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Zur Beachtung

Dieses Handbuch entspricht dem Stand des CamCon 1756-DICAM vom 10/2003 (V1.9) und der
DC1756.ACD Software V1.21 in deutsch. Die Firma Digitronic Automationsanlagen GmbH behélt sich
vor, Anderungen, welche eine Verbesserung der Qualitat oder der Funktionalitit des Geréates zur Folge
haben, jederzeit ohne Vorankindigung durchzufihren. Die Bedienungsanleitung wurde mit
groRtmaoglicher Sorgfalt erstellt, dennoch kdnnen Fehler nicht ausgeschlossen werden. Fur Hinweise,
die eventuelle Fehler in der Bedienungsanleitung betreffen, sind wir dankbar.

Update
Sie erhalten dieses Handbuch auch im Internet unter http://www.digitronic.com in der neuesten
Version als PDF Datei.

Qualifiziertes Personal

Inbetriebnahme und Betrieb des Gerates durfen nur von qualifiziertem Personal vorgenommen
werden. Qualifiziertes Personal sind Personen, die die Berechtigung haben, Geréate, Systeme und
Stromkreise gemafR den Standards der Sicherheitstechnik in Betrieb zu nehmen, zu erden und zu
kennzeichnen.

Haftung

(1) Der Verkaufer haftet fur von ihm oder dem Rechtsinhaber zu vertretende Schaden bis zur Hohe
des Verkaufspreises. Eine Haftung fir entgangenen Gewinn, ausgebliebene Einsparungen, mittelbare
Schaden und Folgeschaden ist ausgeschlossen.

(2) Die obigen Haftungsbeschrankungen gelten nicht fur zugesicherte Eigenschaften und Schaden, die
auf Vorsatz oder grober Fahrlassigkeit beruhen.

Schutz

Das CamCon 1756-DICAM und dieses Handbuch sind urheberrechtlich geschitzt. Alle Rechte sind
vorbehalten. Weder das CamCon 1756-DICAM, noch dieses Dokument, durfen in Teilen oder im
Ganzen kopiert, fotokopiert, reproduziert, Ubersetzt oder Ubertragen werden auf irgendwelche
elektronische Medien oder maschinenlesbare Formen, ohne vorherige schriftliche Genehmigung durch
die Firma Digitronic Automationsanlagen GmbH.

Hinweis: CamCon ist eingetragenes Markenzeichen der Firma Digitronic Automationsanlagen
GmbH.
Hinweis: Das Gerat erfiillt die Normen: DIN EN 61000-6-2, DIN EN 61000-4-2, DIN EN 61000-

4-4, DIN EN 61000-4-5, DIN EN 61000-4-8 und DIN EN 55011 sowie RoHS 2.
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1. Einleitung

Elektronische Nockenschaltwerke werden seit langer Zeit erfolgreich in der Industrie eingesetzt. Die in
diesen Jahren, in enger Zusammenarbeit mit den Anwendern, gesammelten Erfahrungen sind bei der
Entwicklung der CamCon Serie bertcksichtigt worden. Das Resultat ist ein kompaktes digitales
Nockenschaltwerk bzw. mit dem optionalen SPS - Logik - Modul eine Nockensteuerung, die ein
Hochstmald an Anwenderfreundlichkeit und Zuverlassigkeit besitzt.

Folgende Merkmale zeichnen die Gerate der CamCon Serie aus:

*  Erprobte und zuverlassige Hardware.

*  Bis zu 248 kurzschluRfeste Ausgange je nach Ausbaustufe.

*  Graphische Flussigkristallanzeige mit 128x64 Bildpunkten bei CamCon DC50,51.

*  Grole gut sichtbare 7-Segmentanzeige fir Programm, Position und Geschwindigkeit bei
CamCon DC30,33 und 40.

*  Schalttafel Normgehéause 144 x 144 x 63mm nach DIN 43700 bei CamCon DC33,40,50 und 51.
*  Tragschienen Montage nach EN 50022 bei CamCon DC16, 90 und DC190.

* Beliebig viele Nocken pro Ausgang programmierbar.

* Bis zu 32768 Programmnummern zur Produkt - bzw. Rezepturverwaltung.

*  Master - bzw. Maschinennocken - oder nicht produktabhénige Nocken.

*  Optimieren der Schaltpunkte bei laufender Maschine.

* In Schritten von 100us einstellbare Kompensation der mechanischen Totzeit von Schaltgliedern
fur Ein - und Ausschaltpunkt getrennt.

*  Nicht - Lineare - Totzeitkompensation (NLT).

*  Weg - Zeit - Nocken.

*  Analogausgange (optional).

*  Spannungsversorgung 24V DC +/- 20%.

*  SPS - Logik - Modul + Schieberegister mit Totzeitkompensation (optional).

*  OP - Funktionen bzw. bei DC190 WEB Oberflache durch den Kunden anderbar (DigiVISU).
*  S7 Baugruppe fir S7 300 bei CamCon DC300.

*  AB Baugruppe fur ControILogixO 1756 bei CamCon 1756-DICAM.
* S5 Anschaltung durch PG Schnittstelle mit L1 - Bus bei CamCon DC16,40,50,51 und 90.

* Ethernet -, EthernetlP - und EtherCAT - Schnittstelle fir Programmierung und schnelle I/O bei
CamCon DC190.

* Integrierter WEB Server DigiWEB bei CamCon Geraten mit Ethernet Schnittstelle zur Fernwarten
und Webvisualisierung.

Eingesetzt werden Nockenschaltwerke Uberall dort, wo sich Schaltvorgénge periodisch wiederholen.
Digitale Nockenschaltwerke ersetzen mechanische optimal und bieten darliber hinaus noch weitere
Vorteile, wie z.B.:

*  Vereinfachung der Montage- und Justierarbeiten

*  Reproduzierbare Justage

*  Standardisierung fur mdglichst alle Einsatzbereiche
*  Zuverlassigkeit

*  Hohe Schaltgeschwindigkeiten

*  Totzeitkompensation

*  Produktverwaltung zum schnellen Formatwechsel

Ausgabe: 29.03.2017 Seite: 5
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2. Funktionsprinzip

Abb.: Prinzipdarstellung eines Nockenschaltwerkes

Zum besseren Verstandnis fur die Funktion eines Nockenschaltwerkes ist hier sein Prinzip dargestellt.
Es besitzt 3 Ausgénge mit folgenden Nocken:

Ausgang 1: Nocken 1: Einschaltposition ~ 60° Ausschaltposition 85°
Nocken 2: Einschaltposition ~ 95° Ausschaltposition 145°
Nocken 3: Einschaltposition ~ 325°  Ausschaltposition 355°

Ausgang 2: Nocken 1: Einschaltposition  5° Ausschaltposition 20°
Nocken 2: Einschaltposition ~ 95° Ausschaltposition 145°

Ausgang 3: Nocken 1: Einschaltposition ~ 30° Ausschaltposition 85°

Die drei als Bahnen dargestellten Verlaufe der Ausgangssignale entstehen, wenn sich die drei Nocken-
scheiben gegen den Uhrzeigersinn an einem Sensor vorbeidrehen, der die Nocken auf der 0°-Achse
abtastet.

Bei einem mechanischen Nockenschaltwerk wird die Einschaltdauer, d.h. der Bereich zwischen Ein-
und Ausschaltposition durch die Lange des Nockens bestimmt. Die Lange und die Position der Nocken
kann nur begrenzt variiert werden und erfordert einen hohen mechanischen und zeitlichen Aufwand.
Mit CamCon sind diese Justagen in einem Bruchteil der Zeit realisierbar, auerdem ist die Anzahl der
Nocken pro Bahn beliebig. Ein an die Anlage angebautes Wegmef3system meldet die Position an das
CamCon. Das CamCon vergleicht diese mit den programmierten Ein- und Ausschaltpositionen aller
Ausgénge. Liegt die Position im Bereich einer programmierten Ein- / Ausschaltposition (Nocken), so
werden die betreffenden Ausgange geschaltet.

Ausgabe: 29.03.2017 Seite: 6
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2.1. Totzeitkompensation

Jedes mechanische Schaltglied (z.B. Schiitze, Magnetventile) besitzt eine Totzeit, d.h. zwischen dem
Ansteuersignal und dem eigentlichen Schalten der Kontakte vergeht immer eine gewisse Zeit. Bei
Prozessen, in denen Positionierungen an einem bewegten System durchgefihrt werden, kénnen sich
dadurch Probleme ergeben. Wird ein solcher Proze3 mit verschiedenen Geschwindigkeiten gefahren,
ergeben sich unterschiedliche Positionierungen. Um dies zu beheben, muiRten fir jede
Geschwindigkeit neue Zeitpunkte fur die Schaltsignale errechnet werden.

Um die Problematik der Totzeitkompensation zu verdeutlichen, sollen die Zusammenhange am Bei-
spiel einer Verpackungsmaschine erlautert werden. Bei dem in der Zeichnung dargestellten ProzeR
soll ein Klebepunkt an einer genau definierten Stelle auf einer vorbeilaufenden Papierbahn aufgebracht
werden.

Magnhetventil
\l CamCon
T
KlebedUlse
W
T Winkelcodierer
vTr*opFen
sl 0
I 2-x |
X
Lragier | N N ! Papierbahn
VP =0 vP vNenn VP =2- vNenn

+ \/
Auftreffpunkte des Klebetropfens
bei verschiedenen Papier—
geschwindigkeiten vp

=

Die Anlage hat folgende Parameter: Vp - Geschwindigkeit der Papierbahn

vT Austrittsgeschwindigkeit des Klebetropfens
d Abstand der Klebedtise von der Papierbahn
TMmv Totzeit des Magnetventils

Ohne Totzeitkompensation geschieht folgendes:

Sobald das Wegmelsystem eine bestimmte Position erreicht, gibt das CamCon einen Impuls an das
Magnetventil. Dieses 6ffnet kurzzeitig die Klebediise, aus der dabei ein Klebetropfen herausschiel3t.
Zwischen dem Anlegen des Impulses und dem Austritt des Tropfens vergeht eine gewisse Zeit, die vor
allem in der Totzeit des Magnetventils Ty begriindet ist. Eine weitere Verzogerung ergibt sich durch
die Zeit, die der Tropfen zur Uberwindung der Strecke d zwischen Klebediise und Papieroberflache
bendtigt.

Diese Flugzeit berechnet sich zu: tFlug =d/vr

Insgesamt ergibt sich also eine Totzeit von tgj,g + Ty In dieser Zeit bewegt sich die Papierbahn um
eine bestimmte Strecke x weiter.

Nun koénnte man die Position, bei der das Magnetventil eingeschaltet wird, einfach um einen
bestimmten Betrag nach vorn verlegen, so dass der Klebetropfen wieder an der gleichen Stelle auftrifft
wie im Stillstand. Auf diese Weise erhdlt man eine Totzeitkompensation, die jedoch nur fir eine
bestimmte Geschwindigkeit des Papiers funktioniert. Sobald die Geschwindigkeit der Anlage und damit
der Papierbahn z.B. verdoppelt wird, verschiebt sich der Auftreffpunkt des Klebetropfens nochmals um
die Strecke x, so daf3 er ohne jede Totzeitkompensation insgesamt um die doppelte Strecke (2 xx)
nach hinten wandern wirde.
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Die automatische Totzeitkompensation des CamCon ermoglicht es nun, Prozesse mit variablen
Geschwindigkeiten zu betreiben. Das CamCon erfal3t dabei stéandig die Geschwindigkeit der Anlage
und justiert die Nocken, welche die Schaltzeitpunkte bestimmen, "On Line" in Abhangigkeit von der
Geschwindigkeit. Dadurch werden die Ausgange fir die Schaltglieder entsprechend friher ein - bzw.
ausgeschaltet. Die Bewegungsrichtung spielt dabei keine Rolle.

Ein kleines Zahlenbeispiel soll zur Veranschaulichung dienen:
Angenommen die Antriebswalze mit dem Wegmelsystem hat einen Umfang von 360mm, so dass ein

Millimeter am Umfang genau einem Winkelgrad des Wegmeflsystems entspricht.
Die Anlage hat folgende Parameter:

20cm
TMV 20ms
Damit ergibt sich die Flugzeit des Tropfens:
d 0.2m
tFlug = e T e = 0.010s = 10ms
vT 20m/s

Die gesamte Totzeit betragt also Tyt ges. = TMV * tFlug = 20ms + 10ms = 30ms

In dieser Zeit lauft die Papierbahn um die Strecke x = Vpgpjer XTtot, ges. = 1M/s x30ms = 30mm
weiter. Um die Totzeit zu kompensieren, mul’ der Schaltpunkt fir das Magnetventil um 30° nach vorne
verlagert werden.

Verdoppelt man die Geschwindigkeit der Anlage und damit vpgpier, SO verdoppelt sich auch die
Strecke X, um welche sich die Papierbahn weiterbewegt. Der Schaﬁpunkt muf in diesem Fall um 60°
verschoben werden.

Hinweis:  Beachten Sie bei diesen Erlauterungen, dass es sich bei der Totzeit um eine feste Grof3e
handelt, welche durch die mechanischen Konstanten der Stell- und Schaltglieder, sowie
die Abmessungen des Aufbaus bestimmt ist und sich daher auch nicht verandert !

Wirde man nun die gesamte Totzeit von 30ms in den entsprechenden Ausgang von CamCon
programmieren, so wirde der Klebepunkt unabhéangig von der Geschwindigkeit immer an der richtigen
Stelle auftreffen.
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2.1.1. Ermittlung der Totzeit
Zur Ermittlung der Totzeit eines Relais oder Ventils stehen mehrere Mdglichkeiten zur Verfligung.

