byte 15)
0x0076 118 Bit: Interner Fehler (Byte 15)
0x0077 119 Bit: Keine Reaktion (Byte 15)
0x0078 120 — (reserviert fur weitere Fehlermeldungen)
0x0079 121 — (reserviert fiir weitere Fehlermeldungen)
0x007A 122 — (reserviert fir weitere Fehlermeldungen)
0x007B 123 — (reserviert fur weitere Fehlermeldungen)
0x007C 124 — (reserviert fur weitere Fehlermeldungen)
0x007D 125 — (reserviert fur weitere Fehlermeldungen)
0x007E 126 Bit: Konfigurationsfehler FERN (Byte 16)
0x007F 127 — (reserviert fur weitere Fehlermeldungen)
0x0080 — 0x0083|128 — 131 — (reserviert fiir weitere Warnungen)
0x0084 132 — (reserviert fiir weitere Warnungen)
0x0085 133 — (reserviert fur weitere Warnungen)
0x0086 134 — (reserviert fur weitere Warnungen)
0x0087 135 Bit: Keine Reaktion (Byte 17)
0x0088 136 — (reserviert fur weitere Warnungen)
0x0089 137 — (reserviert fur weitere Warnungen)
0x008A 138 — (reserviert fur weitere Warnungen)
0x008B 139 —
0x008C 140 — (reserviert fur weitere Warnungen)
0x008D 141 — (reserviert fur weitere Warnungen)
0x008E 142 — (reserviert fur weitere Warnungen)
0x008F 143 Bit: Konfig.Warnung (Byte 18)
0x0090 144 —
0x0091 145 —
0x0092 146 —
0x0093 147 —
0x0094 148 Bit: Interne Warnung (Byte 19)
0x0095 149 Bit: Wrn ED Anlaufe (Byte 19)
0x0096 150 Bit: Wrn ED Laufzeit (Byte 19)
0x0097 151 Bit: Stellzeitwarnung (Byte 19)
0x0098 152 —
0x0099 153 —
0x009A 154 Bit: Wrn Sollposition (Byte 20)
0x009B 155 —
0x009C 156 —
0x009D 157 Bit: Sicherheitsverh. aktiv (Byte 20)
0x009E 158 —
0x009F 159 —
0x00AO0 - Ox00A7 160 — 167 —
0Xx00A8 — Ox00AF|168 — 175 —

— (reserviert fur weitere Meldungen Ausfall nach NA-
0x00B0 —0x00B6 176 — 182 MUR-Empfehlung NE 107)
0x00B7 183 Bit: Fehler (Byte 23)

— (reserviert fir weitere Wartungsmeldungen nach
0x00B8 184 NAMUR-Empfehlung NE 107)

— (reserviert fur weitere Wartungsmeldungen nach
0x00B9 185 NAMUR-Empfehlung NE 107)
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Offset (dezimal)

Inhalt (fir Details siehe <Beschreibung der Ein-
gangsdaten>)

— (reserviert fur weitere Wartungsmeldungen nach
NAMUR-Empfehlung NE 107)

— (reserviert fur weitere Wartungsmeldungen nach
NAMUR-Empfehlung NE 107)

— (reserviert fur weitere Wartungsmeldungen nach
NAMUR-Empfehlung NE 107)

— (reserviert fur weitere Wartungsmeldungen nach
NAMUR-Empfehlung NE 107)

— (reserviert fiir weitere Wartungsmeldungen nach
NAMUR-Empfehlung NE 107)

— (reserviert fiir weitere Wartungsmeldungen nach
NAMUR-Empfehlung NE 107)

- 195

— (reserviert fiir weitere Warnungen)

— (reserviert fiir weitere Meldungen AuRRerhalb der
Spezifikation nach NAMUR-Empfehlung NE 107)

— (reserviert fiir weitere Meldungen AulRerhalb der
Spezifikation nach NAMUR-Empfehlung NE 107)

— (reserviert fur weitere Meldungen AuRBerhalb der
Spezifikation nach NAMUR-Empfehlung NE 107)

Bit: Keine Reaktion (Byte 25)

— (reserviert fuir weitere Meldungen AulRerhalb der
Spezifikation nach NAMUR-Empfehlung NE 107)

— (reserviert fiir weitere Meldungen AulRerhalb der
Spezifikation nach NAMUR-Empfehlung NE 107)

— (reserviert fiir weitere Meldungen AulRerhalb der
Spezifikation nach NAMUR-Empfehlung NE 107)

— (reserviert fiir weitere Meldungen AuRerhalb der
Spezifikation nach NAMUR-Empfehlung NE 107)

— (reserviert fur weitere Meldungen AuRBerhalb der
Spezifikation nach NAMUR-Empfehlung NE 107)

— (reserviert fur weitere Meldungen AuRBerhalb der
Spezifikation nach NAMUR-Empfehlung NE 107)

— (reserviert fur weitere Meldungen AulRerhalb der
Spezifikation nach NAMUR-Empfehlung NE 107)

Bit: Konfig.Warnung (Byte 26)

— (reserviert fiir weitere Meldungen AulRerhalb der
Spezifikation nach NAMUR-Empfehlung NE 107)

— (reserviert fiir weitere Meldungen AuRerhalb der
Spezifikation nach NAMUR-Empfehlung NE 107)

— (reserviert fur weitere Meldungen AuRBerhalb der
Spezifikation nach NAMUR-Empfehlung NE 107)

— (reserviert fur weitere Meldungen AuRBerhalb der
Spezifikation nach NAMUR-Empfehlung NE 107)

Bit: Interne Warnung (Byte 27)

Bit: Wrn ED Anlaufe (Byte 27)

Bit: Wrn ED Laufzeit (Byte 27)

Bit: Stellzeitwarnung (Byte 27)

— (reserviert fur weitere Meldungen der Funktionskon-
trolle nach NAMUR-Empfehlung NE 107)

— (reserviert fur weitere Meldungen der Funktionskon-
trolle nach NAMUR-Empfehlung NE 107)

Bit: Wrn Sollposition (Byte 28)

— (reserviert fur weitere Meldungen der Funktionskon-
trolle nach NAMUR-Empfehlung NE 107)

— (reserviert fur weitere Meldungen der Funktionskon-
trolle nach NAMUR-Empfehlung NE 107)

Offset (hexadezi-
mal)

0x00BA 186
0x00BB 187
0x00BC 188
0x00BD 189
0x00BE 190
0x00BF 191
0x00C0—-0x00C3|192
0x00C4 196
0x00C5 197
0x00C6 198
0x00C7 199
0x00C8 200
0x00C9 201
0x00CA 202
0x00CB 203
0x00CC 204
0x00CD 205
0x00CE 206
0x00CF 207
0x00D0 208
0x00D1 209
0x00D2 210
0x00D3 211
0x00D4 212
0x00D5 213
0x00D6 214
0x00D7 215
0x00D8 216
0x00D9 217
0x00DA 218
0x00DB 219
0x00DC 220
0x00DD 221

Bit: Sicherheitsverh. aktiv (Byte 28)
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Offset (hexadezi- | Offset (dezimal) |Inhalt (flir Details siehe <Beschreibung der Ein-
mal) gangsdaten>)

— (reserviert fur weitere Meldungen der Funktionskon-
0xO00DE 222 trolle nach NAMUR-Empfehlung NE 107)

— (reserviert fur weitere Meldungen der Funktionskon-
0x00DF 223 trolle nach NAMUR-Empfehlung NE 107)

— (reserviert fur weitere Meldungen der Funktionskon-
0x00EO 224 trolle nach NAMUR-Empfehlung NE 107)
0x00E1 225 Bit: Wahlschalter n. FERN (Byte 29)
0x00E2 226 Bit: Service aktiv (Byte 29)

— (reserviert fur weitere Meldungen der Funktionskon-
0x00E3 227 trolle nach NAMUR-Empfehlung NE 107)

— (reserviert fur weitere Meldungen der Funktionskon-
0x00E4 228 trolle nach NAMUR-Empfehlung NE 107)

— (reserviert fur weitere Meldungen der Funktionskon-
0x00E5 229 trolle nach NAMUR-Empfehlung NE 107)

— (reserviert fur weitere Meldungen der Funktionskon-
0xO0E6 230 trolle nach NAMUR-Empfehlung NE 107)

— (reserviert fuir weitere Meldungen der Funktionskon-
O0x00E7 231 trolle nach NAMUR-Empfehlung NE 107)

— (reserviert fuir weitere Meldungen der Funktionskon-
0xO0OE8 — Ox00EF {232 — 239 trolle nach NAMUR-Empfehlung NE 107)
0x00F0 240 Bit: Kanal 1 Aktiv (Byte 31)
0x00F1 241 Bit: Kanal 2 Aktiv (Byte 31)
0x00F2 242 Bit: Kanal 1 DataEx (Byte 31)
0x00F3 243 Bit: Kanal 2 DataEx (Byte 31)
0x00F4 244 Bit: Kanal 1 FailState Feldbus (Byte 31)
0x00F5 245 Bit: Kanal 2 FailState Feldbus (Byte 31)
0xO00F6 246 Bit: Kanal 1 Aktivitat (Byte 31)
0x00F7 247 Bit: Kanal 2 Aktivitat (Byte 31)
0x00F8 248 —
0x00F9 249 —
O0x00FA 250 —
0xO0FB 251 —
0x00FC —0x0147 | 252 — 327 Reserve

4.2. Ausgangsdaten — Fahrkommandos

Uber das Prozessabbild Ausgang kann der Master (Steuerung) den Slave (Antrieb)
ansteuern.

