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1.1

Uber dieses Dokument

In diesem Kapitel

Ziel und Zielgruppe dieses BenutzerhandbucChs ...........coooiiiiiiiiei e 1
Symbole und KENNZEICANUNGEN........oiiiiieee e et srr e e ra e e e s aaa e e e e aaaee s 2
2Ty o) A Y=Y =T VoY -SSR SSUE 3
Mitgeltende DOKUMENTE ...ceiiiiei ittt ettt e e e e ettt e e e e e e e es e atabeeeeaaeeesnstaseeeeaeeensnnns 4
Handblcher herunterladen .........ooouiiiieiniee ettt st e e sbe e sbeeesabeeeas 4

Ziel und Zielgruppe dieses Benutzerhandbuchs

Diese Kurzversion des Handbuchs MS224D enthalt folgende Informationen fir die
bestimmungsgemaRe Verwendung des C-413:

=  Produktbeschreibung und technische Daten des C-413
= |nstallationsanleitung fir den C-413

= Anleitung fir die Inbetriebnahme des C-413

= Befehlsubersicht

= Anleitungen fiir das Anpassen von Einstellungen

=  Anleitung fiir das Reinigen des C-413

= Ubersicht zur Stérungsbehebung

Alle weiteren Informationen und Anleitungen zu Betrieb und Wartung sowie Befehls- und
Parameterbeschreibungen finden Sie im ausfihrlichen Handbuch MS224D, das als PDF-Datei
auf der Produkt-CD enthalten ist. Diese Kurzversion enthalt Verweise auf Informationen, die nur
im ausfihrlichen Handbuch enthalten sind.

Grundsatzliches Wissen zu geregelten Systemen, zu Konzepten der Bewegungssteuerung und zu
geeigneten SicherheitsmalRnahmen wird vorausgesetzt.

Die aktuellen Versionen der Benutzerhandblicher stehen auf unserer Website zum
Herunterladen (S. 4) bereit.

Antworten auf Fragen erhalten Sie von unserem Kundendienst (S. 73).

C-413 PIMag® Controller MS224Dqu Version: 1.2.0 1
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1.2 Symbole und Kennzeichnungen

In diesem Benutzerhandbuch werden folgende Symbole und Kennzeichnungen verwendet:

HINWEIS

Gefahrliche Situation
Bei Nichtbeachtung drohen Sachschaden.

» MaBnahmen, um die Gefahr zu vermeiden.

INFORMATION

Informationen zur leichteren Handhabung, Tricks, Tipps, etc.

Symbol/
Kennzeichnung

1.
2.

>

S.5
RS-232

A

Start > Einstellungen

Bedeutung

Handlung mit mehreren Schritten, deren Reihenfolge eingehalten
werden muss

Handlung mit einem Schritt oder mehreren Schritten, deren
Reihenfolge nicht relevant ist

Aufzdhlung

Querverweis auf Seite 5

Bedienelement-Beschriftung auf dem Produkt (Beispiel: Buchse
der RS-232 Schnittstelle)

Auf dem Produkt angebrachtes Warnzeichen, das auf
ausfuhrliche Informationen in diesem Handbuch verweist.

Menipfad in der PC-Software (Beispiel: Zum Aufrufen des Menlis
muss nacheinander auf die Menieintrage Start und
Einstellungen geklickt werden)

POS? Befehlszeile oder Befehl aus dem universellen Befehlssatz GCS
von Pl (Beispiel: Befehl zum Abfragen der aktuellen
Achsenposition)

Device S/N Parameterbezeichnung (Beispiel: Parameter, in dem die
Seriennummer gespeichert ist)

5 Wert, der (iber die PC-Software eingegeben bzw. ausgewahlt
werden muss

2 Version: 1.2.0 MS224Dqu C-413 PIMag® Controller
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1.3 Begriffserklarung

Begriff

Erklarung

Achse

Auch als "logische Achse" bezeichnet. Die logische Achse bildet die
Bewegung der Mechanik in der Firmware des C-413 ab. Bei
Mechaniken, die Bewegung in mehreren Richtungen erlauben (z. B. in
X, Y und Z), entspricht jede Bewegungsrichtung einer logischen Achse.

GCS

Pl General Command Set; Befehlssatz fiir Controller von PlI.
Piezosteuerungen und Servocontroller konnen dank GCS mit
minimalem Programmieraufwand gemeinsam betrieben werden.

Firmware

Software, die auf dem Controller installiert ist.

Flichtiger Speicher

RAM-Baustein, in dem bei eingeschaltetem Controller die Parameter
gespeichert sind (Arbeitsspeicher). Die Parameterwerte im fllichtigen
Speicher bestimmen das aktuelle Verhalten des Systems.

In der PC-Software von Pl werden die Parameterwerte im fllichtigen
Speicher auch als "Active Values" bezeichnet.

Inkrementeller
Positionssensor

Sensor (Encoder) zur Erfassung von Lagedanderungen oder
Winkeldanderungen. Die Signale des inkrementellen Positionssensors
werden fiir die Rickmeldung der Achsenposition verwendet. Nach
dem Einschalten des Controllers muss eine Referenzierung
durchgefiihrt werden, bevor absolute Zielpositionen kommandiert
und erreicht werden kénnen.

PC-Software

Software, die auf dem PC installiert wird.

Permanenter Speicher

Speicherbaustein (Festspeicher, z. B. EEPROM oder Flash-Speicher),
von dem beim Start des Controllers die Standardwerte der Parameter
in den fllichtigen Speicher geladen werden.

In der PC-Software von Pl werden die Parameterwerte im
permanenten Speicher auch als "Startup Values" bezeichnet.

Mechanik

An den C-413 angeschlossene Mechanik mit einer oder mehreren
Bewegungsachsen.

Voice-Coil-Antrieb

Ein Voice-Coil-Antrieb erzeugt den Vorschub durch die Lorentzkraft
auf eine stromdurchflossene Spule (PIMag®-Prinzip), die an einen
bewegten Laufer ankoppelt. Damit kombiniert der Antrieb einen
relativ langen Stellweg mit hoher Geschwindigkeit und hoher
Auflosung.

C-413 PIMag® Controller

MS224Dqu Version: 1.2.0 3
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1.4 Mitgeltende Dokumente
Alle in dieser Dokumentation erwahnten Gerate und Programme von Pl sind in separaten
Handbiichern beschrieben.
Beschreibung Dokument
Ausfiihrliches Handbuch fir C-413 MS224D Benutzerhandbuch
SPI-Schnittstelle des C-413 Technical Note C413T0014
GCS Treiberbibliothek zur Verwendung mit MS225E Software Manual
NI LabVIEW-Software
Merge Tool fir GCS-Treiberbibliotheken zur | SM154E Software Manual
Verwendung mit NI LabVIEW -Software
PI GCS 2.0 DLL SM151E Software Manual
PI MATLAB-Treiber GCS 2.0 SM155E Software Manual
GCS Array SM146E Software Manual
Datenformatbeschreibung
PIMikroMove® SM148E Software Manual
Pl Update Finder: Updates suchen und Technical Note AOO0T0028
herunterladen
Pl Update Finder: PC ohne Technical Note AO0O0OT0032
Internetverbindung aktualisieren
1.5 Handbiicher herunterladen
INFORMATION
Wenn ein Handbuch fehlt oder Probleme beim Herunterladen auftreten:
» Wenden Sie sich an unseren Kundendienst (S. 73).
Handbiicher herunterladen
1. Offnen Sie die Website www.pi.de.
2. Suchen Sie auf der Website nach der Produktnummer (z. B. P-882) oder der
Produktfamilie (z. B. PICMA® Bender).
3. Klicken Sie auf das entsprechende Produkt, um die Produktdetailseite zu 6ffnen.
4. Klicken Sie auf Downloads.
Die Handbiicher werden unter Dokumentation angezeigt.
5. Klicken Sie auf das gewlinschte Handbuch und fiillen Sie das Anfrageformular aus.
Der Download-Link wird lhnen an die eingegebene E-Mail-Adresse gesendet.
4 Version: 1.2.0 MS224Dqu C-413 PIMag® Controller
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Sicherheit

In diesem Kapitel

BestimmungsgemaRe VErWENAUNE ........ooccciiiiiiiee e eccciiteee e e e e eeecriree e e e e e e eenrareeeeaeeeesnnraseeeeaeeennnnes 5
Allgemeine SicherheitShINWEISE .........viiiiiiiee e e e e e 5
Organisatorische MaBNahMEN ...........uuuiiiiiiiiiiiiieeee e e e e e e e e e rre e e e e e s e e ennareaeeaaeeas 6

Bestimmungsgemalle Verwendung

Der C-413 ist ein Laborgerat im Sinne der DIN EN 61010-1. Er ist fiir die Verwendung in
Innenrdumen und in einer Umgebung vorgesehen, die frei von Schmutz, Ol und Schmiermitteln
ist.

Die OEM-Platinen C-413.20A und .20 missen vor der Inbetriebnahme in ein geeignetes
Gehaduse eingebaut werden.

Entsprechend seiner Bauform ist der C-413 fiir den Betrieb von Mechaniken mit Voice-Coil-
Antrieben (S. 3) vorgesehen.

Der C-413 ist fiir den geregelten Betrieb vorgesehen. Fiir den geregelten Betrieb missen
Sensorsignale liber eine SPI-Schnittstelle oder optional als analoge Eingangssignale
bereitgestellt werden. Auerdem kann der C-413 die Referenzschaltersignale der
angeschlossenen Mechaniken auslesen und weiterverarbeiten.

Der C-413 darf nur unter Einhaltung der technischen Spezifikationen und Anweisungen in
diesem Benutzerhandbuch verwendet werden. Fir die Prozessvalidierung ist der Benutzer
verantwortlich.

Allgemeine Sicherheitshinweise

Der C-413 ist nach dem Stand der Technik und den anerkannten sicherheitstechnischen Regeln
gebaut. Bei unsachgemaler Verwendung des C-413 kénnen Benutzer gefdhrdet werden
und/oder Schdden am C-413 entstehen.

» Benutzen Sie den C-413 nur bestimmungsgemal und in technisch einwandfreiem
Zustand.

» Lesen Sie das Benutzerhandbuch.
> Beseitigen Sie Stérungen, die die Sicherheit beeintrachtigen kénnen, umgehend.

Der Betreiber ist fiir den korrekten Einbau und Betrieb des C-413 verantwortlich.

C-413 PIMag® Controller MS224Dqu Version: 1.2.0
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» Installieren Sie den C-413 in der Nahe der Stromversorgung, damit der Netzstecker
schnell und einfach vom Netz getrennt werden kann.

» Verwenden Sie zum AnschlieRen des C-413 an die Stromversorgung die mitgelieferten
Komponenten (Netzteil, Adapter, Netzkabel (S. 12)).

» Wenn eine der mitgelieferten Komponenten fir das Anschliefen an die
Stromversorgung ersetzt werden muss, verwenden Sie eine ausreichend bemessene
Komponente.

Organisatorische MaBnahmen

Benutzerhandbuch

» Halten Sie dieses Benutzerhandbuch stindig am C-413 verfiigbar.
Die aktuellen Versionen der Benutzerhandbliicher stehen auf unserer Website zum
Herunterladen (S. 4) bereit.

» Flgen Sie alle vom Hersteller bereitgestellten Informationen, z. B. Erganzungen und
Technical Notes, zum Benutzerhandbuch hinzu.

» Wenn Sie den C-413 an Andere weitergeben, fligen Sie dieses Handbuch und alle
sonstigen vom Hersteller bereitgestellten Informationen bei.

» Flhren Sie Arbeiten grundséatzlich anhand des vollstandigen Benutzerhandbuchs durch.
Fehlende Informationen aufgrund eines unvollstandigen Benutzerhandbuchs kénnen zu
Sachschaden fuhren.

> Installieren und bedienen Sie den C-413 nur, nachdem Sie dieses Benutzerhandbuch
gelesen und verstanden haben.

Personalqualifikation

Nur autorisiertes und entsprechend qualifiziertes Personal darf den C-413 installieren, in
Betrieb nehmen, bedienen, warten und reinigen.

Version: 1.2.0 MS224Dqu C-413 PIMag® Controller
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Produktbeschreibung

In diesem Kapitel
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Merkmale und Anwendungsbereich

Digitaler Motion Controller fiir PIMag® Voice-Coil-Antriebe

2 Motorkanale, 4 Sensorkanale. PID-Regler fir Kraft, Position, Geschwindigkeit. Servo-Update-
Rate wahlbar zwischen 5 bis 10 kHz.

Kraftregelung

PIMag®-Systeme eignen sich ideal fir Zug- und Druckkraft-Anwendungen. Die Kraftregelung
ermoglicht den Betrieb von PIMag® Antrieben mit definierter Halte- oder Vortriebskraft. Pl
bietet PIMag® Aktoren mit einem Kraftsensor an. Externe Kraftsensoren kdnnen bei den
Modellen C-413.20A / .2GA lber Analogeinginge eingelesen werden.

Umfangreiche Funktionalitat

Datenrekorder: Aufnahme von BetriebsgroRen wie Motorstrom , Geschwindigkeit, Position
oder Positionsfehler. Funktionsgenerator: Periodische Bewegungsprofile abspeichern und
ausgeben. AutoZero-Funktion legt den Haltestrom fest, bei dem der Antrieb im ungeregelten
Betrieb eine Kraft von O N aufbringt, z. B. fiir die Kompensation der Gewichtskraft. ID-Chip-
Unterstitzung: Erkennt die angeschlossenen Mechaniken und erleichtert die Konfiguration und
Austauschbarkeit. Unterstitzt richtungserkennenden Referenzschalter. Umfangreiche
Softwareunterstiitzung, z.B. fiir NI LabVIEW, dynamische Bibliotheken fiir Windows und Linux

Schnittstellen

Kommandierung USB 2.0, SPI. Digitale Ein- und Ausgange flir Automatisierung. Optionale
analoge Ein- und Ausgange z. B. fiir Sensoren, Kommandierung oder Feedback der Position,
Kraft oder Geschwindigkeit.

C-413 PIMag® Controller

MS224Dqu Version: 1.2.0 7
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3.2 Modelliibersicht

Der C-413 ist in folgenden Ausfiihrungen erhiltlich:

Modell Bezeichnung
C-413.2G PIMag® Motion Controller, 2 Kanéle, Tischgerat, USB- und SPI-Schnittstelle,
optionale Kraftregelung

C-413.2GA PIMag® Motion Controller, 2 Kanéle, Tischgerat, USB- und SPI-Schnittstelle,
Analogeingdnge, optionale Kraftregelung

C-413.20 PIMag® Motion Controller, 2 Kanile, OEM-Platine, USB- und SPI-Schnittstelle,
optionale Kraftregelung

C-413.20A PIMag® Motion Controller, 2 Kandle, OEM-Platine, USB- und SPI-Schnittstelle,
Analogeingdnge, optionale Kraftregelung

3.3 Produktansicht

3.3.1 Vorderansicht

Motor & Sensor 1

C-413 Digital PIMag™ Motion Controller

Abbildung 1: C-413.2GA und .2G; Vorderansicht

Motor & Sensor 2 Motor & Sensor 1

Abbildung 2: C-413.20A und .20; Vorderansicht

8 Version: 1.2.0 MS224Dqu C-413 PIMag® Controller



3 Produktbeschreibung P I

Beschriftung Typ Funktion
Motor & Sensor1 | D-Sub 15 (f) Anschluss fiir Mechaniken von PI mit Voice-Coil-Antrieb
(S. 80) und Sensor:

= Ausgangsstrom flir Ausgangssignalkanal 1

= Sensor- und ID-Chip-Daten fir Eingangssignalkanale
1 und 2 (Gber SPI)

= Referenzschaltersignale fir Eingangssignalkanale 1

und 2
Motor & Sensor 2 | D-Sub 15 (f) Anschluss fiir Mechaniken von PI mit Voice-Coil-Antrieb
(S. 80) und Sensor:

= Ausgangsstrom fiir Ausgangssignalkanal 2

= Sensor- und ID-Chip-Daten fir Eingangssignalkanale
3 und 4 (liber SPI)

= Referenzschaltersignale fiir Eingangssignalkanale 3

und 4
1/0 PUD- Digitale Leitungen:
Elnbaustecker = Ausginge: Triggerung externer Gerite, Ausgabe der
(m), 20-polig Servozyklen

(ST) (5. 81) = Eingadnge: Triggerung von Datenrekorder oder

Funktionsgenerator

Nur C-413.2GA und .20A - analoge Leitungen:

=  Eingdnge: Verwendung flir externe Sensoren oder
als analoge Steuereingdnge

= Ausgange: Verwendung als Monitor der Position,
Kraft oder Geschwindigkeit einer Achse oder zur
Ansteuerung externer Motortreiber

SPI DisplayPort Anschluss fiir SPI-Master (Serial Peripheral Interface).
Fiir die Ubertragung von aktuellen Werten und Ziel-
/Stellwerten zwischen C-413 und SPI-Master mit
minimaler Latenz und hoher Aktualisierungsrate. Auch
ASCII-Daten kdnnen gesendet werden, so dass der SPI-
Master vollen Zugriff auf das PI General Command Set

(GCS) hat.
Details siehe die Technical Note C413T0014.
..%. Mini-USB Typ B | Universal Serial Bus fiir Verbindung zum PC
24V DC Einbaustecker | Anschluss flr die Versorgungsspannung
M8 4-polig
(S. 83)

C-413 PIMag® Controller MS224Dqu Version: 1.2.0 9
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Pl

3.3.2 Typenschild
C—-413.2CGA '
114043740 PI
24V fZADD_c_ :
=, Country of Origin: Bermany
S WWW.PI.WS C €
Abbildung 3: C-413.2GA: Typenschild auf der Oberseite
Beschriftung Funktion
@ DataMatrix-Code (Beispiel; enthélt die Seriennummer)
C-413 Produktbezeichnung (Beispiel), die Stellen nach dem Punkt kennzeichnen
das Modell
PI Herstellerlogo
113064443 Seriennummer (Beispiel), individuell fir jeden C-413
Bedeutung der Stellen (Zéhlung von links): 1 = interne Information, 2 und 3
= Herstellungsjahr, 4 bis 9 = fortlaufende Nummer
24V /2ADC Betriebsspannung / Stromaufnahme
Country of Origin: [ Herkunftsland
Germany
A Warnzeichen "Handbuch beachten!"
:ﬁ: Altgerateentsorgung (S. 85)
WWW.PI.WS Herstelleradresse (Website)
C€ Konformitatszeichen CE
10 Version: 1.2.0 MS224Dqu C-413 PIMag® Controller




3 Produktbeschreibung

3.3.3 Schutzleiteranschluss

Abbildung 4:

Modelle C-413.2GA und .2G

Pl

Schutzleiteranschluss der Modelle C-413.2GA und .2G

Beschriftung

Typ

Funktion

S

Gewindestift M4

Schutzleiteranschluss

Modelle C-413.20A und .20

Abbildung 5:

Eine von vier Montagebohrungen der Modelle C-413.20A und .20

Beschriftung

Typ

Funktion

Bohrung mit @ 2,8 mm,
4 x vorhanden

Montagebohrungen mit GND-Potential
Schutzleiteranschluss tGber die leitende
Verbindung der Montagebohrungen mit einem
Gehause, das an den Schutzleiter angeschlossen
ist (S. 32).

