prdzis bewegen, auf engstem Raum

Anleitung XENAX® Xvi 75V8
Original

Parametrierung Uber Webbrowser

Der integriert Webserver erlaubt eine
Inbetriebnahme und Parametrierung Uber
Web Browser.Nach einem automatischen
Sebst-Checkkann mit Klick auf demQuickstart
Button die angeschlossenelNAX®
LinearmotorAchseoder der ELAX® elektrische
Schlittensofort in Bewegung gesetzt werden.

Dieser XENA&Xvi 75V8 setzt neue Massstabe
in Sachen intuitive Bedienung.

AusgabeAugust2014
Kompakter Ethernet Servocontroller

- Einfachster Web Browser Set-up

- Waster- | Slavebetrieb, ideal fir Handling
~Busmodul, EtherCAT, Powerlink, CANopen
- §afety integriert

mmm—b RN ET M mg“fr D°
EtherCAT. ™ powerLiNk CANOeN
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Allgemein

Der XENAX® Xvi 75V8 Ethernet Servocontroller
dient zur Ansteuerungller BaureihenLINAX®
LinearmotorAchsensowie der ELAX®
elektrischen Schlitten
Gleichzeitig kbnnen auch die Servomotoren
Baureihen RAxx (Ultrakompakte Drehachsen)
und RT-xx (Rundtisch Hohlwellenmotoren)
angesteuert werden.

Auchmarktibliche

rotative AC/DC/EC ServomotorenB. von

FAULHABER® oder MAXON® lassenmith
einem XENAX® Xvi 75¥8treiben.

Logikspeisung (24V DC) udwerspeisung
(24V ¢ 75V DC) sind getrennt anschliessbar.
5FYAG Aad ofFFShde ¢2NldzS hF¥FFa aidl yRINRYNaaa3
moglich.

Master-SlaveBetrieb, Force Califation
(Kompensafon der Rastkafte bei
eisenbehafteten Linearmotoren) und
optionale Safety Funktionalitaten wie SS1, SS2
oder SLS sind weitere Features dieses
kompakten XENAX® Xvi 75V8 Servocontrollers

Alois Jenny
Jenny Science AG
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1 Eigenschaften XENAX® Xvi 75V8

1.1 Elektronik/ Firmware

Daten

Ethernet, TCP/Ifttp Web Server

Puls/Richtung, Master Encoder, I/O

[IC Master/Slave, Stattp Key

RS232

EtherCAT (CoE), DS402

Ethernet POWERLINK

CANopen, DS 402

PROFINET (PROFIdrive)

Ethernet Switch, TCP/IP

7-Segment LED

12 x 24V Pulldown

8 x 24V, 100mA Source oder 400mA Sink

8 Eingange zum Start einer Funktion od. Programm
8 Ausgange zum Anzeigen eines Zustands
Freidefinierbar, inkl. externem Sensor

50 Fahrprofile (Beschl. / Geschw. / Weg, Position)
5 erweiterte Fahrprofile mit je 7 Profilsegmenten
15, Input 912 binéar codiert (MODE >=10)

Uber TCP/IP, FlasSpeicher intern

Uber TCP/IP, Flasbpeicher intern

1.2 Leistung Optionen

24VDC / max. 300mA
12-75vDC

0-8A

18A

Typisch 48V / 3A / 150W /¥ 85% / Pv = 22W
Abschaltung beB0°C
> 85V

<1ov

bis 80W

10AF

Abschaltung beB0°C

8 Inputs, 24V
4 Inputs, 24V, binar codiert zur Programmwabhl
8 Outputs, 24V, Source 100mA, Sink 4008@urcesink

DS402, Beckhoff®, OMRON®, TRIO® MC
DS402B&R®

DS402

SIMATIC, SIMOTION, SINUMERIK
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2 Ansteuerbare MotorTypen

2.1 LinearmotorAchsen

LINAX®Linearmotoren

3 Phasen Synchrdrinearmotormit EncodeiRS422
A/A*, B/B* undZ/Z* und abstandscodierten
Referenzmarken

Spezielvird unterstitzt:
Linearmotoridentifikation und
Temperaturabfrage tber 12Bus

ELAX®&lektrischer Schlitten mit

Linearmotor TR

ELAX® ist die Evolution der weitverbreiteten,

pneumatischen Schlitten. Die grosse Errungenschatft i
die patentierte, kompakte Integration des

Linearmotorantriebs in das Schlittengehause. Daraus
resultiert ein bisher unerreichtes Kraft

/NVolumenverhaltnis.

Speziell wird unterstitzt:
Linearmotoridentifikation und
Temperaturabfrage tGber [2C Bus.