4.2.1. Fahrkommandos mit Hilfe von Register-Funktionen zum Antrieb tbertragen bzw. zuriicklesen

Information Um Fernfahrten ausfihren zu kénnen, muss der Betriebsmodus Fern aktiviert sein.

Zu verwendende Funktionen:

- Preset Single Register (06)
- Preset Multiple Register (16)
- Read Holding Register (03)

24



Stellantriebe
SGC(R)/SVC(R)/SGM(R)/SVM(R) Modbus RTU

Beschreibung der Datenschnittstelle

Offset (hexadezimal) |Offset (dezimal) Register Inhalte
0x03E8 1000 Byte 1: Kommandos Byte 2: Reserviert 1
s |
AR
w3 <
o w g @ 1 [ 1 i i 1
w| 3ol 2
J|lolo|8
33| 2|%
28| "5
Bit| Bit| Bit| Bit| Bit| Bit| Bit| Bit | Bit| Bit | Bit| Bit| Bit| Bit| Bit | Bit
l7l6/5[4]3[2[1]0] |7]/6]5]/4[3[2][1]0
O0x03E9 1001 Byte 3: Sollposition High-Byte
Byte 4: Sollposition Low-Byte
O0x03EA 1002 Byte 5: Zusatzkommandos Byte 6: Zwischenstellungen
|_
@]
P4
w 1l ' [l [l ] ' 1
= i 1
0
B,
[H]
[V
Bit| Bit| Bit| Bit| Bit| Bit| Bit| Bit| | Bit|Bit| Bit| Bit| Bit | Bit | Bit | Bit
(716]5/4]3[2]1]0] [7]6]5]14]3]2]1]0
0x03EB 1003 Byte 7 und 8: Reserve
Ox03EC 1004 Byte 9 und 10: Reserve
Ox03ED 1005 Byte 11 und 12: Reserve
Ox03EE 1006 Byte 13 und 14: Reserve
Ox03EF — 0x03F4 1007 — 1012 Byte 15 bis Byte 26: Reserve

4.2.2. Beschreibung der Ausgangsdaten

Byte 1: Kommandos

Tabelle 20: Byte 1: Kommandos

Bit |Bezeichnung

(Prozessabbild)

Wert

Beschreibung

0 |Feldbus AUF

Fahrbefehl in Richtung AUF.

Kein Kommando.

1 Feldbus ZU

Fahrbefehl in Richtung ZU.

Kein Kommando.

2 |Feldbus SOLL

| o[r|ofr

Fahre zu Sollposition.
Die Sollposition wird durch die Bytes 3 und 4 vorge-
geben.

o

Kein Kommando.

3 |Feldbus RESET

Bestimmte Meldungen des Stellantriebs kénnen mit
diesem Befehl im Betriebsmodus Fern zuriickgesetzt
werden (z.B. Drehmomentfehler).

Kein Kommando.

Kein Kommando (reserviert).

Kein Kommando (reserviert).

4
5
6

Kein Kommando (reserviert).

7 —_

Kein Kommando (reserviert).

Bit 0, 1, 2 = Fahrbefehle Mitden

Bits 0 bis 2 werden Fahrbefehle zum Antrieb Gibertragen. Es darf immer nur

eines dieser Bits auf 1 gesetzt sein. Sind mehrere Bits gleichzeitig gesetzt, wird keine
Fahrt ausgefuhrt und es erfolgt die Meldung: Falscher Fahrbefehl
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Bit4,5,6,7

Bei Fahrbefehlen tber das Bit 2 (Feldbus SOLL):

. Voraussetzung: Stellungsgeber im Antrieb.

. Bei einem Sollwert von 0 Promille fahrt der Antrieb in die Endlage ZU, bei 1000
Promille in die Endlage AUF.

. Uberschreitet der Wert die Grenze 1000, fahrt der Antrieb vollstandig in die
Endlage AUF.

- Um die Mechanik im Antrieb zu schonen, erfolgt die Richtungsumkehr verzégert.
Die ab Werk eingestellte Standardeinstellung fur die Reversiersperrzeit betragt
300 ms.

Die Bits 4 bis 7 sind nicht belegt und missen auf 0 gesetzt werden.

Byte 2: Reserviert 1

Die Inhalte sind fur zukiinftige Erweiterungen reserviert.

Byte 3 und 4: Sollposition
Byte 3 = High-Byte, Byte 4 = Low-Byte.

Uber die Bytes 3 und 4 wird in Verbindung mit dem Stellungsregler die Sollposition
Ubertragen (Wert: 0 — 1000).

. Der Wert 1000 entspricht dem maximalen Sollwert, d.h. Endlage AUF.
. Der Wert 0 entspricht dem minimalen Sollwert, d.h. Endlage ZU.

Byte 5: Zusatzkommandos

Tabelle 21: Byte 5: Zusatzkommandos

Bit |[Bezeichnung Wert |Beschreibung
(Prozessabbild)

— Keine Meldung (reserviert).

— Keine Meldung (reserviert).

— Keine Meldung (reserviert).

— Kein Kommando (reserviert).

— Keine Meldung (reserviert).

— Keine Meldung (reserviert).

||| W|IN|FL|O

Feldbus NOT 1 Signal NOT, l6st NOT Verhalten aus.
Kein Kommando.

7 |— Keine Meldung (reserviert).

Byte 6 bis Byte 26: Reserve

Die Inhalte sind fiir zukiinftige Erweiterungen reserviert.

4.2.3.

26

Fahrkommandos mit Hilfe von Coil-Funktionen zum Antrieb Ubertragen

Zu verwendende Funktion:
. Force Single Coil (05)
- Force Multiple Coil (15)
. Read Coil Status (01)

Offset (hexadezi- | Offset (dezimal) |Inhalt (flir Details siehe <Beschreibung der Aus-
mal) gangsdaten>)

0x0000 Feldbus AUF (Byte 1)

0x0001 Feldbus ZU (Byte 1)

0x0003 Feldbus RESET (Byte 1)

0
1
0x0002 2 Feldbus SOLL (Byte 1
3
4—

0x0004 — 0xO00F 15 —

0x0010 - 0x0017 |16 bis 23 Sollposition High-Byte (Stellungsgeber) — (Byte 3)

0x0018 — Ox001F |24 bis 31 Sollposition Low-Byte (Stellungsgeber) — (Byte 4)
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Offset (hexadezi- | Offset (dezimal) |Inhalt (fur Details siehe <Beschreibung der Aus-
mal) gangsdaten>)
0x0020 32 —
0x0021 33 —
0x0022 34 —
0x0023 35 —
0x0024 36 —
0x0025 37 —
0x0026 38 Feldbus NOT (Byte 5)
0x0027 39 —
0x0028 40 —
0x0029 41 —
0x002A 42 —
0x002B 43 —
0x002C 44 —
0x002D 45 —
0x002E 46 —
0x002F 47 —
0x0030 48 —
0x0031 49 —
0x0032 50 —
0x0033 51 —
0x0034 52 —
0x0035 53 —
0x0036 54 —
0x0037 55 —
0x0038 56 —
0x0039 57 —
0x003A 58 —
0x003B 59 —
0x003C 60 —
0x003D 61 —
0x003E 62 —
0x003F 63 —
0x0040 - 0x0047 (64 — 71 —
0x0048 — 0x004F |72 — 79 —
0x0050 - 0x0057 |80 — 87 —
0x0058 — Ox005F |88 — 95 —
0x0060 — 0x0067 {96 — 103 —
0x0068 — 0X006F |104 — 111 —
0x0070—0x00C7|112 — 199 —

4.3.

Redundanz

— Option —

Zur Erh6éhung der Anlagensicherheit kann der Stellantrieb mit einer redundanten
Modbus Schnittstelle ausgestattet werden.

Folgender redundanter Betriebsmodus wird unterstitzt:

- Redundantes Verhalten mit Hilfe eines redundanten Rings und der SIMA
Master Station

Das redundante Verhalten wird mit folgendem Parameter eingestellt:
Geratekonfiguration > Modbus > Redundanz
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4.3.1.

28

Redundantes Verhalten mit Hilfe eines redundanten Rings und der SIMA Master Station

Der physikalische Aufbau der redundanten Modbus Schnittstelle im Stellantrieb
basiert auf zwei unabhéngig, galvanisch getrennten Modbus Kanélen. In diesem
Betriebsmodus werden Datentelegramme von einem Kanal intern auf den zweiten
Kanal Ubertragen. Diese Repeaterfunktion erméglicht in Verbindung mit der SIMA
Master Station den Aufbau von redundanten Modbus RTU Feldsystemen in
Ringstruktur.

Als Feldbusleitung zwischen den Antrieben ist lediglich ein zweiadriges Feldbuskabel
erforderlich.

Als Datenprotokoll wird Modbus RTU verwendet. In jedem Stellantrieb befinden sich
zwei Modbus RTU-485 Kanéle. Die Einstellungen der Modbus Schnittstelle gelten
fur beide Kanéle.

Details zu Einstellungen und Betrieb der SIMA Master Station von AUMA sind in
einer separaten Betriebsanleitung zur SIMA Master Station dokumentiert.

Besonderheiten der Redundanz in Ringstruktur

Die beiden Kanéle des Stellantriebs sind galvanisch voneinander getrennt. Die
Modbus RTU Datentelegramme der SIMA Master Station werden Uber einen Kanal
des Stellantriebs empfangen und mit Hilfe der Repeaterfunktion des zweiten Kanals
zum néchsten Teilnehmer weitergeleitet.

Durch die galvanische Trennung entstehen RS-485 Ringsegmente mit einer max.
zulassigen Leitungslange von 1 200 m, pro SIMA Master Station. Pro Ring kénnen
bis zu 247 AUMA Antriebe angeschlossen werden. Theoretisch lassen sich damit
Modbus RTU Netzwerke mit Leitungslangen bis ca. 290 km realisieren.