2.1.1.1. Ermittlung der Totzeit durch die aufgetretene Verschiebung

Zunachst wird der Schaltpunkt des Ventils oder Relais bei Stillstand der Maschine programmiert. Wir
nehmen an, dass der programmierte Schaltpunkt hier bei 200 Grad liegt. Wird die Maschine nun mit
einer Geschwindigkeit von z.B. 40 U/Min. betrieben, so tritt eine Verschiebung durch die Totzeit auf.
Diese Verschiebung wird nun gemessen und soll in unserem Beispiel 40 Grad betragen.

Achtung: Zur Ermittlung der Verschiebung mulR die programmierte Totzeit im CamCon auf Null
eingestellt werden!

Die Totzeit des Schaltgliedes berechnet sich nun nach folgender Formel:

D Weg (in Grad) * 60 (Sek./Min.) 40 * 60
Totzeit (in Sek.) = = e =0.1667 Sek.
Geschwindigkeit (in Umd./Min.) * 360 (Grad/Umd.) 40 * 360

Die ermittelte Totzeit muf3 nun in das CamCon eingegeben werden.
Sehen Sie hierzu das Kapitel "6.3.11. TAG "DC_2_PRG_TZK[X]™ auf Seite 41.

2.1.1.2. Ermittlung der Totzeit durch DifferenzmeB3punkte

Zunéachst wird der Schaltpunkt bei einer Geschwindigkeit von z.B. 50 U/Min. ermittelt. Wir nehmen an,
dass der programmierte Schaltpunkt hier bei 200 Grad liegt. Die zweite Messung erfolgt bei einer
Geschwindigkeit von 80 U/Min. Der hierfur bendétigte Schaltpunkt mufl? auf 160 Grad eingestellt
werden, um den exakten Schaltpunkt auch bei 80 U/Min. zu erreichen.

Achtung: Zur Ermittlung der beiden Schaltpunkte muf3 die programmierte Totzeit im CamCon auf
Null eingestellt werden!

Die Totzeit des Schaltgliedes berechnet sich nun nach folgender Formel:

D Weg (in Grad) * 60 (Sek./Min.) 40 * 60
Totzeit (in Sek.) = = e = 0.222 Sek.
D Geschwindigkeit (in Umd./Min.) * 360 (Grad/Umd.) 30 * 360

Die ermittelte Totzeit muf nun in das CamCon eingegeben werden.

Sehen Sie hierzu das Kapitel "6.3.11. TAG "DC_2_PRG_TZK[X]" auf Seite 41.

Da sich nun durch die eingegebene Totzeitkompensation der Schaltpunkt verschiebt, mul3 die zuvor
programmierte Nocke verandert werden. Zur Ermittlung der exakten Einschaltposition muf3 nun zum
ersten gemessenen Einschaltpunkt (hier 200°) die Differenz zur Geschwindigkeit 0 U/Min (hier
50U/min). hinzu addiert werden.

Die Differenz wird mit folgender Formel errechnet:

Totzeit (in Sek.) * D Geschwindigkeit (in Umd./Min.) * 360 (Grad/Umd.)  0.222 * 50 * 360

DWeg (in Grad) = =66.6°

60 (Sek./Min.) 60
Der Einschaltpunkt der Nocke wird nun von 200 Grad um rund 67 Grad auf 267 Grad verschoben.

Hinweis: Ist die Wegeinheit mm und die Geschwindigkeit in m/s bzw. mm/s &ndert sich die Formel
zur Totzeitberechnung folgendermalien:
D Weg (in mm) 40

Totzeit (in Sek.) = = - =0.0133 Sek.
Geschwindigkeit (in mm/s) 3000

und fur den Weg zur Positionskorrektur:
DWeg (in mm) = Totzeit (in Sek.) * D Geschwindigkeit (in mm/s) = 0.0133*3000 =39.9mm
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2.1.2. Totzeitkompensation bei Exzenterpressen bzw. Bremsfunktionen

Die Totzeitkompensation des CamCon Nockenschaltwerks arbeitet mit einer linearen Funktion. Andert
sich die Geschwindigkeit beispielsweise um das Doppelte, so andert sich auch die Verschiebung der
kompensierten Nocke um das Doppelte nach vorn. Will man beim Anhalten einer Exzenterpresse den
Stolel exakt im oberen Totpunkt zum Stillstand bringen, entsteht durch das Abbremsen der Presse
aus unterschiedlichen Geschwindigkeiten eine quadratische Funktion. Die Totzeitkompensation kann
darum den exakten Schaltpunkt zum Anhalten der Presse nur finden, indem man den Verlauf der
Nockengeraden dem der Bremskurve im Arbeitsbereich der Presse angleicht.

Hinweis: Beachten Sie auch das nachste Kapitel "2.1.3. Nicht - Lineare - Totzeitkompensation
(NLT)".

In der Grafik rechts, stellt die mit Verlauf bezeichnete Kurve
den Bremspunkt des StolRel in Abhéangigkeit zur
Geschwindigkeit dar.

250,0

Zum Ermitteln der zu programmierenden Parameter gehen
sie bitte wie folgt vor:

- Definieren Sie den Arbeitsbereich (z.B. 20-50U/min) und
bestimmen Sie zwei MeRpunkte die im Arbeitsbereich /
vermittelt werden mussen (z.B. 30 und 40U/min).

- Lassen Sie die Maschine nun mit 30 U/min arbeiten und
programmieren bzw. optimieren Sie eine Nocke ohne //'
Totzeitkompensation so, dass der StoBel beim g 7
Abschalten im OT zum Stehen kommt. Den .
Einschaltpunkt der Nocke notieren Sie sich (z.B. 340°). :

- Lassen Sie die Maschine nun mit 40 U/min arbeiten und v )
programmieren bzw. optimieren Sie eine Nocke ohne
Totzeitkompensation so, dal’ der StéRel beim Abschalten
im OT zum Stehen kommt. Den Einschaltpunkt der Nocke | "~ ~~=~===-°=°~ =
notieren Sie sich erneut (z.B. 332°).

- Berechnen Sie nun anhand der Weg - und
Geschwindigkeitsdifferenz die Totzeit nach folgender
Formel:

200,0

1500

Girad
100,0

i
N

\

0.0

-50,0

Verlauf = =— = Nockel = = = = Nocke2

D Weg (in Grad) * 60 (Sek./Min.) 340-332 * 60
Totzeit (in Sek.) = = e =0.133 Sek.
D Geschwindigkeit (in Umd./Min.) * 360 (Grad/Umd.) 40-30 * 360

- Die ermittelte Totzeit wird nun in das Nockenschaltwerk eingegeben.

- Da sich nun durch die eingegebene Totzeitkompensation der Abschaltpunkt verschiebt, mul3 die
zuvor programmierte Nocke verandert werden. Zur Ermittlung der exakten Einschaltposition mufd
nun zum ersten gemessenen Einschaltpunkt (1. Mepunkt hier 340°) die Differenz zur
Geschwindigkeit 0 U/Min (hier 30U/min). hinzu addiert werden. Die Differenz wird mit folgender
Formel errechnet:

Totzeit (inSek) * D Geschwindigkeit (in Umd./Min.) * 360 (Grad/Umd.) 0.133 * 30 * 360
DWeg (in Grad) = = =23.94°
60 (Sek./Min) 60

- Der Einschaltpunkt der Nocke wird nun von 340 Grad um rund 24 Grad auf 364 Grad verschoben.

Als Ergebnis haben Sie nun eine Nocke mit einem Einschaltpunkt von 4 Grad und einer
Totzeitkompensation von 0.133Sek errechnet. Diese wird als Abschaltnocke der Presse in das
Nockenschaltwerk eingegeben.

Hinweis: Reicht die Genauigkeit beim Abschalten mit einer Nocke nicht mehr aus, so kann man zwei
oder mehrere Ausgange parallel schalten und gleicht deren Nocken dem gewlnschten
Arbeitsbereich an. Zur Errechnung von zwei Abschaltnocken teilen Sie den Arbeitsbereich
in 5 Teile mit 4 MeRRpunkten auf und errechnen nun den Totzeit - und den Nockenwert mit
der gleichen Formel wie oben beschrieben. Zur Errechnung der 1.Nocke verwenden Sie
den Mef3punkt 1 + 2 und zur Errechnung der 2.Nocke verwenden Sie den MeRR3punkt 3 + 4.

Durch diese Angleichung der linearen Nockenfunktion an die Bremsfunktion ist es nun mdglich den
Stolel Uber den gesamten Arbeitsbereich der Presse im OT abzuschalten.
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2.1.3. Nicht - Lineare - Totzeitkompensation (NLT)

Die im Kapitel zuvor beschriebene Methode zur Kompensation einer nicht linearen Totzeit kann bei
Geraten mit einer Software ab 11/2004 durch die Nicht - Lineare - Totzeitkompensation (NLT)
vereinfacht eingegeben werden. Hierzu wird nur eine Nocke oder ein Schieberegisterausgang des SPS
- Logik - Moduls mit NLT - Kompensation bendtigt.

TZK (ms) A
Stltzpunkten die mit einer Totzeitkompensation von 20 ms  «
bis 30 U/Min arbeitet, dann im Bereich zwischen 30 und 50

Fur diese wird im Gerét eine Tabelle mit Totzeit - und w0 -

Geschwindigkeitswerten abgelegt die dann eine TzZK o

Kennlinie erzeugt. Rechts sehen Sie eine Kennlinie mit 5 J/\i

U/Min die TZK interpoliert auf 40 ms erhdht. Die Maximale

Totzeitkompensation ist bei 90 U/Min mit 60ms erreicht. L I L B
90 180 V (U/min)

20

2.1.4. Getrennte Totzeitkompensation fur Ein - und Ausschaltpunkt

Fur CamCon Gerate ab Software 3/2002 steht die Totzeitkompensation nun auch getrennt fir Ein -
und Ausschaltpunkt zur Verfuigung. Dies ist notwendig, da manche Ventile zum Abschalten langer
bendtigen als zum Einschalten.

Schaltverhalten einer Nocke programmiert von 140° bis 200° bei 60 U/min.

1 Nocke mit 111ms Totzeitkompensation fur den Einschaltpunkt und 166ms

__!>—__‘> Kompensation fiir den Ausschaltpunkt.
0
- Nocke mit 111ms Totzeitkompensation.
Nocke ohne Totzeitkompensation.

-_—

I L B B R
360° 30° 180° 270°

—

o = o

Zur Berechnung dieser beiden Totzeiten werden die gleichen Formeln verwendet wie bei einer
normalen Kompensation. Sehen Sie hierzu das Kapitel "2.1.1. Ermittlung der Totzeit" auf Seite 9 und
zur Eingabe der Totzeit das Kapitel "6.3.11. TAG "DC_2_PRG_TZK[X]™ auf Seite 41.

Achtung: Uberholt der Ausschaltpunkt der Nocke den Einschaltpunkt bei ansteigender
Geschwindigkeit, so entsteht ein nicht definiertes Signal.

2.2. Weg - Zeit - Nocken

Bei einer nomale Nocke wird mit zunehmender Anlagengeschwindigkeit die Einschaltzeit immer
kurzer. Dies fuhrt zum Beispiel bei einer Leimsteuerung zu einer nicht gentigend aufgetragenen Menge
an Leim.

Eine Weg - Zeit - Nocke hingegen hat bei jeder Anlagengeschwindigkeit eine feste zeitliche Lange,
wodurch immer eine bestimmte Menge Leim abgegeben werden kann. Der Einschaltpunkt der Nocke
wird bei der normalen - wie bei der Weg - Zeit - Nocke durch den wegabhangigen Positionswert und
einer notwendigen Totzeitkompensation bestimmt.

Normale Nocke Weg - Zeit - Nocke
et L00n= ‘ _ojR00ns|._
£0U/min £0U/min
0 0
°,.360" t *.360" t 360" T °,360" t 360" T °,.360" T
_1200msl. _ej200ms| o
1 1
30U/min 30U/min
0 0
".360" 1= 0°.360" =
\\\\\\\\\‘\\\\\\\\\‘\\\\\\\\\‘\ \\\\\\\\\‘\\\\\\\\\‘\\\\\\\\\‘\
0 1s 2s 3s t 0 1s 2s 3s t

Fur CamCon Gerate ab Software 3/2002 steht die Weg - Zeit - Nocke auch fir Gerate ohne SPS -
Logik - Option zur Verfiigung.

Sehen Sie zur Eingabe einer Weg - Zeit - Nocke das Kapitel "6.3.11. TAG "DC_2_PRG_TZK[X]"" auf
Seite 41.
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3. Einbau

Hinweis: Die CamCon 1756 - DICAM Baugruppe kann unter Spannung gesteckt und gezogen
werden. Dies sollte jedoch wenn mdglich vermieden werden.

—— A\
N ;—::g\\ g

*  Alle Montagearbeiten und Kabelverbindungen sind im spannungslosen Zustand herzustellen!
* Beachten Sie das Handbuch der ControlLogix.

* Schalten Sie die ControlLogix CPU in Stop und unterbrechen Sie die Spannungsversorgung des
Baugruppentragers in den Sie das CamCon 1756 - DICAM einbauen mdchten.

* Die Stromaufnahme (5V) aller Baugruppen auf einem Baugruppentrdger darf die maximale
Stromabgabe nicht Uberschreiten. Beachten Sie unbedingt das Handbuch der ControlLogix. Die 5V
Stromaufnahme der CamCon 1756 - DICAM betragt typ. 450mA.

* Schieben Sie das CamCon 1756 - DICAM in den Baugruppentrager bis die Metallklammern horbar
einrasten.

* Die Erdung der Baugruppe erfolgt Uber den geerdeten Baugruppentrager der ControlLogix.