2.2 Servomotoren aus unserem Sortiment
Lafert, RAxx RTxXx

AGServomotoren

mit Encoder A/A*, B/B* und Z/Z*
und Hall Sensoren

z.B. AEG B28 M¥4Nm, 6000 U/min.
Optional mit Bremse fur
VertikatAnwendungen.




2.3 Servomotoren handelsiblich

Faulhabe®, Maxon® ool FAULHABER GROUP

AC / DC / EC biirstenlose Servomotoren mit

inkremental Encoder RS422 A/A*, B/B* und Z/Z* und

Hall Sensoren, sowie DC biirstenbehaftete
Servomotoren mit inkremental Encoder.

Bei den burstenlosen AC/EC Servomotosard
Hallsignale undhkrementalEncoder notvendig.

maxon motor

3 Hardwareund Aufbau

3.1 Umgebungbedingungen

Lagerung und Transpo

Keine Lagerung im Freien. Die Lagerraume mussel
bellftet und trocken sein. Lagertemperatur von
-25°Chis +55C

Temperatur Einsat:

5°C-50°CUmgebung, ab 4CLeistungsreduktion

LuftfeuchtigkeitEinsatz

10-90% nicht kondensierend

Kihlung Keine externe Kihlung notwendig, Kahlkérper
integriert
MTBF B MHnWnnnK 06SA DSKNHErE

3.2 Montage und Installation

Montage durch 2 Schrauben an eine elektrisch
leitetende Riickwand, z.B. Schaltschrankriickwand.

Bei Reihenmontage muss der Abstand von Gerét z

Gerat mindestensdmm und der Abstand zur
Bodenplatte mindestens 40mm sein.

>10mm

>40mm

\"illl A < i



4 Functional Safety TUV zertifiziert
4.1 HardwareAnforderungen

Fur den Einsatz der TUV zertifizierten Safety Funktione
wird ein XENAX® Servocontroller mit optader Safety
Motion Unit (SMU)enétigt
Functional Safety
Das SMU Modust mit separater Artikelnummer bei SIL 2, PLd, Cat. 3

Jenny Science zu bestellen.

Nachtragliche Aufristungon SMU Modulen auf \ Fgmg;;'te@
bestehenden XENAX® Controller ist nur ab Hardware
V4 und nur bei Jenny Science vor @iiglich. SMU
Module werdenausschliesslicmontiert in XENAX®
Servo Controller ausgeliefert.

Rechtlicher Hinweis
Bei Anderungen und Versuch von Anderungen an
Hardware durctDritte entfallt die TUV Garantie und
Jenny Sciendehnt jegliche Haftung ab

4.2 Sicherheistandards

EN615081:2010 SIL 2 Safety Integrity Level

EN615082:2010

EN615083:2010
Functional safety of electrical
electronic/programmable safetyelated
systems

EN ISO 13849:2008 Cat 3 Category 3
Safety of machinery, Safetglated parts| |PLd Performance Level d
of control systems |MTTR 1733313h

EN 618065-2:2007 | | Safety Functions:
Adjustable speeélectrical power drive |STO Safe Torque Off
systems| |SS1 Safe Stop 1
SS2 Safe Stop 2
SLS SafelyLimited Speed

EN 618065-1:2007 | |Vibration Shock and Environmental Testing:

Adjustable speed electrical power driv
systems

EN 6006&-6:2008 | |Vibration (sinusoidal)
EN 6006&-27:2010| |HalfSine Shock
EN 6006&-1:2008| |Cold Test
EN600682-2:2008 | |Dry heat Test
EN 6006&8-78:2010| |Damp heat Test

10



EN 6100685-2:2005
Electromagnetic compatibility (EMC
Immunity for industriaenvironments

EN 613263-1
IFA:2012
EN 613261, EN 61804, EN 50374

EMC Immunity Testing, Industrial Class A

Immunity forFunctional Safety
Functional safety of power drive systems

Electrostatic discharges ESD, Electromagnetic Fields,
Fast electri¢ransients Bursts, radio frequency common

mode

EN 610065-3:2001
Electromagnetic compatibility (EMC
Emission standard for residentizg
commercial and lighindustrial
environments

EN 613261, EN6180¢3, EN50374

EMC Emissions TestirRgsidential Class B

Radiated EM Field, Interference voltage

IFA:2012| |Functional safety of power drive systems
4.3 Rahmenbedingungen
Motortypen Functional Safety mit SMU kann bei allen LIBIAX

Motorfamilien sowie rotatorischen brushless
Motoren angewendet werden. Rotatorische
biirstenbehaftete DE€Motoren sind von der
Funktionalen Sicherheit ausgenommen.