—
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Bei einem Leitungsfehler bleibt die Modbus Kommunikation zu den Antrieben erhalten,
denn die galvanische Trennung verhindert, dass sich der Fehler von einem
Ringsegment auf das benachbarte Ringsegment Ubertragt. Solange nur ein
Ringsegment gestort ist, bleibt die Kommunikation zu allen Antrieben tber die
verbleibenden Segmente erhalten.

Die max. Leitungslénge eines Ringsegmentes zwischen den Antrieben betragt ohne
zusétzliche externe Repeater 1 200 m.

Bei Verlust der Spannungsversorgung eines Stellantriebs werden die benachbarten
Ringsegmente automatisch miteinander verbunden, um so die Integritat der
Ringstruktur aufrechtzuerhalten. Dabei wird die galvanische Trennung der beiden
RS-485 Anschliisse aufgehoben und es entsteht ein neues, langeres Ringsegment.

Information  Bei der Projektierung sollte daher darauf geachtet werden, dass zwei benachbarte
Ringsegmente eine Leitungslange von 1200 m nicht tiberschreiten, andernfalls
sollten ggf. externe Repeater vorgesehen werden.
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5. Beschreibung Modbus RTU Platine
Die Modbus RTU Platine befindet sich unter dem Deckel [1] am Antrieb.

/\ GEFAHR Gefahrliche Spannung!

Stromschlag mdglich.

- Das Offnen des Deckels bei eingeschalteter Spannung darf nur durch ausgebil-
detes Fachpersonal (Elektrofachkraft) erfolgen.

5.1. Anzeigen (LEDs)
Bild 1: LEDs auf Logikplatine

Tabelle 22: LED Funktionen

LED Farbe Zustand Funktion
[V5] rot leuchtet Stdérung (Sammelmeldung)
blinkt Die Anzahl der Blinksignale gibt die Nummer der

Fehlermeldung an (siehe <Fehlermeldungen und
Warnungen> der entsprechende Betriebsanleitung
zum Stellantrieb)

gelb leuchtet Antrieb ist in Endlage ZU

grin leuchtet Antrieb ist in Endlage AUF
[V7] grin leuchtet V7 = Data Exchange Modbus Kanal 1
[v8] V8 = Data Exchange Modbus Kanal 2

Die Modbus RTU Schnittstelle hat den “Data Ex-

change” Zustand betreten. Nur in diesem Zustand
kann der Antrieb Gber den Modbus Master gesteu-
ert und der Zustand des Antriebs gelesen werden.

[V9] rot leuchtet Fehler am internen CAN-Bus
AUMA Service

[V10] |[grin aus DBG, Spannungsversorgung 5V
AUMA Service

[V11] |grin aus RESET, Spannungsversorgung 3,3V

AUMA Service

30




Stellantriebe

SGC(R)/SVC(R)/ISGM(R)/SVM(R) Modbus RTU Stérungsbehebung
6. Stérungsbehebung
6.1. Fehlersuche

Bei Problemen mit der Modbus Kommunikation liefert der Stellantrieb tber die serielle
Schnittstelle wichtige Informationen zur Fehlersuche.

Zur Unterstiitzung kénnen auch die Melde- und Diagnose LEDs auf der Modbus
Platine verwendet werden.

Tabelle 23: Fehlersuchtabelle

Ursachen und Abhilfe

1. [|Antrieb lasst sich Gber den|Ja Kein Fehler
Modbus ansteuern? Nein  weiter mit 2
2. |LED [V7] bzw. [V8] (Da- |ja Gultige Telegramme an die eigene Adresse
taEx) auf Modbus Platine Modbus Kommunikation ist in Ordnung
leuchtet? - weiter mit 3
Nein Keine Kommunikation zwischen Slave und Master

Mégliche Ursachen und Abhilfe:
RS485 Verdrahtung fehlerhaft
- Verdrahtung prifen

3. |Fahrt Gber Drucktaster der|Ja Maogliche Ursachen und Abhilfen:
Ortssteuerstelle moglich? - Master gibt keinen Fahrbefehl

- Master gibt falschen Fahrbefehl

- Slaveadresse falsch

— Alle anderen Slaves am Modbus priifen
— Programm der Leittechnik prifen

Nein Mégliche Ursachen und Abhilfen:

Fehler wie Drehmoment-, Thermo-, oder interner Fehler
- Logikplatine, Motoransteuerung und Motor priifen

- weiter mit 5

4. |LED [V11] auf Modbus Ja 3,3V Spannungsversorgung ist in Ordnung
Platine leuchtet grin Nein 3,3 V Spannungsversorgung nicht vorhanden

5. [LED [V10] auf Modbus blinkt griin 5V Spannungsversorgung ist in Ordnung
Platine ist Aus 5V Spannungsversorgung nicht vorhanden

Mégliche Ursachen und Abhilfen:
- Spannungsversorgung prifen (Sicherungen priifen)
— Modbus Platine priifen

6.2. Diagnose

Uber die serielle Schnittstelle und mit Hilfe der Software AUMA CDT (Menii Diagnose)
kénnen verschiedene Zustande der Modbus Schnittstelle Gberprift werden.

Die Tabelle <Informationen Giber Modbus 1> zeigt die Mends fir die 1. Modbus
Schnittstelle. Falls eine zweite, redundante Modbus Schnittstelle eingebaut ist, kann
diese Tabelle ebenfalls verwendet werden. Im Menu wird dann Modbus MD2 statt
Modbus MD1 angezeigt.

Tabelle 24: Informationen Uber Modbus 1

Anzeige in AUMA CDT Wert und Beschreibung

MD1 Slave Adresse Busadresse (Slaveadresse)

Baudrate Baudrate

Kanal 1 DataEx Kanal 1 befindet sich im Datenaustauschzustand (DataEx)

Kanal 1 Aktivitat Aktivitat des Feldbus auf Kanal 1 vorhanden

Bus Message Count Anzahl der empfangenen gultigen Nachrichten (mit allen Adressen)
Anzahl der Nachrichten, die das Feldgerat seit dem letzten Neustart, dem Loschen der
Diagnosezahler oder Einschalten auf dem Bus protokolliert hat. Nachrichten mit CRC
Fehler werden nicht beriicksichtigt.
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Anzeige in AUMA CDT

Wert und Beschreibung

Bus Communication Error Count

Anzahl der Nachrichten mit CRC oder Paritats-/ Blockpriifungs-/ Datenverlustfehler.
Anzahl der CRC Fehler, die das Feldgerat seit dem letzten Neustart, dem Loschen der
Diagnosezahler oder Einschalten protokolliert hat. Bei einem Fehler auf Zeichenebene
(Uberlauf, Paritatsfehler) oder bei einer Nachrichtenlznge von weniger als 3 Bytes kann
der Empfanger die CRC Prufung nicht durchfuhren. In diesem Fall wird der Z&hler ebenfalls
um eins erhéht.

Slave Exception Error Count

Anzahl der gesendeten Exceptions.

Anzahl der Modbus Exceptions, die das Feldgerat seit dem letzten Neustart, dem Léschen
der Diagnosezahler oder Einschalten erfasst hat. Darunter fallen auch die Fehler in
Broadcast-Nachrichten, auch wenn in diesem Fall keine Exception gesendet wird.
Exceptions werden im "MODBUS Application Protocol Specification"-Dokument beschrieben
und aufgeftuhrt.

Slave Message Count

Anzahl der empfangenen Nachrichten (mit Slave Adresse).

Anzahl der an das Feldgerat adressierten Nachrichten, einschlieflich der Broadcast-
Nachrichten, die das Feldgerat seit dem letzten Neustart, dem Loschen der Diagnosezahler
oder Einschalten auf dem Bus verarbeitet hat.

Slave No Repsonse Count

Anzahl der unbeantworteten Nachrichten.

Anzahl der vom Feldgerat empfangenen Nachrichten, die von diesem seit dem letzten
Neustart, dem Léschen der Diagnosezéhler oder Einschalten nicht beantwortet wurden
(weder durch eine normale Nachricht noch durch eine Exception) (Anzahl der erhaltenen
Broadcast-Nachrichten).

Slave NAK Count

Anzahl der mit NAK beantworteten Nachrichten.

Anzahl der vom Feldgerat empfangenen Nachrichten, die von diesem seit dem letzten
Neustart, dem Léschen der Diagnosezéahler oder Einschalten mit einer NAK-(Negative
Acknowledge) Exception beantwortet wurden. Exceptions werden im "MODBUS Applica-
tion Protocol Specification"-Dokument beschrieben und aufgefihrt.

Slave Busy Count

Anzahl der vom Feldgerat empfangenen Nachrichten, die von diesem seit dem letzten
Neustart, dem Léschen der Diagnosezéhler oder Einschalten mit einer Slave-Device-Busy-
Exception beantwortet wurden. Exceptions werden im "MODBUS Application Protocol
Specification"-Dokument beschrieben und aufgefiihrt.

Bus Character Overrun Count

Anzahl der Nachrichten mit Datenverlustfehlern.

Anzahl der an das Feldgerat adressierten Nachrichten, die von diesem seit dem letzten
Neustart, dem Loschen der Diagnosezéahler oder Einschalten aufgrund eines Zeicheniiber-
laufs nicht verarbeitet werden konnten. Ein Zeichenuberlauf kommt dadurch zustande,
dass Datenzeichen schneller am Port eintreffen als diese gespeichert werden kdnnen
oder durch Zeichenverlust aufgrund eines Hardwarefehlers.