C-413 PIMag® Controller

MS224Dqu Version: 1.2.0
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3 Produktbeschreibung

3.4

3.5

3.6

Lieferumfang

Pl

Bestell-
nummer

Komponenten

C-413

Modell gemals lhrer Bestellung

KO50B0003

Adapter fir den Netzteil-Anschluss; Hohlstecker auf M8 4-pol. Kupplung

C-413.CD

Produkt-CD mit Software und Benutzerhandbiichern fiir C-413

MS224Dqu

Kurzversion des Benutzerhandbuchs fiir den C-413

Nur bei den Tischgeraten C-413.2G und .2GA:

C-501.24050H

Weitbereichsnetzteil 24 V DC / 50 W

3763

Netzkabel

000036360

USB-Kabel (Typ A auf Mini-B) zur Verbindung mit dem PC, 3 m

Optionales Zubehor

Bestell-
nummer

Beschreibung

C-413.110

I/0-Kabel fir C-413 PIMag® Motion Controller, 1 m, offenes Ende
Details siehe "Kabel C-413.110 fur den I/O-Anschluss" (S. 82).

Wenden Sie sich bei Bestellungen an den Kundendienst (S. 73).

Funktionsprinzipien

Beschreibungen zu folgenden Themen finden Sie im ausfihrlichen Handbuch MS224D, das als
PDF-Datei auf der Produkt-CD enthalten ist und von unserer Website heruntergeladen werden

kann (S. 4):

=  Blockdiagramm des C-413

= Kommandierbare Elemente des C-413 und ihre Kennungen:

— Logische Achsen

— Ein- und Ausgangssignalkanale

— Digitale Ein- und Ausgange

— Funktionsgeneratoren

12

Version: 1.2.0
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3.7

— Kurventabellen fiir Funktionsgeneratoren
— Datenrekordertabellen
— (C-413 als Gesamtsystem
= Ubersicht iiber wichtige Komponenten der Firmware
= Zuweisung von Achsen zu Kandlen
= Aufbereitung von Eingangssignalkanalen
= Servomodus: geregelter und ungeregelter Betrieb

= Moglichkeiten zum Ausldsen von Bewegungen im geregelten und ungeregelten
Betrieb: Bewegungsbefehle, Funktionsgenerator, analoger Steuereingang

= Regelungsarten, RegelgréBen (Position, Geschwindigkeit, Kraft) und physikalische
Einheiten

=  Erzeugung des Dynamikprofils (Profilgenerator)

= Regelalgorithmus und weitere Stellwertkorrekturen: P-I-D-Regelalgorithmen,
optionale Vorsteuerung, Notchfilter

= Kontakterkennung in Kraftregelung
=  On-Target-Status

= Referenzwertbestimmung: Referenzfahrt (Standard) oder manuelle Festlegung der
absoluten Position

= AutoZero-Prozedur zur Gewichtskraftkompensation
= Deaktivierung von Achsen

= |D-Chip-Erkennung

I’t-Uberwachung zum Schutz der Mechanik

Der C-413 kann durch eine Izt—Ubgrwachung verhindern, dass der Voice-Coil-Antrieb aufgrund

von Uberstrom uberhitzt. Die I’t-Uberwachung ist bei Auslieferung standardméRig deaktiviert.
Sie konnen die 1’t-Uberwachung (iber Parameter aktivieren und an den Antrieb Ihrer Mechanik
anpassen.

Bei aktivierter I’t-Uberwachung berechnet der C-413 aus antriebsspezifischen Parametern die
Uberstromgrenze It,.,. Wenn der aktuelle I’t-Wert die Uberstromgrenze I’t,,, erreicht,
reduziert der C-413 den Ausgangstrom auf den Nennstrom des Antriebs. Eine formelbasierte
Darstellung der Funktionsweise finden Sie unterhalb der Parametertabelle.

Sie kdnnen den aktuellen I’t-Wert mit dem Datenrekorder des C-413 aufzeichnen,
Aufzeichnungsoption 33 (12T Value).

Die Strombegrenzung durch die I’t-Uberwachung kann sich im Verhalten der Mechanik
bemerkbar machen, z. B. durch verringerte Geschwindigkeit oder Kraft.

C-413 PIMag® Controller MS224Dqu Version: 1.2.0 13
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Parameter

Die I’t-Uberwachung durch den C-413 kann mit folgenden Parametern konfiguriert werden:

Parameter Beschreibung und mogliche Werte

12T Peak Current [A] Spitzenstrom |, des Antriebs (Einheit: A)
0x0C0010 Siehe Datenblatt der Mechanik.

00 Wird vom C-413 zur Berechnung der Uberstromgrenze It .y

verwendet.

12T Peak Current Time |Maximale Zeitdauer t, des Spitzenstroms (Einheit: s)

[s] Siehe Datenblatt der Mechanik.

0x0C001001 Wird vom C-413 zur Berechnung der Uberstromgrenze 1t may
verwendet.

12T Nominal Current Nennstrom I, des Antriebs (Einheit: A)

[A] Siehe Datenblatt der Mechanik.

0x0C001002 Wird vom C-413 zur Berechnung des aktuellen I’t-Werts und der

Uberstromgrenze I’t,, verwendet.

Der C-413 begrenzt den Ausgangsstrom auf den Wert dieses
Parameters, wenn der aktuelle I’t-Wert die Uberstromgrenze 1’

erreicht.
12T Active Bestimmt den Aktivierungszustand der I’t-Uberwachung:
0x0C001003 0 = It-Uberwachung ist deaktiviert (Standard)

1 = ’t-Uberwachung ist aktiviert

Formelbasierte Darstellung der I’t-Uberwachung:

1%t = j(fz - LYHadt

2 — 2 2
1 Irr;rful' o (‘ip - IN i tp

It = IZIIN(U\' = =1

wobei

| = aktueller Ausgangsstrom des C-413
I, = Nennstrom des Antriebs

I, = Spitzenstrom des Antriebs

t, = maximale Zeitdauer des Spitzenstroms

INFORMATION

Wenn Einstellungen, die im fllichtigen Speicher gedandert wurden, beim Ausschalten oder
Neustart des C-413 erhalten bleiben sollen, missen sie mit WPA gespeichert werden, siehe
auch "Anpassen von Einstellungen" (S. 63).

14 Version: 1.2.0 MS224Dqu C-413 PIMag® Controller
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3.8 Kommunikationsschnittstellen

Der C-413 kann von einem PC mit den ASCII-Befehlen des Pl General Command Set (S. 57)
gesteuert werden. Der Anschluss an den PC erfolgt tiber eine USB-Verbindung.

AulRerdem kann der C-413 auch von einem SPI-Master gesteuert werden, Details siehe die
Technical Note C413T0014.

INFORMATION

Fir die USB-Schnittstelle wird im C-413 ein USB-UART-Modul verwendet. Daraus resultiert

Folgendes:

®  Fir die USB-Schnittstelle ist eine Baudraten-Einstellung erforderlich.

= Wenn der Controller tiber den USB-Anschluss verbunden und eingeschaltet ist, wird die
USB-Schnittstelle in der PC-Software auch als virtueller COM-Port angezeigt.

Fir das erfolgreiche Herstellen der Kommunikation tGiber USB miissen die Baudraten von PC
und C-413 identisch sein. Die PC-Software PIMikroMove®, die von PI fiir die erste
Inbetriebnahme des C-413 empfohlen wird, passt deshalb die Baudrate des PC automatisch an
die aktuelle Baudrate des C-413 an.

Nur wenn PC-Software die Auswahl der Baudrate des PC beim Herstellen der Kommunikation
Uber USB anbietet:

» Passen Sie die Baudrate des PC an die aktuelle Baudrate des C-413 an.

Die Baudrate des C-413 kann mit dem folgenden Parameter eingestellt werden:

Parameter Beschreibung und mogliche Werte
UART Baudrate Baudrate fir den UART der USB-Schnittstelle
0x11000400 Mogliche Werte: 9600, 14400, 19200, 38400, 57600, 115200 Baud

C-413 PIMag® Controller MS224Dqu Version: 1.2.0 15
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3.9

PC-Softwareiibersicht

Systeme von Pl kdnnen grundsatzlich wie folgt angesteuert werden:

Kundenanwendung

Software

Schnittstelle

Manuelle
Bedienung

Inbetriebnahme,
Systemoptimie-

rung, einfache
Automatisierungs-
EINGELEY

Pl Host-
Software

Sofort einsatz-
bereite All-in-One-
Anwendungen,
z. B. PIMikroMove®

Programmierung
mit gangigen
Sprachen und

Betriebssystemen
{Windows, Linux,

macOS)

Komfortable API
(dynamische Programmbibliotheken,
Treiber fur NI LabVIEW, Python,
MATLAB, mit Programmierbeispielen)

Textbefehle

Programmierung
mit weniger
verbreiteten

Sprachen oder
nicht unterstiitzten

Betriebssystemen

SYSTEMKENNTNISSE

(Pl General Command Set)

Echtzeit-
Schnittstellen /
Schnittstellen
zur industriellen
Automatisierung

HID

{Joystick, manuelle
Bedieneinheit)

USB / RS-232 /TCP/IP

TTL, analoge
Signale, SPI,
EtherCAT

verfahren}

Pl Motion Controller

Low-Level-Funktionalitat
(z.B. Parameter setzen, Ac

High-Level-Funktionalitéit
(z.B. Makros, Datenrekorder, Funktionsgenerator)

16
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Pl

Die folgende Tabelle zeigt die PC-Software, die sich auf der Produkt-CD befindet. Die
angegebenen Betriebssysteme stehen fiir folgende Versionen:

=  Windows: Versionen 7, 8, 10 (32 Bit, 64 Bit)
= Linux: Kernel 2.6, GTK 2.0, ab glibc 2.15

PC-Software Betriebs- | Kurzbeschreibung Empfohlene
system Verwendung
Dynamische Windows, | Ermoglicht die Software-Programmierung Fir Anwender, die fiir ihre
Programm- Linux fir den C-413 mit Programmiersprachen wie | Anwendung eine
bibliothek fiir | (Kommu- |z. B. C++. Die Funktionen in der dynamischen | dynamische
GCS nikation Programmbibliothek basieren auf dem PI Programmbibliothek nutzen
unter General Command Set (GCS). mochten.
Linux nur Wird fir PIMikroMove®
Uber benétigt.
virtuellen Wird fiir die NI LabVIEW-
COM-Port) Treiber benotigt.
Treiber zur Windows, [ NI LabVIEW ist eine Software fir die Fur Anwender, die NI
Verwendung Linux Datenerfassung und Prozesssteuerung (von | LabVIEW zur
mit NI National Instruments separat zu beziehen). |Programmierung ihrer
LabVIEW- Die C-413-Software ist eine Sammlung von [ Anwendung verwenden
Software Virtual-Instrument-Treibern (VI-Treiber) fiir | mochten.
den C-413-Controller.
Zusatzlich zu den produktspezifischen
Treibern ist eine Sammlung von Treibern fir
die Erzeugung eines analogen Steuersignals
als Komponente auf der Produkt-CD
enthalten, siehe "Erstinstallation ausfiihren"
(S.27).
Die Treiber unterstiitzen das GCS.
Merge Tool fir | Windows | Mit dem Merge Tool kénnen Fir Anwender, die mehrere
Treiber zur produktspezifische Treiber von Pl Produkte von Pl unter
Verwendung miteinander kombiniert werden. Verwendung von NI
mit NI LabVIEW gemeinsam
LabVIEW- betreiben wollen.
Software
MATLAB- Windows | MATLAB ist eine Entwicklungsumgebung Fiir Anwender, die MATLAB
Treiber und Programmiersprache flir numerische zur Programmierung ihrer

Berechnungen (von MathWorks separat zu
beziehen).

Der Pl MATLAB-Treiber besteht aus einer
MATLAB-Klasse, die in jedes beliebige
MATLAB-Skript eingebunden werden kann.
Diese Klasse unterstitzt das GCS.

Der PI MATLAB-Treiber benétigt keine
zusatzlichen MATLAB-Toolboxen.

Anwendung verwenden
mdochten.

C-413 PIMag® Controller

MS224Dqu
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Pl

PC-Software Betriebs- | Kurzbeschreibung Empfohlene

system Verwendung

PIMikroMove® |Windows | Grafische Benutzerschnittstelle fur Fir Anwender, die einfache
Windows, mit der der C-413 und andere Automatisierungsaufgaben
Controller von Pl bedient werden kénnen: ausfiihren oder ihre
®  Das System kann ohne Ausrulitudng vor oder

Programmieraufwand gestartet werden anstelle e.r .
Programmierung einer
= Grafische Darstellung der Bewegungen Anwendung testen
im geregelten und ungeregelten Betrieb | mgchten. Ein Logfenster mit
"  Makrofunktionalitdt zum Abspeichern | Anzeige der gesendeten
von Befehlsfolgen auf dem PC Befehle erméglicht auch das
(Hostmakros) Erlernen der
Befehl .
®  Unterstitzung von HID-Geraten efehisverwendung
= Komplette Umgebung fiir die
Befehlseingabe, zum Ausprobieren von
verschiedenen Befehlen
Fiir die Bedienung von PIMikroMove® sind
keine Befehlskenntnisse erforderlich.
PIMikroMove® verwendet die dynamische
Programmbibliothek zur Kommandierung
des Controllers.
Fiir die Bereitstellung des Fensters Device
Parameter Configuration benétigt
PIMikroMove® die NI LabVIEW Run-Time
Engine, siehe "Erstinstallation ausfiihren"
(S.27).

PITerminal Windows | Terminalprogramm, das fir nahezu alle PI- | Fir Anwender, die die
Controller verwendet werden kann (siehe Befehle des GCS direkt an
die Beschreibung des Fensters Command den Controller senden
Entry im PIMikroMove® Benutzerhandbuch). | mochten.

Pl Update Windows | Uberpriift die auf dem PC installierte Fir Anwender, die die PC-

Finder Software von Pl. Wenn auf dem PI-Server Software aktualisieren
aktuellere Versionen der PC-Software mochten.
vorhanden sind, wird das Herunterladen
angeboten.

Pl Firmware Windows | Programm zur Unterstiitzung des Fir Anwender, die die

Wizard Anwenders bei der Aktualisierung der Firmware aktualisieren
Firmware des C-413. mochten.

USB-Treiber Windows | Treiber fiir die USB-Schnittstelle Fir alle Anwender.

18 Version: 1.2.0 MS224Dqu C-413 PIMag® Controller
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4 Auspacken

Flr die OEM-Platinen C-413.20A und .20 gilt:

HINWEIS

D Elektrostatische Gefahrdung
' Der C-413 enthalt elektrostatisch (auch: ESD-) gefdhrdete Bauteile und kann bei

unsachgemaler Handhabung beschadigt werden.

» Vermeiden Sie das Beriihren von Baugruppen, Pins und Leiterbahnen.

» Bevor Sie den C-413 beriihren, entladen Sie den eigenen Korper auf geeignete Weise, z. B.
durch Verwendung eines Erdungsarmbands.

» Handhaben und lagern Sie den C-413 nur in Umgebungen, die bestehende elektrostatische
Ladungen kontrolliert gegen Erde ableiten und elektrostatische Aufladungen verhindern
(ESD-Arbeitsplatz oder elektrostatisch geschiitzter Bereich, kurz EPA).

1. Packen Sie den C-413 vorsichtig aus.

2. Vergleichen Sie die erhaltene Lieferung mit dem Lieferumfang laut Vertrag und mit dem
Lieferschein.

3. Uberpriifen Sie den Inhalt auf Anzeichen von Schiden. Bei Schaden oder fehlenden
Teilen wenden Sie sich sofort an unseren Kundendienst (S. 73).