Signalisierung

Eine allfallige Signalisierung des sicheren Zustande
an den Benutzer muss durch eine externe Steuerur
mit sicheremAusgang erfolgen.

Abnahmetest

Die Konfigurationspriifung ist durch den Kunden be
jeder Anderung der Sicherheitsfunktionen und dere
Parameter durch einen Abnahmetest sicherzustelle

Externe Gerate

Gerate die Uber die 1/0Os od&ommunikations
leitungen mit dem XEN®Servocontroller

verbunden werden, miissen eine Basisisolierung oc
eine Stossspannungsprifung nach EN 66B4der

vergleichbarer Norm nachweisen.

11



4.4 Technische Daten Safety

Prozesssicherheitsze | < 5ms
(zwischenAuftreten eines potenziel
gefahrlichen Fehlers bis zur Reaktion der SN

Reaktionszeit der Sicherheitseingén| |<1ms
(bis zur Aktivierung einer Sicherheitsfunktio

Aktivierung einer Sicherheitsfunktio] |Zweikanalig auf OV schalten.

Einkanalig geschaltete Sicherheitseingange fihren
Abschaltung der Endstufe und bedingen einen
Neustart des XENAX Servocontrollers.

Pegel der Sicherheitseingdn¢ |>21.0VSicherheitseingang inaktiv
< 2.0V Sicherheitseingang aktiv
Spannungspegealusserhalb dieser Bereiche sind

unzulassig.
Hierarchie der Sicherheitsfunktione Hierarchiestufe | Sicherheitsfunktion
4 STO Safe Torque Off
3 SS1 Safe Stop 1
2 SS2 Safe Stop 2
1 SLS Safely Limited Speed

Sicherheitsfunktionen héherer Hierarchiestufen
Ubersteuern die darunterliegenden.

Verzdgerungsrampen bei SS1, ¢
Profile Position Mode | Durch Parameter ED (Emergency Deceleration)

Cyclic Synchronized Position Mode«l | Vorgabe durchibergeordnete Steuerung
Ethernet)

4.5 Sicherheitfunktionen

4.5.1STO, Safe Torque Off

Nach IEC 61808-2 sTO

Safe Torqué&ff
Sofortige Abschaltung der Endstufe

Abschaltung
Endstufe

v ¢

1
Parameter: |
keine |

PSR BIT 16
STO PRIMED/H




4.5.25S1 Safe Stop 1

Stoppenmit anschlissender Abschaltung der Endstufe, STO
Achse ist frei beweglictBtop Kategrie 1) Safe Torqueéff
Parameter: Timeout Abschaltung
Timeout Stop  nt; Standard 300ms Stop Endstufe
A X
1
v A 4 :
1 1
| |
| 1
1 1
1 1
0 > t
D L5 S
PSR BIT 17

SS1 PRIMED/HI

4.5.3SS2, Safe Stop 2

Stoppenmit beibehaltender StoppPosition Achse

bleibt unter Kraft, Endstufaktiv. Danach afe O so? o Saf TSTO of
. . .y are eratin (o] are lorque
Uberwachung destillstandspositionZustand SO<S P g>wope i
(Safe Operating StopBeiUberschreiten ds Positions Timeout Ueberwachung der Abschaltung
fensterswird STO ausgelést, Abschaltung der Endsti Stop Stillstandsposition Endstufe
(Stop Kategrie2) 4 ! Fehlerreaktion
v Y 1
Parameter l ! i
Timeout Stop  pt;  Standard 300ms ! ! As) !
Positionsfenster ps  Standard +2500 Inc 0 - e »
At ]
‘ PSR BIT 19
PSR BIT 18 SS2 HIT
SS2 PRIMEI

4.5.4SLS, Safely Limited Speed

v i i indi i SLS s0s sTO
Uberw_aChun@Iner"SICheren_(';ESChWIndlgkejﬂ:alls Timeout SLS Safely Limited Speed Safe Operating Stop | Safe Torque Off
Safdy Limited Speed Uberschritten, daanf SafeStop - .
I .. Uberwachung der Timeout Ueberwachung der Abschaltung
(SSZ) mit Ubel’W&ChgmeS Positionsfensters. Fall Geschwindigkeitsgrenze Stop Stillstandsposition Endstufe
Positionsfensteauchiberschritten, danmAuslosung Fehlerreaktion mit S52

von STO, Abschaltung der Endstuf

Geschwindigkeitsanpassumgihrend SLS Timeoist |

vom Anwendeworzunehmen 3 \_/\ 3 . 3
| y ! 0 S |
: : : ——
0

Parameter = . A )
Timeout SLS ﬁtz Standard 300ms ! ! Ausserhalb Positionsfenster
Safely Limited Speed Standard 4 51 W PSR BIT 20
arely Limited Speed.  Vmax andard 4 1 ¥ANN g g pRIVEL GeschWindigheit> +ou PSR BIT 22