Parity Error Count

Anzahl der Paritatsfehler

Tabelle 25: Modbus Details

Anzeige in AUMA CDT

Wert und Beschreibung

Kanal 1 aktiv

Die Modbus Schnittstelle des Kanal 1 wird verwendet

Kanal 2 aktiv

Die Modbus Schnittstelle des Kanal 2 wird verwendet
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7. Technische Daten
Information  In den folgenden Tabellen sind neben der Standardausfiihrung auch Optionen ange-
geben. Die genaue Ausfihrung muss dem Technischen Datenblatt zum Auftrag
entnommen werden. Das Technische Datenblatt zum Auftrag steht im Internet unter
http://www.auma.com zum Download in deutscher und englischer Sprache zur
Verfugung (Angabe der Auftragsnummer erforderlich).
7.1. Modbus Schnittstelle

Einstellungen/Programmierung der Modbus RTU Schnittstelle

Einstellung der Modbus RTU
Schnittstelle

Die Einstellung der Modbus Adresse erfolgt Uber Adressschalter (DIP-Schalter im Antrieb),
alternativ auch Uber Parameter (iber AUMA Software CDT und AUMA Servicekabel
Z100.999). Die Einstellung der Paritat und der Baudrate erfolgt ber Parameter.

Befehle und Meldungen der Modbus RTU Schnittstelle

Prozessabbild Ausgang (Ansteu-
erbefehle)

AUF, HALT, ZU, Stellungssollwert, RESET, NOT Fahrbefehl

Prozessabbild Eingang (Ruck-
meldungen)

Endlage AUF, ZU

Stellungsistwert

Wahlschalter in Stellung ORT/FERN
Drehmomentschalter AUF, ZU
Wegschalter AUF, ZU

Prozessabbild Eingang (Fehler-
meldungen)

Motorschutz angesprochen
Drehmomentschalter vor Erreichen der Endlage angesprochen

Verhalten bei Kommunikations-
ausfall

Die Reaktion des Antriebs ist parametrierbar:
bei aktueller Position stehenbleiben

Fahrt in Endlage AUF oder ZU ausfuhren
Fahrt in beliebige Zwischenstellung ausfiihren

letzten empfangenen Fahrbefehl ausfihren

Allgemeine Daten der Modbus RTU Schnittstelle

Kommunikationsprotokoll

Modbus RTU gemaf IEC 61158 und IEC 61784

Netzwerk-Topologie

Linien-(Bus-)Struktur. Mit Repeatern sind auch Baumstrukturen realisierbar.

Ruckwirkungsfreies An- und Abkoppeln von Geraten im laufenden Betrieb moglich.

Ubertragungsmedium

Verdrillte, geschirmte Kupferleitung geman IEC 61158

Schnittstelle Feldbus

EIA-485 (RS485)

Ubertragungsrate/Leitungslange

Baudrate: 9,6 — 38,4 kBit/s
Maximale Leitungslange (Segmentlange bzw. zwischen zwei Antrieben) ohne Repeater:
1200 m

Mdogliche Leitungslangen:
bei Linien-Topologie mit Repeater: ca. 10 km (gesamte Netzwerk-Leitungslange)
bei Ringtopologie: ca. 290 km (redundanter Ring)

Geratetypen

Modbus-Slave, z.B. Gerate mit digitalen und/oder analogen Ein- und Ausgangen wie Aktoren,
Sensoren
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Allgemeine Daten der Modbus RTU Schnittstelle

Anzahl von Geraten

32 Gerate in jedem Segment ohne Repeater, mit Repeater erweiterbar bis 247

Buszugriff

Polling-Verfahren zwischen Master und Slaves (Query-Response)

Unterstiitzte Funktionen Feldbus

01 Read Coil Status

02 Read Input Status

03 Read Holding Registers

04 Read Input Registers

05 Force Single Coil

15 (OFHex) Force Multiple Coils

06 Preset Single Register

16 (10Hex) Preset Multiple Registers
17 (11Hex) Report Slave 1D

08 Diagnostics:

00 00 Loopback

00 10 (0AHex) Clear Counters and Diagnostic Register
00 11 (OBHex) Return Bus Message Count

00 12 (OCHex) Return Bus Communication Error Count
00 13 (ODHex) Return Bus Exception Error Count

00 14 (OEHex) Return Slave Message Count

00 15 (OFHex) Return Slave No Response Count

00 16 (10Hex) Return Slave NAK Count

00 17 (11Hex) Return Slave Busy Count

00 18 (12Hex) Return Character Overrun Count
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8. Anhang
8.1. Parameter
Dieser Anhang beinhaltet Hinweise zur Parametrierung der Stellantriebs-Steuerung
Uber Modbus RTU in Tabellenform (Modbus Funktionscodes, Offsetadressen,
Parameterauspragungen sowie die jeweiligen Schreib- und Leseberechtigungen).
Die in den nachfolgenden Tabellen dargestellten Parameter kdnnen mit folgenden
Modbus Funktionen gelesen bzw. geschrieben werden.
. Preset Multiple Register (16)
. Read Holding Register (03)
Pro Modbus Request werden immer mehrere Parameter (View Objects) gelesen
bzw. geschrieben. Die in den Tabellen angegebenen Datenléngen sind dabei
entsprechend zu bericksichtigen.
View Objects
Ein View Object fasst mehrere Parameter zu einer Gruppe zusammen und erméglicht
damit einen einfachen Lesezugriff auf die gruppierten Parameter, was sich zusatzlich
positiv auf die Buslast auswirkt, da nicht mehr jeder Parameter einzeln ausgelesen
werden muss.
Erklarungen zur Tabelle:
Nr.  Nummer des View Objects
Typ - "
Datentyp Beschreibung Datenlange
BOOL Logischer Wert 4 Bytes
BS8/16/32/64 Bitstring 2/4/6/8 Bytes
DRVCMD4 Prozessdaten 4 Bytes
enum Wert aus Werteliste 2 Bytes
18/16/32 Integer Werte 1/2/4 Bytes
MMSSO01 Zeitinformation 2 Bytes
0S4/8/16/32/48/64 Octet String 4/8/16/32/48/64 Bytes
S10/20/30/40 Zeichenkette (String) 10/20/30/40 Bytes
u8/16/32 Vorzeichenlose Wert 1/2/4] Bytes (8/16/32 Bits)
Parameter Name des Parameters. Wird im Display der Stellantriebs-Steuerung angezeigt.
Zugriff ~ Schreib- und Leseberechtigung
R = Lesen (Read)
W = Schreiben (Write)
Default Standardwert

Einstellwert

Zulassiger, einstellbarer Wert bzw. Einstellbereich. Je nach Datentyp auch
Skalierungsfaktor und Einheit, angegeben in eckiger Klammer. Beispiel:

Min=010,1s]
Max =50 [0,1 s]
entspricht einem Einstellbereich von 0,1 bis 5,0 Sekunden
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Tabelle 26: Kennungen

Nr. |Typ | Parameter Zugriff |Default Einstellwert

Erlauterung

Offset (hexadezimal) = 0x04B1
Offset (dezimal) = 1201
Datenlange = 60 Bytes

1-1 S20 Geratebezeichung R AC 01.2 Geratebezeichung der Antriebs-
steuerung
1-2 S20 Gerate TAG R/W _GERAETE- Informationen zur Identifikation
TAG_ des Antriebs in der Anlage (z.B.
KKS Kennzeichnung)
1-3 S20 Projektname R/W _PROJEKT_ Projektname der Anlage

Tabelle 27: Steuerung

Nr. |Typ |Parameter Zugriff |Default Einstellwert

Erlauterung

Offset (hexadezimal) = 0x04B2
Offset (dezimal) = 1202
Datenlange = 80 Bytes

2-1 S20 Auftragsnr. Steuerung |R _ KOMMNR Auftragsnummer Steuerung
STEUERUNG

2-2 S20 Seriennr. Steuerung R _ WERKNR Seriennummer Steuerung
STEUERUNG

2-3 S20 Schaltplan R TPC Schaltplan

2-4 S20 Produktionsdatum R _DATE_PRO- Produktionsdatum der Steue-
DUCTION_ rung

Tabelle 28: Antrieb

Nr. |Typ |Parameter Zugriff [Default Einstellwert Erlauterung

Offset (hexadezimal) = 0x04B3

Offset (dezimal) = 1203

Datenlange = 60 Bytes

3-1 S20 Auftragsnr. Antrieb R _ KOMMNR Auftragsnummer Antrieb
ANTRIEB _

3-2 S20 Seriennr. Antrieb R _ WERKNR Seriennummer Antrieb
ANTRIEB _

3-3 S20 Schaltplan Antrieb R TPA Schaltplan Antrieb

Tabelle 29: Version

Nr. |Typ |Parameter |Zugriff |Defau|t |Einste|lwert

| Erlauterung

Offset (hexadezimal) = 0x04B4
Offset (dezimal) = 1204
Datenlange = 20 Bytes

4-1 |820 |Firmware |R |Vxx.xx.xx |

| Firmware Version

Tabelle 30: Firmwaredetails

Nr. |Typ |Parameter |Zugriff |Defau|t |Einstellwert

| Erlauterung

Offset (hexadezimal) = 0x04B5
Offset (dezimal) = 1205
Datenlange = 40 Bytes

5-1 S20 Logik R 0

Version Firmware Logik

5-2 S20 Logik (Bootloader) R 0

Version Firmware Logik (Boot-
loader)
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Tabelle 31: Hardware Artikelnr.