4. Bewahren Sie das komplette Verpackungsmaterial auf fiir den Fall, dass das Produkt
zuriickgeschickt werden muss.

C-413 PIMag® Controller MS224Dqu Version: 1.2.0 19
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Pl

5 Schnellstart

HINWEIS

. Storende elektromagnetische Einfliisse!
' ' Wenn eine C-413-OEM-Platine ohne Geh&use betrieben wird, sind stromfiihrende Teile

zuganglich. Von stromfiihrenden Teilen ausgehende elektrische, magnetische und

elektromagnetische Felder konnen den C-413 und/oder die Umgebung stérend beeinflussen.

>

>

Bauen Sie eine C-413-OEM-Platine vor der Inbetriebnahme in ein geeignetes Gehaduse ein
(S. 32).

Stellen Sie sicher, dass die C-413-OEM-Platine nach dem Einbau in ein Gehause alle
Anforderungen der elektromagnetischen Vertraglichkeit erfillt.

HINWEIS

Unerwartete Bewegungen durch fehlende Selbsthemmung!

!o Wegen fehlender Selbsthemmung des Voice-Coil-Antriebs kann sich eine Mechanik, die an den

>

C-413 angeschlossen ist, in folgenden Féllen unerwartet bewegen:

Ausschalten des C-413

Neustart des C-413 mit dem Befehl RBT oder mit den entsprechenden Funktionen der PC-
Software

Ausschalten des Servomodus fiir die Achse.

Beachten Sie: Der C-413 schaltet den Servomodus automatisch aus, wenn die Achse fir
mehr als 60 s im Overflow-Zustand ist.

Unerwartete Bewegungen kdnnen zu Schdden an der Mechanik und/oder der an ihr
angebrachten Last fiihren, z. B. durch Absacken des bewegten Teils an den mechanischen
Anschlag.

>

Wenn die Bewegungsachse vertikal ausgerichtet ist: Filhren Sie eine AutoZero-Prozedur fir
die Achse durch, damit die Gewichtskraft der bewegten Masse auch bei ausgeschaltetem
Servomodus kompensiert wird.

Stellen Sie vor dem Ausschalten oder Neustart des C-413 durch geeignete MaRnahmen
sicher, dass keine unerwarteten Bewegungen wegen fehlender Selbsthemmung des Voice-
Coil-Antriebs moglich sind. Beispiele fiir Manahmen:

— Anfahren einer "sicheren" Position, z. B. des unteren Endes des Stellwegs bei vertikal
ausgerichteter Bewegungsachse

— Installation einer mechanischen Vorrichtung zum Abfangen des bewegten Teils

Ziel des Schnellstarts ist es, in der PC-Software PIMikroMove® erste Testbewegungen einer
Mechanik zu starten, der an einen C-413 angeschlossen ist. Flir den Schnellstart wird die

C-413 PIMag® Controller MS224Dqu Version: 1.2.0 21
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Standardeinstellung fir die Regelungsart verwendet: PID_Pos_Vel. Die RegelgroRe ist deshalb
die Position.

1. Installieren Sie Folgendes auf dem PC:
— die PC-Software und die USB-Treiber von der Produkt-CD
— Updates fiir die PC-Software
Details siehe "PC-Software installieren" (S. 27).
2. Installieren Sie den C-413:
— Beachten Sie die allgemeinen Hinweise zur Installation (S. 27).
— Stellen Sie die Beliftung sicher (S. 32).

— Modelle C-413.20A und .20: Bauen Sie den C-413 in ein geeignetes Gehause ein
(S.32).

— SchlieRRen Sie den C-413 an den Schutzleiter an (S. 34, S. 32).
3. SchlielRen Sie Folgendes an den C-413 an:

— ein 24-V-Weitbereichsnetzteil (nicht Gber das Netzkabel an der Steckdose
angeschlossen) an den Anschluss 24 V DC. Details siehe "Netzteil an C-413
anschlieRen" (S. 34).

— die Mechanik an einer oder beiden Buchse(n) Motor & Sensor. Details siehe
"Mechanik anschlieBen" (S. 35).

— den PC Uber die USB-Schnittstelle. Details siehe "PC anschlieRen" (S. 36).

4. Schalten Sie den C-413 ein (S. 43), indem Sie das Netzkabel des Weitbereichsnetzteils
mit der Steckdose verbinden.

5. Starten Sie PIMikroMove® am PC.

6. Stellen Sie die Kommunikation zwischen dem C-413 und dem PC in PIMikroMove® Uber
die USB-Schnittstelle her. Details siehe "Kommunikation herstellen" (S. 43).

7. Fihren Sie im Schritt Start up axes die Referenzfahrt aus, damit der Controller die
absolute Achsenposition kennt (Details siehe "Referenzierung" im ausfiihrlichen
Handbuch MS224D). Gehen Sie fiir jede Achse, die angeschlossen ist, wie folgt vor:
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a) Markieren Sie die Achse in der Liste.

Start up controller - connected C-413 on USB SN 0114009224 !I

selectal | selecturmefirenced | Select aves wth stored stotes |

 Referente selected axes by moving to:

o |

b | o |

b) Klicken Sie auf die Schaltflache Ref. switch oder Automatic. Der Dialog Reference
Axes offnet sich.

c) Starten Sie im Dialog Reference Axes die Referenzfahrt durch einen Klick auf die
Schaltflache Start.

Start up controfler - connected C-413 on USB SH 0114009224 x|

1. Connect controber 1 v yes L] servo off -5,000810  notOf

2 UNUSED yes ™ servo off 0,000003 ot oK

I scsmccors PO [Reference axes
Jhis vl mave the selected axes! Start |

3, Start up aves
r fres dkog cose |
Reference selected axes by moving to:

_wb | o= |
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Pl

d) Nach erfolgreicher Referenzfahrt klicken Sie auf OK.

Start up controlier - connected C-413 on USH SN 0114005224

1. Connect controlier 1 vam yes . on target -5,000810 not OK.
2 wwuseD yes m sarvo off 0,000000 not O
2. Select onnected stages Ml axes referenced x|
 r—— G“ All axes were successfully referenced.
SO I Remember and do nat show again o |
Reference selected axes by moving to:
’V Ref, switch I Auto Zero I Automatc ‘

Fihren Sie im Schritt Start up axes die AutoZero-Prozedur aus (Details siehe "AutoZero-
Prozedur zur Gewichtskraftkompensation" im ausfiihrlichen Handbuch MS224D).
Gehen Sie fiir jede Achse, die angeschlossen ist, wie folgt vor:

a) Markieren Sie die Achse in der Liste.

b) Klicken Sie auf die Schaltflache Auto Zero. Der Dialog Auto Zero 6ffnet sich.

c) Starten Sie im Dialog Auto Zero die AutoZero-Prozedur durch einen Klick auf die

Schaltflache Start.

Start up controller - connected C-413 on USE SH 0114009224 I

|

selectal | | with |
Auis | & Ref. switch v 5... | State Stored Autolerg
L Connect controler 1 V73 yes no maryo off ot 0K
2 LMUSED yes ] servo off 0,000000 not O
avozera
% fhis wal Mo the selected axes! Start I
1) I
I st after dalag caee |
i Sacted gt
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5 Schnellstart

d) Nach erfolgreicher AutoZero-Prozedur klicken Sie auf OK.

5
selectal | | with |
Auis | & Ref. switch v 5... | State Stored Autolerg
L Connect controler 1 V273 yes no on target not 0K
2 LUSED ¥es ] servo off 0,000000 not O
X
HEMLICREE ™ Remember and do not show again = |
4 dortud ot

9. Klicken Sie im Fenster Start up controller auf die Schaltflache Close.

Das Hauptfenster von PIMikroMove® 6ffnet sich.

Pl

10. Schalten Sie im Hauptfenster von PIMikroMove?® fiir jede Achse, die bewegt werden
soll, auf der Karte Axes den Servomodus ein:

— Markieren Sie in der Spalte Servo das Kontrollkdstchen, um den Servomodus
einzuschalten.

Comections  C-413 (0S8 SHOLIA009224)  Took Vew el =l
SRR oM e L Rl o BRI
(- -
Stage ||< < Targetvaiue DPISOR L | stepure STV | Controivaboe | ALY State |Hms-wmwnu.| E
o K= meome o] BH] 200w 000 e o0 [l cnvemt 0000 [5] Jrormier (9 o
2 El= amom oo 35U oo wm 0000 mm o000 QI oot 700m [ ] PP (D = 5
&
L
[irgut charnes . [:luuw\:-nek -
1 | 548332000000 £6EET 10,00003 @ 1 o087 | ©
2 2,000000 040000 2.000000 ~ 2 0, 000000 e
3 5,00000 00 8,000 A 3 | oo i
e | 0,000000 0000000 9,000000 !_ E 0,000000 ?
5 AIHL000000 ~79, 205517 -7,
e | =enomm % Aanu
st errors —
| can iz | ﬁ|
I 4
C-413 PIMag® Controller MS224Dqu Version: 1.2.0 25



5 Schnellstart

Pl

11. Starten Sie einige Testbewegungen zum Positionieren der Achse.

Im Hauptfenster von PIMikroMove® kénnen Sie auf der Karte Axes z. B. Bewegungen
um eine bestimmte Strecke (Vorgabe in Spalte Step size) oder zu den Grenzen des
Stellwegs ausfiihren, indem Sie auf die entsprechenden Pfeiltasten [1] fir die Achse

klicken.

Comnections  C-413 (50 SHOLI009E24)  Tooks Veew e s
(B B EELE 5 OEH [eewoeD ¥ @5
jm«s 2 rieet macrse. v
stage | 1< < Targetvaive TETTIE o o seepue | SOTRVORL | oot vuton | T State | Velocty Servo | Gosed-Loop Controlode | Il
vl lehe| 1 cax BLI5E| 200 me 10,00 em 2000 [ oot !‘u.mmm_'nm_m‘:ﬁ B g
E-lm o Gl smomm 000 e o000 QI oot 700m [ ] PP (D = 5
'
K
w | [Jovsut el -
] utput valoe Ouline | [l
it IH] SRR 00 o
3 e 3 | s i
7 2 . 0000000 ry
I =il
& 28067,000000 AL1IE #2111
Last erors.
c4n B st [ &
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6 Installation

6.1

6.2

6.2.1

Pl

Installation

In diesem Kapitel
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PC-SOftWare iNSLAlIErEN ......oei i e e e s tr e e e s eata e e e snta e e e sentaeeeenns 27
BelUftUNE SICNEISTEIEN ....vvieeeeee e e e e et e e e e e e s e ataraaeeaaeeas 32
O3 I 410 T ) A =Y 1= o Pt 32
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[ O T o 1ol 0] 111 =T o ISR 36
Digitale Eingdange anschlieflen - siehe ausfiihrliches Handbuch.............cccccooeeiniiiiiiciniiee, 37
Digitale Ausgdnge anschlieRen - siehe ausfiihrliches Handbuch............cccceeiiiiiiiciiiicciee e, 37
Analoge Signalquellen an C-413 anschlieBen - siehe ausfiihrliches Handbuch.......................... 37
Gerat an analogen Ausgang des C-413 anschlieRen - siehe ausfihrliches Handbuch ................ 37

Allgemeine Hinweise zur Installation

» Installieren Sie den C-413 in der Nahe der Stromversorgung, damit der Netzstecker
schnell und einfach vom Netz getrennt werden kann.

» Verwenden Sie nur Kabel und Verbindungen, die den lokalen Sicherheitsbestimmungen
genilgen.

PC-Software installieren

Die Kommunikation zwischen dem C-413 und einem PC ist zur Konfiguration des C-413 und zur
Bewegungskommandierung mit den Befehlen des GCS notwendig. Daflir stehen verschiedene
PC-Software-Anwendungen zur Verfligung.

Erstinstallation ausfiihren

Zubehor
=  PC mit Windows-Betriebssystem (XP, Vista, 7, 8) oder Linux-Betriebssystem
=  Produkt-CD (im Lieferumfang)

C-413 PIMag® Controller MS224Dqu Version: 1.2.0 27



6 Installation P I

Wichtige Information zum Ablauf der Installation auf Windows

» Bevor Sie die Installation der PC-Software auf einem PC mit Windows-Betriebssystem
starten (S. 29), lesen Sie die folgende Information.

INFORMATION

Wenn PIMikroMove® installiert wird (Standardinstallation):

Fir die Bereitstellung des Fensters Device Parameter Configuration benotigt PIMikroMove®

die NI LabVIEW Run-Time Engine. Das Installieren von PIMikroMove® schliel3t deshalb die

Installation der NI LabVIEW Run-Time Engine ein. Fiir die Installation der NI LabVIEW Run-Time

Engine 6ffnet sich zusatzlich zum Fenster InstallShield Wizard ein separates Fenster.

Der InstallShield Wizard unterbricht die Installation der PC-Software fir den C-413 so lange, bis

die Installation der NI LabVIEW Run-Time Engine im separaten Fenster gestartet wurde.

» Beachten Sie, dass auf dem Bildschirm das separate Fenster durch das Fenster InstallShield
Wizard verdeckt sein kann. Wenn nétig, blenden Sie das separate Fenster ein (z. B. durch
Verschieben des Fensters InstallShield Wizard).

» Folgen Sie fiir die Installation der NI LabVIEW Run-Time Engine den Anweisungen im
separaten Fenster (siehe Abbildungen unten):

Beachten Sie, dass die zur Installation bendtigten Dateien zunadchst entpackt werden
mussen. Damit ist die Installation noch nicht abgeschlossen, sondern muss entsprechend
den Anweisungen im separaten Fenster fortgesetzt werden.

x

This self-extracting archive will create an installation image on your hard dnve
and launch the installation.

After installation completes, you may delete the installation image to recover disk
space.

You should not delete the installation image if you wish to be able to modify or
repair the installation in the future.

OK I

Dem Entpacken mit OK zustimmen

To unzio ol liss i NILWCVIRTEZ01Z5F 1 sen o
thes spacifind fokder press the Linzip button

Entpacken mit Unzip starten

222 file(s) unzipped successfully
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@ LabWindows/CVI 2012
* Install NI LabWindows/CVI Run-Time Engine 2012 SP1
View Readme u

Explore the Media
Exit

oits, All Fights 1

Installation der NI LabVIEW Run-Time Engine mit Install NI LabWindows/CVI Run-Time
Engine 2012 SP1 starten

» Beachten Sie, dass die Installation der NI LabVIEW Run-Time Engine einige Zeit in Anspruch
nehmen kann.

» Wenn Sie versehentlich das separate Fenster vor der erfolgreichen Installation der NI
LabVIEW Run-Time Engine geschlossen haben: Wechseln Sie auf der Produkt-CD in das
Verzeichnis \SingleSetups und starten Sie die Installation, indem Sie auf die Datei
NI_LabWindows-CVI-RTE_2012_SP1_Setup.exe doppelklicken.

PC-Software auf Windows installieren
1. Lesen Sie "Wichtige Information zum Ablauf der Installation auf Windows" (S. 27).

2. Starten Sie den Installationsassistenten, indem Sie im Installationsverzeichnis
(Hauptverzeichnis der CD) auf die Datei PI_C-413.CD_Setup.exe doppelklicken.

Das Fenster InstallShield Wizard fir die Installation von Programmen und Handblichern
fir den C-413 6ffnet sich.

3. Folgen Sie den Anweisungen am Bildschirm.

Sie kdnnen zwischen der Standardinstallation (Complete) und der benutzerdefinierten
Installation (Custom) wahlen.

Bei der Standardinstallation (empfohlen) werden alle Komponenten installiert. Dazu
gehoren unter anderem:

— Treiber zur Verwendung mit NI LabVIEW-Software
Ausnahme: Fir einige Controller von Pl wird die Komponente Analog LabVIEW
drivers bereitgestellt. Diese Komponente ist nur Uber die benutzerdefinierte
Installation verfligbar.

— Dynamische Programmbibliothek fiir GCS

—  PIMikroMove®

— PC-Software zum Aktualisieren der Firmware des C-413
— Pl Update Finder zum Aktualisieren der PC-Software

— Fur Controller, die eine USB-Schnittstelle zur Kommunikation mit dem PC haben:
USB-Treiber

Bei der benutzerdefinierten Installation haben Sie die Méglichkeit, einzelne
Komponenten von der Installation auszuschlieBen.
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PC-Software auf Linux installieren

1. Entpacken Sie das tar-Archiv aus dem Verzeichnis /linux der Produkt-CD in ein
Verzeichnis auf lhrem PC.

2. Offnen Sie ein Terminal und wechseln Sie in das Verzeichnis, in das Sie das tar-Archiv
entpackt haben.

Melden Sie sich als Superuser (Root-Rechte) an.

4. Geben Sie ./INSTALL ein, um die Installation zu starten.
Achten Sie bei der Befehlseingabe auf GroR-/Kleinschreibung.

5. Folgen Sie den Anweisungen am Bildschirm.

Sie kdnnen einzelne Komponenten zur Installation auswahlen.

6.2.2 Updates installieren
Die PC-Software wird von PI standig verbessert.

» Installieren Sie immer die neueste Version der PC-Software.

Voraussetzungen
v" Aktive Verbindung zum Internet.
v" Wenn lhr PC ein Windows-Betriebssystem verwendet:
— Sie haben den Pl Update Finder von der Produkt-CD installiert (S. 27).

— Sie haben die Technical Note AO0O0T0028 fiir den Pl Update Finder parat. Sie finden
das Dokument auf der Produkt-CD.