Tlmgput Stop nty Standard 300ms SLS POSITION HI
Positionsfenster ns Standard 4500 Inc

PSR BIT 21

SLS SPEED HI

13



4.6 Functional Safety Parametrierung in
WebMotion®

4.6.5Anzeige der aktiven Safety Parameter

Die definierten Safety Funktionen und Parameter werdg e e
in WebMotion im Menuwapplication/ioangezeigtDiese
Safety Informationen sind nur zur Ansicht und kénng
nicht verandert werden.

Die Parametrierung der Safety Funktion ist durd
Tastendruck audi { IiES t | NI Y&

.AGGS 0STASKSY {AS airoK
mehr Informationen bezlglich WebMotion®
Bedieneroberflache.

@ SAFELY LIMITED SPEED
SLS TIMEOUT = 100 ms
SAFELY LIMITED SPEED = 50000 inc/s
STOP TIMEQUT =50ms
POSITION WINDOW = 2500inc

4.6.6 Anderung der Safety Parameter

Die Safety Parametrierung kann mit WebMotBumd dem
Functional SafgtLogingeandert werden:

IP Adresseles XENAX® Servocontrolied  SAFETY .htmin
Webbrowser eingeben
Bsp.http://192.168.2.190/SAFETY.html

PasswortSafetyXvi75Vv8 [f
0Ok
You are going to change the safety parameters

of the XENAX servo controller.

Achtung:Gross/ Kleinschreibung bezhten.

Please enter password

[l

[ ok | | Abbrechen |

14


http://192.168.2.190/SAFETY.html

Actual
Aktuelle Safety Parameter des XER/Servocontrollers mit

SMU

New
Anderungsmaoglichkeit der Safety Parameter. Diese miiss
zur Aktivierung im XEN&Servocontrollegespeichert

werden durch Tastendruck acavel

save
to XENAR:

Die geanderten Safety Parameter werden zur Speicherung [

an XENA®!// SMU gesendet. Die aktiven Parameter sind in

der SpalteACTUAErsichtlich. (2] Prease choose Destnation

|tOXENAx|| to File || Cancel |

to File
Die aktuellen auf dem SMU geladen®afety Parameter

werden in ein P&ile gespeichert.

open
Safety Parameter werden von einem-Pi& eingelesen.
Diesemussenzur Aktivierung im XEN&)Servocontroller
durch Tastendruck asfave4 to XENAXespeichert

werden.

Beim Dricken auf EXdi€langtman zuriick ins WebMotion.

functional

Hinweis:Das Signal einer aktiven Sicherheitsfunktion hat
Uber eine Ubergeordnete Steuerung zu erfolgen.

15



5 Elektrische Anschliisse

XENAX Xvi 75V8

Optional:

EtherCAT

Profinet

Powerlink

CANopen Sinemet Pinl  Pin3,4 Pinl,2 ENC STARTP /
MOTOR Power Logik HALL OPTIO PLC Master-Slave

STAT Y
i ‘ ey (masTer

(XENnX’ Xui + sennn seience

SLAVE
12C€-8U8

5.1 Steckeranordnung
BEZEICHUNC STECKERTYP

RS232 USBBBuchse
Realtime Ethernet (optional 2 x RJ4Buchsanit Status LED
CANopen (optional) 9 Pol Buchse-Bub
EthernetTCP/IP RJ43uchse mit Status LED
MOTOR 3 Pol Stecker Wago, Raster 3,5mm
POWER / LOGII 4 Pol Stecker Wago, Raster 3,5mm
ENCODER HAL 15 Pol Buchse-Bub High Density
OPTIO 8Pol Buchse RJ45
PLC I/O 26 Pol Buchse-Bub High Density
STARTP /| MASTERLAVE 2 x 4 Pol Stecker U2B

5.2 Stecker Pinbelegung

5.2.1RS232

USBB Buchse : ; :
Die serielle Schnittstelle RS232 ist

Uber eine 4 polig&)SBB Buchsgefihrt  pin 4| Pin 3
USB Buchs( XENAX® | PC/SPS
1 N.C.
2 RX X Pin 1 Pin 2
3 TX — RX
4 GND—— GND

16



5.2.2Motorstecker3 Phasen

Wago 3Pol Stecke LINAX® | Servomotor | DC Motor
3 Phasen | 3Phasen
1 U (weiss) U DC+
2 V (braun) \% DC-
3 W (griin) W

5.2.3Logik und Power Speisung

Wago 4Pol Stecker
1 0, GND _ _
2 24vDC Netzteil Logik
3 0, GND _
4 12-75V DC Netzteil Power

Typische POWESBpeisungst 24V DC. Bei dagrossererLINAX®

F40 / F60 Achsen fiir gréssere Masse2k(y oder hohe
Geschwindigkeiten (>1.5m/dB8Voder 2V DCStrombedarf fur
eine Achse 3A / fur 2 AchsenBA / fir 3 Achsen-10A.