Nr. |Typ |Parameter Zugriff |Default Einstellwert Erléauterung

Offset (hexadezimal) = 0x04B6

Offset (dezimal) = 1206

Datenlange = 20 Bytes

6-1 S20 ArtNr Logik R _ARTNR LO- Artikel Nummer der Elektronik-

GIK _ baugruppe 'Logik' (A2)

Tabelle 32: Abschaltart

Nr. |Typ |Parameter Zugriff |Default Einstellwert Erléauterung

Offset (hexadezimal) = 0x04B8

Offset (dezimal) = 1208

Datenlange = 8Bytes

8-1 enum |Endlage ZU R/W 0 0: Weg Abschaltart in der Endlage ZU
1: Drehmoment (Softwareparameter)

8-2 enum |Endlage AUF R/W 0 0: Weg Abschaltart in der Endlage AUF
1 Drehmoment (Softwareparameter)

8-3 enum |Endlage ZU (S10) R 0 0: Weg Einstellung der Abschaltart in
1: Drehmoment Endlage ZU (Schalter S10 der

Steuerung)

8-4 enum |Endlage AUF (S9) R 0 0: Weg Einstellung der Abschaltart in

1: Drehmoment Endlage AUF (Schalter S9 der
Steuerung)

Tabelle 33: Drehmomentschaltung

Nr. |Typ | Parameter

|Zugriff Default

Einstellwert

Erlauterung

Offset (hexadezimal) = 0x04B9
Offset (dezimal) = 1209
Datenlange = 12 Bytes

9-1 enum

Anfahriiberbriickung

R/W

0: Funktion nicht aktiv

Anfahrlberbriickung aktivieren

1: Funktion aktiv

/ deaktivieren. Anfahriiber-
briickung = Funktion aktiv bedeu-
tet, dass die Drehmomentiiber-
wachung bei jedem Anfahrvor-
gang ausgesetzt wird und zwar
fiir die im Feld 'Zeit Anfahriber-
briickung' definierte Zeitdauer.
Dadurch kénnen festsitzende
Positionen ohne Auslésen des
Drehmomentfehlers verlassen
werden.

9-2 Ul6

Anfahriiberbriickung [s]

R/W

Min=010,1 5]

Max =50 [0,1 s]

Uberbriickungszeit der Drehmo-
mentiiberwachung beim Anfah-
ren des Antriebs

93 |Ul6
ZU (S7)

Abschaltdrehmoment

R

20

Min=0

Max =9

Einstellung des Abschaltdrehmo-
ment in Richtung ZU (S7)

9-4  |U16
AUF (S6)

Abschaltdrehmoment

R

20

Min=0

Max =9

Einstellung des Abschaltdrehmo-
ment in Richtung AUF (S6)
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Nr. Typ Parameter Zugriff |Default Einstellwert Erlauterung
9-5 uil6 Abschaltmoment ZU |R/W 80 Min =0 Abschaltmoment in Fahrtrich-
Max = 9 tung ZU
9-6 Ul6 Abschaltmoment AUF |R/W 80 Min =0 Abschaltmoment in Fahrtrich-
Max = 9 tung AUF
Tabelle 34: Ortssteuerstelle
Nr. |Typ |Parameter Zugriff |Default |Einstellwert |Erléuterung
Offset (hexadezimal) = 0x0O4BA
Offset (dezimal) = 1210
Datenlange = 10 Bytes
10-1 |enum |[Selbsthaltung Ort R/W 3 0: Aus (Tippbetrieb) Einstellung Selbsthaltung Ort
1: AUF
2:ZU
3: AUF und ZU
4: AUF u. ZU ohne STOP
Tabelle 35: Stellungsregler
Nr. |Typ |Parameter Zugriff |Default Einstellwert Erlauterung
Offset (hexadezimal) = 0x04BD
Offset (dezimal) = 1213
Datenlange = 30 Bytes
13-1 enum |Adaptives Verhalten |R/W 0 0: Aus Einstellung adaptives Verhalten
1: Adaptiv | des Stellungsreglers
13-2 U16 AuRere Totzone R/W 10 Min =1[0,1 %] Einstellung duRere Totzone (bei
Max = 100 [0,1 %] adaptivem Verhalten ohne Be-
deutung)
13-3 ui6 Totzeit R/W 5 Min=210,1 3] Einstellung Totzeit
Max = 600 [0,1 s]
13-4 uil6 Totzone AUF R/W 5 Min =0 [0,1 %)] Einstellung Totzone AUF (bei
Max = 100 [0,1 %] adaptivem Verhalten ohne Be-
' deutung)
13-5 uil6 Totzone ZU R/W 5 Min =0 [0,1 %] Einstellung Totzone ZU (bei ad-
Max = 100 [0,1 %] aptivem Verhalten ohne Bedeu-
' tung)
13-6 ul6 Regler Hysterese AUF |R/W 5 Min =0 [0,1 %] Hysterese in Fahrtrichtung AUF
Max = 50 [0,1 %] (nur bei adaptivem Stellungsreg-
' ler)
13-7 Ul6 Regler Hysterese ZU |R/W 5 Min = 0 [0,1 %] Hysterese in Fahrtrichtung ZU
Max = 50 [0,1 %] (nur bei adaptivem Stellungsreg-
' ler)
13-8 132 Toleranzbereich ZU |R/W 0 Min =0 [0,1 %)] Toleranzbereich fir die Funktion
Max = 50 [0 1 %] "Dicht SchlieRen" flir Endlage
' ZU
13-9 132 Toleranzbereich AUF |R/W 1000 Min =950 [0,1 %] Toleranzbereich fiir die Funktion
Max = 1000 [0,1 %] "Ganz Offnen" fir Endlage AUF
13-10 |U1l6 Zulassige Anlaufe/lh |R/W 1200 Min=1 Zulassige Anlaufe/h (nur in Ve-
Min = 1800 bindung mit Adaptives Verhalten
= Adaptiv II)
13-11 |U1l6 Proportionalfahrt R/W 0 0: Funktion nicht aktiv Aktivierung der Funktion Propor-
1: Funktion aktiv tionalfahrt
(Sanftstart/Sanftstopp)
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Nr. Typ Parameter Zugriff |Default Einstellwert Erlauterung
13-12 |U16 Proportionalbereich R/W 100 Min = 20 [0,1 %] Proportionalbereich des
Max = 200 [0,1 %] Sanftstart/Sanftstop
13-13 |U16 Min Drehzahl Prop. R/W 400 Min =0 [0,1 %)] Minimale Drehzahl der Propor-
Min = 1000 [0,1 %] tionalfahrt
Tabelle 36: Sicherheitsverhalten
Nr. |Typ |Parameter Zugriff |Default Einstellwert |Erlauterung
Offset (hexadezimal) = 0x04BE
Offset (dezimal) = 1214
Datenlange = 12 Bytes
14-1 |enum |[Sicherheitsverhalten |R/W 1 0: Zuerst Gut-Zustand | Aktivierung Sicherheitsverhalten
1: Sofort aktiv
14-2 enum |Sicherheitsaktion R/W 0 0: STOP Einstellung der Reaktion des
1:ZU Antriebs bei aktivem Sicherheits-
> AUF verhalten
3: Position anfahren
4: Letzten Befehl ausfiihr.
14-3  |enum |Auslésequelle R/W 4 1: Feldbus Interface Auslésequelle (Auslésegrund)
2:1/0 Interface fur das Sicherheitsverhalten
4: Aktive Schnittstelle
14-4 Mmss01 | Auslésezeit R/W 30 Min=010,1 5] Eine Sicherheitsaktion wird erst
Min = 0 [0,1 %] nach Ablauf der Auslésezeit
’ fihrt
Max = 1000 [0,1 %] ———
Max = 1800 [0,1 s]
14-5 ul6 Sicherheitsposition R/W 500 Min =0 [0,1 %] Sicherheitsposition in Prozent
Max = 1000 [0,1 %]
14-6 uUl6 Sicherheitsdrehzahl |R/W 0 Min =0 [0,1 %)] Drehzahl die bei aktivem Sicher-
Max = 1000 [0,1 %] heitsverhalten verwendet wird.
Tabelle 37: NOT Verhalten
Nr. |Typ |Parameter Zugriff |Default Einstellwert |Erléuterung
Offset (hexadezimal) = 0x04BF
Offset (dezimal) = 1215
Datenlange = 20 Bytes
15-1 enum |Ausléseverhalten NOT |R/W 1 1: Zuerst Gut-Zustand | Ausléseverhalten NOT . Das
2- Sofort aktiv NOT Verhalten definiert das
Verhalten des Antriebs wenn
das Signal NOT ausgel®st wird.
15-2 |enum |NOT Betriecbsmodus |R/W 0 0: Nur Fern Bestimmt die Verfligbarkeit des
1: Fern und Ort NOT Verhaltens in Abhangigkeit
vom Betriebsmodus Ort oder
Fern
15-3 enum |Auslésequelle NOT R/W 3 1: 1/O Interface Auslésequelle fir das NOT Ver-
2: Feldbus Interface halten
3:1/O oder Feldbus
4: Aktive Schnittstelle
15-4 |enum [NOT Aktion R/W 0 0: STOP Reaktion des Antriebs im Be-
1:ZU triebsmodus NOT
2: AUF
3: NOT Position anfahren
15-5 Ul6 NOT Position R/W 0 Min =0 [0,1 %)] Einstellung NOT Position
Max = 1000 [0,1 %)]
15-6 ul6 NOT Drehzahl R/W 1000 Min =0 [0,1 %] Einstellung NOT Drehzahl
Max = 1000 [0,1 %)]
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Nr. Typ Parameter Zugriff |Default Einstellwert Erlauterung
15-7 enum |Bypass Drehmoment |R/W 0 0: Aus Uberbriickung der Drehmoment-
1 Ein Uberwachung im Betriebsmodus
NOT
15-8 |enum |Bypass Thermo R/W 0 0: Aus Uberbriickung der Thermotiber-
1 Ein wachung im Betriebsmodus
NOT
15-9 enum |Bypass Taktfunktion |R/W 0 0: Aus Uberbriickung der Taktfunktion
1 Ein im Betriebsmodus NOT
15-10 |MmssO1 |Auslésezeit R 10 Min =010,1 5] Auslosezeit fir das NOT Verhal-
Max = 1800 [0,1 s] ten (ein NOT Verhalten wird erst
' nach Ablauf der Auslésezeit
ausgefihrt)
Tabelle 38: Taktfunktion
Nr. |Typ |Parameter Zugriff [Default Einstellwert Erlauterung
Offset (hexadezimal) = 0x04CO
Offset (dezimal) = 1216
Datenlange = 20 Bytes
16-1 enum |Betriebsmodus Takt |R/W 0 0: Aus Einstellung Betriebsmodus des
ZU 1: Fern Taktbetrieb in Fahrtrichtung ZU
2:Ort
3: Fern und Ort
16-2 MmssO01 | Laufzeit ZU R/W 50 Min =10 [0,1 s] Einstellung Laufzeit in
Max = 1800 [0,1 s] Fahrtrichtung ZU
16-3 Mmss01 | Pausenzeit ZU R/W 50 Min =1010,1 5] Einstellung Pausenzeit in
Max = 1800 [0,1 s] Fahrtrichtung ZU
16-4 uU16 Taktanfang ZU R/W 1000 Min =1 [0,1 %] Einstellung Taktanfang in
Max = 1000 [0,1 %] Fahrtrichtung ZU
16-5 ui6 Taktende ZU R/W 0 Min =0 [0,1 %] Einstellung Taktende in
Max = 999 [0,1 %] Fahrtrichtung ZU
16-6 enum |Betriebsmodus Takt |R/W 0 0: Aus Einstellung Betriebsmodus des
AUF 1: Fern Taktbetrieb in Fahrtrichtung AUF
2:Ort
3: Fern und Ort
16-7 Mmss01 | Laufzeit AUF R/W 50 Min =1010,1 5] Einstellung Laufzeit in
Max = 1000 [0,1 s] Fahrtrichtung AUF
16-8 MmssO01 | Pausenzeit AUF R/W 50 Min =10 [0,1 s] Einstellung Pausenzeit in
Max = 1000 [O,l S] Fahrtrichtung AUF
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Nr. Typ Parameter Zugriff |Default Einstellwert Erlauterung
16-9 uU16 Taktanfang AUF R/W 0 Min =0 [0,1 %] Einstellung Taktanfang in
Max = 999 [0,1 %] Fahrtrichtung AUF
16-10 |U16 Taktende AUF R/W 1000 Min = 1[0,1 %)] Einstellung Taktende in
Max = 1000 [0,1 %] Fahrtrichtung AUF