* Das AnschluBkabel fir das Wegmelisystem mul3 abgeschirmt verlegt und der Schirm mul3 an
beiden Enden aufgelegt werden. Hierzu muf3 die Abschirmung des Kabels auf kirzestem Wege am
Gehause des Baugruppentragers angeschlossen werden.

* Verdrahten Sie das CamCon 1756 - DICAM gemaf der Anschlu3belegung Kapitel "4. Elektrische
Anschlisse" auf Seite 14. Der 36 - poligen CLX Anschluf3stecker ist nicht im Lieferumfang des
CamCon 1756 - DICAM enthalten (AB Best.Nr.:1756-TBCH). Setzen Sie dann den fertig
angeschlossenen Stecker in die Baugruppe ein und verriegeln Sie diesen, indem Sie den kleinen
Hebel neben der Statusanzeige nach unten schieben.

* Nachdem alle Kabelverbindungen hergestellt sind, kann mit der Inbetriebnahme begonnen werden.
Sehen Sie Kapitel "5. Inbetriebnahme" auf Seite 23 und zur Installation des CamCon 1756 - DICAM
in der Programmieroberflache sehen Sie bitte das Kapitel "5.1. Projektieren der ControlLogix CPU
fir CamCon 1756-DICAM" aus Seite 23.

Hinweis: Sie konnen den 36 - poligen CLX Anschlu3stecker und einen Aufkleber mit der
Klemmenbelegung unter der Best.Nr.: DC1756/ZB als Komplettsatz bei der Firma
Digitronic bestellen !
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3.1. Abmessungen

34.50mm

" O

151.80mm

Die Abbildung zeigt ein CamCon 1756 - DICAM.

135.00mm

=

ETES e -
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4. Elektrische Anschliisse

Bevor Sie mit der Verdrahtung beginnen, beachten Sie bitte folgende Kapitel: "4.10. Die Ausgénge" auf
Seite 21, "4.11. Die Eingange" auf Seite 21 und "4.9. Das Wegmefsystem" auf Seite 17.

4.1. Spannungsversorgung des CamCon
Klemme 2,4,6: +24V Spannungsversorgung fur Wegmef3system und interne Hardware.

Das CamCon 1756-DICAM wird durch den Bus der PLC mit 5V (ca. 450mA Stromaufnahme) versorgt.
Die Peripherie des CamCon 1756 - DICAM muf3 von auf3en zusétzlich mit Spannung versorgt werden,
da sie galvanisch vom BUS getrennt ist. Zur prinzipiellen Funktionsfahigkeit der Peripherie
(Wegmelsystem bzw. Encoder) werden +24V Spannungsversorgung an der Klemme 2, 4 oder 6
bendtigt. Diese sind auch gleichzeitig die Spannungsversorgung der drei Ausgangsblécke, die fir
jeden Ausgangsblock angeschlossen werden muss, da diese zur besseren Stromverteilung keine
Verbindung untereinander haben und zur Notaussteuerung auch abgeschaltet werden kann.

Achtung: Wird die Wegmelsystemversorgungsspannung kurzgeschlossen oder Ubersteigt der
Gesamtstrom eines Ausgangsblocks 6 Amp. z.B. bei Verpolung, so wird eine Mini -
Schmelz - Sicherung auf der Leiterplatte ausgeldst. Ist diese durchgeschmolzen muss das
Gerat zur Reparatur eingesandt werden.

4.2. Klemmenbelegung der Ausgange

Klemme 2. +24V Spannungsversorgung Ausgange 1 -8
Klemme 1. Ausgang 1l
Klemme 3:  Ausgang 2
Klemme 5. Ausgang 3
Klemme 7.  Ausgang 4

Klemme 9: Ausgang5
Klemme 11: Ausgang 6
Klemme 13: Ausgang?7
Klemme 15: Ausgang 8
Klemme 17: 0OV

Klemme 4: +24V Spannungsversorgung Ausgange 9 - 16
Klemme 19: Ausgang 9

Klemme 21: Ausgang 10

Klemme 23: Ausgang 11

Klemme 25: Ausgang 12

Klemme 27: Ausgang 13

Klemme 29: Ausgang 14

Klemme 31: Ausgang 15

Klemme 33: Ausgang 16

Klemme 35: 0V

Klemme 6: +24V Spannungsversorgung Ausgange 17 - 24 bzw. Eingénge 1 - 8
Klemme 20: Ausgang 17 /Eingang 8

Klemme 22: Ausgang 18/ Eingang 7

Klemme 24: Ausgang 19/ Eingang 6

Klemme 26: Ausgang 20/ Eingang 5

Klemme 28: Ausgang 21/ Eingang 4

Klemme 30: Ausgang 22 /Eingang 3

Klemme 32: Ausgang 23/ Eingang 2

Klemme 34: Ausgang 24 /Eingang 1

Klemme 36: 0OV

Hinweis: Die Klemmen 17, 35, 36 und 18 sind im Geréat untereinander verbunden.
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4.3. Klemmenbelegung der Eingange (Option)

Die AnschluBklemmen der Eingange 1 - 8 und der Ausgange 17 - 24 sind doppelt genutzt. Wird z.B.
Ausgang 24 gesetzt, so ist hiermit auch der Eingang 1 aktiv.

Achtung: Die Spannungsversorgung an der Klemme 6 mufl auch dann angeschlossen
werden, wenn die Ausgénge 17 - 24 nur als Eingdnge verwendet werden. F

Klemme 20: Eingang 8/ Ausgang 17
Klemme 22: Eingang 7 / Ausgang 18
Klemme 24: Eingang 6/ Ausgang 19
Klemme 26: Eingang 5/ Ausgang 20
Klemme 28: Eingang 4/ Ausgang 21
Klemme 30: Eingang 3/ Ausgang 22
Klemme 32: Eingang 2/ Ausgang 23
Klemme 34: Eingang 1/ Ausgang 24
Klemme 36: 0V

4.4. Klemmenbelegung des RS422 SSI Wegmelsystems

Klemme 8. +24V DC Spannungsversorgung des SSI WegmefRsystems (Winkelcodierer)
Klemme 10: (RS422) Clock B bzw. Clock -

Klemme 12: (RS422) Clock A bzw. Clock +

Klemme 14: (RS422) Data B bzw. Data -

Klemme 16: (RS422) Data A bzw. Data +

Klemme 18: 0V Spannungsversorgung des SSI Wegmel3systems (Winkelcodierer)

4.5. Klemmenbelegung beim 24Volt Inkremental - WegmeRsystem

Klemme 8: +24V DC Spannungsversorgung des Inkremental - WegmefRsystems
(Winkelcodierer)

Klemme 10: (24Volt) Clear 2

Klemme 12: (24Volt) Clear 1

Klemme 14: (24Volt) B Impuls

Klemme 16: (24Volt) A Impuls

Klemme 18: 0V Spannungsversorgung des Inkremental - Wegmel3systems (Winkelcodierer)

Die Signale Clear 1 und Clear 2 sind zum Null setzen standardmaRig UND verknipft und kénnen
durch die Software in ihrer Funktion gedndert werden. Sehen Sie hierzu das Kapitel "6.3.6.3. TAG
"DC_1 SYSTEM_CONFIG_ENC_2_INK" auf Seite 35 zum Einstellen der notwendigen Parameter.

4.6. Klemmenbelegung beim Hiperface - Inkremental - Wegmel3system

Klemme 8: +24V DC Spannungsversorgung

Klemme 10: REFCOS

Klemme 12: COS (B)

Klemme 14: REFSIN

Klemme 16: SIN (A)

Klemme 18: 0V Spannungsversorgung, bzw. Bezugspotential des Wegmel3systems

Sehen Sie das Kapitel "6.3.6.3. TAG "DC_1_SYSTEM_CONFIG_ENC_2_INK"™ auf Seite 35 zum
Einstellen der notwendigen Parameter.

Hinweis: Die Klemmen 17, 18, 35 und 36 sind im Geréat untereinander verbunden.

Hinweis:  Die Klemme 8 wird iiber Dioden durch die Klemmen 2, 4, oder 6 mit :O—F—
Spannung versorgt. «O—Pt—e
GO—E'—GD—OS
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4.7. Klemmenbelegung des externen Interface (Option)

Wird bei der Bestellung des CamCon das externe Interface mitbestellt (Option X) reduziert sich die
Anzahl der Hardwareausgange an Gerat von 24 auf 18 und die Option Hardwareeingange am Gerat
selbst steht nicht mehr zur Verfiigung. Sie kénnen dann jedoch zusatzliche Ein - und Ausgange durch
ein CamCon DC91/I0 oder DC92/I Modul anschlieRen. Die Erweiterungsmodule werden auf eine
Tragschiene im Schaltschrank aufgeschnappt und tber ein 6 Pol. Kabel vom Type: KK1756/10-XX mit
dem 9pol. D-Sub Stiftstecker "externes Inter. in" am CamCon IO Modul verbunden (max. 300m
Leitungslange). Der Datentransfer erfolgt potentialfrei iber Optokoppler.

Klemme 24: RxD -
Klemme 26: RxD
Klemme 28: TxD

+ !

Klemme 30: TxD
Klemme 32: Clk -
Klemme 34: Clk +
CamCon 1756-DICAM CamCon DC91/I0 o. DC92/I
externes externes
Interface Interface
- In
C 77N I~ |
+ TxD|30 | =mm (=2 |+ TxD
- TxD| 28 | =—mm (=6 |- TxD
+ Clk - (=8 [+ Clk
- (=3 |- Clk
- (=5 | + RxD
- (=9 | - RxD
\, 7 \ Vi
T e - 1|1
P —
= i -4 | L
! -—7 |1

DSUB 9 Buchse:
AnschlulR externer Ein- und Ausgangsmodule
z.B. DC91/10 oder DC92/I

Pin 1,4,7 Masse

Pin 2 TxD +
Pin 6 TxD -
Pin 8 CLK +
Pin 3 CLK -
Pin 5 RxD +
Pin 9 RxD -

4.8. RS485 Schnittstelle (nur zum Testbetrieb)

Achtung: Die RS485 Schnittstelle des CamCon 1756 DICAM ist nur far Test - bzw.
Debugfunktionen der SPS - Logik - Funktion durch die Programmiersoftware DIGISOFT
2000 zugelassen. Eine Festinstallation ist nicht erlaubt bzw. kann zu EMV - Stérungen in
der SPS fuhren.

Das 30cm lange Flachband Anschluf3kabel wird mit dem 10 pol. Buchsenstecker von der BUS Seite
des Gerétes in das Gehéuse eingefuhrt und von innen auf den 10 poligen Pfostenstecker aufgesteckt.
Ist der SPS Baugruppentrager voll bestiickt, muf3 das Kabel zwischen zwei Baugruppen nach auf3en
gefuhrt werden.

Kabeltyp: "KK1756 RS485" Pin 2 B ()
Pin 3 A(+)
Pin 5 Masse
Hinweis:  Zusatzlich zum Kabel "KK1756 RS485" ist noch der Pegelkonverter "COMUCA/USB/
notwendig.
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4.9. Das WegmelRsystem, allgemeines

Das Wegmelsystem dient der Erfassung der fir das CamCon Nockenschaltwerk notwendigen
Istwerte, Positionen bzw. Winkelwerte. An das CamCon kénnen die verschiedensten WegmefRsysteme
angeschlossen werden:

Sehen Sie hierzu auch Kapitel "4. Elektrische Anschlisse" auf Seite 14 und zur Anpassung des
Wegmelsystems an die Software des CamCons beachten Sie bitte auch Kapitel "6.3.5. TAG
"DC_1 SYSTEM_CONFIG" Wert: DINT[O]" auf Seite 31.

Hinweis: Beachten Sie bitte auch das Handbuch zu lhrem WegmeRsystem.

4.9.1. SSI Wegmelsystemeingang

Systeme mit seriell synchroner Interface = SSI. Die SSI - Schnittstelle ist eine in der Industrie weit
verbreitete Schnittstelle fur absolute Singel - und Multiturn Winkelcodierer. Das CamCon versorgt bei
dieser Schnittstelle das WegmeRsystem mit 24Volt. Zum Auslesen der Daten sendet das CamCon ein
Taktsignal (Clock) mit RS422 Pegel an das Wegmelisystem. Dieses antwortet synchron mit der
Ausgabe (Data) der Position im Graycode. Die Frequenz des Taktsignals ist abhangig von der Lange
des Kabels zum MelRsystem und kann im CamCon eingestellt werden.

Hinweis: Das Datenprotokoll entspricht der Stegmann SSI Norm !

Tmono

TP
Takt + Tp = Taktimpuls
U iy maximal IMHz bis minimal
| | 1]2a]3|4]|s vee|es|es]|es| ‘

| 66kHz. (iiber die Kabellange
Data + || | [ [ | I | einstellbar)
\ pes Y 024 | pe3 ) 2 Jvey "o+ | 03 [ vz | bt | ‘ Tmono Monoflopzeit 25us

CamCon Encoder

Beachten Sie:

Verwenden Sie ein abgeschirmtes, paarig verseiltes
AnschluBkabel. Verlegen Sie das Kabel nicht parallel zu
Starkstromkabeln. Legen Sie, wenn mdglich, die
Abschirmung auf beiden Seiten auf.

() +24VDC

[ Tov

| |Tokt +
\

Tokt —

‘Dutu +
‘Dutu -

i
=
[
g

W%4:

4.9.2. Paralleler WegmeRsystemeingang

Systeme mit parallelen 24V Datenleitungen, z.B. Singelturn - Winkelcodierer oder durch Wandler mit
parallelem Datenausgang.