Wichtig:Der OVolt Anschluss der Logik Speisung (
und der OV Anschluss der Power Speisung (Pin3)
mit dem GroundChassis Sternpunkt d
Anlage/Schaltschrank verbunden ¢

Hinweis:
Bei EmissionEmpfindlichkeiten, empfiehlt es sich das
Speisespannugskabel von Logik und Power zu verdrille

17



5.2.4Encoder und Hallsignale

15 Pol BSub Buchs Signal Beschreibung
1 GND Gemeinsam, fur Encoder und Hall OV Speisung, nur 1 Pir|
2 5V Encoder| (150 mA flir Encoderspeisung
3 Encoder A Pull Up 2,7k auf 5V, Differentialeingang 26LS32
4 Encoder A* Mittelpegel: Pull UR,7k auf 5V, Pull Down 2,2k,
Differentialeingang 26LS32, 38htern zwischen Pin3/4
5 Encoder B Pull Up 2,7k auf 5V, Differentialeingang 26L.S32
6 Encoder B* Mittelpegel: Pull Up 2,7k auf 5V, Pull Down 2,2k,
Differentialeingang 26LS32, 380ntern zwischen Pin5/6
7 Encoder Z| |Pull Up 2,7k auf 5V, Differentialeingang 26L.S32
8 Encoder Z* Mittelpegel: Pull Up 2,7k auf 5V, Pull Down 2,2k,
Differentialeingang 26LS32, 38(E intern zwischen Pin7/8
9 HALL 1 Pull Up2,7k auf 5V, Differentialeingang 26LS32
10 HALL 1* Mittelpegel: Pull Up 2,7k auf 5V, Pull Down 2,2k,
Differentialeingang 26LS32
11 HALL 2 fTMP Pull Up 2,7k auf 5V, Differentialeingang 26LS32 /
Uebertemperatur Signal Motor
12 HALL 2* Mittelpegel: Pull Up 2,7k auf 5V, Pull Down 2,2k,
Differentialeingang 26LS32
13 HALL 3/12C_SC |Pull Up 2,7k auf 5V, Differentialeingang 26LS32 /
12C Clocksignal
14 HALL 3* Mittelpegel: Pull Up 2,7k auf 5V, Pull Down 2,2k,
Differentialeingang 26LS32
15 5V Hall /12C_SDA 5V, 150mA / 12C Datensignal

5.2.5Definition der Drehrichtung bei Servomotoren

Sicht auf Stirnflache Motorwelle, drehen der Welle im
Uhrzeigersinn, der Zahler muss aufwarts zéhlen

Encoder A/B tauscher
Motorstrom +/- tauschen

Drehrichtung bei DC brushtype Servomotor tauschen

Encoder A/B tauscher
Halll mit Hall3 tauscher

WicklungsPhase 1 und Phase 2 tausch

Drehrichtung bei 3Phasen bruhsless Servomotoren
tauschen

Phase 1 auf Phase 2, 2 auf 3 und 3 al
Hall 1 auf Hall2, auf 3 und 3 auf 1

Phasenanschliisd®i bruhsless Servomotoren tauschen

ohne Drehrichtungsénderung

18



PULSE / DIRECTIOQINTRQIMODE 2serienmass
Parameter MODE und INC PER P

GND inter

5V interr

Pull Up 2,7k auf 5V, Differentialeingang 26L.
Pull Up 2,7k auf 5V, Differentialeingang 26L
Mittelpegel: Pull Up 2,7k auf 5V, Pull Down 2.
Differentialeingang 26LS:

Mittelpegel: Pull Up 2,7k auf 5V, Pull Down 2.
Differentialeingang 26LS:

ENCODEF
elektronisches GetriehgMODE 1serienmass
Parameter SYNCH RATIO 10

GND inter

5V interr

Pull Up2,7k auf 5V, Differentialeingang 26L<
Pull Up 2,7k auf 5V, Differentialeingang 26L.
Mittelpegel: Pull Up 2,7k auf 5V, Pull Down 2.
Differentialeingang 26LS:

Mittelpegel: Pull Up2,7k auf 5V, Pull Down 2.z
Differentialeingang 26LS!