— Wenn der zu aktualisierende PC nicht direkt mit dem Internet verbunden ist:
Sie haben die Technical Note AOO0T0032 fiir den Pl Update Finder parat. Sie finden
das Dokument auf der Produkt-CD.

v" Wenn lhr PC ein Linux-Betriebssystem verwendet:

— Sie haben die Zugangsdaten (Benutzername, Kennwort) fiir den C-413 parat.
Informationen zum Bezug der Zugangsdaten finden Sie in der Datei
"xxx_Releasenews.pdf" (x_x_x: Versionsnummer der CD) im Ordner \Manuals auf
der Produkt-CD.

PC-Software auf Windows aktualisieren
» Verwenden Sie den Pl Update Finder:

— Wenn der zu aktualisierende PC direkt mit dem Internet verbunden ist: Folgen Sie
den Anweisungen in der Technical Note AOOOT0028
(TECHNICAL_NOTE_PI_UPDATE_FINDER_xx.pdf).

— Wenn der zu aktualisierende PC nicht direkt mit dem Internet verbunden ist: Folgen
Sie den Anweisungen in der Technical Note AO0O0OT0032.
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Pl

PC-Software auf Linux aktualisieren

1. Offnen Sie die Webseite www.pi.de.

2. Klicken Sie auf Login.

3. Melden Sie sich mit dem Benutzernamen (username) und dem Kennwort (password) fiir
den C-413 an.

4. Klicken Sie auf Suche.

5. Geben Sie die Produktnummer bis zum Punkt (z. B. C-413) in das Suchfeld ein.

6. Klicken Sie auf Suche starten oder driicken Sie die [Enter}-Taste.

7. Offnen Sie iber die Liste der Suchergebnisse die entsprechende Produktdetailseite:

a) Wenn notwendig: Scrollen Sie in der Liste nach unten.
b) Wenn notwendig: Klicken Sie am Ende der Liste auf Weitere Suchergebnisse laden.
c) Klicken Sie in der Liste auf das entsprechende Produkt.
8. Klicken Sie auf die Registerkarte Downloads.
Die Softwaredateien werden unter Software Downloads angezeigt.

9. Klicken Sie auf die Archivdatei "CD Mirror" oder auf den zugehérigen Download-Link.

10. Wahlen Sie in der folgenden Abfrage die Option zum Speichern der Datei auf lhrem PC.
Wenn Sie nichts anderes angeben, wird die Archivdatei "CD Mirror" im Standard-
Downloadverzeichnis Ihres PC gespeichert.

11. Entpacken Sie die Archivdatei in ein separates Installationsverzeichnis.

12. Wechseln Sie im Verzeichnis mit den entpackten Dateien in das Unterverzeichnis linux.

13. Entpacken Sie die Archivdatei im Verzeichnis linux, indem Sie in der Konsole den Befehl
tar -xvpf <Name der Archivdatei> eingeben.

14. Lesen Sie die Begleitinformationen zum Software-Update durch (Readme-Datei
und/oder Datei "xxx_Releasenews.pdf" und entscheiden Sie, ob das Update fiir lhre
Anwendung sinnvoll ist.

— Wenn nein: Beenden Sie den Update-Vorgang.
— Wenn ja: Fihren Sie die nachfolgenden Schritte aus.

15. Melden Sie sich am PC als Superuser (Root-Rechte) an.

16. Installieren Sie das Update.

INFORMATION

Wenn Software im Bereich Downloads fehlt oder Probleme beim Herunterladen auftreten:
» Wenden Sie sich an unseren Kundendienst (S. 73).

C-413 PIMag® Controller MS224Dqu Version: 1.2.0 31



6 Installation P I

6.3 Beliiftung sicherstellen

Hohe Temperaturen kdnnen den C-413 lberhitzen.

> Installieren Sie den C-413 mit einem Abstand von mindestens 10 cm zur Ober- und
Riickseite und mindestens 5 cm zu dessen Seiten. Wenn dies nicht maoglich ist, kiihlen
Sie die Umgebung ausreichend.

» Sorgen Sie fur ausreichende Bellftung am Aufstellungsort.

» Halten Sie die Umgebungstemperatur auf einem unkritischen Wert (<50 °C).

6.4 C-413 montieren

Die Modelle C-413.2G und .2GA kénnen als Tischgerat verwendet oder in beliebiger Ausrichtung
auf einer Unterlage montiert werden.

Werkzeug und Zubehoér
=  Geeignete Schrauben

= Geeigneter Schraubendreher

C-413 montieren
1. Bringen Sie in die Unterlage die erforderlichen Bohrungen ein.

Die Anordnung der Aussparungen in den Montageleisten der Modelle C-413.2G und
.2GA kénnen Sie der MaRzeichnung in "Abmessungen" (S. 78) entnehmen.

2. Befestigen Sie den C-413 an den Aussparungen in den Montageleisten mit jeweils zwei
geeigneten Schrauben pro Seite.

6.5 C-413 in ein Gehause einbauen

Die Modelle C-413.20A und .20 missen vor der Inbetriebnahme in ein geeignetes Gehause
eingebaut werden.

32 Version: 1.2.0 MS224Dqu C-413 PIMag® Controller



6 Installation P I

HINWEIS

Elektrostatische Gefdahrdung
' Der C-413 enthalt elektrostatisch (auch: ESD-) gefahrdete Bauteile und kann bei

unsachgemaRer Handhabung beschadigt werden.
» Vermeiden Sie das Beriihren von Baugruppen, Pins und Leiterbahnen.

» Bevor Sie den C-413 beriihren, entladen Sie den eigenen Korper auf geeignete Weise, z. B.
durch Verwendung eines Erdungsarmbands.

» Handhaben und lagern Sie den C-413 nur in Umgebungen, die bestehende elektrostatische
Ladungen kontrolliert gegen Erde ableiten und elektrostatische Aufladungen verhindern
(ESD-Arbeitsplatz oder elektrostatisch geschiitzter Bereich, kurz EPA).

INFORMATION

Der C-413 ist flr das Einschrauben in ein Gehduse vorgesehen. Dazu hat die Platine vier
Montagebohrungen mit @ 2,8 mm. Die Montagebohrungen fiihren GND-Potential.

Werkzeug und Zubehoér
=  Geeignetes Gehause:

— Das Gehause ist geschirmt und so beschaffen, dass der C-413 nach dem Einbau alle
Anforderungen an die elektromagnetische Vertraglichkeit erfillt.

— Das Gehause verfligt Gber geeignete Aufnahmen zum Einschrauben des C-413. Die
Anordnung der Montagebohrungen der Modelle C-413.20 und .20A kdnnen Sie der
MaRzeichnung in "Abmessungen" (S. 78) entnehmen.

— Das Gehause ist an einem geeigneten Schutzleiter angeschlossen. Die Aufnahmen
zum Einschrauben des C-413 sind leitend mit dem Schutzleiter verbunden.

= Vier ausreichend leitfahige Schrauben M2,5 mit geeigneter Lange

C-413 in das Gehduse einbauen
1. Befestigen Sie den C-413.20 oder .20A mit vier Schrauben im Gehause.

2. SchlieRen Sie das Gehause.
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6.6 C-413 an Schutzleiter anschlief3en

Modelle C-413.2GA und .2G

Abbildung 6: Schutzleiteranschluss der Modelle C-413.2GA und .2G

» Schlielen Sie den mit dem Schutzleitersymbol gekennzeichneten Gewindestift (siehe
Abbildung) am Gehé&use des C-413 an den Schutzleiter an.
Modelle C-413.20A und .20
» Folgen Sie der Anleitung in "C-413 in ein Gehduse einbauen" (S. 32).

6.7 Netzteil an C-413 anschlief3en

Voraussetzungen

v" Das Netzkabel ist nicht an der Steckdose angeschlossen.

Werkzeug und Zubehoér

=  Mitgeliefertes 24-V-Weitbereichsnetzteil (fiir Netzspannungen zwischen 100 und 240
Volt Wechselspannung bei 50 oder 60 Hz)

= Alternativ: ausreichend bemessenes Netzteil

= Mitgelieferter Adapter flir den Netzteilanschluss; Hohlstecker auf M8 4-pol. Kupplung
= Alternativ: ausreichend bemessener Adapter

= Mitgeliefertes Netzkabel

= Alternativ: ausreichend bemessenes Netzkabel

Netzteil an den C-413 anschlieen

» Verbinden Sie die M8-Kupplung des Adapters mit dem 24-V-Anschluss (Einbaustecker
M8) des C-413.

» Verbinden Sie den Hohlstecker des Adapters mit der Hohlstecker-Buchse des Netzteils.
» Verbinden Sie das Netzkabel mit dem Netzteil.
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6.8

Pl

Mechanik anschlieRen

INFORMATION

Bei der Verwendung ungeeigneter Kabel kdnnen Stérungen in der Signallbertragung zwischen

Mechanik und C-413 auftreten.

» Verwenden Sie fiir den Anschluss der Mechanik an den C-413 nur Originalteile von PI. Die
maximale Kabellange ist 1 m.

» Wenn Sie langere Kabel benétigen, kontaktieren Sie unseren Kundendienst (S. 73).

INFORMATION

In der Firmware des C-413 kénnen die Eingangssignalkanale und Ausgangssignalkanale den

logischen Achsen flexibel zugewiesen werden. Die Zuweisung bestimmt die Kennungen, die fir

die Kommandierung der angeschlossenen Mechaniken zu verwenden sind. Zuweisung mit den

Standardeinstellungen des C-413:

®  Eingangssignalkanal 1 und Ausgangssignalkanal 1 sind Achse 1 zugewiesen. Beide Kanéle
befinden sich auf der Buchse Motor & Sensor 1. Die Mechanik, die an der Buchse Motor &
Sensor 1 angeschlossen ist, wird deshalb als Achse 1 kommandiert.

®  Eingangssignalkanal 3 und Ausgangssignalkanal 2 sind Achse 2 zugewiesen. Beide Kanéle
befinden sich auf der Buchse Motor & Sensor 2. Die Mechanik, die an der Buchse Motor &
Sensor 2 angeschlossen ist, wird deshalb als Achse 2 kommandiert.

INFORMATION

Kraftsensoren kdnnen Uber folgende Anschlisse an den C-413 angeschlossen werden:

= Buchsen Motor & Sensor: Inkrementelle Kraftsensoren mit Dateniibertragung tiber Sensor-
SPI.
Eine Mechanik, die neben dem Motoranschluss einen separaten Stecker D-Sub 15 (m) flr
den Kraftsensor hat (z. B. Modell V-273.431 von Pl), belegt beide Buchsen Motor & Sensor.

=  Einbaustecker I/O: Kraftsensoren mit analogem Ausgangssignal, Details siehe "Analoge
Signalquellen anschlieRen" im ausfiihrlichen Handbuch MS224D

Wenn ein angeschlossener Kraftsensor verwendet werden soll, muss der entsprechende
Eingangssignalkanal der Achse lber den Parameter Input Channel for Force Feedback (ID
0x07000400) zugewiesen werden.

INFORMATION

C-413 und Mechanik werden als vorkonfiguriertes System ausgeliefert.

» Wenn durch die Beschriftung von C-413 und/oder Mechanik eine Zuordnung der
Anschlisse vorgegeben ist, halten Sie diese Zuordnung beim AnschlieRen der Mechanik
ein.
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INFORMATION

Der C-413 fuhrt beim Einschalten oder Neustart Folgendes aus:
= |nitialisieren der Sensorelektronik in der Mechanik

= Auslesen der ID-Chips der Sensoren, Details siehe "ID-Chip-Erkennung" im ausfihrlichen
Handbuch MS224D

» Wenn Sie eine Mechanik an den eingeschalteten <Produktname angeschlossen haben:
Schalten Sie den C-413 aus und wieder ein, oder starten Sie den C-413 mit dem Befehl RBT
oder mit den entsprechenden Funktionen der PC-Software neu.

Voraussetzung
v" Der C-413 ist ausgeschaltet, d. h. das Netzteil ist nicht Gber das Netzkabel an der
Steckdose angeschlossen.
Werkzeug und Zubehoér
= Mechanik, mit der der C-413 bei Pl konfiguriert wurde

= Alternativ: Mechanik vom gleichen Typ

Mechanik anschlieRen

> SchlieRen Sie den Motoranschluss der Mechanik an einer Buchse Motor & Sensor des
C-413 an.

» Wenn die Mechanik einen Kraftsensor mit separatem Stecker D-Sub 15 (m) hat:
SchlieBen Sie den Kraftsensor an der noch freien Buchse Motor & Sensor des C-413 an.

6.9 PC anschlieBen
Voraussetzungen
v" Der PC verfugt Giber eine freie USB-Schnittstelle.
Werkzeug und Zubehoér
= USB-Kabel (Typ A auf Mini-B) zur Verbindung mit dem PC, im Lieferumfang (S. 12)
C-413 an den PC anschlieflen
» Verbinden Sie die USB-Buchse des C-413 und die USB-Schnittstelle des PC mit dem USB-
Kabel.
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6.10 Digitale Eingange anschlieBen - siehe ausfiihrliches Handbuch

Informationen zu diesem Thema finden Sie im ausfihrlichen Handbuch MS224D, das als PDF-
Datei auf der Produkt-CD enthalten ist und von unserer Website heruntergeladen werden kann
(S. 4).

6.11 Digitale Ausgdnge anschlieRen - siehe ausfiihrliches Handbuch

Informationen zu diesem Thema finden Sie im ausfuhrlichen Handbuch MS224D, das als PDF-
Datei auf der Produkt-CD enthalten ist und von unserer Website heruntergeladen werden kann
(S. 4).

6.12 Analoge Signalquellen an C-413 anschlieB8en - siehe
ausfuhrliches Handbuch
Informationen zu diesem Thema finden Sie im ausfiihrlichen Handbuch MS224D, das als PDF-

Datei auf der Produkt-CD enthalten ist und von unserer Website heruntergeladen werden kann
(S. 4).

6.13 Gerat an analogen Ausgang des C-413 anschlief3en - siehe
ausfiihrliches Handbuch
Informationen zu diesem Thema finden Sie im ausfiihrlichen Handbuch MS224D, das als PDF-

Datei auf der Produkt-CD enthalten ist und von unserer Website heruntergeladen werden kann
(S. 4).
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7 Inbetriebnahme
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7.1 Allgemeine Hinweise zur Inbetriebnahme

HINWEIS

. Storende elektromagnetische Einfliisse!
{ ' Wenn eine C-413-OEM-Platine ohne Gehduse betrieben wird, sind stromfiihrende Teile
zuganglich. Von stromfiihrenden Teilen ausgehende elektrische, magnetische und

elektromagnetische Felder konnen den C-413 und/oder die Umgebung stérend beeinflussen.

» Bauen Sie eine C-413-OEM-Platine vor der Inbetriebnahme in ein geeignetes Gehause ein
(S.32).

> Stellen Sie sicher, dass die C-413-OEM-Platine nach dem Einbau in ein Gehiuse alle
Anforderungen der elektromagnetischen Vertraglichkeit erfillt.

HINWEIS

o Unerwartete Bewegungen durch Konfiguration des C-413!
|

Der C-413 kann liber Parametereinstellungen so konfiguriert werden, das nach dem

Einschalten oder Neustart automatisch die Referenzfahrt und/oder die AutoZero-Prozedur

ausgefihrt werden. Wenn der Aufbau noch nicht fir die entsprechenden Bewegungen

vorbereitet ist, konnen die Mechanik und/oder die auf ihr angebrachte Last durch Kollisionen

beschadigt werden.

» Stellen Sie sicher, dass sich die angeschlossenen Mechaniken beim Einschalten oder
Neustart des C-413 sicher lGiber den gesamten Stellweg bewegen konnen.

» Wenn Sie den C-413 fur die automatische Ausfihrung von Referenzfahrt und/oder
AutoZero-Prozedur konfiguriert haben: Stellen Sie sicher, dass alle Anwender des Systems
vor dem Einschalten oder Neustart des C-413 Uber die Konfiguration informiert sind.
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HINWEIS

Unerwartete Bewegungen durch fehlende Selbsthemmung!

lo- Wegen fehlender Selbsthemmung des Voice-Coil-Antriebs kann sich eine Mechanik, die an den
' C-413 angeschlossen ist, in folgenden Féllen unerwartet bewegen:

= Ausschalten des C-413

= Neustart des C-413 mit dem Befehl RBT oder mit den entsprechenden Funktionen der PC-
Software

= Ausschalten des Servomodus fiir die Achse.

> Beachten Sie: Der C-413 schaltet den Servomodus automatisch aus, wenn die Achse fir
mehr als 60 s im Overflow-Zustand ist.

Unerwartete Bewegungen kénnen zu Schdden an der Mechanik und/oder der an ihr

angebrachten Last fiihren, z. B. durch Absacken des bewegten Teils an den mechanischen
Anschlag.

» Wenn die Bewegungsachse vertikal ausgerichtet ist: Fiihren Sie eine AutoZero-Prozedur fiir
die Achse durch, damit die Gewichtskraft der bewegten Masse auch bei ausgeschaltetem
Servomodus kompensiert wird.

» Stellen Sie vor dem Ausschalten oder Neustart des C-413 durch geeignete MaRnahmen
sicher, dass keine unerwarteten Bewegungen wegen fehlender Selbsthemmung des Voice-
Coil-Antriebs moglich sind. Beispiele fiir Manahmen:

— Anfahren einer "sicheren" Position, z. B. des unteren Endes des Stellwegs bei vertikal
ausgerichteter Bewegungsachse

— Installation einer mechanischen Vorrichtung zum Abfangen des bewegten Teils

HINWEIS

B Fahren an den mechanischen Anschlag!
!- ) Die Achse kann in folgenden Fallen mit hoher Geschwindigkeit an den mechanischen Anschlag

fahren:
= Bewegungen werden im ungeregelten Betrieb ausgelost.