Tabelle 39: ED-Uberwachung

Nr. |Typ | Parameter

|Zugriff Default

Einstellwert

| Erlauterung

Offset (hexadezimal) = 0x04C1
Offset (dezimal) = 1217
Datenlange = 6 Bytes

17-1 enum |ED-Uberwachung R/W 0 0: Funktion nicht aktiv Einschaltdauer-Uberwachung
1: Funktion aktiv aktivieren/ deaktivieren
17-2 u16 Zulassige Laufzeit/h |R/W 15 Min = 10 [min] Bei Uberschreitung der zuléssi-
Max = 60 [min] gen Laufzeit/h erfolgt eine War-
nung
17-3 U16 Zulassige Anlaufe/lh  |R/W 1200 Min=1 Bei Uberschreitung der zuléssi-
Max = 1800 gen Anlaufe/h erfolgt eine War-
nung
Tabelle 40: Bewegungserkennung
Nr. |Typ IParameter |Zugriff Default Einstellwert Erlauterung

Offset (hexadezimal) = 0x04C2
Offset (dezimal) = 1218
Datenlange = 6 Bytes

18-1 enum |Bewegungserkennung |R/W 1 0: Funktion nicht aktiv Bei aktivierter Bewegungserken-
1: Funktion aktiv nung wird geprift ob sich die
Antriebsposition durch den
Handbetrieb innerhalb der Erfas-
sungszeit dt um die Wegdiffe-
renz dx verandert. Hierdurch
kann eine mechanische Bewe-
gung am Abtrieb festgestellt
werden (Meldung 'Fahrt mit
Handrad').
18-2 Mmss01 | Erfassungszeit dt R/W 50 Min =10[0,1 s] Einstellung der Erfassungszeit
Max = 1800 [0,1 5] dt
18-3 u16 Wegdifferenz dx R/W 10 Min = 10 [0,1 %] Einstellung der Wegdifferenz dx
Max = 100 [0,1 %)]

Tabelle 41: Stellzeituberwachung

Nr. |Typ IParameter |Zugriff Default Einstellwert IErIéuterung
Offset (hexadezimal) = 0x04C3
Offset (dezimal) = 1219
Datenlange = 4 Bytes
19-1 enum |Betriebsart R/W 0 0: Aus Betriebsart der Stellzeitiberwa-
1: Manuell chung . In der Betriebsart 'Manu-
ell' kann die Stellzeit des An-
triebs Uberwacht werden.
19-2 Mmss01 | Zul. Stellzeit, manuell |R/W 9000 Min=010,1 3] Zul. Stellzeit, manuell
Max = 36000 [0,1 s]

Tabelle 42: Reaktionstiberwachung

20-1 ‘enum ‘Betriebsart

‘ RIW

‘ 0

Nr. |Typ |Parameter |Zugriff |Defau|t |Einste|lwert |Er|'auterung
Offset (hexadezimal) = 0x04C4

Offset (dezimal) = 1220

Datenlange = 4 Bytes

|O: Aus
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Nr. Typ Parameter Zugriff |Default Einstellwert Erlauterung
1: Manuell Betriebsart der Stellzeitliberwa-
chung . In der Betriebsart 'Manu-
ell' kann die Stellzeit des An-
triebs Uberwacht werden.
20-2 ul6 Zul. Stellzeit, manuell |R/W 150 Min = 150 [0,1 s] Zul. Stellzeit, manuell
Max = 3000 [0,1 s]

Tabelle 43: Antrieb

Nr. |Typ |Parameter Zugriff [Default Einstellwert |Er|'auterung

Offset (hexadezimal) = 0x04CB

Offset (dezimal) = 1227

Datenlange = 6 Bytes

27-1 enum |Betriebsart Motor- R/W 0 0: Auto Meldeverhalten des Motorschutz

schutz 1 Reset (Thermotiiberwachung) Auto:

Automatisches Zurlicksetzen
eines Thermofehlers nach Ab-
kiihlung Reset: Erfordert ein
manuelles Zurlicksetzen eines
Thermofehlers nach Abkiihlung
Uber einen RESET Befehl

27-2 uil6 Modus Grundeinstellun-|R 0 Min=0 Der Schalter S5 definiert, ob die

gen (S5) Max = 1 Grundeinstellungen durch die

Hardware Schalter in der
Steuerung (S1 - S4, S6 - S9)
erfolgen soll (S5 = 1 = OFF)
oder durch Parameter in der
Software, d.h. CDT bzw. Feld-
bus (S5 =0 = ON)

27-3 enum |Drehsinn SchlieBen |R 0 0: Rechtsdrehend Einstellung des Drehsinns

1. Linksdrehend

Tabelle 44: Potentiometer

Nr. |Typ |Parameter Zugriff |[Default Einstellwert Erlauterung

Offset (hexadezimal) = 0x04CC

Offset (dezimal) = 1228

Datenlange = 8 Bytes

28-1 |U16  |Low-Limit Uref R 450 Min =0 Einstellung Low-Limit fiir Uref
Max = 1023 (Ubewachung der 5 V Referenz-

spannung flr Potentiometer)

28-2 ui6 Low-Limit Upoti R 77 Min=0 Einstellung Low-Limit flir Upoti

Max = 1023 (Grenzwertiiberwachung der

Schleiferspannung Potentiome-
ter)
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Nr. Typ Parameter Zugriff |Default Einstellwert Erlauterung
28-3 u16 Low-Limit Uspan R/W 610 Min =0 Einstellung Low-Limit des Poten-
Max = 1023 tiometer-Signalbereichs (Uber-
wachung Potentiometerhub)
28-4 uUi16 Hysterese R 2 Min =0 Hysterese des Potentimeters
Max = 10
Tabelle 45: Phasenuberwachung
Nr. |Typ |Parameter |Zugriff Default Einstellwert Erlauterung
Offset (hexadezimal) = 0x04CD
Offset (dezimal) = 1229
Datenlange = 2 Bytes
29-2 ul6 Ansprechzeit R/W 100 Min =20 [0,1 s] Zeit bis zum Ansprechen der
Max = 3000 [0,1 s] Phaseniberwachung
Tabelle 46: Leistungsteil
Nr. |Typ |Parameter Zugriff |Default |Einste|lwert |Er|éiuterung
Offset (hexadezimal) = 0x04CE
Offset (dezimal) = 1230
Datenlange = 2 Bytes
30-1 uUi16 Reversiersperrzeit R 3 Min=11[0,1 5] Einstellung Reversiersperrzeit
Max = 300 [0,1 s]
Tabelle 47: Drehzahl
Nr. |Typ |Parameter Zugriff |Default |Einste||wert |Erléuterung
Offset (hexadezimal) = 0x04CF
Offset (dezimal) = 1231
Datenlange = 10 Bytes
31-1 ul6 Drehzahl Ort R/W 500 Min =0 [0,1 %] Drehzahl bzw. Stellzeit, wenn
Max = 1000 [0,1 %] der Betriebsmodus ORT am
' Antrieb eingestellt ist. Die Anga-
be erfolgt in % der maximalen
Motordrehzahl die abh&ngig von
Antriebstyp und BaugréRe ist.
Die zugehdrige Abtriebsdreh-
zahl bzw. Stellzeit zeigen die
Tabellen im Hilfetext des CDT
(Uber F1) und der Betriebsanlei-
tung des Antriebs.
31-2 ul6 Drehzahl Fern R/W 0 Min =0 [0,1 %] Drehzahl bzw. Stellzeit, wenn
Max = 1000 [0,1 %] der Betriebsmodus FERN am
' Antrieb eingestellt ist. Die Anga-
be erfolgt in % der maximalen
Motordrehzahl die abhéngig von
Antriebstyp und Baugrofe ist.
Die zugehérige Abtriebsdreh-
zahl bzw. Stellzeit zeigen die
Tabellen im Hilfetext des CDT
(Uber F1) und der Betriebsanlei-
tung des Antriebs.
31-3 enum |Drehzahl Feldbus R/W 0 0: Extern Extern: Die Drehzahl bzw. Stell-
1: Intern zeit des Antriebs im Betriebsmo-
dus Fern wird Giber den Feldbus
bestimmt. Intern: Die Drehzahl
bzw. Stellzeit des Antriebs im
Betriebsmodus Fern wird durch
den Parameter "Drehzahl Fern"
bestimmt.
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Nr. Typ Parameter Zugriff |Default