Hier wird an den freien Eingangen des CamCon ein gray oder binar codierter Wert angelegt, der als
Istwert eingelesen wird. Da die AnschluBkabel jedoch recht teuer sind und die EMV - Vertraglichkeit
beschrankt ist, wird dieser Schnittstellentyp in der Industrie nur noch selten eingesetzt.

Hinweis: Da bei dem CamCon DC16, DC115, DC300 und CamCon 1756 - DICAM die Ausgange
teilweise parallel zu den Eingédngen geschaltet sind, durfen diese auf keinen Fall
programmiert werden, wodurch sich die Anzahl der zur Verfiigung stehenden Ausgange
reduziert.

Achtung: Das Einlesen eines binar codierten Wertes am CamCon ist nur nach Rucksprache mit der
Service Abt. der Firma Digitronic zulassig.
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4.9.3. Inkrementaler Wegmel3systemeingang

Systeme mit 90 Grad phasenversetzten Signalen wie z.B. Dreh - Winkelcodierer (Drehgeber),
Glasmalf3stébe oder DurchfluBmeRgerate.

Zur Zeit steht der inkrementale WegmefRsystemeingang fir das CamCon DC16/50/51/115/300 und
CamCon 1756 - DICAM als Option zur Verfiigung. Es wird zwischen drei Signalpegel unterschieden:

- 24V PNP Signaleingange (in der Bestellnummer die Option: J)
- BV RS422 Signaleingénge (in der Bestellnummer die Option: 1)
- Hiperface Signaleingange (in der Bestellnummer die Option: H)

Hinweis: Fir das CamCon DC16 und DC300 steht nur die Version mit 24V PNP Signal zur
Verfugung. Fur das CamCon 1756 - DICAM steht die Version mit 24V PNP Signal und
Hiperface Signal zur Verfligung. Ist ein anderer Signalpegel notwendig, so kann durch
den INCDRYV Konverter dieser extern umgesetzt werden.

In beiden Fallen versorgt das CamCon das Wegmel3system mit 24Volt/DC oder bei CamCon DC115
wahlweise mit 5 oder 24Volt/DC. Das Wegmel3system liefert als Zahlsignal jeweils zwei um 90 Grad
versetzte Impulse (A + B). Diese werden am CamCon gezahlt und als Positionswert ausgewertet.
Zusatzlich hierzu wird je Umdrehung noch ein Nullimpuls (Clear 1) zur Synchronisation geliefert. Um
die Synchronisation (Nullsetzen) des Zahlers zu unterbinden, steht am CamCon ein weiteres
Clearsignal (Clear 2) zur Verfligung.

Die Signale Clear 1 und Clear 2 sind standardmaBig UND verknipft und A-Imp.
kénnen durch die Software in ihrer Funktion geandert werden. Sehen p_1,,
Sie hierzu das Kapitel "6.3.6.3. TAG — LI
"DC_1_SYSTEM_CONFIG_ENC_2_INK™ auf Seite 35 Clear 1

Claer 2 A

4.9.3.1. Inkrementaler Wegmelisystemeingang mit 5V RS422

CamCon Encoder  Wird das 5V RS422 System verwendet, so miissen alle Signale
des Wegmelsystemeingangs beschaltet sein, da sonst die
Eingangszustande undefiniert sind. Wenn flr einen der beiden
Cleareingange kein Signal zur Verfigung steht, so muss dieser
Eingang auf dem (+) Signal auf Masse geschaltet werden um
den Eingang auf low zu schalten. Die Eingange des
Wegmelisystems dirfen maximal mit einer Spannung von 5V
angesteuert werden. Achten Sie bitte auch auf die
Versorgungsspannung des Winkelcodierers, die sowohl 5 als
auch 24Volt betragen kann. Nur das CamCon DC115 ist z.Zt. in
- der Lage eine Spannung von 5Volt zur Versorgung des
= Winkelcodierers bereitzustellen.

N +24VvDC a

oV

A-Imp.+

A-Imp.—

B-Imp.+

B-Imp.—

Cl-Imp.+
Cl-Imp.—

T

Ce-Imp.+
Ce-Imp.—

AAAA

4.9.3.2. Inkrementaler Wegmefsystemeingang mit 24V PNP Pegel (HTL)

ComCon Encoder Wwird als Dateneingang ein 24V PNP Signal verwendet, so
durfen nur die (+) Signale der Eingange angeschlossen werden.
Die (-) Signale mussen in diesem Fall unbeschaltet bleiben. Das
AnschlieRen eines solchen Wegmel3systems erfordert eine
Anderung der internen Schaltung und muss darum bei der
Bestellung mit angegeben werden.

"\ *+24VIC )

A-TImp.+

B-Imp.+

Cl-Imp.+

Hinweis: Am Inkrementaleingang des CamCon DC16, DC300
und CamCon 1756 - DICAM sind keine (-) Signale
vorhanden.

REET

ce-Inp.+

\W——(

JAVAVAVAN
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4.9.3.3. Inkrementaler Hiperface Wegmelisystemeingang mit SINCOS Pegel

Das Hiperface WegmelRsystem ist eine Motorfeedbacksystem der Firma Stegmann fir Servomotoren.

Es ist ein gemischtes System und besteht aus einem absoluten WegmeRsystem und einem
inkrementalen Wegmefl3system. Das absolute WegmelRsystem stellt seinen Positionswert via RS485
Schnittstelle einem Zahler zur Verfugung. Das inkrementale Wegmelsystem arbeitet mit einer
analogen Sinus - Cosinusschnittstelle mit einer Auflésung von 512/1024 Impulsen pro Umdrehung.

Bei einem CamCon mit der Option: H = ——

Hiperface  Signaleingang wird nur das < yRercos
inkrementale Sinus - und Cosinussignal : %% Rersiy
eingelesen. Die Signale werden im CamCon in < St

normale inkrementale WegmeRsystemsignale
umgewandelt und gezahlt.

ov

SINCOS

(~M+l2vioc +12VDC (77
ov Powersu p. ov

Da das absolute Wegmef3system der Hiperface
Schnittstelle nicht verwendet wird und keine
Clear - Signale zur Verfigung stehen, muf3 das
CamCon nach jedem Neustart neu initialisiert
werden.

A A
B(+> RS485 Parame ter By

REFCOS Referenz REFCOS [
COS(B COS Signal COSCB) I

Dies muR durch den Preseteingang oder den Referenz *<ﬁ
Befehl "Istwert setzen" des CamCons erfolgen. oSt e *<t
Sehen Sie hierzu Kapitel 6.3.5. TAG = =

"DC_1_SYSTEM_CONFIG" Wert: DINT[16] auf Seite 32 und Kapitel 6.3.8. TAG
"DC_1_SYSTEM_SET_ISTWERT" auf Seite 40.

Hinweis: Die maximale Drehzahl bei 512 Impulsen pro Umdrehung betréagt 3000 U/min.
Die maximale Drehzahl bei 1024 Impulsen pro Umdrehung betréagt 1500 U/min

4.9.4. Analoger WegmefRsystemeingang

Systeme, die ihren Istwert durch Wandlung von Spannungen bzw. Strom erhalten, wie z.B.
Temperaturmessung oder Drucksensoren.

Zur Erfassung von analogen Signalen steht fir das CamCon das Analog zu SSI Wandelmodul
AWA/SSI in 8 und 12 Bit Auflésung zur Verfigung. Dieses Modul wird an die SSI Schnittstelle des
CamCon angeschlossen und durch die Auswahl des Analogwegmelisystems im Meni
"Wegmelsystem" eingeschaltet.

CamCon AWASSI 8/12

"N *t24VIC
[\

Takt +

Takt -

Data +

Data -
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4.9.5. PLL Wegmelsystemeingang

Systeme mit Phase - Lock - Loop Datenerfassung. Hierbei wird der Istwert durch Interpolation von
Initiatorimpulsen ermittelt. Dieses WegmefRsystem wird an Maschinen eingesetzt, die eine
gleichmafige Geschwindigkeit und einen zyklischen Takt haben.

[ ] [ ] [ ] = Initiatorimpuls

| : | : | L = Ermittelter Istwert
0° 180°  360° 180°  360° 180°

Der Initiator kann an jeden beliebigen freien Eingang des CamCon angeschlossen werden.

Hinweis: Bei CamCon DC115 steht hierzu ein spezieller Eingang auf dem 25pol. SUB-D Stecker
zur Verfugung.

Sehen Sie hierzu auch das Kapitel "6.3.6.5. TAG "DC_1 SYSTEM_CONFIG_ENC_4 PLL™ auf Seite
36.

4.9.6. Timer als Wegmel3system

Systeme, die durch Zeitablaufe gesteuert werden. Hierbei stellt das CamCon eine Zeit, mit einer
Zeitbasis von minimal 1 ms, als Istwert zur Verfligung. Durch das Anlegen von Eingangssignalen ist es
moglich, den Zeitablauf zu beeinflussen. Dieses Wegmel3system wird an Maschinen mit einem festen
Zeitraster als Steuergrof3e eingesetzt, wie z.B. Waschmaschinen.

Sehen Sie hierzu auch das Kapitel "6.3.6.6. TAG "DC_1 SYSTEM_CONFIG_ENC 5 TIMER™ auf
Seite 36.

4.9.7. RS232 als Wegmelisystemeingang
Systeme, die durch die RS232 Schnittstelle ihren Istwert erhalten, z.B. zum Anschluf3 eines Stegmann

POMUX Linearmalf3stabes mit RS232 Datenausgabe.

Programmierung. Dieses Wegmel3system ist nur bei einem CamCon DC50/51

fj Achtung: Das Einschalten dieses Wegmefsystems blockiert die RS232 Schnittstelle zur
zulassig !
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4.10. Die Ausgange

Das CamCon 1756 - DICAM besitzt 24 kurzschluRfeste Ausgéange. Sie liefern 24Volt high - aktive
Signale und sind potentialfrei zum BUS. Die +24V Spannungsversorgung der Ausgangsbldcke 1-8, 9-
16 und 17-24 sind zum Zweck der Stromaufteilung voneinander getrennt, somit muss jeder
Ausgangsblock von aufen mit +24Volt versorgt werden. Die Ausgange liefern pro Kanal einen
Dauerstrom von 0.2 Amp. oder 0.4 Amp. bei 50%ED. Sehen Sie auch Kapitel "6.3.5. TAG
"DC_1 _SYSTEM_CONFIG" Wert: DINT[31]" auf Seite 32 und Kapitel "6.3.5. TAG
"DC_1_SYSTEM_CONFIG" Wert: DINT[47]" auf Seite 33. Zusatzlich ist fur jeden Ausgangsblock eine
Mini - Schmelz - Sicherung vorhanden die bei Verpolung oder Strémen tber 6 Amp. durchschmilzt.
Sind diese durchgeschmolzen muss das Gerat zur Reparatur eingesandt werden.

Beachten Sie: Die Ausgange 17 - 24 teilen sich die Klemmen mit den optionalen Eingdngen 1 - 8.
Beachten Sie: Die Ausgange mussen durch die SPS freigegeben werden. Sehen Sie hierzu das

Kapitel "5.1.2. Der O - Bereich" auf Seite 24.

& Achtung: Bei induktiven Lasten mussen die Induktivititen mit einer Freilaufdiode
beschaltet werden.

4.11. Die Eingénge

Das CamCon 1756 - DICAM kann optional mit 8 Eingdngen ausgerustet werden. Diese Eingénge
arbeiten mit high - aktiven 24Volt Signalen und sind potentialfrei zum BUS.

Beachten Sie: Die Eingange 1 - 8 teilen sich die Klemmen mit den Ausgéngen 17 - 24.

Die Eingangsschaltung: vZgy

Der Eingangswiderstand ~ 47k
betragt ca. 5.7 KOhm. ‘
InF 1k 10nF
Die Eingange des CamCon sind I I vom Werk aus mit keinerlei
Funktionen belegt. Der Anwender - muss dies bei der Einstellung der

Systemdaten des CamCon nach seinen Wiinschen selbst tun.

Sehen Sie hierzu die Kapitel "6.3.5. TAG "DC_1 _SYSTEM_CONFIG" Wert: DINT[30]" auf Seite 32,
Kapitel "6.3.5. TAG "DC_1_SYSTEM_CONFIG" Wert: DINT[0]" auf Seite 31, Kapitel "6.3.5. TAG
"DC_1_SYSTEM_CONFIG" Wert: DINT[34]" auf Seite 33 und Kapitel "6.3.5. TAG
"DC_1_SYSTEM_CONFIG" Wert: DINT[16]" auf Seite 32.

4.12. VorsichtsmaRRnahmen bei SchweilRarbeiten

fur die Datentibertragung vom Wegmefsystem zum CamCon und die Stromversorgung sowie

ij Achtung: Fir die Dauer von SchweiRarbeiten an der Maschine sind die Verbindungsleitungen
Erdungsanschliisse und Ein - Ausgange vom CamCon abzuklemmen.
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4.13. Statusanzeigen

Das CamCon 1756 - DICAM besitzt mehrere Statusanzeigen. Hierzu gehoéren: 32
Ausgangsanzeigen (LED 0 bis 31 fir Ausgang 1 bis 32) und eine Status LED (OK-
LED). Zusatzlich werden im | Bereich der Baugruppe Statusinformationen eridiig
eingeblendet die durch die ControlLogix CPU ausgewertet werden konnen (sehen Sie tiiriiad
Kapitel "4.13.2. Status Bits im | - Bereich").

IEEERERE]

4.13.1. Status LED

Die Status LED (OK-LED) des CamCon 1756 - DICAM zeigt folgendes an:

GRUN leuchten

ROT blinken

GRUN blinken

Kommunikation zwischen CamCon und ControlLogix OK.