= Bewegungen werden im geregelten Betrieb ausgelost, und die RegelgroRe ist die
Geschwindigkeit oder die Kraft.

Das Fahren an den mechanischen Anschlag mit hoher Geschwindigkeit kann zu Schaden an der
Mechanik fiihren.

> Stellen Sie sicher, dass der mechanische Anschlag mit geringer Geschwindigkeit angefahren
wird.
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HINWEIS

Uberhitzen der Mechanik!

:o Wenn ein hoher Stellwert Uber langere Zeit gesetzt bleibt, kann sich die angeschlossene
Mechanik erwdrmen. Uberhitzen kann zu Schiden an der Mechanik fiihren.

I’t-Uberwachung:
> Aktivieren Sie die 12t-Uberwachung (S. 13), um das Uberhitzen der Mechanik zu vermeiden.
Geregelter Betrieb, Regelgrofe ist die Position oder die Kraft:

Zum Schutz der Mechanik schaltet der C-413 den Servomodus fiir die Achse automatisch aus,
wenn sich die Achse fiir mehr als 60 s im Overflow-Zustand befindet (Abfrage mit OVF?). Durch
das Ausschalten des Servomodus wird der Betrag des Stellwerts vom Maximalwert auf den
Wert des Parameters AutoZero Result verringert (ID 0x07000A03, siehe "AutoZero-Prozedur
zur Gewichtskraftkompensation" im ausfiihrlichen Handbuch MS224D).

Geregelter Betrieb, RegelgroBe ist die Geschwindigkeit:

Wenn die Achse an den mechanischen Anschlag gefahren oder durch ein Hindernis blockiert ist
und die Zielgeschwindigkeit null ist (z. B. nach dem Stoppen der Achse), tritt der Overflow-
Zustand nicht ein, und das automatische Ausschalten des Servomodus erfolgt nicht. Verringern
Sie den Betrag des Stellwerts wie folgt:

» Schalten Sie den Servomodus fir die Achse manuell aus.

oder

1. Kommandieren Sie eine langsame Bewegung der Achse weg vom mechanischen Anschlag
oder Hindernis.

2. Stoppen Sie die Achse, wahrend sie sich ungehindert bewegt.
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HINWEIS

Schwingungen der Mechanik!
Die optimalen Werte der Regelparameter des C-413 hangen von der ausgewdahlten

Regelungsart und der Anwendung ab. Inbesondere unterscheiden sich die Parameterwerte bei
direkter Regelung einer RegelgroRRe stark von den Werten, die fiir die Regelung mit
Kaskadenstruktur erforderlich sind. Ungeeignete Einstellungen der Regelparameter des C-413
konnen die Mechanik zum Schwingen bringen. Schwingungen kénnen die Mechanik und/oder
die auf ihr angebrachte Last beschadigen.

» Wenn die Mechanik schwingt (ungewohnliches Laufgerdusch), schalten Sie den
Servomodus oder den C-413 sofort aus.

» Schalten Sie den Servomodus erst wieder ein, nachdem Sie die Einstellungen der
Regelparameter gedandert haben.

» Prifen Sie nach jedem Wechsel der Regelungsart die Werte der Regelparameter.

» Wenn Sie den C-413 flr das automatische Einschalten des Servomodus beim Einschalten
oder Neustart des C-413 konfiguriert haben: Stellen Sie sicher, dass alle Anwender des
Systems Uiber die Konfiguration informiert sind.

Mit dem Parameter Available Closed-Loop Control Modes (1D 0x07030101) soll die

versehentliche Wahl einer Regelungsart verhindert werden, fiir die die Regelparameter des C-

413 nicht angepasst sind, siehe "Regelungsarten und RegelgrofRen" im ausfiihrlichen Handbuch

MS224D.

> Andern Sie den Wert des Parameters Available Closed-Loop Control Modes nur wenn
notwendig.

INFORMATION

Wenn sich die Achse fiir mehr als 60 s im Overflow-Zustand befindet (Abfrage mit OVF?),
schaltet der C-413 den Servomodus fiir die Achse aus. Mogliche Ursachen fiir das Eintreten des
Overflow-Zustands:

= Die Achse wurde noch nicht referenziert (Abfrage mit FRF?).
= Achse schwingt

=  Wenn die RegelgroRRe die Position oder die Geschwindigkeit ist: Die Achse ist durch ein
Hindernis blockiert.

= Wenn die RegelgroRe die Geschwindigkeit oder die Kraft ist: Die Achse hat den
mechanischen Anschlag erreicht.

INFORMATION

Der C-413 wird durch Trennen von der Stromversorgung ausgeschaltet. Optionen:
> Ziehen Sie das Netzkabel von der Steckdose ab.

» Ziehen Sie das Netzkabel vom Netzteil ab.

» Ziehen Sie die Hohlstecker-Buchse des Netzteils vom Adapter am C-413 ab.

42 Version: 1.2.0 MS224Dqu C-413 PIMag® Controller



7 Inbetriebnahme P I

7.2 C-413 einschalten

INFORMATION

Der C-413 fihrt beim Einschalten oder Neustart Folgendes aus:
= |nitialisieren der Sensorelektronik in der Mechanik

= Auslesen der ID-Chips der Sensoren, Details siehe "ID-Chip-Erkennung" im ausfiihrlichen
Handbuch MS224D

» Wenn Sie eine Mechanik an den eingeschalteten <Produktname angeschlossen haben:
Schalten Sie den C-413 aus und wieder ein, oder starten Sie den C-413 mit dem Befehl RBT
oder mit den entsprechenden Funktionen der PC-Software neu.

Voraussetzungen

v" Sie haben die allgemeinen Hinweise zur Inbetriebnahme gelesen und verstanden
(S.39).

v" Der C-413 wurde ordnungsgemaR installiert (S. 27).

C-413 einschalten
> Verbinden Sie das Netzkabel des Netzteils mit der Steckdose.

7.3 Kommunikation herstellen

Im Folgenden ist das Vorgehen fiir PIMikroMove® beschrieben.

INFORMATION

Fur die USB-Schnittstelle wird im C-413 ein USB-UART-Modul verwendet. Daraus resultiert
Folgendes:

®  Fir die USB-Schnittstelle ist eine Baudraten-Einstellung erforderlich.

= Wenn der Controller tiber den USB-Anschluss verbunden und eingeschaltet ist, wird die
USB-Schnittstelle in der PC-Software auch als virtueller COM-Port angezeigt.

Fiir das erfolgreiche Herstellen der Kommunikation tGber USB missen die Baudraten von PC
und C-413 identisch sein. Die PC-Software PIMikroMove®, die von Pl fur die erste
Inbetriebnahme des C-413 empfohlen wird, passt deshalb die Baudrate des PC automatisch an
die aktuelle Baudrate des C-413 an.

Nur wenn PC-Software die Auswahl der Baudrate des PC beim Herstellen der Kommunikation
Uber USB anbietet:

> Passen Sie die Baudrate des PC an die aktuelle Baudrate des C-413 an.
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Voraussetzungen

v

AN NI NN

Sie haben die allgemeinen Hinweise zur Inbetriebnahme gelesen und verstanden
(S.39).

Der C-413 ist an die USB-Schnittstelle des PC angeschlossen (S. 36).

Der C-413 ist eingeschaltet (S. 43).

Der PCist eingeschaltet.

Die bendétigte Software sowie die USB-Treiber sind auf dem PC installiert (S. 27).

Sie haben das Handbuch der verwendeten PC-Software gelesen und verstanden. Die
Software-Handblicher finden Sie auf der Produkt-CD.

Kommunikation herstellen

1.

vk W

Starten Sie PIMikroMove®.
Das Fenster Start up controller 6ffnet sich mit dem Schritt Connect controller.

— Wenn sich das Fenster Start up controller nicht automatisch 6ffnet, wahlen Sie im
Hauptfenster den Menleintrag Connections > New....

Start Up Controller B x|

L. Connect controlier . uss |;‘5__23‘2 |
C-413

[ Eescen
FI C-413PiMag Motion Controlier SN 0114009224

2. Select connected stages

| & =

3. Start up axes

P

Wahlen Sie im Feld fiir die Controllerauswahl C-413 aus.

Wahlen Sie auf der rechten Seite des Fensters die Registerkarte USB aus.
Wahlen Sie auf der Registerkarte USB den angeschlossenen C-413 aus.

Klicken Sie auf Connect, um die Kommunikation herzustellen.

Wenn die Kommunikation erfolgreich hergestellt wurde, leitet PIMikroMove® Sie durch die

Konfiguration des C-413 fiir die angeschlossene Mechanik, siehe "Bewegungen starten"
(S. 45).

>

Wenn die Kommunikation nicht hergestellt werden konnte, suchen Sie in
"Stérungsbehebung" (S. 67) nach einer Losung des Problems.

44
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7.4 Bewegungen starten

Im Folgenden wird PIMikroMove® verwendet, um die Mechanik zu bewegen. Das Programm
leitet Sie dabei durch die folgenden Schritte, so dass Sie sich nicht mit den entsprechenden GCS-
Befehlen auseinandersetzen miissen:

= Ausfiihren einer Referenzfahrt, Details siehe "Referenzierung" im ausfiihrlichen
Handbuch MS224D.

= Ausfliihren einer AutoZero-Prozedur, Details siehe "AutoZero-Prozedur zur
Gewichtskraftkompensation" im ausfiihrlichen Handbuch MS224D.

HINWEIS

Unerwartete Bewegungen durch fehlende Selbsthemmung!

o Wegen fehlender Selbsthemmung des Voice-Coil-Antriebs kann sich eine Mechanik, die an den
C-413 angeschlossen ist, in folgenden Féllen unerwartet bewegen:

=  Ausschalten des C-413

= Neustart des C-413 mit dem Befehl RBT oder mit den entsprechenden Funktionen der PC-
Software

= Ausschalten des Servomodus fiir die Achse.

» Beachten Sie: Der C-413 schaltet den Servomodus automatisch aus, wenn die Achse fur
mehr als 60 s im Overflow-Zustand ist.

Unerwartete Bewegungen kénnen zu Schdden an der Mechanik und/oder der an ihr

angebrachten Last fiihren, z. B. durch Absacken des bewegten Teils an den mechanischen

Anschlag.

» Wenn die Bewegungsachse vertikal ausgerichtet ist: Fiihren Sie eine AutoZero-Prozedur fir
die Achse durch, damit die Gewichtskraft der bewegten Masse auch bei ausgeschaltetem
Servomodus kompensiert wird.

» Stellen Sie vor dem Ausschalten oder Neustart des C-413 durch geeignete MaRnahmen
sicher, dass keine unerwarteten Bewegungen wegen fehlender Selbsthemmung des Voice-
Coil-Antriebs moglich sind. Beispiele fir MaBnahmen:

— Anfahren einer "sicheren" Position, z. B. des unteren Endes des Stellwegs bei vertikal
ausgerichteter Bewegungsachse
— Installation einer mechanischen Vorrichtung zum Abfangen des bewegten Teils

INFORMATION

Wenn sich die Achse fiir mehr als 60 s im Overflow-Zustand befindet (Abfrage mit OVF?),
schaltet der C-413 den Servomodaus fiir die Achse aus. Mégliche Ursachen fiir das Eintreten des
Overflow-Zustands:

= Die Achse wurde noch nicht referenziert (Abfrage mit FRF?).
= Achse schwingt

= Wenn die RegelgroRRe die Position oder die Geschwindigkeit ist: Die Achse ist durch ein
Hindernis blockiert.

= Wenn die RegelgroRRe die Geschwindigkeit oder die Kraft ist: Die Achse hat den
mechanischen Anschlag erreicht.
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INFORMATION

Im Folgenden wird mit den Standardeinstellungen des C-413 gearbeitet:

RegelgroRe: Position (PID_Pos_Vel = PID Positionsregelung mit Geschwindigkeitsregelung,
ID 7)

Weitere wahlbare RegelgroRen:
— Geschwindigkeit (PID_Vel = Direkte PID Geschwindigkeitsregelung, ID 6)

— Kraft (PID_Force_Pos_Vel = PID Kraftregelung mit Positionsregelung und
Geschwindigkeitsregelung, ID 10)

Um den Wechsel der RegelgroRe zu zeigen, wird im Folgenden mit PID_Pos_Vel gestartet und
anschliefend zu PID_Force_Pos_Vel gewechselt.

» Beachten Sie, dass sich durch den Wechsel der RegelgréRe von Position zu Kraft das

Verhalten der Achse andert:

— RegelgroRe Position: Die Zielposition wird angefahren und gehalten. Die Bewegung ist
damit beendet.

— RegelgroRe Kraft: Die Zielkraft ist erreicht (On-Target-Status = wahr), wenn eine
Gegenkraft mit dem gleichen Betrag auf die Achse wirkt. Wenn die Gegenkraft kleiner
als die Zielkraft ist, fahrt die Achse an den mechanischen Anschlag. Am mechanischen
Anschlag tritt der Overflow-Zustand ein.

Voraussetzungen

v" Sie haben die allgemeinen Hinweise zur Inbetriebnahme gelesen und verstanden
(S.39).

v" PIMikroMove® ist auf dem PC installiert (S. 27).

v" Sie haben das PIMikroMove® Handbuch gelesen und verstanden. Das Handbuch finden
Sie auf der Produkt-CD.

v" Sie haben die Mechanik so installiert, wie sie in Ihrer Anwendung eingesetzt wird
(entsprechende Last, Ausrichtung und Befestigung).

v" Sie haben die Mechanik an den C-413 angeschlossen (S. 35).

v" Sie haben die Kommunikation zwischen dem C-413 und dem PC mit PIMikroMove®
hergestellt (S. 43).

Bewegungen starten mit PIMikroMove®

Die Abbildungen in der folgenden Anleitung zeigen ein Beispiel, in dem Achse 2 nicht verwendet
wird.

Wenn die Kommunikation zwischen dem C-413 und dem PC erfolgreich hergestellt wurde
(S. 43), wechselt das Fenster Start up controller automatisch zum Schritt Start up axes.

1. Fuhren Sie im Schritt Start up axes die Referenzfahrt aus, damit der Controller die
absolute Achsenposition kennt. Gehen Sie fiir jede Achse, die angeschlossen ist, wie
folgt vor:

46
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a) Markieren Sie die Achse in der Liste.

Start up controller - connected C-413 on USB SN 0114009224

 Referente selected axes by moving to:
e |

b | o |

b) Klicken Sie auf die Schaltflache Ref. switch oder Automatic. Der Dialog Reference
Axes offnet sich.

c) Starten Sie im Dialog Reference Axes die Referenzfahrt durch einen Klick auf die

Schaltflache Start.
Start up controfler - connected C-413 on USB SH 0114009224 x|
1. Connect controber 1 v yes L servo off -5,000810  notOf
2 UNUSED yes o serva off 0,000000 nat oK
[Reference axes
2. Select connected stages
@ Jhis vl mave the selected axes! Siart
—
3. Stertup awes s o = I
Reference selected axes by moving to:
|

_wb | o= |
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d) Nach erfolgreicher Referenzfahrt klicken Sie auf OK.

Start up controlier - connected C-413 on USH SN 0114005224

1§
All axes referenced x
i ﬁ Al axes were successfully referenced.
=
3. Startup aves ™ Remember and do not show again o
Reference selectad axes by moving to:
[ Refamitch | Auozero | _ ot |
Help Close. I

Flhren Sie im Schritt Start up axes die AutoZero-Prozedur aus. Gehen Sie fiir jede
Achse, die angeschlossen ist, wie folgt vor:

a) Markieren Sie die Achse in der Liste.
b) Klicken Sie auf die Schaltflache Auto Zero. Der Dialog Auto Zero 6ffnet sich.

c) Starten Sie im Dialog Auto Zero die AutoZero-Prozedur durch einen Klick auf die
Schaltflache Start.

Start up controller - connected C-413 on USE SH 0114009224 }J
selectal | | with |
Auis | & Ref. switch v 5... | State Stored Autolerg

L Connect controler 1 V73 yes no maryo off ot 0K

1 UNUSED ves ne servo off 0,000000 not O
fhis wal Mo the selected axes! Start I
: Ship I

3. Start up axes.
I st after dalag caee |
4 ered ot
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d) Nach erfolgreicher AutoZero-Prozedur klicken Sie auf OK.

Pl

Start up controller - connected C-413 on USBE SH 0114009224 i x|
st | | et i s |
Auis | & Ref. switch v 5... | State Stored Autolerg
L Connect controler 1 V273 yes no on target not 0K
2 LMUSED ves ne servo off 0,000000 ok O
2. Select connected stages
RSP RES ™ Remember and do not show again = |
Reference selected axes by moving to:
Ref. switch I Auto Tero I Aartomate
[ive” | o |

3. Klicken Sie im Fenster Start up controller auf die Schaltflache Close.
Das Hauptfenster von PIMikroMove® 6ffnet sich.

4. Blenden Sie im Hauptfenster von PIMikroMove® auf der Karte Axes die Spalte Closed-
Loop Control Mode ein, die die gewdhlte Regelungsart anzeigt:

a) Klicken Sie am rechten Rand der Karte Axes auf die Schaltfliche I71 (Select columns
to be displayed).