5.2.6 OPTI@Pulse/Dir, zweiter Encoderkanal

Pin 1 GND

Pin 2 5V

Pin 3 PULS

Pin 4 RICHTUNG
Pin 5 RICHTUNG*
Pin 6 PULS*

Pin 1 GND
Pin 2 5V
Pin 3 A
Pin 4 B
Pin 5 B*
Pin 6 A*
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Output

Signa
Source PNP: 24V,100mA / Sink NPN: open collect. 24V/¢
Source PNP: 24V,100m&ink NPN: open collect. 24V/400
Source PNP: 24V,100mA / Sink NPN: open collect. 24V/«
Source PNP: 24V,100mA / Sink NPN: open collect. 24V/«
SourcePNP: 24V,100mA /Sink NPN: open collect. 24V/4(
Source PNP: 24V,100mA / Sink NPN: open collect. 24V/«
Source PNP: 24V,100mA / Sink NPN: open collect. 24V/«
Source PNP: 24V,100mA / Sink NPN: open collect. 24V/¢

Input

24V Input, Ri 31k
24V Input, Ri 31k
24V Input, Ri 31k
24V Input, Ri 31k
24V Input, Ri 31k
24V Input, Ri 32k
24V Input, Ri 31k
24V Input, Ri 31k

24V Input, Ri 3K/ Bit 0 binar codier
24V Input, Ri 3K/ Bit 1 binar codier
24V Input, Ri 32/ Bit 2 binar codier
24V Input, Ri 3K/ Bit 3 binar codier

BeiMODE >=10 Input-22, binar codiert, fir Progmm
Nummer 115, dabei istnput 8fix zugeordnefiir Programm
Start(statisch, nicht flankengetriggert)

Freigabe Endstufe

Aktivierung der Funktionalitdnit DIP switch

DIP switch OF HW EndstufenFreigabemit 24V aufPin 9
Eingang offen oder OV = Endstufe gesp

DIP switch Ol Endstufe immer freigegeben Pin 9 inat
2A

24V [ 80mA

24V | 200mA (total Pin 12+Pin Z

2A
24V | 200mA (total Pin 12+Pin :

5.2.7PLC /O

D-Sub
Pin 1
Pin 2
Pin 3
Pin 4
Pin 5
Pin 6
Pin7
Pin 8

Pin 17
Pin 18
Pin 19
Pin 20
Pin 21
Pin 22
Pin 23
Pin 24

Pin 13
Pin 14
Pin 15
Pin 16

PLC Kabel
weiss
braun
gran

gelb

grau

rosa

blau

rot

weissgrau
braungrau
weissrosa
braunrosa
weissblau
braunblau
weissrot

braunrot

weissgrin
braungriin
weissgelb
braungelb

PLC I/O

Output 1 (0/24V)
Output 2 (0/24V)
Output 3 (0/24V)
Output 4 (0/24V)
Output 5 (0/24V)
Output 6 (0/24V)
Output 7 (0/24V)
Output 8 (0/24V)

Input 1
Input 2
Input 3
Input 4
Input 5
Input 6
Input 7

Input 8 (Programm Start)

Input 9

Input 10
Input 11
Input 12

[

SN

Pin 9

Pin 10
Pin 11
Pin 12

Pin 25
Pin 26

,,,,,,

schwarz

violett
graurosa
rotblau

weissschwarz
braunschwarz

EnablePWR / Input

GND

Pulse OutpugNicht implementier}

24V Output

GND
24V Output

20



SOT
Bit-Wert
0,1

SOT
Bit-Wert
0,0

SOT
Bit-Wert
1,0

5.3

FUNCTION

aadoanononn

TYPEOURCE

TYPE SQAA ACTIVITY Output Output
Bit-Wert ON OFF
SOURCE 1 HIGH 24\F open*
0 LOW open 24V

All OutputSOURCE

SOT 21845

SOA255/0

TYPESINK

TYPE SAA  ACTIVITY Output Output
Bit-Wert ON OFF

SINK 1 LOW open ov
0 HIGH ov open

All Output SNK

SO0

SOA255/0

TYPESOURCE/SINK

TYPE SOA  ACTIVITY Output Output

Bit-Wert ON OFF
SNK/SDURC 1 HIGH 24V ov
E
0 LOW ov 24V

All Output SOURCENK
SOT143690
SOA 255/0

Interne Schaltung/O

INPUT 112

INPUT 1-12
24V, Ri=31kQ

27k
INPUT

|
‘ 4k3
1n
GND LOGIC

HIGH oder LOWCTIVITrogrammierbar

OUTPUT-B
24V
10E
QUTPUT
Imax,;=100mA
ov
<<1E
OUTPUT
Imax;;=400mA
UmaxF.,”u,J: 24v
24V ov
10E <<1E