Einstellwert

Erlauterung

31-4 enum |Drehzahl I/O Interface |R/W 0

0: Extern

Extern: Die Drehzahl bzw. Stell-

1: Intern

zeit des Antriebs im Betriebsmo-
dus Fern wird Uiber den analo-
gen Eingang AIN 1 des I/O Inter-
face bestimmt. Intern: Die
Drehzahl bzw. Stellzeit des An-
triebs im Betriebsmodus Fern
wird durch den Parameter
"Drehzahl Fern" bestimmt.

31-5 U16 Schalter (S8) R 1

Min=1

Die Schalterstellung S8 be-

Max =9

stimmt das Geschwindigkeitsver-
halten des Antriebs im Betriebs-
modus ORT und FERN fir die
folgenden Anwendungsfalle: a)
bei Ventilbetrieb (SVC, SVM):
Drehzahl b) bei Schwenkbetrieb
(SGC, SGM): Stellzeit

Tabelle 48: Uberwachungsfktn

Nr. |Typ |Parameter |Zugriff Default

Einstellwert

| Erlauterung

Offset (hexadezimal) = 0x04D0
Offset (dezimal) = 1232
Datenlange = 2 Bytes

32-1 |enum |Uberw. 24 V DC intern|R 1

0: Funktion nicht aktiv

Uberwachung 24 V DC intern

1: Funktion aktiv

Tabelle 49: Serviceschnittstelle

Nr. |Typ | Parameter |Zugriff Default

Einstellwert

Erlauterung

Offset (hexadezimal) = 0x04D1
Offset (dezimal) = 1233
Datenlange = 22 Bytes

33-1 S20 Gerate TAG R/W
TAG_

_GERAETE-

Informationen zur Identifikation
des Antriebs in der Anlage (z.B.
KKS Kennzeichnung)

33-2 enum |Betriebsmodus Service | R/W 0

0: Ansteuerung: Ort

Einstellungen zum Betriebsmo-

1: Ansteuerung: Ort+Fern

dus Service . Erlaubt die An-
steuerung des Antriebs iber die
Fernbedienung der Service-
schnittstelle in Abhangigkeit des
Betriebsmodus ORT und FERN

Tabelle 50: Servicefunktionen

Nr. |Typ |Parameter Zugriff |Default Einstellwert Erlauterung
Offset (hexadezimal) = 0x04D3
Offset (dezimal) = 1235
Datenlange = 4 Bytes
35-1 116 Erzeuge Werksein- R -1 Min = 32768 Erzeugt neue Werkseinstellun-
stellg. Max = 32767 gen durch Ubernahme der aktu-
ellen Einstellungen
35-2 116 Reset Werkseinstellg. |R/W -1 Min = 32768 Wert = 1:Aktuelle Einstellungen
Max = 32767 auf Werkseinstellungen zurlick-
setzen
Tabelle 51: Allgemein
Nr. |Typ |Parameter Zugriff |Default Einstellwert Erlauterung
Offset (hexadezimal) = 0x04D4
Offset (dezimal) = 1236
Datenlange = 48 Bytes
36-1 BOOL |Drehmo Fehler AUF |R Min =0 Drehmomentfehler AUF aktiv
Max =1
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Nr. Typ Parameter Zugriff |Default Einstellwert Erlauterung

36-2 BOOL |Drehmo Fehler ZU R Min =0 Drehmomentfehler ZU aktiv
Max =1

36-3 enum |Wahlschalter R 1: Ort Wahlschalter
2:Aus
3:Fern

36-4 ul6 Istposition R Min =0 [0,1 %] Istposition
Max = 1000 [0,1 %)]

36-5 ul6 Drehmoment R/W Min =0 [0,1 %] Drehmoment
Max = 1000 [0,1 %)]

36-6 enum |Betriebsmodus R 0: Power Off Betriebsmodus
1: NOT Halt
2: Aus
3: Service
4: Ort
5: Interlock
6: NOT
7:Fern
8:Fern Il
9: Feldbus
10: Gesperrt

36-7 Drv- Fahrbefehl R Min=0 Fahrbefehl

Cmd4 Max = OXFFFFFFFF

36-8 BOOL |Fahrt AUF R Min =0 Fahrt AUF
Max =1

36-9 BOOL |Fahrt ZU R Min =0 Fahrt ZU
Max =1

36-10 |BOOL |Sollposition erreicht |R Min =0 Sollposition erreicht
Max =1

36-11 |BOOL |Wegschalter AUF R Min =0 Wegschalter AUF
Max =1

36-12 |BOOL |Wegschalter ZU R Min =0 Wegschalter ZU
Max =1

36-13 |BOOL |Drehmoschalter AUF |R Min=0 Drehmomentschalter AUF
Max =1

36-14 |BOOL |Drehmoschalter ZU R Min=0 Drehmomentschalter ZU
Max =1

Tabelle 52: Stellungsregler

Nr. |Typ |Parameter Zugriff |Default Einstellwert Erléauterung

Offset (hexadezimal) = 0x04D5

Offset (dezimal) = 1237

Datenlange = 18 Bytes

37-1 enum |Adaptives Verhalten |R/W 0 0: Aus Einstellung adaptives Verhalten
1: Adaptiv | des Stellungsreglers

37-2 ul6 Sollposition R Min =0 [0,1 %] Sollposition
Max = 1000 [0,1 %)]

37-3 Ul6 Istposition R Min =0 [0,1 %)] Istposition
Max = 1000 [0,1 %)]

37-4 |U32 |AuRere Totzone R Min =0 [0,1 %] AuRere Totzone
Max = 1000 [0,1 %)]

37-5 |U32 |AuBere Totzone AUF |R Min = 0 [0,1 %] AuRere Totzone AUF
Max = 1000 [0,1 %)]
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Nr. Typ Parameter Zugriff |Default Einstellwert Erlauterung
37-6 |U32 |AuRere TotzoneZU |R Min = 0 [0,1 %)] AuRere Totzone ZU
Max = 1000 [0,1 %)]
37-7 u32 Innere Totzone AUF |R Min =0 [0,1 %)] Innere Totzone AUF
Max = 1000 [0,1 %]
37-8 u32 Innere Totzone ZU R Min =0 [0,1 %] Innere Totzone ZU
Max = 1000 [0,1 %]

Tabelle 53: ED Uberwachung

Nr. |Typ |Parameter |Zugriff Default Einstellwert |Erléuterung

Offset (hexadezimal) = 0x04D6

Offset (dezimal) = 1238

Datenlange = 8 Bytes

38-1 u32 Einschaltdauer/h R Min =0 Aktuelle Einschaltdauer/h
Max = 3600

38-2 u32 Anlaufe/h R Min=0 Aktuelle Anldufe/h
Max = 3600

Tabelle 54: Stellungsgeber

Nr. |Typ |Parameter Zugriff |Default Einstellwert Erlauterung

Offset (hexadezimal) = 0X04EQ

Offset (dezimal) = 1248

Datenlange = 10 Bytes

48-1 uil6 Low-Limit Uspan R/W 610 Min =0 Einstellung Low-Limit des Poten-
Max = 1023 tiometer-Signalbereichs (Uber-

wachung Potentiometerhub)

48-2 uU16 Spannungshub Poti  |R Min =0 Aktueller Spannungshub des
Max = 1023 Potentiometers

48-3 ul6 Rohwert Endl. AUF R 0 Rohwert in Endlage AUF
65535

48-4 ui6 Rohwert Endl. ZU R 0 Rohwert in Endlage ZU
65535

48-5 uU16 Poti Rohwert /mV R 0 Potentiometer Rohwert /mV
5000 [mV]

Tabelle 55: Betriebsdaten Gesamt

Nr. |Typ |Parameter Zugriff |Default |Einste|lwert Erlauterung

Offset (hexadezimal) = 0x04D9

Offset (dezimal) = 1241

Datenlange = 56 Bytes

41-1 u32 Motorlaufzeit R Min =0 [s] Motorlaufzeit tiber die Lebens-
Max = 4294967295 [s] |dauer

41-2 u32 Motoranlaufe R Min =0 [s] Anzahl der Motoranlaufe tber
Max = 4294967295 [s] die Lebensdauer