Hdere o

- a8l X
CALI LB SHOIHM002E) Tooks View Help
R MBS = OB [Fewmcr=0 2 05
[Jases | = vostmacres
stoge | I< < Targetvaive TETTE o L stepue | SOV | oyt vuton | T State | Velocty Servo [}
wfan 4] 2] a0 e tans 3] | 200 w1338 wm 0,00 [l oo Ta[ ] m
e T oooa 3] S0 0,50 we 000 e 0,000 [ serooff | 750,000 ] w
'S
L ]
et charnes w | [Jovsut el .
AlDValie  Mormalzed Valve Input Vaee | M Output value | sulne | (]
_ Fl . bot | £l
| TETSEE 11,377 ® 1 | oomsse )
a | ,000000 0000000 0,000000 x ] 9,000000 »
3 £,000000 000000 0,000000 s 3 | a0omm0 e
4 0,000000 0000000 9,000000 ‘ E 0,000000 ?
5 | 13714000000 S48 4800
6 | 5369000000 590 A5
Last erors.
i_:-mn.esnnumq: [ &

Der Dialog Select Columns 6ffnet sich.

b) Waibhlen Sie im Dialog Select Columns im Bereich Hidden Columns die Zeile Closed-
Loop Control Mode aus.
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c) Klicken Sie im Dialog Select Columns auf die Schaltflache Add ->.

lq

Hidden Columns Displayed Columns

Heg. soft bmit -] Stage

Pos. soft lmit <

Scaling factor <

Find neg. im _I Target Value

Find reference Open-Loop Target Value

Find pos. lim. >

Drift compensation >|

Velodity control Add - Step size

(Online Current Value/ Position

Overflow Control Vahie

Piazo voltage < HerMove selected item to Displayed Columns™|
HID Control ST

Velodity

P-Term (1 | 01} Servo

I-Term (2 | 0x2)

D-Term (3 | 0x3)

T-Uimit (4 ] Oxe)

KvfF (Velocity feed forward) (S | 0xS)
Kout {output scale factor) {6 | 0x8) =

| ] | o
o | |

d) SchlieRRen Sie den Dialog Select Columns durch einen Klick auf die Schaltflache OK.

Schalten Sie im Hauptfenster von PIMikroMove® auf der Karte Axes den Servomodus
ein. Gehen Sie fiir jede Achse, die bewegt werden soll, wie folgt vor:

a) Lesen Sie in der Spalte Closed-Loop Control Mode die ausgewdahlte Regelungsart ab.

b) Markieren Sie in der Spalte Servo das Kontrollkdstchen, um den Servomodus

einzuschalten.

P
Connections  C-413 (S0 SHOLIA0G2E) Took View Help
& *#NEHNE 5 ORHE [enernepseacites B ¥ | @ 5

[ axes | i et macres

alglx

stage | |2 < Targetvahe TECLSE o | stepawe LoV controivale | ALT State | Welocity Seres | tlosed-Loop Control Hode |

=% 873

nlem |_(Fﬂ 19,000 men | n.-u‘ﬂﬁ_l]‘ 2000 mem| 10,000 e am:'“ o u.vu' m.mmrm_nm_m':n B
avousn 6] €] o000 me ooon 3] S0 0,50 we 0,000 wm o000 IS servoolt | 70000 ] P Pas () B
[ireut charnets w | [Jovsut el
AJO Value Moemaksed Value  Laput Valoe il Output Valee MI

o [semm] e o A8 o e
| 0,000000 0000000  9,000000 a | |2 | omen

3 | 000900 0000000 DLAON A~ i 3 LX)
| e | 0000000 000000 9,000000 ¢ || oo

5 2492,000000 W2 -7

& | men000me LU AL

E R B

[ c4n s iz |

%]

Im Beispiel in der Abbildung oben ist Achse 1 im geregelten Betrieb, und die Regelgrofe
ist die Position (Regelungsart PID_Pos_Vel (7) ist standardmaRig ausgewahlt).
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6. Starten Sie einige Testbewegungen zum Positionieren der Achse.

Im Hauptfenster von PIMikroMove® kénnen Sie auf der Karte Axes z. B. Bewegungen
um eine bestimmte Strecke (Vorgabe in Spalte Step size) oder zu den Grenzen des
Stellwegs ausfiihren, indem Sie auf die entsprechenden Pfeiltasten [1] fiir die Achse
klicken.

b i
Connections  C-413 (S0 SHOLIA0G2E) Took View Help
e MEEE & ORBE et ¥ | @5

[ axes | i et macres

stage | |2 < Targetvahe TECLSF o of stepawe LoV controivale | HALT State | Velocty Seres | tlosed-Loop Control Hode H
e Beh] 000w 043 BLISH] 200 we. 10,000 em e e m.mmm_nﬂ vl (7) E )
3o | 1| 0,000 me S 0,00 we 000 e 0000 Q] serool | 7000 ] P poevein = %
LS
3
[
[ireut charnets w | [Jovsut el -
O o e A o e s
2 2,000000 000000 2.000000 A 2 h A
3 0,000000 0.00000  0.000000 A 3 s
a4 0,000200 0,000000 2,000050 ' 4 ?
5 52000000 -1, 209512 1.9
& | 67000000 AL A2
Last erory.
[ c4n sl [ i)

7. Wenn Sie die RegelgréRe fiir die Achse wechseln wollen:

— Wabhlen Sie die neue Regelungsart im Hauptfenster von PIMikroMove® auf der
Karte Axes in der Spalte Closed-Loop Control Mode aus.

T i
Comnections  C-413 (S0 SHOLIAGI2E) Took Vew Help
e EEHE & ORBE [eenernteD ¥ | @5

Tanes | = riost macros.

stage | |2 < Targetvale TECLSF o of stepawe LoV controivale | HALT State | Velocty Seres  tlosed-Loop Control Hode 1
avan |_<[ﬂ 12,000 me | n.-u'ij' SH| 200 we. 10000 em n,on\'ﬂ entarget | “am'T PID,_Force_Pos_vel {10} % g
Az (0] €] 0000 e ooon 3] S0 0,50 we 000 o= 0,000 QI servooft | 750,000 ] -

LS

?
[ireut charnets w | [Jovsut el .
B e AN o A
ENE 0000000 2,000000 a | |2 | oo »

3 | oo 0.00000  0.000000 A 3 | amews s
[La | oo 000000 9,000000 ? 4 ?

5 | 587000000 WM AATD

& | 3029,00000 100760 -IATHET

Unst erors
[ c4n sl [ sa_'|

Standardeinstellung: Die Regelungsarten PID_Vel (6), PID_Pos_Vel (7) und
PID_Force_Pos_Vel (10) kdnnen ausgewahlt werden. Beim Wechsel zwischen diesen
Regelungsarten ist keine Anpassung der Regelparameter des C-413 erforderlich.

Im Beispiel in der Abbildung oben wird fir Achse 1 die Regelungsart PID_Force_Pos_Vel
(10) ausgewahlt. Die neue RegelgroRe ist deshalb die Kraft. Das Einheitenzeichen auf
der Karte Axes wird automatisch angepasst.
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Starten Sie einige Testbewegungen, bei denen die Achse verschiedene Krafte

aufbringen soll.

Im Hauptfenster von PIMikroMove® kénnen Sie auf der Karte Axes z. B. die
aufzubringende Kraft um einen bestimmten Betrag verdndern (Vorgabe in Spalte Step
size) oder die maximale Kraft aufbringen lassen, indem Sie auf die entsprechenden

Pfeiltasten [1] fur die Achse klicken.

@ alglx
Comnechions  C-413 AKASHOLIA009224) Took Yew Heb
R RS NEHE & NEBE [[Fewar=0 05
ﬂm«s 2 rieet macrse. v
Stage | 1< < | Target Value mm > 3| Stepaue |fummmt Valoel | | Controlvabie | HALT | State | vetocay Servo | Closed-Loop Contro Hode | H
K a0 N oam BL5H] 20m w  oom N o Ml oo 0[] P e onve 9 [¥] o
2D _i 0,000 me ! S 0,00 we 000 em 0000 QN seroo | 70000 ] P posvein = ~
e
;o
[
[irgut charnes w | [Jovsut el -
AlbVake  Mormalwed Value Input Valee M Output Vale | Oubne m
i e e e o) | W |8 i bl Kl
cm mom AR W 5
a | 2,000000 000000 2.000000 e 2 2,000000 A
a | oo Q000000 ,000030 & 5,956002 e
« | 0,000000 0000000 0,00000 z . 0,000000 [}
5 1773,000000 5,11\ F.0057%%
L] 31962, 000000 =103, ML 90, 375480
Last erory.
i c4n s iz |

|

Wenn der Overflow-Zustand fiir die Achse eintritt (Anzeige in der Spalte State):

& il
Comnechions  C-413 AKASHOLIA009224) Took Yew Heb
R ®HEES & OEE e D 2| O
ﬂm«s 2 rieet macrse. v
Stage | |2 < TargetVahue ?"'..'.-“a"'., > 3| Stepaue |fummemt Valoel | | Controlvabie | HALT | State | vetoctty | Servo | closed-Loop Control Hode | E
hl"ﬂ EIE e w saxs o] Bh] 2o w498 n m-n“- ‘ammmh _Pon_vel (1) B o
o | (6] €] 0000 mm ooon 3] S0 0,50 we 000 em 0000 [ seroolf | 70000 ] P poevein ~
e
L ]
[irgut charnes w | [Jovsut el -
56 132, 6 65670 AT a “ﬁ;;i_ e
2 ,000000 0000000 0,000000 X 9,000000 »
3 500009 A0 G000 ~ 16,000000 i
a4 0,000200 0,000000 0,200000 -! 0,000000 ?
5 F1554, 000000 103, 742150 30, 37540
& | smooo0n DIE0EN 30,3955
Last erory.
[ B " |

a) Wenn die Achse am mechanischen Anschlag ist: Verdandern Sie den Wert fir die
Zielkraft so, dass sich die Achse vom mechanischen Anschlag weg bewegt.

b) Lassen Sie eine Gegenkraft in Hohe der Zielkraft auf die Achse wirken.
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Wenn der C-413 den Servomodus fiir die Achse ausgeschaltet hat, weil die Achse flr
mehr als 60 s im Overflow-Zustand war, wird ein Fehlercode gesetzt:

Gorvectons C-413 0SB SN 0110 Tocks few e

‘& SRMOEE &

[Jaces | B hostmacos

(@6 [ewwomteeD § @5

=lolx]

a.a!zj.J 2000 N
0000 5| 5] 0,100 e

Stage  |< | < Targetvahe PNLSOR . o Stepse SUTSMEVEWE Cooivae WALT State  Vebooty Serve | Gosed-Loop ControlHode |

0125 QRN seveot 7000 [ ] Jmroce pos et [

4413 N

0,000 me 0.000 [EEJ] wrooff | 720,000 ] PID_fos el ()

w || ] output charne

% ==e73

wjvan 1| <] oom w

2 = oo

[Ceeent charrsis

|A/mvakoe | Mormakerd Vakse Tnpet Vakse |
1 [ ss27,00000] 8, 568612
2 9,500000 6,000000
£ 2.000000 £.000000
4 2,000000 £,000000
5 32884,000000 103, Pasen
“ 31937,000000 103 85700
Laet oy

10,001731
,000000
0.000000
,000000

10,3733%8

10,3690

=

Outpat Vakse | Online

Q 1 0,000000 I
L EEED
e 3 30200000
? 4 0,00000%

LR e

I CoA13 (D SN 0114000024

|

c) Schalten Sie den Servomodus fiir die Achse wieder ein, indem Sie in der Zeile der

Achse das Kontrollkdstchen in der Spalte Servo markieren.

d) Vermeiden Sie das erneute Eintreten des Overflow-Zustands, siehe Schritte a) und

b).
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8.1

8.2

8.3

8.4
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Betrieb

In diesem Kapitel

Datenrekorder - siehe ausfihrliches Handbuch .........c..ooiviiiiiiiiiiic e 55
Digitale Ausgangssignale - siehe ausfiihrliches Handbuch ...........cccccoviiiiiiii e, 55
Digitale Eingangssignale - siehe ausfiihrliches Handbuch ..., 55
Analoge Eingangssignale - siehe ausfihrliches Handbuch ...........ccccoooioiiii e, 55
Analoge Ausgangssignale - siehe ausfihrliches Handbuch .........ccccccoiiiiiiiiii e, 56
Funktionsgenerator - siehe ausfihrliches Handbuch ..........c.coovviiiiiiiiiiii e, 56
Servozykluszeit optimieren - siehe ausfiihrliches Handbuch ..., 56

Datenrekorder - siehe ausfiihrliches Handbuch

Informationen zu diesem Thema finden Sie im ausfiihrlichen Handbuch MS224D, das als PDF-
Datei auf der Produkt-CD enthalten ist und von unserer Website heruntergeladen werden kann
(S. 4).

Digitale Ausgangssignale - siehe ausfiihrliches Handbuch

Informationen zu diesem Thema finden Sie im ausfiihrlichen Handbuch MS224D, das als PDF-
Datei auf der Produkt-CD enthalten ist und von unserer Website heruntergeladen werden kann
(S. 4).

Digitale Eingangssignale - siehe ausfiihrliches Handbuch

Informationen zu diesem Thema finden Sie im ausfiihrlichen Handbuch MS224D, das als PDF-
Datei auf der Produkt-CD enthalten ist und von unserer Website heruntergeladen werden kann
(S. 4).

Analoge Eingangssignale - siehe ausfiihrliches Handbuch

Informationen zu diesem Thema finden Sie im ausfiihrlichen Handbuch MS224D, das als PDF-
Datei auf der Produkt-CD enthalten ist und von unserer Website heruntergeladen werden kann
(S. 4).
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Analoge Ausgangssignale - siehe ausfiihrliches Handbuch

Informationen zu diesem Thema finden Sie im ausfihrlichen Handbuch MS224D, das als PDF-
Datei auf der Produkt-CD enthalten ist und von unserer Website heruntergeladen werden kann
(S. 4).

Funktionsgenerator - siehe ausfiihrliches Handbuch

Informationen zu diesem Thema finden Sie im ausfuhrlichen Handbuch MS224D, das als PDF-
Datei auf der Produkt-CD enthalten ist und von unserer Website heruntergeladen werden kann
(S. 4).

Servozykluszeit optimieren - siehe ausfiihrliches Handbuch

Informationen zu diesem Thema finden Sie im ausfuhrlichen Handbuch MS224D, das als PDF-
Datei auf der Produkt-CD enthalten ist und von unserer Website heruntergeladen werden kann
(S. 4).
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GCS-Befehle

In diesem Kapitel

GCS-Syntax fir Syntaxversion 2.0 - siehe ausfihrliches Handbuch...........ccccooiiviiiiiiinnennnn. 57
BefENISUDEISICNT ..eeeieeiiiee e e e et e e s atr e e e seata e e e sntaeeeeentaeeeaans 57
Fehlercodes - siehe ausfiihrliches Handbuch ... 61

GCS-Syntax fiir Syntaxversion 2.0 - siehe ausfiihrliches
Handbuch

Informationen zu diesem Thema finden Sie im ausfiihrlichen Handbuch MS224D, das als PDF-
Datei auf der Produkt-CD enthalten ist und von unserer Website heruntergeladen werden kann
(S. 4).

Befehlsiibersicht

Die nachfolgend aufgelisteten Befehle werden im ausfiihrlichen Handbuch MS224D
beschrieben, das als PDF-Datei auf der Produkt-CD enthalten ist und von unserer Website
heruntergeladen werden kann (S. 4).