OUTPUT
Imax,,=100mA
Imax;, =400mA
UmaXpU“up =24V
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5.4 Output Konfiguration

TYPE

SOT (Set Outputype) Parameter 16 Bit
2 BitWert per Output  flersem

Output 8 7 6 5 4 3 2 1
soTBit 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 O
Bit-Wert o 1 o0 1 o 1 o 1 o 1 0o 1 0 1 o0 1
Dezimal 21845
*Default Einstellung alle Output auf SOURCE
>S0121845

ACTIVITY
SOA (Set Output Activity) Parameter 8 B
1 Bit Wert per Output

Output 8 7 6 5 4 3 2 1
SOA Bit 7 6 5 4 3 2 1 0
Bit-Wert 1 1 1 1 1 1 1 1
Dezimal 255
*Default Einstellung alle Output HIGH ACTIVE
>SOAMA55

Parameter Werte

Output SOT SOT TYPE SOA SOA ACTIVITY Output  Output
Bit Bit-Wert Bit  Bit-Wert ON OFF

1 0,1 0,0 SINK 0 0 HIGH ov open

0 1 LOW open ov

2 2,3 0,1 SOURCE 1 0 LOW open 24V
1 1 HIGH 24V* open*

3 4,5 1,0 SINK/SOURCI 2 0 LOW ov 24V

2 1 HIGH 24V ov

Beispiel

Output SOT SOT TYPE SQAA SQA ACTIVITY Output  Output
Bit Bit-Wert Bit  Bit-Wert ON OFF

1 0,1 0,0 SINK 0 0 HIGH ov open

2 2,3 0,1 SOURCE 1 1 HIGH 24\F open*

3 4,5 0,1 SOURCE 2 1 HIGH 24\F open*

4 6,7 0,1 SOURCE 3 1 HIGH 24\~ open*

5 8,9 1,0 SNK/OURCE 4 0 LOW ov 24V

6 10,11 1,0 INK/SDURCE 5 0 LOW ov 24V

7 12,13 1,0 SNK/SOURCE 6 1 HIGH 24V ov

8 14,15 0,0 SINK 7 1 LOW Open ov

SOA 11001]10b 2061 180836 _a, Microsoft Windows

| Version 6.1 (Build 7601

SOT 001010D01010100, 10836 czie 1012 eie1 G1e0
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6 Konfiguration Motor-Typ linear / rotativ

Der Motortyp wird im Servocontroller intern vor
Auslieferung hardwaremassig eingestellt. Die
Konfiguration ist auf dem Serienummerkleber ersichtlich.

LINAX®Linearmotor XENAX® Xvi 75V
ELAX® Elektrischer Schlitten]  gihercaT x oder Ex

SN Xw/5V8.xxxx
JENNYCIENCE AC

Rotativer Servomotor
XENARX\ 75v8
EtherCATRO
SN Xir75V8.xxxx

JENNY SCIENCE £

Motortyp Bitl Bitz Bit: Bit4 e

LINAR Linearmotor ON ON OFlI OFI .
Rotativer Servomotor OFI OFlI ON ON

Servocontrollers ist durch entsprechende Einstellung d
DIRSchalter moglich.

Diesmuss auf denserienummerklebevermerkt
werden.

Hinweis
Beider alterenHardware Versior 3 befindet sich der
DIRSwitch auf der gegeniiberliegenden Printseite
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7 RS232XSchnittstelle

Die serielle Schnittstelle RS232 ist T —_—
Uber eine 4 polige USB Buchse geflhrt; m

Pin 4 z Pin 3
USBB Buchse Signal Datenrichtung

Pin 1 N.C.
Pin 2 RX PC> Serva .
Pin 3 TX  Servo>pc Pinl Pin 2
Pin 4 GND
7.1 Baudrate RS232 XENAX
Einstellung der Baudrate RS232 Ubé3i8 r=v"—79mgy e

DIRSwitch (Deckel 6ffnen) L LR LR § ]
Mit Aus/Einschalten wird die neue Baudrate aktivierf®, | ll s ,I a"RE

Tl 08 & B 3§

Baudrate Bitl Bit2 Bit3 Bit4 Bit5 Bit6

RS232 9600 bal

W{HOH MMpP QHA.
w{ HOH p°
RS232 19'200 ba

X X X X
X X X X
X X X X
X X X X
X X X X
X X X X

Data 8 Bit
Parity  kein
Stop 1Bit

Bit 7

OFF
OFF
ON
ON

Bit 8

OFF
ON
OFF
ON
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8 ETHERNET TCP/IP Schnittstelle

Konsultieren Sie auch das TUTORIAL"
JSC Tutorial 1: TCP/IP Connectir
unserer Webseite, darin sehen Sie

mdglichen Hirden mit den entsprechenc
Behandlungsmassnahm

Wenn beim Offnen des WebMotion® folgender Feh
auftritt, dann sind folgende Ursachen mdoglichj—————SSSS  —

- WebMotion® zweimal unter gleicher TCP/
Adresse gedffnet.