Firmware UP-Date via ControlFLASH.

ControlLogix CPU im Stop bzw. das CamCon wird durch die Software nicht
angesprochen.

ORANGE leuchten= ASIC im Reset.

4.13.2. Status Bits im | - Bereich

Im I-Bereich

INT 0,1:
INT 2:

der CamCon 1756 - DICAM Baugruppe werden folgende Informationen tbertragen:

reserviert fr ControlLogix intern (O = OK, ungleich 0 = Fehler)
Hardware Status der CamCon Baugruppe.

Bit0 = Ausgangs Error, KurzschluR oder Uberlast (low aktiv).

Bitl = Hardwarefreigabe der CamCon Ausgéange (low aktiv).

Bit2 = Hardware Reset, die IO Peripherie des CamCon ist im Reset (low aktiv).

Bit3 = immer 0, wird diese Bit 1, so liegt an der IO Peripherie des CamCon keine
Spannung an und die anderen Bits in diesem Byte sind immer 1 bzw.
undefiniert.

Bit4 = Spannungsversorgung Ausgang 1 - 8 liegt an.

Bit5 = Spannungsversorgung Ausgang 9 - 16 liegt an.

Bit6 = Spannungsversorgung Ausgang 17 - 24 liegt an.

Bit7 = Spannungsversorgung IO Peripherie und WegmefRsystem liegt an.

Statusbereich fiir MSG Befehle.

Bit8 = BEF_OK = Letzte Schreibmessage erfolgreich ausgefiihrt.

Bit9 = BEF_IN_USE = Befehl wird z.Z. ausgeflihrt.

Bit 10 = BEF_ERROR = Fehler beim Ausfiihren der letzten Schreibmessage.
Bit 11-14:  nicht benutzt.

Bit 15 = EXOR_BIT = Dieses Bit toggelt nach jedem Ausfihren einer

schreibenden Message.

INT 3,.. und alle folgenden enthalten die Ausgangsbits des CamCon.

Beispiel:

Hinweis:

32 Ausgange mit aktiver Echtzeitlbertragung fir Geschwindigkeit (Geschw. analog = Ja)
und Positionsanzeige (Istwert ausgeben = Bin.).

INT 3 = Status Ausgange 1 - 16.

INT 4 = Status Ausgange 17 - 32.

INT 5 = aktuelle Geschwindigkeit, als 15 Bitwert mit Vorzeichen
und einem Offset von 8000Hex, skaliert auf den 100% Wert im CamCon.
(Sehen Sie das Umrechnungsbeispiel im DICAM1756 Programm bzw.
das Kapitel "6.4. Istwert und Geschwindigkeit in Echtzeit Ubertragen” auf
Seite 44.)

INT 6,7 = aktuelle Position, als 32 Bitwert

Zusatzlich zu den hier beschriebenen Status Bits kann ein Ausgang des CamCon als
Sicherheitsausgang bzw. als RUN - Controll parametriert werden (Kapitel "6.3.5. TAG
"DC_1_SYSTEM_CONFIG" Wert: DINT[25]" auf Seite 32) der im Fehlerfall ausgeschaltet
wird. Ist dieser nicht aktiv, kann durch Stellen der Statusfrage (Kapitel 6.3.12. TAG
"DC_3_STATUS" auf Seite 41) der genaue Fehler ermittelt werden.
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5. Inbetriebnahme

Nach der Montage und vor dem ersten Einschalten tberpriifen Sie bitte die Verdrahtung des Gerates.
Sehen Sie bitte Kapitel "4. Elektrische Anschlisse" auf Seite 14.

Achtung: Bei induktiven Lasten missen die Ausgange mit einer Freilaufdiode beschaltet
werden.

Nach dem Einschalten der Spannungsversorgung auf dem ControlLogix Baugruppentrdger meldet sich
das Geréat durch ein kurzes Flackern der Status LED (OK-LED). Anschlieend erfolgt die interne
Uberpriifung und das Hochfahren des Systems (z.B. die Prifsumme des EEPROMSs und des EPROMs
wird ermittelt). Dies bendtigt einige Sekunden. Ist dieser Vorgang abgeschlossen, wird der BUS
initialisiert.

5.1. Projektieren der ControlLogix CPU fir CamCon 1756-DICAM

Zur Projektierung ihrer ControlLogix CPU 06ffnen Sie Ihr == p—— =
RSLogix 5000 Projekt und figen Sie in der == B S :
"1/O Configuration" ein "Generic 1756 Modul" auf dem  [=Fs Lo Tl hoioa et =

entsprechenden Slot ein.

Tragen Sie die im ndchsten Bild dargestellten Parameter

nt 7265 AC leolated Dutput

. 1756-048 8 Point 744/-265 AC Output ;‘
ein:
Wendor: [A1 ~]  Other [ Specialyi/m _ Selectal |
¥ apslog @ Digtsl ¥ Communica tion [Z Motion [~ Controller Clear sl |
B
ok | Cancel | Help |
General | Connection | Module Info | Backplans |
Type 1756-MODULE Generic 1756 Module Dieser Wert entspricht der Anzahl der Hardwareausgange des CamCon, er
Parent: Local e Dr P T oo muss den Bedirfnissen der Anlage entsprechend angepasst werden.
Assembly Maximal kann das CamCon bis zu 200 Ausgéange verwalten. Zusétzlich sind
Jpslqree: ;‘L_l noch weitere 6 Byte zur Statusanzeige und Kommunikation notwendig, die
Name Lnpu: 100 ({0) = nesn im Kapitel "4.13.2. Status Bits im | - Bereich" aus Seite 22 beschrieben sind.
Descaiion Output 194 10)_=] e Soll der Istwert und die Geschwindigkeit in Echtzeit ub_ert_rage_n werden, so
N miissen fir den Istwert 2 INT und fir den Geschwindigkeitswert 1 INT
Cenfiguaation[! O Q=) hinzugerechnet werden. Sehen Sie hierzu das Kapitel "6.4. Istwert und
Comm Earmat ¢ Statie it N Geschwindigkeit in Echtzeit Ubertragen” auf Seite 44.
Slot - " S S
" Statiss Output |— Uber diesen Wert stellen Sie die Anzahl der Bits ein, die an das CamCon
zyklisch gesendet werden. Diese werden als Freigabe fir die Nocken des

CamCon verwendet und miussen auf 1 gesetzt werden, damit der

Status %e \ o N Conecel | “DDU\ | HQ\\ | entsprechende Ausgang eingeschaltet werden kann, wenn die Nocke aktiv

/N TV N Y

Steckplatz INT DICAM 1 194 100
(Slotnummer)

//

= Module Properties - Locak4 {(1756-MDDULE l.l) ) X
H e Cannection
Hl nweis. General | Module Info | Backplane |

Der Datenaustausch zwischen der CamCon 1756- Dlequested Macket lnterval (M) P me (0.2 750.0ms)
DICAM Baugruppe und der ControlLogix CPU darf | [ iwisiese

ab der Firmware Version 1.9 auch an 0.2 ms I™ Major Fault On Controller If Connection Fails While in Run Mode
eingestellt werden. HedeFat

Status: Offline: K I Cancel Al Help
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5.1.1. Der | - Bereich

Im Input - Bereich liegt die Statusanzeige des CamCon 1756 - DICAM. Sehen Sie Kapitel "4.13.2.
Status Bits im | - Bereich" auf Seite 22.

5.1.2. Der O - Bereich

Im Output - Bereich liegen die Freigabebits des CamCon 1756 - DICAM. Hier muss die ControlLogix
SPS zur Freigabe fir jeden Ausgang ein entsprechendes Bit setzen, damit dieser vom
Nockenschaltwerk eingeschaltet werden kann. Das Bit 0 im ersten INT "Local:X:0.Data[0]", ist die
Freigabe fur Ausgang 1 des CamCon. Das Bit O im zweiten INT "Local:X:O.Data[1]", ist die Freigabe
fir den Ausgang 17 des CamCon usw..

Hinweis:  Die Outputs bzw. Freigabebits sind mit den CamCon Ausgangen UND verkniipft
(Ausgangsabschaltung). Bei eingeschaltetem SPS - Logik - Modul werden die
Freigabebits als V - Eingange dem SPS - Logik - Modul zur Verfliigung gestellt. Sehen Sie
hierzu das Handbuch des SPS - Logik - Modul (Best.Nr.: H-SPS).

5.1.3. Der C - Bereich

Der Config - Bereich des CamCon 1756 - DICAM wird zur Zeit nicht verwendet.
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6. Kommunikation zwischen ControlLogix 1756 CPU und CamCon 1756-DICAM

Die Kommunikation zwischen der ControlLogix CPU und dem CamCon 1756 - DICAM wird Uber den
Ruckwandbus abgewickelt. Hierzu bendétigen Sie einige Funktionsbausteine und "User-Defined"
Datentypen, die Sie unter der Best.Nr.:DC1756/HB erhalten.

ACHTUNG: Werden Parameter, Nocken oder Totzeiten zyklisch geschrieben bzw. programmiert
so wird der EEProm Datenspeicher nach kurzer Zeit zerstort. Ist das zyklische
Programmieren jedoch aus bestimmten Grinden notwendig, so mul3 das EEProm
gesperrt werden. Sehen Sie Kapitel "6.3.3. TAG "DC_0_EEPROM_LOCK™ auf Seite
30.

6.1. Installation der Software

Die Software liegt in einem RSLogix 5000 Projekt V8.02 auf einer Diskette vor. Der Projekthame lautet
"DC1756". Die Softwareversion kdnnen Sie in den "DICAM1756" Programm Eigenschaften (rechte
Maustaste) nachlesen.

Zur Installation fihren Sie folgende Schritte nacheinander aus:

- Offnen Sie lhr gewiinschtes Projekt in einer RSLogix 5000 Sitzung.

- Fugen Sie in der I/O Konfiguration das CamCon 1756 - DICAM wie im Kapitel "5.1. Projektieren
der ControlLogix CPU fir CamCon 1756-DICAM" beschrieben mit dem Namen "DICAM" ein.

- Offnen Sie das DC1756 Projekt auf der Diskette in einer zweiten RSLogix Sitzung.

- Kopieren Sie, tber die Zwischenablage (Copy+Paste), aus den "Data Types" alle "User-Defined"
des DC1756 Projekts in Ihr eigenes Projekt.

- Kopieren Sie, uber die Zwischenablage (Copy+Paste), alle "Controller TAGs" des DC1756
Projekts die mit "DC_" beginnen in |hr eigenes Projekt.

- Andern Sie in allen Alias "Controller TAGs" "DC_5_" den BASE TAG auf die Slotnummer Ihrer
CamCon 1756 - DICAM.

- Andern Sie den Index fiir die Anzahl Ausgange und den Type fiir die Anzahl Nocken je Ausgang
im "Controller TAG" DC_2_PRG_CAM][].

Setzen Sie das SPS - Logik - Modul des CamCon 1756-DICAM ein, so andern Sie auch den
Index des DC_1 SYSTEM_CONFIG_SPS[] TAGs auf die Anzahl der notwendigen
Verknupfungsnetze.

TIP: Durch die Programmiersoftware DIGISOFT 2000 kann das SPS - Logik - Modul auch
"Offline" mit dem Editor des SPS - Logik - Moduls programmiert werden und anschlieRend
durch einen L5K - Export bzw. Import in die ControlLogix Ubernommen werden. Sehen Sie
hierzu das Handbuch der DIGISOFT 2000 Software Kapitel "Export".

- Kopieren Sie das "DICAM1756" Progamm aus dem DC1756 Projekt in das "Main-Task" lhres
Projekts.

- Tragen Sie im "Controller TAG" DC_1_SYSTEM_CONFIG die notwendigen Daten ein.

- Die Installation ist nun abgeschlossen.

Im "MainProgramm” des DC1756 Projekts sind nun einige Beispiele wie das Programm verwendet
werden kann.

Hinweis: Beim Kopieren Uber die Zwischenablage gehen teilweise die Informationen der
DC_9 MSG TAGs verloren. Miissen Sie diese neu eintragen, so sehen Sie bitte Kapitel
"6.2.1. Das Programm DC_9 DATA_WRITE" auf Seite 27 und Kapitel "6.2.2. Das
Programm DC_9 DATA READ" auf Seite 28. Hier sind die notwendigen Parameter
beschrieben.
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6.2. Allgemeines zur Software

Die Datenubertragung zwischen CamCon 1756-DICAM und ControlLogix erfolgt durch die
"CIP Generic Messages".

Alle Parameter, Nocken, Totzeiten und Statusanzeigen des CamCon lassen sich schreiben und lesen.
Diese sind zu je 256 DINT’s (0..255) in 255 Daten - Bereiche (1..255) unterteilt und werden durch
"User-Defined" TAGs in der RSLogix 5000 Software vordefiniert.

Jedes TAG (= ein Datensatz) besteht zunéchst aus einer Adresse (ADR) und einer festgelegten
Anzahl von DINTSs in denen die Daten abgelegt werden, die gelesen oder geschrieben werden sollen.

Das Adress (ADR) TAG basiert auf dem "DC_9 HEADER" und dem "DC_9 BEF_BITS "User-Defined"
TAG. Es sind hier zunéchst die Bereichsnummer (BEREICH), der Offset im Bereich (OFFSET) und die
Anzahl der DINTs (DATEN_LEN), die Ubertragen werden sollen, einzutragen. Maximal kdnnen z.Zt.
120 DINTs mit einer MSG (ibertragen werden. Uber das TAG "DC_9 BEF_BITS" wird der Datensatz
zum Lesen (READ) oder Schreiben (WRITE) markiert. Zur Statusanzeige sind die Bits
Datenlbertragung lauft (RUN), Datentbertragung wurde erfolgreich ausgefiihrt (OK) und
Datenuibertragung wurde nicht erfolgreich ausgefiihrt (ERROR) in den BEF_BITS gespeichert.