Befehl Format Beschreibung

#5 #5 Request Motion Status

#7 H#7 Request Controller Ready
Status

#9 #9 Get Wave Generator Status

#24 #24 Stop All Axes

*IDN? *IDN? Get Device Identification

AOS AOS {<AxisID> <Offset>} Set Analog Input Offset

AOS? AOS? [{<AxisID>}] Get Analog Input Offset

ATZ ATZ [{<AxisID> <LowValue>}] Set Automatic Zero Point
Calibration

ATZ? ATZ? [{<AxisID>}] Get State Of Automatic Zero
Point Calibration

CAV? CAV? [{<AxisID>}] Get Current Value Of
Controlled Variable

CCL CCL <Level> [<PSWD>] Set Command Level

C-413 PIMag® Controller
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Befehl Format Beschreibung

CccL? ccL? Get Command Level

Cccv? CCV? [{<AxisID>}] Get Control Value

CMN? CMN? [{<AxisID>}] Get Minimum Commandable
Closed-Loop Target

CMO CMO {<AxisID> <CtrIMode>} Set Closed-Loop Control Mode

CMO? CMO? [{<AxisID>}] Get Closed-Loop Control Mode

CMX? CMX? [{<AxisID>}] Get Maximum Commandable
Closed-Loop Target

CST? CST? [{<AxisID>}] Get Assignment Of Stages To
Axes

Csv? Csv? Get Current Syntax Version

CTI CTI {<TrigInID> <CTIPam> <Value>} Set Configuration Of Trigger
Input

CTI? CTI? [{<TrigIinID> <CTIPam>}] Get Configuration Of Trigger
Input

CTO CTO {<TrigOutID> <CTOPam> <Value>} Set Configuration Of Trigger
Output

CTO? CTO? [{<TrigOutID> <CTOPam>}] Get Configuration Of Trigger
Output

CTR CTR {<AxisID> <TargetRelative>} Set Target Relative To Current
Closed-Loop Target

CcTv CTV {<AxisID> <TargetAbsolute>} Set Absolute Closed-Loop
Target

CTV? CTV? [{<AxisID>}] Get Closed-Loop Target

DIO DIO {<DIOID> <OutputOn>} Set Digital Output Lines

DIO? DIO? [{<DIOID>}] Get Digital Input Lines

DRC DRC {<RecTablelD> <Source> <RecOption>} Set Data Recorder
Configuration

DRC? DRC? [{<RecTablelD>}] Get Data Recorder
Configuration

DRL? DRL? [{<RecTablelD>}] Get Number Of Recorded
Points

DRR? DRR? [<StartPoint> <NumberOfPoints> Get Recorded Data Values

[{<RecTablelD>}]]

DRT DRT {<RecTablelD> <TriggerSource> <Value>} |Set Data Recorder Trigger
Source

DRT? DRT? [{<RecTablelD>}] Get Data Recorder Trigger
Source

ERR? ERR? Get Error Number
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Befehl Format Beschreibung

FRF FRF [{<AxisID>}] Fast Reference Move To
Reference Switch

FRF? FRF? [{<AxisID>}] Get Referencing Result

GWD? GWD? [<StartPoint> <NumberOfPoints> Get Wave Table Data

[{<WaveTablelD>}]]

HDR? HDR? Get All Data Recorder Options

HLP? HLP? Get List of Available Commands

HLT HLT [{<AxisID>}] Halt Motion Smoothly

HPA? HPA? Get List Of Available
Parameters

HPV? HPV? Get Parameter Value
Description

IDN? IDN? Get Device ldentification

IMP IMP <AxisID> <Amplitude> Start Impulse and Response
Measurement

LIM? LIM? [{<AxisID>}] Indicate Limit Switches

MOV MOV {<AxisID> <Position>} Set Target Position

MOV? MOV? [{<AxisID>}] Get Target Position

MVR MVR {<Axis|D> <Distance>} Set Target Relative To Current
Position

ONT? ONT? [{<AxisID>}] Get On-Target State

OVF? OVF? [{<AxisID>}] Get Overflow State

POS POS {<AxisID> <Position>} Set Real Position

POS? POS? [{<AxisID>}] Get Real Position

PUN? PUN? [{<AxisID>}] Get Axis Unit

RBT RBT Reboot System

RON RON {<AxisID> <ReferenceOn>} Set Reference Mode

RON? RON? [{<AxisID>}] Get Reference Mode

RPA RPA [{<ltemID> <PamID>}] Reset Volatile Memory
Parameters

RTR RTR <RecordTableRate> Set Record Table Rate

RTR? RTR? Get Record Table Rate

SAI? SAI? [ALL] Get List Of Current Axis
Identifiers

SEP SEP <Pswd> {<ItemID> <PamID> <PamValue>} | Set Non-Volatile Memory
Parameters

SEP? SEP? [{<ItemID> <PamID>}] Get Non-Volatile Memory
Parameters
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Befehl Format Beschreibung

SPA SPA {<ItemID> <PamID> <PamValue>} Set Volatile Memory
Parameters

SPA? SPA? [{<ltemID> <PamID>}] Get Volatile Memory
Parameters

SRG? SRG? {<AxisID> <RegisterID>} Query Status Register Value

STE STE <AxisID> <Amplitude> Start Step And Response
Measurement

STP STP Stop All Axes

SVA SVA {<AxisID> <ControlValueAbs>} Set Absolute Open-Loop
Control Value

SVA? SVA? [{<AxisID>}] Get Open-Loop Control Value

SVO SVO {<AxisID> <ServoState>} Set Servo Mode

svo? SVO? [{<AxisID>}] Get Servo Mode

SVR SVR {<AxisID> <ControlValueRel>} Set Relative Open-Loop Control
Value

TAD? TAD? [{<InputSignallD>}] Get ADC Value Of Input Signal

TIO? TIO? Tell Digital 1/0 Lines

TMN? TMN? [{<AxisID>}] Get Minimum Commandable
Position

TMX? TMX? [{<AxisID>}] Get Maximum Commandable
Position

TNR? TNR? Get Number Of Record Tables

TNS? TNS? [{<InputSignallD>}] Get Normalized Input Signal
Value

TPC? TPC? Get Number of Output Signal
Channels

TRI TRI {<TrigInID> <TrigInMode>} Set Trigger Input State

TRI? TRI? [{<TrigInID>}] Get Trigger Input State

TRO TRO {<TrigOutID> <TrigMode>} Set Trigger Output State

TRO? TRO? [{<TrigOutID>}] Get Trigger Output State

TRS? TRS? [{<AxisID>}] Indicate Reference Switch

TSC? TSC? Get Number of Input Signal
Channels

TSP? TSP? [{<InputSignallD>}] Get Input Signal Value

TWG? TWG? Get Number of Wave
Generators

VEL VEL {<AxisID> <Velocity>} Set Closed-Loop Velocity

VEL? VEL? [{<AxisID>}] Get Closed-Loop Velocity
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Befehl Format Beschreibung
VoL? VOL? [{<OutputSignallD>}] Get Value Of Output Signal
WAV WAV <WaveTablelD> <AppendWave> Set Waveform Definition
<WaveType><WaveTypeParameters>
WAV? WAV? [{<WaveTablelD> Get Waveform Definition
<WaveParameter|D>}]
WCL WCL {<WaveTablelD>} Clear Wave Table Data
WGC WGC {<WaveGenID> <Cycles>} Set Number Of Wave
Generator Cycles
WGC? WGC? [{<WaveGenID>}] Get Number Of Wave
Generator Cycles
WGO WGO {<WaveGenID> <StartMode>} Set Wave Generator Start/Stop
Mode
WGO? WGO? [{<WaveGenID>}] Get Wave Generator Start/Stop
Mode
WGR WGR Starts Recording In Sync With
Wave Generator
WOS WOS {<WaveGenID> <Offset>} Set Wave Generator Output
Offset
WOQS? WOS? [{<WaveGenID>}] Get Wave Generator Output
Offset
WPA WPA <Pswd> [{<ItemID> <PamID>}] Save Parameters To Non-
Volatile Memory
WSL WSL {<WaveGenI|D> <WaveTablelD>} Set Connection Of Wave Table
To Wave Generator
WSL? WSL? [{<WaveGenID>}] Get Connection Of Wave Table
To Wave Generator
WTR WTR {<WaveGenID> <WaveTableRate> Set Wave Generator Table Rate
<InterpolationType>}
WTR? WTR? [{<WaveGenID>}] Get Wave Generator Table Rate
9.3 Fehlercodes - siehe ausfiihrliches Handbuch

Die Fehlercodes des PI General Command Set werden im ausfihrlichen Handbuch MS224D
aufgelistet, das als PDF-Datei auf der Produkt-CD enthalten ist.
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Anpassen von Einstellungen

In diesem Kapitel

Parameterwerte im C-413 GNUEIMN . ...ttt e ettt e e e e e e s e et e e e e eeraaaa s 63
Parameteribersicht - siehe ausfiuhrliches Handbuch.........ccccccooviiiiiii 63

Parameterwerte im C-413 andern

Die Eigenschaften des C-413 und der angeschlossenen Mechanik sind im C-413 als
Parameterwerte hinterlegt (z. B. Einstellungen fiir Matrizen, Wahl der Regelungsart,
Einstellungen fur den Regelalgorithmus).

Die Parameter kénnen in folgende Kategorien eingeteilt werden:
= Geschitzte Parameter, deren Werkseinstellung nicht gedndert werden kann

= Parameter, die zur Anpassung an die Anwendung vom Benutzer eingestellt werden
kénnen

Das Schreibrecht auf die Parameter wird durch Befehlsebenen festgelegt.

Jeder Parameter ist sowohl im fllichtigen als auch im permanenten Speicher des C-413
vorhanden. Die Werte im permanenten Speicher werden als Standardwerte beim Einschalten
oder Neustart des C-413 in den fliichtigen Speicher geladen. Die Werte im fllichtigen Speicher
bestimmen das aktuelle Verhalten des Systems.

Beschreibungen und Anleitungen zu folgenden Themen finden Sie im ausfiihrlichen Handbuch
MS224D, das als PDF-Datei auf der Produkt-CD enthalten ist und von unserer Website
heruntergeladen werden kann (S. 4):

= Befehle fiir Parameter - Ubersicht
= Sicherungskopie von Parameterwerten anlegen und laden

=  Parameterwerte dndern: Generelle Vorgehensweise

Parameteriibersicht - siehe ausfiihrliches Handbuch

Informationen zu diesem Thema finden Sie im ausfiihrlichen Handbuch MS224D, das als PDF-
Datei auf der Produkt-CD enthalten ist und von unserer Website heruntergeladen werden kann
(S. 4).
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11.1 C-413 reinigen

HINWEIS

B Kurzschliisse oder Uberschlige!
" Der C-413 enthalt elektrostatisch gefahrdete Bauteile, die beim Eindringen von

Reinigungsfliissigkeiten in das Gehause durch Kurzschliisse oder Uberschlige beschadigt
werden kdnnen.

» Trennen Sie vor dem Reinigen den C-413 von der Stromversorgung, indem Sie den
Netzstecker ziehen.

» Vermeiden Sie das Eindringen von Reinigungsfliissigkeit in das Gehause.

» Wenn notwendig, reinigen Sie die Gehduseoberflichen des C-413 mit einem Tuch, das
leicht mit einem milden Reinigungs- oder Desinfektionsmittel angefeuchtet wurde.

11.2 Firmware aktualisieren - siehe ausfiihrliches Handbuch

Informationen zu diesem Thema finden Sie im ausfiihrlichen Handbuch MS224D, das als PDF-
Datei auf der Produkt-CD enthalten ist und von unserer Website heruntergeladen werden kann
(S. 4).
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Storungsbehebung

Storung: Mechanik bewegt sich nicht

Mogliche Ursachen

Behebung

Kabel nicht korrekt
angeschlossen

> Prifen Sie die Kabelanschlisse.

» Wenn auf den Etiketten von C-413 und/oder Mechanik eine
Zuordnung der Anschliisse angegeben ist, halten Sie diese
Zuordnung beim AnschlieRen der Mechanik ein.

Mechanik wurde an
den eingeschalteten
C-413 angeschlossen

Die Sensorelektronik in der Mechanik wurde nicht initialisiert, und der

ID-Chip des Sensors wurde nicht ausgelesen.

» Schalten Sie den C-413 aus und wieder ein, oder starten Sie den
C-413 mit dem Befehl RBT oder mit den entsprechenden
Funktionen der PC-Software neu.

Ungeeignetes Kabel
verwendet

Bei der Verwendung ungeeigneter Kabel kdnnen Stérungen in der

SignalUbertragung zwischen Mechanik und C-413 auftreten.

» Verwenden Sie fur den Anschluss der Mechanik an den C-413 nur
Originalteile von PI. Die maximale Kabellange ist 1 m.

» Wenn Sie langere Kabel benétigen, kontaktieren Sie unseren
Kundendienst (S. 73).

C-413 defekt

» Senden Sie den Befehl ERR? und priifen Sie den
zuriickgemeldeten Fehlercode.

Wenn Fehlercode 333 (internal hardware error) zuriickgemeldet wird:

1. Schalten Sie den C-413 aus und wieder ein.

2. Fragen Sie den Fehlercode erneut ab.

3. Wenn immer noch Fehlercode 333 zuriickgemeldet wird, schalten

Sie den C-413 aus und kontaktieren Sie unseren Kundendienst
(S. 73).

Mechanik oder Kabel
defekt

> Wenn vorhanden, tauschen Sie die defekte Mechanik gegen eine
andere Mechanik des gleichen Typs aus und testen Sie die neue
Kombination.

So beugen Sie Schaden an der Mechanik vor:

» Vermeiden Sie durch Aktivieren der I*t-Uberwachung (S. 13) das
Uberhitzen der Mechanik.

» Vermeiden Sie das Uberschreiten der maximal zuldssigen
Betriebsfrequenz der Mechanik, z. B. durch Verwendung
geeigneter Kurvenformen bei der Funktionsgeneratorausgabe.

» Vermeiden Sie durch geeignete Einstellung der Regelparameter
das Schwingen der Mechanik.

» Vermeiden Sie, dass die Achse mit hoher Geschwindigkeit an den
mechanischen Anschlag fahrt (moéglich im ungeregelten Betrieb
oder wenn die RegelgrolRe die Geschwindigkeit oder die Kraft ist).
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Storung: Mechanik bewegt sich nicht

Mogliche Ursachen

Behebung

Motortreiber des
C-413 wegen
Uberhitzung
deaktiviert

Uberhitzung des Motortreibers im C-413
» Frequenz der Funktionsgeneratorausgabe verringern

Falsche Konfiguration

» Prifen Sie die Parametereinstellungen des C-413 mit den
Befehlen SPA? (fliichtiger Speicher) und SEP? (permanenter
Speicher) oder im Fenster Device Parameter Configuration von
PIMikroMove®.

Details zu Parametereinstellungen siehe "Anpassen von

Einstellungen" (S. 63).

Falscher Befehl oder
falsche Syntax

> Senden Sie den Befehl ERR? und priifen Sie den
zuriickgemeldeten Fehlercode.

» Stellen Sie sicher, dass die verwendeten Bewegungsbefehle zur
gewadhlten Regelungsart und zum Servomodus passen.

Bewegungsbefehle
oder Funktions-
generatorausgabe
werden ignoriert.

> Senden Sie den Befehl ERR? und priifen Sie den
zuriickgemeldeten Fehlercode.

» Beachten Sie die unterschiedlichen Prioritaten der
Steuerungsquellen, siehe "Stellwerterzeugung".

Falsche Achse
kommandiert

Auch bei Systemen mit nur einer Achse ist in Befehlen eine

Achsenkennung notwendig.

> Stellen Sie sicher, dass die richtige Achsenkennung verwendet
wird und dass die kommandierte Achse zur richtigen Mechanik
gehort.

Bei analoger
Ansteuerung fehlt die
Verbindung zwischen
Achse und Analog-
eingang.

» Um eine Achse iber einen Analogeingang anzusteuern, weisen Sie
den entsprechenden Eingangssignalkanal der Achse zu. Weitere
Informationen siehe "Analoge Eingangssignale".

» Wenn Sie die Bewegung mit STP oder #24 gestoppt haben:
Wiederholen Sie die Zuweisung.

Storung: Mechanik fiihrt unbeabsichtigte Bewegung aus

Mogliche Ursachen

Behebung

Konfiguration des
C-413

Der C-413 kann Uber Parametereinstellungen so konfiguriert werden,

das nach dem Einschalten oder Neustart automatisch die

Referenzfahrt und/oder die AutoZero-Prozedur ausgefiihrt werden.

» Prlfen Sie die Einstellungen der Parameter Power Up Reference
Move Enable (ID 0x07000806) und Power Up AutoZero Enable (1D
0x07000802) und passen Sie sie gegebenenfalls an.
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Storung: Mechanik fithrt unbeabsichtigte Bewegung aus

Mogliche Ursachen

Behebung

C-413 wurde
ausgeschaltet

C-413 wurde neu
gestartet (mit RBT
oder entsprechenden
Funktionen der PC-
Software)

Servomodus fiir die
Achse wurde
ausgeschaltet

» Kompensieren Sie die fehlende Selbsthemmung des Voice-Coil-
Antriebs der Mechanik:

— Vermeiden Sie den Overflow-Zustand der Achse (der
Servomodus wird automatisch ausgeschaltet, wenn sich die
Achse fiir mehr als 60 s im Overflow-Zustand befindet).

— Wenn die Bewegungsachse vertikal ausgerichtet ist: Fihren Sie
eine AutoZero-Prozedur fir die Achse durch, damit die
Gewichtskraft der bewegten Masse auch bei ausgeschaltetem
Servomodus kompensiert wird.

— Stellen Sie vor dem Ausschalten oder Neustart des C-413 durch
geeignete MaRnahmen sicher, dass keine unerwarteten
Bewegungen wegen fehlender Selbsthemmung des Voice-Coil-
Antriebs moglich sind.

Optimale Reihenfolge fiir die Schritte der Inbetriebnahme des C-413:
1. Referenzfahrt ausfiihren
2. Servomodus einschalten

3. Wenn der Parameter AutoZero Result noch nicht passend
eingestellt ist: AutoZero-Prozedur ausfiihren

Storung: Mechanik schwingt oder positioniert ungenau

Mogliche Ursachen

Behebung

Die Last wurde
geandert.

> Wenn die Mechanik schwingt (ungewohnliches Laufgerdusch),
schalten Sie den Servomodus oder den C-413 sofort aus.

Die Regelungsart
wurde gewechselt.

» Schalten Sie den Servomodus erst wieder ein, nachdem Sie die
Einstellungen der Regelparameter gedandert haben.

> Prifen Sie nach jedem Wechsel der Regelungsart die Werte der
Regelparameter.

Der Profilgenerator
verschlechtert das
dynamische Verhalten
der Achse.

» Prifen Sie in folgenden Fallen, ob das Deaktivieren des
Profilgenerators das dynamische Verhalten der Achse verbessert:

— Der Funktionsgenerator lauft fir die Achse.

— Ein Analogeingang wird als Steuerungsquelle fiir die Achse
verwendet.
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Storung: Kraftmessung durch Kraftsensor funktioniert nicht

Mogliche Ursachen

Behebung

Kraftsensor ist der
Achse nicht
zugewiesen

Kraftsensoren werden den logischen Achsen des C-413 {iber den

Parameter Input Channel For Force Feedback (ID 0x07000400) direkt

zugewiesen.

» Stellen Sie die korrekte Zuweisung durch die entsprechende
Parametereinstellung sicher.

Storung: Servomodus wurde automatisch ausgeschaltet

Mogliche Ursachen

Behebung

Achse war fiir mehr als
60 s im Overflow-
Zustand

> Prifen Sie, warum der Overflow-Zustand eingetreten ist. Mogliche

Ursachen:

— Die Achse wurde noch nicht referenziert (Abfrage mit FRF?).

— Achse schwingt

— Wenn die RegelgroRe die Position oder die Geschwindigkeit
ist: Die Achse ist durch ein Hindernis blockiert.