- Baudrate des XENAX® entspricht nicht g
Baudrate im XPort

- Setup records falsch®

® connection to Gateway (Port 10001) refused

8.1 BaudrateEthernetGateway(XPort)

Wichtig:
Bei Betrieb uber WebMotig®muss die Baudrate des
XPort (Ethernet Gateway) mit der Baudrate von XENA|
RS23 5S ¥l dzf G Mmp QH "

B Lantroni

ix Devicelmstaller 4,1.0.%

Bl Eot Yew Deie ok e

e

Seath Assgn P Lograds
ﬁ wu  [iesizes - 1 dev el

Diace Datals | et Conligusion | Tenel Conbouratin

(ﬂé]ﬂ
:I> IPAddes 192.168.2135 Pot 9939 Conrect Cler
= s Portdd - favesms £ 503
A 2 = 3 AAHOHE
Im Toola 5 S @A OS engspréchehderSXRrt sucher
und selektieren.
IRt RNBaasS IyltAOlSYS o i) 4 N Kt Sy >
¢| S u/ Zy-y-é 9)RLN$|KD'11 S(y-m Edit Wiew Dewice Tooks Help
S/_)h e]P Ugd
Auswahl 1 (Channel 1) wéhlen und Baudrate gemd =2 g i,y | oo s Tadtrien

XENARVorgabe definieren.
1ffS 6SAGSNBY aSydzlidzy |

Die Speicherung erfolgt durch Auswahl 9 (Save and e

=63 %Pat

=i KPort3 - fitware v6.5.0.3
22 00-20-44-88-D346

IP Address 192.168.2.135 Port 9999

cccccccc

GA3ISyo

FE)

Toola 5 S @A OS kciliassen tind B/ekiotich

starten.

IP Adresse des XEN®ixt auf der Riickseite des
Controllers aufgefihrt.

Verbindung von XENAX
zu Laptop/PC Uber Switch mit normalem RJ45
Netzwerkkalel.

Bei Verbindung vom Laptop/PC direkt zu XERIAX
allenfalls ein gekreuztes RJ45 Kabel verwenden. Bei
neueren Netzwerkkarten ist ein gekreuztes Kabel nicht
mehr notwendig.
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http://www.lantronix.com/device-networking/utilities-tools/device-installer.html
http://www.lantronix.com/device-networking/utilities-tools/device-installer.html

Anzeige Ethernet Buchse

Farbe LED links Farbe LED rechts =
Off Keine Off Keine
Verbindung Aktivitat
Orange 10Mbps Orange Halb Duplex

Grin 100Mbps Grin Voll Duplex

8.2 DefaultSetup Records Upgrade

Devicelnstaller 6ffnen
XENAX® mit Ethernet Kabel und Speisung verbinde? o i1 o e @ rsignr @ upgrade

Devicelnstaller 6ffnennd gewinschten XENAX® =8 brwomsDevees- 2devesty) || nare F—
= g?g LAN-Verbindung (192.168.1.60)

Servocontrollemnwahlen. o 6 XPor

(i XPort-03/04 - fimware v| | == Aron-Ua/us
: R L YDA NN Taot Drirt Armir

SetupRecords laden
Setup Records laden im Devicelnstaler unter:
Upgrade = ¥ Upgrade

&3 Device Upgrade Wizard - Step 1of 5 - ‘
S - This wizard helps install firmware, applications, web pages, and other canfiguration settings.
@ Create a custom installation by specifying individual files (Typical)

©) Use 2 specific installation file (LXI) (reviously saved by user)

-> Next >
->Next >

Browse.

To continue, click Next.

Auswaéhlen von:
, Install setup records from a file

nnodNBOE YA

2 NKf Sy {ASORHESEHHAWS O8 NR H
5 1Fyy dzy i SN o

GoNRPosaSeE 5AS
http://www.jennyscience.de/en/downloadlunter
Servocontroller / Setup Recotusruntergeladen
werden).

— ax

->Next >
->Next >

Die newen Einstellungen werden geladen und bei
erfolgreichem abschliessen griin markiert.

Close.
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