Hinweis: Die Beschreibung der einzelnen TAGs und die Bedeutung der Daten finden Sie im Kapitel
"6.3. Die Controller TAGs des CamCon 1756-DICAM" auf Seite 30.

Der mit den Adress - und den Nutzdaten befiillte Datensatz kann nun durch das Unterprogramm
DC 9 DATA WRITE und DC_9 DATA READ des DICAM1756 Programms Ubertragen werden.
Dieser Unterprogrammaufruf erfolgt durch das Programm DC_2_ALL. Hier werden die Lese - und
Schreibbits der einzelnen Datenséatze ausgewertet und die Transferprogramme aufgerufen. Fir jeden
Schreib - oder Lesezugriff, ist immer zunadchst eine Schreib - und dann eine 2. Schreib - bzw.
Lesemessage notwendig. Die beiden Progamme WRITE und READ kimmern sich hierbei um den
richtigen Ablauf und setzen bzw. reseten die entsprechenden Bits im Datensatz nach erfolgter
Ubertragung. Benétigt die Dateniibertragung langer als 5 Sekunden, so wird eine Controller Bit
DC_5 STATUS_KOMM_TIMEOUT gesetzt und der Datensatz wird mit einer Fehlermeldung quittiert
und der Befehl wird nochmals gesendet. Eine Fehlermeldung durch das CamCon auf einen Datensatz
wird durch das Controller Bit DC_5 STATUS _KOMM_ERROR angezeigt.

Die weiteren Unterprogramme im DICAM1756 Programm sind:

DC_1 MAIN: DICAM1756 Hauptprogramm,
ruft DC_O_INIT ein mal auf,
ruft das Unterprogramm DC_2_ALL auf,
berechnet die aktuelle Echtzeitgeschwindigkeit,
Uberwacht den Status,
und fuhrt alle 5 Sekunden einen Errorreset durch, wenn eine
Fehlermeldung festgestellt wird.

DC_O_INIT: Initialisierung der allgemeinen Daten und der Datensétze,
Aufruf des Unterprogramms "DC_0_INIT_LOOP" mittels einer
FOR Schleife. Hier wird bei einer Anderung der Nocken - und
Totzeittabelle die Schleifenanzahl veréndert.

DC_O_INIT_LOOP: Unterprogramm von DC_O_INIT.

DC_2 ALL: Hier werden die Lese - und Schreibbits der einzelnen
Datensétze ausgewertet und die Transferprogramme
aufgerufen.

DC_2 ALL_CAM_LOOFP: Unterprogramm von DC_2_ALL.

DC_2_ALL_SPS_LOOP: Unterprogramm von DC_2_ALL.

DC_2 ALL_TZK LOOP: Unterprogramm von DC_2_ALL.

Ausgabe: 29.03.2017 Seite: 26



Digitronic Digitales Nockenschaltwerk
Automationsanlagen GmbH CamCon 1756-DICAM

6.2.1. Das Programm DC_9 DATA WRITE zum Parameter, Nocken oder Totzeiten
schreiben

Um einen Parameter, einen Nocken oder eine Totzeit schreiben zu kdénnen, muss dem CamCon
zunéachst der Zielbereich durch eine Schreib - Message mitgeteilt werden. Diese besteht immer aus 3
DINT’s (12Byte) und wird durch den "Service Code:" = 10, den "Class name:" = 4 und dem "Instance
name:" = 100 mit einer Lange von 12 Byte an das CamCon 1756-DICAM (Communication / Path =
DICAM) ubertragen.

Message Configuration - DC_9_MSG_ADR_W x| Message Configuration - DC_9_MSG_ADR_W x|

DC_9_MSG_BUFFER_TMP.ADR

Configuation  Commurication | Tag |

Path: |EEEY Browise.

DICAM

Conf\guratiun| Communication| Tag |

Meszage Type:

Service Code: o [Hex] Source: DC_3 MSG_BUFFER_ ~
Class name: 4 [Hex] Murn. OF Elements: |12 3: [Butes]

@ CF £ OH+ Charmel ] DestngionLivt | =l

" Communicatiorn Method

Instance name: 100 Destination: = c E‘;}:ﬁh\n Source Link = Destination e [ = e
Altribute name. (Hex) Hew Tag = F
I¥ Cache Connections «
O Ensble 3 Enable Waiting ) Start @ Done Dane Length: 0 D Enable O Enable Waiting D Start @ Done Done Length: 0
3 Enor Code: ™ Timed Out 2 Enor Code ™ Timed Out
Extended Errar Code: Extended Errar Code:
0K I Abbrechen | L Bermehmen: | Hilfe | 0K I Abbrechen | W Bermehmen: | Hilfe |

Der Aufbau des Source Bereichs, im Beispiel "DC_9_MSG_BUFFER_TMP", besteht aus 3 DINT's,
wobei der 1. DINT den Zielbereich (1..255), der 2. DINT den Offset im Zielbereich (0..255) und der 3.
DINT die Anzahl der DINT s enthalten muss, die geschrieben werden sollen.

Die Message darf erst abgesetzt werden, wenn das Bit "BEF_IN_USE" (sehen Sie Kapitel "4.13.2.
Status Bits im | - Bereich") nicht aktiv ist. Das "DN" Bit der Message selbst sowie die Bits "BEF_OK"
oder im Fehlerfall das Bit "BEF_ERROR" quittieren diese MSG. Mit dem Ende des Schreibens der 1.
Message toggelt das "EXOR_BIT" seinen Zustand und das "BEF_IN_USE" Bit geht wieder auf 0. War
die MSG erfolgreich, so kann nun der eigentliche Datenbereich mit den Parametern bzw. Nocken oder
Totzeiten gesendet werden.

Diese 2. Message muss exakt soviel DINT's enthalten &
wie zuvor angegeben wurden. Sie wird durch den = ®e| commsinl 1 | PCSNMSGBUFFER TMP.DATEN
"Service Code:" = 10, den "Class name:" = 4 und dem = Meseselee
"Instance name:" = 101 mit der entsprechenden Lange = = fewkeCake il BEE: thre DC.5 56 BUFFER._ [
Anzahl DINT's * 4 (diese wird zur Programmlaufzeit = &= [ ey NumOiEemricf0 3 Byed

Instance name: 101 Destination: s
angepasst bzw. errechnet) an das CamCon 1756- "™ — b e N E

DICAM (Communication / Path = DICAM) Ubertragen.

Die 2. Message darf erst abgesetzt werden, wenn das _ .
Bit "BEF_IN_USE" nicht aktiv ist. Das "DN" Bit der _o=° =i Sfer &t Ao |
Message selbst sowie die Bits "BEF_OK" oder |
"BEF_ERROR" quittieren auch diese MSG. Es ist hier et o = _ _
. Y X i3 abbvechen | Uberchoen | Hife |
jedoch moglich, dass das "DN" der Message schon aktiv

ist, die Bits "BEF_OK" oder "BEF_ERROR" jedoch noch nicht gesetzt sind. Mit dem Ende des
Schreibens der 2. Message toggelt das "EXOR_BIT" erneut seinen Zustand, das "BEF_IN_USE" Bit

geht wieder auf 0 und der Befehl ist nun erfolgreich oder mit Fehler abgearbeitet.

Hinweis: Da die Bits im I-Bereich asynchron zum Programmablauf kommen kénnen, ist es mdglich,
dass das SPS Programm z.B. das Bit "BEF_IN_USE" nicht erkennen kann. Nur durch das
Auswerten des "EXOR_BIT"s ist es mdglich zu erkennen, ob eine Schreib-MSG
angekommen und beendet ist.

Hinweis: Benotigt die Dateniibertragung langer als 5 Sekunden, so wird eine Controller Bit
DC 5 STATUS KOMM_TIMEOUT gesetzt. Der Datensatz wird mit einer Fehlermeldung
quittiert und der Befehl wird nochmals gesendet. Eine Fehlermeldung durch das CamCon
auf einen Datensatz wird durch das Controller Bit DC_5 STATUS KOMM_ERROR
angezeigt.
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6.2.2. Das Programm DC_9 DATA_READ zum Status, Parameter, Nocken oder Totzeiten
lesen

Um den Status, einen Parameter, einen Nocken oder eine Totzeit lesen zu kénnen mufl dem CamCon
zunachst der Quellebereich durch eine Schreib - Message mitgeteilt werden. Diese besteht immer aus
3 DINT’s (12Byte) und wird durch den "Service Code:" = 10, den "Class name:" = 4 und dem "Instance
name:" = 100 mit einer Lange von 12 Byte an das CamCon 1756-DICAM (Communication / Path =
DICAM) ubertragen.

Der Aufbau des Source Bereichs, im Beispiel x|
"DC_9 MSG_BUFFER_TMP", besteht aus 3 DINT's, S| comnaen| RF19-MSCBUFFER TMFADR BEREICH
wobei der 1. DINT den Quellebereich (1..255), der 2, = tesselee
DINT den Offset im Quellebereich (0..255) und der 3. = Seietok flo Med  gouce [PE_e W56 _BUFFER_ =]
DINT die Anzahl der DINT's enthalten muss, die = S=me= [t tmoitnwsl2 = oo

Instance name: 100 Destination: i
gelesen werden sollen. Attibut risme: [ He New Tag.

Die Message darf erst abgesetzt werden, wenn das Bit

"BEF_IN_USE" (sehen Sie Kapitel "4.13.2. Status Bits

im | - Bereich") nicht aktiv ist. Das "DN" Bit der Message - =" =miessm =i sfow e |
selbst sowie die Bits "BEF_OK" oder im Fehlerfall das |
Bit "BEF_ERROR" quittieren diese MSG. Mit dem Ende  ruesedtm cos= o | ] |
des Schreibens der 1. Message toggelt das EXOR_BIT =

seinen Zustand und das "BEF_IN_USE" Bit geht wieder auf 0. War die MSG erfolgreich, so kann nun
der eigentliche Datenbereich mit dem Status, den Parametern bzw. Nocken oder Totzeiten gelesen
werden.

Diese 2. Message muss im "Destination" Bereich exakt =
soviel DINT's Platz enthalten wie zuvor angegeben = S| commision] 7as |
wurden. Sie liest durch den "Service Code:" = e, den = Meseo=le=
"Class name:" = 4 und dem "Instance name:" = 101 die ~ Swiete | Hel  souce =l

CamcCon 1756-DICAM Daten Class name: 4 {Hex)  Mum. Of Elements: [0 = (Bytey)
) Inskance name: 10 Destination: DC 3 MSG_BUFFER_ =

- . .. . . Aftribute name: (Hex) Mew Tag.
Hinweis: Als Lange muss hier immer 0 angegeben
werden, da durch die 1. Message die Lange DC_9_MSG_BUFFER_TMP.DATEN
bereits festgelegt wird.

O Enable 3 Enable Waiting ) Start D Dane Dane Lenath: 0
3 Emor Code: ™ Timed Out

Die 2. Message darf erst abgesetzt werden, wenn das |

Bit "BEF_IN_USE" nicht aktiv ist. Das "DN" Bit der  eseuseno e :
- - . . . Ok | bbrechen | Uterchrzn|  Hike |

Message selbst sowie die Bits "BEF_OK" oder

"BEF_ERROR" quittieren auch diese MSG. Der Lesebefehl ist nun erfolgreich oder mit Fehler

abgearbeitet worden.

Hinweis: Da die Bits im I-Bereich asynchron zum Programmablauf kommen kénnen ist es maoglich,
dass das SPS Programm z.B. das Bit "BEF_IN_USE" nicht erkennen kann. Nur durch das
Auswerten des "EXOR_BIT"s ist es mdglich zu erkennen, ob eine Schreib-MSG
angekommen und beendet ist.

Hinweis: Benotigt die Dateniibertragung langer als 5 Sekunden, so wird eine Controller Bit
DC 5 STATUS KOMM_TIMEOUT gesetzt. Der Datensatz wird mit einer Fehlermeldung
quittiert und der Befehl wird nochmals gesendet. Eine Fehlermeldung durch das CamCon
auf einen Datensatz wird durch das Controller Bit DC_5 STATUS KOMM_ERROR
angezeigt.
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6.2.3. Die TAGs des "DICAM1756" Programms

Name Type Daten Beschreibung
ANZ_CAM_OUTPUTS DINT 1..62 Ermittelte Anzahl Elemente (Nocken je Ausgang) der Nockentabelle.
(zur automatischen Parametrierung der FOR - Schleifen)
ANZ_OUTPUTS DINT 1..200 Ermittelte Anzahl Elemente (Ausgéange) der Nockentabelle.
(zur automatischen Parametrierung der FOR - Schleifen)
ANZ_SPS_LOGIC DINT 1..896 Ermittelte Anzahl Elemente der SPS - Logik - Modul Tabelle.
(zur automatischen Parametrierung der FOR - Schleifen)
ANZ_TZK_OUTPUTS DINT 1..200 Ermittelte Anzahl Elemente (Nocken mit TZK) der Totzeittabelle.
(zur automatischen Parametrierung der FOR - Schleifen)
AUSERROR BOOL DICAM_|_KOM.0 Hardware Bit des CamCon zum Erkennen eines Ausgangsfehlers.
BEF_ERROR BOOL DICAM_|_KOM.10 Fehler beim Ausfiihren der letzten Schreibmessage.
BEF _IN_USE BOOL DICAM_|_KOM.9 Befehl wird z.Zt. ausgefiihrt.
BEF_OK BOOL DICAM_|_KOM.8 Letzte Schreibmessage erfolgreich ausgefiihrt.
CAM_LOOP DINT 0..ANZ_OUTPUTS Schleifenzéhler fiir Controller TAG: DC_2_PRG_CAM[]
zur Nockenprogrammierung.
CAM_LOOP_CHK DINT -1..ANZ_OUTPUTS Zahler fur Elemente des TAGs: DC_2_PRG_CAMI[] mit gesetztem OK Bit.