— Wenn die RegelgroRe die Geschwindigkeit oder die Kraft ist:
Die Achse hat den mechanischen Anschlag erreicht.

> Beseitigen Sie die Ursache des Overflow-Zustandes.

Storung: Kommunikation mit dem Controller funktioniert nicht

Mogliche Ursachen

Behebung

Falsches
Kommunikationskabel
wird verwendet oder
es ist defekt

» Prifen Sie gegebenenfalls, ob das Kabel an einem fehlerfreien
System funktioniert.

Baudrate nicht richtig
konfiguriert

Fir die USB-Schnittstelle wird im C-413 ein USB-UART-Modul

verwendet. Fir das erfolgreiche Herstellen der Kommunikation iber

USB miissen deshalb die Baudraten von PC und C-413 identisch sein.

Wenn PC-Software die Auswahl der Baudrate des PC beim Herstellen

der Kommunikation Gber USB anbietet:

» Passen Sie die Baudrate des PC an die aktuelle Baudrate des C-413
an.

Abbruch der
Kommunikation wegen
zu hoher Auslastung
des Prozessors des
C-413

Wenn die Kommunikation gestort ist oder abgebrochen wurde:
1. Starten Sie den C-413 neu.

2. Stellen Sie sicher, dass der C-413 keine zeitintensiven Aufgaben
ausfihrt.

3. VergroRern Sie die Servozykluszeit, siehe "Servozykluszeit des
C-413 optimieren".

Ein anderes Programm
greift auf die
Schnittstelle zu.

> SchlieRen Sie das andere Programm.
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Storung: Kommunikation mit dem Controller funktioniert nicht

Mogliche Ursachen

Behebung

Probleme mit
spezieller Software

> Prifen Sie, ob das System mit einer anderen Software, wie z. B.
einem Terminal-Programm oder einer Entwicklungsumgebung,
funktioniert.

» Testen Sie die Kommunikation, indem Sie den Befehl *IDN? oder
HLP? senden.

» Achten Sie darauf, dass Sie Befehle mit einem LF (line feed)
abschlieRen. Ausnahme: Auf Einzeichenbefehle folgt kein
Abschlusszeichen, siehe "GCS-Syntax flir Syntaxversion 2.0".

Storung: Kunden-Software lauft nicht mit den Pl-Treibern

Mogliche Ursachen

Behebung

Falsche Kombination
der Treiber-
routinen/Vis

> Prifen Sie, ob das System mit einem Terminal-Programm lauft.
Wenn ja:
» Lesen Sie die Angaben im zugehdrigen Software-Handbuch und

vergleichen Sie den Beispielcode auf der Produkt-CD mit [hrem
Programmcode.

Storung: Das Fenster Device Parameter Configuration ist in PIMikroMove® nicht verfiigbar.

Mogliche Ursachen

Behebung

NI LabVIEW Run-Time
Engine wurde nicht
installiert

> Installieren Sie die NI LabVIEW Run-Time Engine, siehe
"Erstinstallation ausfiihren" (S. 27).

Wenn die Stérung lhres Systems nicht in der Tabelle angefiihrt ist oder wenn sie nicht wie
beschrieben behoben werden kann, kontaktieren Sie unseren Kundendienst (S. 73).
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13 Kundendienst

Wenden Sie sich bei Fragen und Bestellungen an Ihre PI-Vertretung oder schreiben Sie uns eine
E-Mail (mailto:service@pi.de).

» Geben Sie bei Fragen zu Ihrem System folgende Systeminformationen an:
— Produkt- und Seriennummern von allen Produkten im System
— Firmwareversion des Controllers (sofern vorhanden)
— Version des Treibers oder der Software (sofern vorhanden)
— PC-Betriebssystem (sofern vorhanden)

» Wenn moglich: Fertigen Sie Fotografien oder Videoaufnahmen Ihres Systems an, die Sie
unserem Kundendienst auf Anfrage senden kénnen.

Die aktuellen Versionen der Benutzerhandbiicher stehen auf unserer Website zum
Herunterladen (S. 4) bereit.
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14.1 Spezifikationen
14.1.1 Datentabelle

Funktion

Motorkanéle
Sensorkanéle
Bewegung und Regler

Reglertyp

Servozykluszeit
Profilgenerator

Encodereingang
Referenzschalter

Elektrische Eigenschaften

Max. Ausgangsspannung

Max. Ausgangsstrom
Schnittstellen und Bedienung
Schnittstellen / Kommunikation
Motor-/Sensoranschluss
I/O-Leitung

C-413.20/.20A, C-413.2G/.2GA

PIMag® Motion Controller fur Voice-Coil-Antriebe, 2 Kanale
C-413.20/.20A: OEM-Platine
C-413.2G/.2GA: Gehaustes Gerat

2
4
C-413.20/.20A, C-413.2G/.2GA

PID-Regler fur Kraft, Position und Geschwindigkeit;
Parameteranderung im Betrieb

100 ps bis 200 ys, in 4 Stufen wahlbar

Trapezformiges Geschwindigkeitsprofil, Vorgabe der maximalen
Geschwindigkeit und Beschleunigung

SPI-Sensorinterface

4 x TTL, richtungserkennend

C-413.20/.20A, C-413.2G/.2GA

24V

+1,5 A (geregelt)

C-413.20/.20A, C-413.2G/.2GA

USB 2.0, Echtzeit SPI

D-Sub 15 (w) kombiniert flir Motor und Sensor

2 x Analogeingang, -10 bis 10 V, 16 Bit, 1 kHz (nur .20A und .2GA)
2 x Analogausgang, -10 bis 10 V, 17 Bit, 1 kHz (nur .20A und .2GA)

6 x Digitalausgang (offener Collector, Bereich 5V bis 24 V, 33 kQ
interner Pull-Up auf 5 V)

4 x Digitaleingang (5 V TTL Pegel, bis 24 V max. Eingangsspannung,
10 kQ Eingangswiderstand)
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Befehlssatz
Bedienersoftware

Schnittstellen zur Anwendungs-
programmierung

Unterstlitzte Funktionen

Umgebung

Betriebsspannung

Max. Stromaufnahme
Betriebstemperaturbereich
Masse

Abmessungen

Sonderausfiihrungen auf Anfrage.

Pl

C-413.20/.20A, C-413.2G/.2GA
Pl General Command Set (GCS)
PIMikroMove®

API fir C/ C++ / C# / VB.NET / MATLAB / Python, Treiber fiir NI
LabVIEW

Punkt-zu-Punkt-Bewegung. Datenrekorder. Funktionsgenerator.
Auto-Zero. ID-Chip-Erkennung.

C-413.20/.20A, C-413.2G/.2GA

24 VDC von externem Netzteil (bei C-413.2G und .2GA im
Lieferumfang)

2A

5 bis 50 °C

0,3 kg

189 mm x 28 mm x 105 mm (.2G/.2GA)
160 mm x 18 mm x 100 mm (.20/.20A)

14.1.2 Bemessungsdaten
Der C-413 ist fur folgende BetriebsgrofRen ausgelegt:
Eingang an: Maximale Betriebsspannung | Betriebsfrequenz Maximale
Stromaufnahme
Einbaustecker 24V oy 2A
M8, 4-polig (m)
14.1.3 Umgebungsbedingungen und Klassifizierungen
Folgende Umgebungsbedingungen und Klassifizierungen sind fiir den C-413 zu beachten:
Einsatzbereich Nur zur Verwendung in Innenrdumen
Maximale Hohe 2000 m
Luftdruck 1100 hPa bis 0,1 hPa
Relative Luftfeuchte Hochste relative Luftfeuchte 80 % fiir Temperaturen bis 31 °C
Linear abnehmend bis 50 % relativer Luftfeuchte bei 40 °C
Lagertemperatur 0 °C bis 70 °C
Transporttemperatur —25 °C bis +85 °C
Uberspannungskategorie Il
Schutzklasse |
Verschmutzungsgrad 2
Schutzart gemal IEC 60529 IP20
76 Version: 1.2.0 MS224Dqu C-413 PIMag® Controller
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14.2 Systemanforderungen

Flr den Betrieb des C-413 mussen folgende Systemanforderungen erfiillt sein:

PC mit mindestens 30 MB freiem Speicherplatz und einem der folgenden
Betriebssysteme:

— Windows: Vista Service Pack 1, Windows 7, 8 und 10 (32 Bit, 64 Bit)
—  Linux

Kommunikationsschnittstelle zum PC: USB

C-413 mit Netzteil

Mechanik mit Voice-Coil-Antrieb und inkrementellem Positionssensor
USB-Kabel zur Verbindung des C-413 mit dem PC

Produkt-CD mit PC-Software

Pl
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14.3 Abmessungen

Abmessungen in mm.
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Abbildung 7:  Abmessungen der Modelle C-413.2GA und C-413.2G
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14.4 Pinbelegung

14.4.1 Motor & Sensor

D-Sub-Buchse, 15-polig, weiblich

Pin | Signal Richtung | Funktion***

1 REF2*/4** Eingang [Referenzschalter (richtungserkennend) fiir
Eingangssignalkanal 2* / 4**, TTL

2 Motor N1*/2** | Ausgang |Ausgangsstrom fiir Ausgangssignalkanal 1* / 2**

(+1,5 A, geregelt; 24 V max.)

3 GND - GND

5V Ausgang |Ausgangsspannung, maximale Ausgangsleistung 500 mW

5 CS_MEM2*/4** | Ausgang |SPI Chip Select: Auswahl des ID-Chips fiir
Eingangssignalkanal 2* / 4** fiir Datentibertragung

SPI Chip Select: Auswahl des ID-Chips fiir
Eingangssignalkanal 1* / 3** fur Dateniibertragung

7 SEN_MOSI1*/2* | Ausgang | SPI Datenleitung fiir ID-Chip- und Sensorsignale der
* Eingangssignalkanale 1 und 2* / 3 und 4**

* %k k
6 |CS_MEM1*/3 Ausgang

8 SEN_MISO1*/2* | Eingang [SPI Datenleitung fur ID-Chip- und Sensorsignale der
* Eingangssignalkanidle 1 und 2* / 3 und 4**

9 Motor P1*/2** | Ausgang |Ausgangsstrom fiir Ausgangssignalkanal 1* / 2**
(+1,5 A, geregelt; 24 V max.)

10 |GND - GND
11 |GND - GND

12 |CS_SEN2*/4** [Ausgang |SPI Chip Select: Auswahl des Eingangssignalkanals 2* / 4**
fir Datenlbertragung

13 |REF1*/3** Eingang [Referenzschalter (richtungserkennend) fiir
Eingangssignalkanal 1* / 3** TTL

14 |SEN_CLK1*/2** [Ausgang |SPI Serial Clock fur ID-Chip- und Sensorsignale der
Eingangssignalkanale 1 und 2* / 3 und 4**

15 |CS_SEN1*/3** [Ausgang |SPI Chip Select: Auswahl des Eingangssignalkanals 1* / 3**
fiir Datenlbertragung

* Belegung fiir Buchse Motor & Sensor 1
** Belegung flir Buchse Motor & Sensor 2

*** '"Eingangssignalkanal" entspricht hier "Sensor", "Ausgangssignalkanal" entspricht hier
"Antrieb"
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14.4.2 1/0

PUD Einbaustecker 20-polig, mannlich

20 ~u

19

P

I

Abbildung 9: Vorderansicht des PUD Einbausteckers
Pin [Signal Funktion Pin (Signal Funktion
1 AIN1 Analoger Eingang, 2 GND GND
Eingangssignalkanal 5*
-10 bis 10 V, 16 Bit, 1 kHz
3 AIN2 Analoger Eingang, 4 GND GND
Eingangssignalkanal 6*
-10 bis 10V, 16 Bit, 1 kHz
5 AOUT1 [Analoger Ausgang, 6 GND GND
Ausgangssignalkanal 3*
-10 bis 10 V, 17 Bit, 1 kHz
7 AOUT2 [Analoger Ausgang, 8 GND GND
Ausgangssignalkanal 4*
-10 bis 10 V, 17 Bit, 1 kHz
9 DIN1 Digitaler Eingang 1*** 10 |DIN2 Digitaler Eingang 2***
11 |[DIN3 Digitaler Eingang 3*** 12 |DIN4 Digitaler Eingang 4***
13 5V Ausgangsspannung, 14 |GND GND
maximale Ausgangsleistung
500 mW
15 |DOUT1 |Digitaler Ausgang 1** 16 |DOUT2 |Digitaler Ausgang 2**
17 |DOUT3 |Digitaler Ausgang 3** 18 |DOUT4 |Digitaler Ausgang 4**
19 |DOUTS5 |Digitaler Ausgang 5** 20 |DOUT6 |Digitaler Ausgang 6**
Nicht fir Befehle zuganglich;
Ausgabe der Servozyklen

* Analoge Ein- und Ausgadnge nur bei C-413.2GA und .20A
** Digitale Ausgange: Offener Collector (Bereich 5 V bis 24 V; 33 kOhm interner Pull-Up auf 5 V)

*** Digitale Eingange: 5 V TTL Pegel, bis 24 V max. Eingangsspannung, 10 kOhm
Eingangswiderstand

C-413 PIMag® Controller

MS224Dqu

Version: 1.2.0
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14.4.3 Kabel C-413.110 fir den 1I/O-Anschluss
JST-Kupplung, 20-polig, weiblich, offenes Ende
- -
@
" 1000 mm .
Abbildung 10: Kabel C-413.110
Spezifikationen
Temperaturbereich: -25 °C bis +85 °C
Nennstrom: 1 A AC/DC
Isolationswiderstand: 50 MQ min.
Nennspannung: 50 V AC/DC
StoRspannung: 500 V AC fir 1 Minute
Pin Adernfarbe Funktion am Einbaustecker 1/0 des C-413
1 Schwarz Analoger Eingang, Eingangssignalkanal 5*
-10 bis 10 V, 16 Bit, 1 kHz
Braun GND
Rot Analoger Eingang, Eingangssignalkanal 6*
-10 bis 10V, 16 Bit, 1 kHz
Orange GND
5 Gelb Analoger Ausgang, Ausgangssignalkanal 3*
-10 bis 10 V, 17 Bit, 1 kHz
n.c. GND
Grin Analoger Ausgang, Ausgangssignalkanal 4*
-10 bis 10 V, 17 Bit, 1 kHz
n.c. GND
9 Blau Digitaler Eingang 1***
10 Violett Digitaler Eingang 2***
11 Grau Digitaler Eingang 3***
12 Weil} Digitaler Eingang 4***
13 Weilk-Schwarz 5V Ausgangsspannung, maximale Ausgangsleistung 500 mW
14 WeiR-Braun GND
15 Weil3-Rot Digitaler Ausgang 1**
16 WeilR-Orange Digitaler Ausgang 2**
82 Version: 1.2.0 MS224Dqu C-413 PIMag® Controller
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Pin Adernfarbe Funktion am Einbaustecker 1/0O des C-413
17 Weil3-Gelb Digitaler Ausgang 3**
18 Weilk-Griin Digitaler Ausgang 4**
19 Weil-Blau Digitaler Ausgang 5**
20 WeilRk-Violett Digitaler Ausgang 6**
Nicht fur Befehle zuganglich; Ausgabe der Servozyklen

* Analoge Ein- und Ausgadnge nur bei C-413.2GA und .20A

** Digitale Ausgange: Offener Collector (Bereich 5 V bis 24 V; 33 kOhm interner Pull-Up auf 5 V)

*** Digitale Eingdange: 5 V TTL Pegel, bis 24 V max. Eingangsspannung, 10 kOhm

Eingangswiderstand

14.4.4 Netzteilanschluss 24 V DC

Phoenix Einbaustecker M8, 4-polig, mdnnlich

Pin

Funktion

GND (Power)

GND (Power)

Eingang: 24 V DC

HITW|IN| -

Eingang: 24 V DC

C-413 PIMag® Controller

MS224Dqu

Version: 1.2.0
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15 Altgerat entsorgen

Nach geltendem EU-Recht diirfen Elektrogerate in den Mitgliedsstaaten der EU nicht (iber den
kommunalen Restmiill entsorgt werden.

Entsorgen Sie das Altgerat unter Beachtung der internationalen, nationalen und regionalen
Richtlinien.

Um der Produktverantwortung als Hersteller gerecht zu werden, ibernimmt die Physik
Instrumente (PlI) GmbH & Co. KG kostenfrei die umweltgerechte Entsorgung eines PI-Altgerates,
sofern es nach dem 13. August 2005 in Verkehr gebracht wurde.

Falls Sie ein solches Altgerat von PI besitzen, kbnnen Sie es versandkostenfrei an folgende
Adresse senden:

Physik Instrumente (Pl) GmbH & Co. KG
Auf der Rodmerstr. 1
D-76228 Karlsruhe

C-413 PIMag® Controller MS224Dqu Version: 1.2.0 85
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EU-Konformitatserklarung

Flr den C-413 wurde eine EU-Konformitatserklarung gemaR den folgenden europdischen
Richtlinien ausgestellt:

EMV-Richtlinie

RoHS-Richtlinie

Die zum Nachweis der Konformitat zugrunde gelegten Normen sind nachfolgend aufgelistet.
EMV: EN 61326-1

Sicherheit: EN 61010-1

RoHS: EN 50581

Wenn ein elektrisches Betriebsmittel fiir den Einbau in ein anderes elektrisches Betriebsmittel
vorgesehen ist: Der Betreiber ist flir die normgerechte Einbindung des elektrischen
Betriebsmittels in das Gesamtsystem verantwortlich.

ﬁ
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