41-3 u32 Thermofehler R Min =0 [s] Anzahl der Thermofehler Gber
Max = 4294967295 [s] die Lebensdauer

41-4 u32 ZU Drehmofehler R Min =0 [s] Anzahl der Drehmomentfehler
Max = 4294967295 [s] ZU Uber die Lebensdauer

41-5 u32 AUF Drehmofehler R Min =0 [s] Anzahl der Drehmomentfehler
Max = 4294967295 [S] AUF Uber die Lebensdauer

41-6 u32 ZU Wegabschaltungen R Min =0 [s] Anzahl der Wegabschaltungen
Max = 4294967295 [s] ZU Uber die Lebensdauer

41-7 u32 AUF Wegabschaltun- |R Min =0 [s] Anzahl der Wegabschaltungen

gen Max = 4294967295 [s] |AUF Uber die Lebensdauer
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Nr. Typ Parameter Zugriff |Default Einstellwert Erlauterung
41-8 u32 ZU Drehmoabschaltg. |R Min =0 [s] Anzahl Drehmomentabschaltun-
Max = 4294967295 [s] |9€n ZU Uber die Lebensdauer
41-9 U3z AUF Drehmoabschaltg. |R Min = 0 [s] Anzahl der Drehmomentabschal-
Max = 4294967295 [s] tungen AUF (iber die Lebensdau-
er
41-10 |U32 ED Warnung 1 R Min = 0 [s] Summe aller Zeitabschnitte tiber
Max = 4294967295 [s] die Lebensdauer wahrend de-
nen eine ED Warnung signali-
siert wurde
41-11 |U32 ED Warnung 2 R Min = 0 [s] Max. Zeitdauer tber die Lebens-
Max = 4294967295 [s] dauer wahrend der eine ED
Warnung signalisiert wurde
41-12 |U32 Systemstarts R Min = 0 [s] Anzahl der Systemstarts der
Max = 4294967295 [S] AUMATIC Uber die Lebensdau-
er
41-13 132 Max. Temp. Steuerung |R Min = -100 [°C] Maximale Temperatur der
Max = +150 [°C] Steuerung
41-14 132 Min. Temp. Steuerung |R Min = -100 [°C] Minimale Temperatur der
Max = +150 [°C] Steuerung
Tabelle 56: Betriebsdaten
Nr. |Typ IParameter Zugriff |Default |Einste|lwert |Erléuterung
Offset (hexadezimal) = 0x04DA
Offset (dezimal) = 1242
Datenlange = 58 Bytes
42-1 u32 Motorlaufzeit R Min = 0 [s] Motorlaufzeit
Max = 4294967295 [s]
42-2 u32 Motoranlaufe R Min =0 [s] Anzahl der Motoranlaufe
Max = 4294967295 [s]
42-3 U3z Thermofehler R Min = 0 [s] Anzahl der Thermofehler
Max = 4294967295 [s]
42-4 u32 ZU Drehmofehler R Min =0 [s] Anzahl der Drehmomentfehler
Max = 4294967295 [s] |ZY
42-5 u32 AUF Drehmofehler R Min =0 [s] Anzahl der Drehmomentfehler
Max = 4294967295 [s] |AUF
42-6 u32 ZU Wegabschaltungen |R Min = 0 [s] Anzahl der Wegabschaltungen
Max = 4294967295 [s] |2Y
42-7 u32 AUF Wegabschaltun- |R Min =0 [s] Anzahl der Wegabschaltungen
gen Max = 4294967295 [s] |AUF
42-8 U3z ZU Drehmoabschaltg. R Min = 0 [s] Anzahl der Drehmomentabschal-
Max = 4294967295 [s] |tungen ZU
42-9 u32 AUF Drehmoabschaltg. |R Min =0 [s] Anzahl der Drehmomentabschal-
Max = 4294967295 [s] |tungen AUF
42-10 |U32 ED Warnung 1 R Min =0 [s] Summe aller Zeitabschnitte
Max = 4294967295 [s] wahrend denen eine ED War-
nung signalisiert wurde
42-11 |U32 ED Warnung 2 R Min =0 [s] Max. Zeitdauer wahrend der ei-
Max = 4294967295 [S] ne ED Warnung signalisiert
wurde
42-12 |U32 Systemstarts R Min = 0 [s] Anzahl der Systemstarts der
Max = 4294967295 [s] |AUMATIC
42-13 |116 Reset Betriebsdaten |R/W Wert = 1:Léschen der Betriebs-
daten
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Nr. Typ Parameter Zugriff |Default Einstellwert Erlauterung
42-14 |132 Max. Temp. Steuerung |R Min = -100 [°C] Maximale Temperatur der
Max = +150 [°C] Steuerung
42-15 |132 Min. Temp. Steuerung |R Min = -100 [°C] Minimale Temperatur der
Max = +150 [°C] Steuerung
Tabelle 57: Ereignisprotokoll
Nr. |Typ |Parameter Zugriff |Default Einstellwert |Erléuterung
Offset (hexadezimal) = 0x04DB
Offset (dezimal) = 1243
Datenlange = 14 Bytes
43-1 U16 DateigroRe R 548 Min =0 DateigréRe des Ereignisproto-
Max = 1024 kolls
43-2 ul6 Speicherintervall R 50000 Min = 1000 Speicherintervall der Ereignisda-
Max = 65535 ten vom Zwischenspeicher
(Buffer) in den Ereignisspeicher
43-3 uil6 Buffer size R 50 Min =10 Max. Anzahl von Ereignissen im
Max = 100 Zwischenspeicher (Buffer)
43-4 BS32 |Ereignisfilter System |R 31 0: Befehle Uber den Ereignisfilter System
1: Parametrierung wird definiert welche Systemer-
- . eignisse im Ereignisprotokoll
2: Freischaltungen aufzeichnet werden
3: Systemereignisse
4: Simulation
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Nr.

Typ

Parameter

Zugriff

Default

Einstellwert

Erlauterung

43-5

BS32

Ereignisfilter Events

R

93223

0: Status PVST

1: Warnungen

2: Fehler

3: Nicht bereit FERN

4: Geratestatus

5: Konfigurationswarnung

6: AuBerh. Spezifikation

7: Funktionskontrolle

8: Wartungsbedarf

9: Ausfall

10:

Konfigurationsfehler

11:

Hydraulik Fehler

12:

Falscher Fahrbefehl

13:

Interner Fehler

14:

Interne Warnung

15:

Status Feldbus

16:

Hydraulik Warnung

17:

Stérung (Cfg)

18:

Fehler (Cfg)

19:

Warnungen (Cfg)

20:

Nicht bereit FERN

(Cfg)

21

: Konfig.fehler FERN

22:

Sammelmeldung 23

23:

Status SIL

24.

Sammelmeldung 25

25:

Sammelmeldung 26

26:

Sammelmeldung 27

27:

Sammelmeldung 28

28:

Status LWL

29:

Service 1

30:

Service 2

31:

Service 3

Uber den Ereignisfilter Events
wird definiert welche Sammel-
meldungen im Ereignisprotokoll
aufgezeichnet werden. Sobald
der Speicher voll ist werden die
altesten Events Uberschrieben.
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Tabelle 58: Geratetemperaturen

Nr. |Typ |Parameter Zugriff |Default Einstellwert Erlauterung

Offset (hexadezimal) = 0x04DC

Offset (dezimal) = 1244

Datenlange = 2Bytes

44-1 116 T Steuerung R Min = -60 [C°] Temperatur der Steuerung
Max = 150 [C°]

Tabelle 59: Geratetyp

Nr. |Typ |Parameter Zugriff |Default Einstellwert Erlauterung

Offset (hexadezimal) = 0x04DD

Offset (dezimal) = 1245

Datenlange = 6 Bytes

45-1 enum |Baugrésse R 0 0:04.1 Baugrésse
1: 051
2:07.1
3:07.5/10.1

45-2 enum |Antriebsausfiihrung |R 0 0: SVx Antriebsausfiihrung
1: SGx

45-3 enum |Versorgungsspannung|R 0 0:230 VAC Versorgungsspannung
1: 115 VAC

Tabelle 60: Hardware Ausstattung

Nr. |Typ |Parameter |Zugriff Default Einstellwert Erlauterung

Offset (hexadezimal) = 0x04DE

Offset (dezimal) = 1246

Datenlange = 16 Bytes

46-1 enum |Logik (Soll) R 1 0: Nicht vorhanden Sollkonfiguration der Elektronik-
1 Vorhanden baugruppe 'Logik' (A2)

46-2 enum |Logik R 0 0: Nicht vorhanden Elektronikbaugruppe 'Logik' (A2)
1: Vorhanden

46-3 |enum |Stellungsgeber (Soll) |R 1 0: Kein Sollkonfiguration des Stellungs-
1: Potentiometer gebers
2:RWG
4: MWG

64-4 enum |Stellungsgeber R 0 0 : Kein Typ des verwendeten Stellungs-
1 : Potentiometer gebers
2:RWG
4 : MWG

46-5 |enum |l/O Interface (Soll) R 1 0: Nicht vorhanden Sollkonfiguration der Elektronik-
1: Vorhanden baugruppe 'l/O Interface' (A1.0)

46-6 enum |l/O Interface R 0 0: Nicht vorhanden Elektronikbaugruppe 'l/O Inter-
1: Vorhanden face’ (A1.0)

46-7 enum |Feldbus (Soll) R 0 0: Kein Feldbus Sollkonfiguration der Elektronik-
1: Modbus baugruppe 'Feldbus' (A1.8)
2:Vorhanden

46-8 enum |Feldbus R 0 0: Kein Feldbus Elektronikbaugruppe 'Feldbus'
1: Modbus (A1.8)
2:Vorhanden
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