Ist dieser Wert gleich der ANZ_OUTPUTS
wird das Controller TAG: DC_2 PRG_CAM_OK auf 1 gesetzt.

DICAM_I_KOM DC_5_STATUS_KOM local:X:l.Data[2] Alias fur Controller TAG "DC_5_STATUS_KOMM_BEREICH".
M_BEREICH

EXOR_BIT BOOL DICAM_|_KOM.15 Diese Bit toggelt nach jedem Ausfiihren einer schreibenden Message.

EXOR_BIT_SAVE BOOL 0.1 Save Variable fur EXOR Bit.

HARDWARE_RESET BOOL DICAM_|_KOM.2 Hardware Resethit des CamCon.

HELP DINT 0..1000 Laufvariable.

MSG_BUFFER_TMP 2

DC_9 MSG_BUFFER

2. MSG Bufffer zum Umladen der Daten im Unterprogramm.

MSG_STATUS

DINT

0.2

Status der MSG Ubertragung / 0 = No MSG / 1 = 1.MSG run / 2 = 2.MSG run.

OUTPUT_ENABLE BOOL DICAM_|_KOM.1 Hardwarebit des CamCon fiir Ausgangsfreigabe.
POWER_SUP_ENCODER BOOL DICAM_|_KOM.7 Spannungsversorgung 10 Peripherie und Wegmelf3system liegt an.
POWER_SUP_IO BOOL DICAM_I_KOM.3 muf3 immer 0 sein, wenn 1 dann sind alle anderen Bits in diesem Byte 1 bzw.
undefiniert.
POWER_SUP_OUT_17_24 BOOL DICAM_|_KOM.6 Spannungsversorgung Ausgang 17 - 24 liegt an.
POWER_SUP OUT 1 8 BOOL DICAM_|_KOM.4 Spannungsversorgung Ausgang 1 - 8 liegt an.
POWER_SUP_OUT 9 16 BOOL DICAM_|_KOM.5 Spannungsversorgung Ausgang 9 - 16 liegt an.
SPEED_HELP INT -32767..+32767 Hilfsvariable zur Echtzeit Geschwindigkeitsberechnung.
SPS_LOOP DINT 0..ANZ_SPS_LOGIC Schleifenzéhler fiir Controller TAG: DC_1_SYSTEM_KONFIG_SPS][]
zur DICAM SPS - Logig - Modul Programmierung.
SPS_LOOP_CHK DINT -1.ANZ_SPS_LOGIC Zahler fur Elemente des TAGs: DC_1_SYSTEM_KONFIG_SPS[] mit gesetztem
OK Bit. Ist dieser Wert gleich der ANZ_SPS_LOGIC wird das Controller
TAG: DC_1_SYSTEM_KONFIG_SPS_OK auf 1 gesetzt.
STATUS R _TIMER TIMER alle 5 Sek. Timer zum zyklischen Lesen der Statusfrage.
TIMEOUT_R TIMER max 5 Sek. Dateniibertragung, Timeout Timer lesen.
TIMEOUT_W TIMER max 5, 20, 60 Sek. Dateniibertragung, Timeout Timer schreiben.
5, 20 oder 60 Sekunden je nach Befehl.
TZK_LOOP DINT 0.. Schleifenzéhler fir Controller TAG: DC_2_PRG_TZK[]
ANZ_TZK_OUTPUTS zur Totzeitprogrammierung.
TZK_LOOP_CHK DINT -1. Zahler fur Elemente des TAGs: DC_2_PRG_TZK]] mit gesetztem OK Bit.

ANZ_TZK_OUTPUTS

Ist dieser Wert gleich der ANZ_TZK_OUTPUTS
wird das Controller TAG: DC 2 PRG TZK OK auf 1 gesetzt.
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6.3. Die Controller TAGs des CamCon 1756-DICAM

Die hier beschriebenen Controller TAGs sind von vordefinierten "User-Defined" TAGs abgeleitet.

6.3.1. TAG "ADR"

Das ADR TAG der einzelnen Datensatze besteht immer aus dem Datenbereich, dem Offset, der
Datenldange und den Steuerbits. Uber den Bereich und den Offset wird die Funktion bzw. der

Parameter, Nocken oder Totzeitwert ausgewahlt. Sind mehrere Werte notwendig wird Uber die
Datenlédnge festgelegt wieviele gelesen oder geschrieben werden. Mit den Steuerbits wird die

Datenubertragung ausgeldst und Gberwacht.

Type Name Beschreibung

DC 9 HEADER ADR Adresse besteht aus:

DINTI[O] BEREICH Datenbereichs Nummer.

DINT[1] OFFSET Offset im Datenbereich.

DINT[2] DATEN_LEN Lénge der ubertragenen Daten.

DC_9 BEF_BITS BEF Befehle Bits besteht aus:

DC_9 BEF _BIT WRITE Datensatz soll geschrieben werden.

Hinweis:
Nicht jeder Datensatz kann geschrieben werden.

DC 9 BEF BIT RUN Datensatz wird z.Zt. Ubertragen.

DC_9 BEF_BIT OK Dateniibertragung mit OK abgeschlossen.

DC_9 BEF_BIT ERROR Datenubertragung mit Error oder Timeout abgeschlossen.
Bei einem Timeout versucht das DICAM1756 Programm den Datensatz erneut zu
senden.

DC_9 BEF BIT READ Datensatz soll gelesen werden.

Hinweis:
Nicht jeder Datensatz kann gelesen werden.

Zur einfacheren Darstellung wird in der nun folgenden TAG Beschreibung, der ADR TAG immer in
einer Zeile mit dem Bereich, dem Offset und der Lange angegeben. Die Bits WRITE, RUN und READ
mussen bei der Definition immer O sein. Falls eine Datenibertragung durch einen Spannungsausfall
der CPU unterbrochen wurde, missen diese bei der Initialisierung auf 0 gesetzt werden (Sehen Sie

das Programm DC_0_|

INIT).

6.3.2. TAG "DC_0O_CLEAR_ALL"

Type Name Daten Beschreibung
DC_9 HEADER | ADR 205,1,1 Adresse
DINTI[O] DATA -1 Wird dieser Datensatz (ibertragen wird das CamCon komplett gel6scht.
Hinweis: nur schreiben moglich.

6.3.3. TAG "DC_0_EEPROM_LOCK"

Type Name Daten Beschreibung
DC_9 HEADER | ADR 205,4,1 Adresse
DINT[O] EEProm_Lock 0.1 0 = EEProm nicht blockiert
1 = EEProm blockiert, es wird nicht in das EEProm geschrieben.
Achtung: Das EEProm muf3 blockiert werden, wenn sehr haufig (zyklisch) Daten in
die Baugruppe geschrieben werden, da sonst der EEProm Speicher zerstort wird.
Anderungen an Nocken, Parametern usw.. die nach dem blockieren des Speichers
geschrieben werden, sind nach Aus - und Einschalten nicht mehr vorhanden.
6.3.4. TAG"DC_0 HW_RESET"
Type Name Daten Beschreibung
DC_9 HEADER | ADR 205,2,1 Adresse
DINT[O] DATA -1 Wird dieser Datensatz ibertragen wird am CamCon ein Hardware Reset ausgeldst.
Dies entspricht einem Aus - und Einschalten der Betriebsspannung.
Hinweis: nur schreiben moglich.
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6.3.5. TAG "DC_1_SYSTEM_CONFIG"

Mit der Ubertragung dieses TAGs wird das CamCon 1756 - DICAM komplett parametriert.

Type Name Daten Beschreibung
DC_9 HEADER | ADR 203,0,66 Adresse
DINTI[O] Wegmesssystemtyp -1,0..20 Hier wahlen Sie ihr WegmeRsystem aus.

0 = 256 SSI Singelturn Gray

1 =360 SSI Singelturn Gray

2 =512 SSI Singelturn Gray

3 =1000 SSI Singelturn Gray

4 = 1024 SSI Singelturn Gray

5 = 2048 SSI Singelturn Gray

6 = 4096 SSI Singelturn Gray

7 = 8192 SSI Singelturn Gray

8 = AWA/SSI 8 Bit

9 = AWA/SSI 12Bit

10 = 4096x4096 SSI Multiturn 4096Imp.= 1 Turn
11 = 4096x4096 SSI Multiturn 4096Imp.= 2 Turn
12 = 4096x4096 SSI Multiturn 4096Imp.= 4 Turn
13 = 4096x4096 SSI Multiturn 4096Imp.= 8 Turn
14 = 4096x4096 SSI Multiturn 4096Imp.= 16 Turn
15 = 4096x4096 SSI Multiturn 8192Imp.= 2 Turn
16 = 4096x4096 SSI Multiturn 8192Imp.= 4 Turn
17 = 4096x4096 SSI Multiturn 8192Imp.= 8 Turn
18 = 4096x4096 SSI Multiturn 8192Imp.= 16 Turn
19 = 4096x4096 SSI Multiturn 8192Imp.= 32 Turn
20 = 4096x4096 SSI Multiturn 8192Imp.= 64 Turn
oder wahlen Sie ein spezielles

-1 = SonderwegmeRsystem aus.

DINT[1] Sonderwegmessystemtyp 0.7 SonderwegmeRsystemtyp

0 = SSI - Wegmef3system

1 = Parallel - Wegmef3system

2 = Inkremental - bzw. Hiperface - WegmeRsystem.
3 = Multiturn - WegmeRsystem

4 = PLL - Wegmefsystem

5 = Timer - Wegmef3system

6 = RS232 - Wegmelsystem

7 = AG615 auf 360° - WegmeRsystem

DINT[2] SWM_Parameter_1 SonderwegmeRsystem abhéngige Parameter 1.

Sehen Sie Kapitel "6.3.6. Die SonderwegmeRsystem TAGs"
DINT[3] SWM_Parameter_2 SonderwegmeRsystem abhéngige Parameter 2.

Sehen Sie Kapitel "6.3.6. Die SonderwegmeRsystem TAGs"
DINT[4] SWM_Parameter_3 SonderwegmeRsystem abhéngige Parameter 3.

Sehen Sie Kapitel "6.3.6. Die SonderwegmeRsystem TAGs"
DINT[5] SWM_Parameter_4 SonderwegmeRsystem abhéngige Parameter 4.

Sehen Sie Kapitel "6.3.6. Die SonderwegmeRsystem TAGs"
DINT[6] SWM_Parameter_5 SonderwegmeRsystem abhéngige Parameter 5.

Sehen Sie Kapitel "6.3.6. Die SonderwegmeRsystem TAGs"
DINT[7] SWM_Parameter_6 SonderwegmeRsystem abhéngige Parameter 6.

Sehen Sie Kapitel "6.3.6. Die SonderwegmeRsystem TAGs"
DINT[8] Istwert_Hysterese 0..125 Istwerthysterese.

Dieser Wert wird benétigt, um das Flattern der Ausgénge bei unruhiger Istwerterfassung zu
unterdriicken. Der genaue Wert kann nur durch Versuche ermittelt werden, er muss jedoch
so klein wie méglich oder immer 0 sein. Die Hysterese kann zwischen 0 und maximal 1/4 der
Gesamtauflésung eingestellt werden, sie kann jedoch maximal nur bis 125 Impulse grof
sein.

DINT[9] Speed_Max 0..9999 Maximale Geschwindigkeit zur WegmeRsystemiiberwachung (Impulse pro Zyklus)

Der einzugebende Wert wird errechnet aus der Istzykluszeit des CamCon, der
physikalischen Auflésung des WegmeRsystems und der Geschwindigkeit der Maschine.
Beispiel: Zykluszeit = 0.5ms / Auflésung = 360 / Geschwindigkeit der Maschine = 180 min 1

Auflésung * Geschwindigkeit der Maschine : . .
Wert = g 50 * 1000 * Zykluszeit + Sicherheitsreserve

*
%*0.5+5:5.54»6
Das Ergebnis wird aufgerundet und eingetragen. Erfasst das CamCon nun einen
Istwertsprung von mehr als 6 Impulsen, so wird eine Fehlermeldung "Ist-Err:5" erzeugt.
Wird eine Null eingetragen, so ist die Uberwachung ausgeschaltet. Die Auflésung muss als
physikalische GroRe eingesetzt werden (kein Getriebefaktor)
Hinweis: Mit dem Einschalten eines Schieberegisters im SPS - Logig - Modul wird dieser
Wert auf 16 eingestellt.

DINT[10] Getriebemultiplikator -99999... Multiplikator fiir das elektronische Getriebe, dient zur MeRbereichstransformation.
99999 Dadurch wird der physikalische MeRbereich z.B. eines Dreh - Winkelcodierers in einen
neuen, fiir den Anwender effektiv sichtbaren MeRbereich (Istwert) umgewandelt.
Hinweis:
Die Zé&hlrichtung des WegmeRsystems wird mit dem Vorzeichen festgelegt.
DINT[11] Getriebedivisor 1..99999 Divisor fur das elektronische Getriebe.
Beispiel:

Bei einer vollen Umdrehung eines Dreh - Winkelcodierers mit 360 Schritten pro Umdrehung
verfahrt eine Maschine um 1000mm.

Wenn die Anzeige der Position nun nicht mehr in Winkelgraden, sondern in mm erfolgen
soll, mussen Sie das Getriebe auf den Faktor 1000 / 360 einstellen. Die Anzeige wird sich
dann jedoch nicht mehr in 1er-Schritten &ndern, da die Auflésung unbeeinflusst bleibt.

Waéhit man z.B. 100 / 360 , so wird der Istwert auf einen Verfahrbereich von 100
heruntergerechnet. Die Positionsanzeige erfolgt dann in cm, wobei eine
Gleitkommadarstellung jedoch nicht mdglich ist.
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DINT[12] Wegmessystem_Bewegung 0.1 WegmeRsystemtyp
0 = Rotatorich (z.B. Exzenterpresse, Verpackungsmaschine)
1 = Linear (z.B. Kniehebelpresse, Positionierung)
Achtung: Wird bei der Linear - Wegerfassung der MeRbereich uber - oder unterschritten, so
schaltet das CamCon mit der Fehlermeldung "Ist-Err 3" aus.
DINT[13] Startpunkt_line_Wegmessys | -9999999... Startwert fur lineares WegmeRsystem
tem 9999999 Hier geben Sie den gewiinschten Anfangswert des Verfahrbereiches an. Sie haben auch die
Mdglichkeit negative Werte einzustellen.
DINT[14] Offset_Wegmessystem minimal... Offset fiir WegmefRsystem
maximal Der Offset wird vom physikalischem Istwert subtrahiert und gibt lhnen somit die Mdglichkeit,
moglicher den Nullpunkt zu verschieben.
Istwert Hinweis: Haben Sie eine lineare Bewegung ausgewahlt und ist die Drehrichtung auf Minus
eingestellt, so muss der Offset auf einen Wert kleiner Null gesetzt werden (z.B. -359).
DINT[15] Presetwert_Wegmessystem | minimal... Presetwert fir Istwert setzen des WegmeRsystem, wenn eine positive Flanke am CamCon
maximal Preseteingang festgestellt wird. Durch Einstellen des Presetwertes auf Null kénnen Sie
moglicher somit ein externes Nullsignal erzeugen, um z.B. die Position der Maschine mit dem Istwert
Istwert des CamCon zu synchronisieren.
DINT[16] Preseteingang_Wegmessyst | O.. Preseteingang fiir Wegmessystem
em Anzahl_NSW_ [ 0 = Preset OFF
Eingénge Mit einer positiven Flanke am CamCon Preseteingang wird der Istwert verandert.
DINT[17] Nullspg_Festigkeit_Preset 0.1 Nullspannungsfestigkeit des Presets einstellen.
0 = nicht Nullspannungsfest
1 = Nullspannungsfest
AUCHTUNG: Bei einem Wert von 1 kann das EEProm durch zyklisches Schreiben zerstort
werden !
Hinweis: Dieser Parameter wirkt auch auf Setzen des Istwertes. Sehen Sie Kapitel "6.3.8.
TAG "DC_1 _SYSTEM_SET_ISTWERT" auf Seite 40.
DINT[18] Geschwindigkeitsfaktor 1..999999999 Geschwindigkeitsfaktor
Die Geschwindigkeit wird in Inkremente bzw. Impulse pro Sekunde ermittel, die das
WegmeRsystem, nach Verrechnung durch das elektronische Getriebe, ausgibt. Wollen Sie
jedoch die Geschwindigkeit z.B. in U/min. oder in Stiickzahl pro Minute oder Stunde
anzeigen lassen, missen Sie hier einen Umrechnungsfaktor angeben.
Faktor fir U/min = 60 / Auflésung * 100000.
Beispiel: 16666 = bei 360° Auflésung oder 732 = bei 8129 Imp Auflésung.
DINT[19] Max_Geschw_Wert 2..999999999 100% - Geschwindigkeitswert
Dieser Wert dient zur Anpassung der Geschwindigkeitsanzeige und muf3 immer 10% groR3er
eingestellt werden als die maximal zu erwartende Geschwindigkeit der Anlage.
DINT[20] Geschwindikeits_Anzeige_G | 1..999 Genauigkeit bzw. Dampfung der Geschwindigkeitsanzeige 100 = 1.00%
enauigkeit Hiermit lassen sich die Schwankungen der Geschwindigkeitsanzeige auf einen maximalen
Wert begrenzen. Es handelt sich dabei um eine Dampfung durch einen Tiefpal3, die eine
Glattung der Anzeige zur Folge hat, d.h. es wird eine Art Mittelwertbildung durchgefiihrt. Je
kleiner der eingegebene Wert, desto ruhiger wird die Geschwindigkeitsanzeige
DINT[21] Umschaltmode_Anzeige 0 Dieser Wert hat im CamCon 1756 - DICAM keine Funktion.
DINT[22] Eing_Umschalt_Anzeige 0 Dieser Wert hat im CamCon 1756 - DICAM keine Funktion.
DINT[23] Kabellaenge 0..1000 Kabellaenge zwischen SSI - WegmeRsystem und CamCon, sowie zwischen externen Ein - /
Ausgangserweiterung und CamCon in Metern. Dieser Wert ist notwendig, da die
Leitungslange die maximal madgliche Geschwindigkeit der seriellen Dateniibertragung
bestimmt. Je groRRer die eingestellte Leitungslénge, desto langsamer wird der Datenverkehr
und desto groRer wird die Zykluszeit. (Default = 30 Meter)
DINT[24] Zykluszeit 0..10000 Sollzykluszeit in ps bzw. aktuelle Zykluszeit wenn dieser Wert gelesen wird.
Die Sollzykluszeit ist z.B. notwendig wenn ein WegmeRsystem angeschlossen wird, das ein
Auslesen der Daten in einer bestimmten Zeit nur einmal zulagt.
DINT[25] Sicherheitsausgang 0.. Sicheheitsausgang bzw. Run-Controll
Anzahl_NSW_ | Um z.B. bei Kurzschlissen auf Ausgangskanalen oder Fehlern in der Wegerfassung die
Ausgange Méglichkeit zur Uberwachung des CamCons zu haben, lasst sich ein Umlaufnocken fur
einen einzelnen Ausgang programmieren. Dieser Ausgang wird nur bei einem aufgetretenen
Fehler ausgeschaltet und dient somit als Sicherheitsausgang. Bei einem Programmwechsel
wird der Sicherheitsausgang kurzzeitig zuriickgesetzt. Sehen Sie hierzu auch DINT[36] auf
Seite 33. Eine "0" bedeutet, dass kein Sicherheitsausgang programmiert wurde.
DINT[26] Realtime_lIstwert_senden 0.2 Echtzeit Istwert auf dem | - Bereich ausgeben.
0 = keine Echtzeit Istwertausgabe
1 = Istwert im Graycode ausgeben
2 = Istwert im Binarcode ausgeben
fiir das CamCon 1756 - DICAM immer auf 2 einstellen.
DINT[27] Drehrichtungsausgang 0.. Drehrichtungsausgang
Anzahl_NSW_ | Dieser schaltet um, wenn die Geschwindigkeitshysterese uberschritten wird. Bei positiver
Ausgange Bewegungsrichtung wird der Ausgang eingeschaltet und bei negativer Bewegungsrichtung
ausgeschaltet. Eine "0" bedeutet, dass kein Drehrichtungsausgang programmiert wurde
DINT[28] Stillstandsausgang 0.. Stillstandsausgang
Anzahl_NSW_ | Dieser Ausgang schaltet ein, wenn die aktuelle Geschwindigkeit den eingestellten
Ausgénge Hystereswert Uberschreitet. Eine "0" bedeutet, dass kein Stillstandsausgang programmiert
wurde
DINT[29] Geschwindigkeits_Hysterese | 0.. Geschwindigkeitshysterese
Max_Geschw_ | Far den Drehrichtungsausgang und Stillstandsausgang muss die
Wert Geschwindigkeitshysterese einstellen. Dieser Wert wird benétigt um eine Schaltschwelle zu
definieren bei der umgeschaltet wird.
DINT[30] Anzahl_NSW_Eingaenge 0..200 Anzahl der Nockenschaltwerk - Eingange
(nur vielfaches | Hier mussen Sie bei ausgeschalteter "SPS - Logik - Option" die Anzahl der Hardware -
von 8) Eingange am CamCon eintragen. Ist die Option Eingange im Gerat eingebaut, muss hier
eine 8 ansonst ein 0 eingetragen werden.
Hinweis:
Mit der Option X = "externes Interface" und angeschlossenen Erweiterungsgeraten muss die
Anzahl der Eingénge exakt der Anzahl der elektrischen Eingange entsprechen, da die
KurzschluRerkennung des CamCon auf die Anzahl der Eingénge reagiert.
DINT[31] Anzahl_NSW_Ausgaenge 24..200 Anzahl der Nockenschaltwerk - Ausgénge
(nur vielfaches | Hier mussen Sie bei ausgeschalteter "SPS - Logik - Option" die Anzahl der Hardware -
von 8) Ausgange am CamCon eintragen (24). Zusétzlich ist es moglich tiber den Riickwandbus der
ControlLogix bis zu 200 Nockenausgénge zur Verfiigung zu stellen.
Hinweis:
Mit der Option X = "externes Interface" und angeschlossenen Erweiterungsgeraten muss die
Anzahl der Ausgénge exakt der Anzahl der elektrischen Ausgénge sein.
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DINT[32] Anzahl_Ausgaenge_mit_TZ | O.. Anzahl der Ausgénge mit Totzeitkompensation
K Anzahl_NSW_ | Hier tragen Sie die Anzahl der dem CamCon zur Verfligung stehenden
Ausgange totzeitkompensierbaren Nockenausgange ein. Die Anzahl der Ausgénge sollte maximal die
(nur vielfaches | Anzahl der unbedingt notwendigen betragen, da sonst unnétig Speicherplatz und Zykluszeit
von 8) verschenkt wird.
DINT[33] Eingang_Tastatursperrung 0 Dieser Wert hat im CamCon 1756 - DICAM keine Funktion und muf3 immer O sein.
DINT[34] Anzahl_Eingang_fuer_extern | 0 Dieser Wert hat im CamCon 1756 - DICAM keine Funktion und muf3 immer O sein.
e_Proganwahl
DINT[35] Strob_Eingang_der_externe | 0 Dieser Wert hat im CamCon 1756 - DICAM keine Funktion und muf3 immer O sein.
Programmanwahl
DINT[36] Programmanwahlmodus 0.2 Programmanwahlmodus 0 = langsam, 1 = direkt, 2 = auf Istwert
langsam: Das angewéhlte Programm wird Nocke fiir Nocke aufgebaut. Diese Art des
Programmwechsels bendtigt keinen zusétzlichen RAM Speicher, kann aber bei
Progammwechsel im vollen Lauf zu Komplikationen an der Maschine fuhren. Der
Sicherheitsausgang des CamCon wird in diesem Fall firr kurze Zeit ausgeschaltet.
direkt: Hier wird in einem Zwischenspeicher Nocke fiir Nocke das angewahlte Programm
aufgebaut und dann schlagartig gewechselt. Diese Art des Programmwechsels benétigt den
doppelten Speicher fir den Nockenaufbau, dafir sind zu keiner Zeit die Ausgénge
undefiniert. Der Sicherheitsausgang des CamCons wird in diesem Fall nicht ausgeschaltet.
auf Istwert: Hier wird in einem Zwischenspeicher Nocke fiir Nocke das angewahlte
Programm aufgebaut, dann gewartet bis die Maschine einen bestimmten Istwert passiert und
dann schlagartig der Programmwechsel durchgefiihrt. Diese Art des Programmwechsels
benétigt ebenfalls den doppelten Speicher fir den Nockenaufbau, dafiir sind zu keiner Zeit
die Ausgange undefiniert. Der Sicherheitsausgang des CamCons wird in diesem Fall nicht
ausgeschaltet.
DINT[37] Istwert_Proganwahl_Mode_2 | minimal... Umschaltpunkt des Programms wenn der Programmanwahlmodus auf 2 eingestellt ist.
maximal
moglicher
Istwert
DINT[38] Anzahl_Analogausgaenge 0 Dieser Wert hat im CamCon 1756 - DICAM z.Zt. keine Funktion und muR3 immer 0 sein.
DINT[39] Realtime_Speedausgabe 0.1 Echtzeit Geschwindigkeitsausgabe
0 = keine Echtzeit Geschwindigkeitsausgabe.
1 = Echtzeit Geschwindigkeitsausgabe eingeschaltet.
DINT[40] Anzahl_interne_Analogausg | O Dieser Wert hat im CamCon 1756 - DICAM keine Funktion.
DINT[41] Offset_int_Analogausg_1 0 Dieser Wert hat im CamCon 1756 - DICAM keine Funktion.
DINT[42] Offset_int_Analogausg_2 0 Dieser Wert hat im CamCon 1756 - DICAM keine Funktion.
DINT[43] Faktor_int_Analogausg_1 0 Dieser Wert hat im CamCon 1756 - DICAM keine Funktion.
DINT[44] Faktor_int_Analogausg_2 0 Dieser Wert hat im CamCon 1756 - DICAM keine Funktion.
DINTI[45] SPS_Logic_Modul_Status 0..2 SPS - Logic - Modul / 0 = Aus / 1 = Ein/ 2 = Ein / Remanent
Achtung: Bevor Sie das SPS - Logik - Modul einschalten, sehen Sie bitte unbedingt das
Handbuch des SPS - Logik - Moduls. Sie erhalten dieses Handbuch im Internet unter
http://www.digitronic.com als PDF Datei.
DINT[46] Anzahl_Hardware_Eingaeng | 0..200 Anzahl Hardware Eingange
e (nur vielfaches | Hinweis:
von 8) Dieser Wert wird nur dann ibernommen, wenn das SPS - Logik - Modul eingeschaltet ist.
DINT[47] Anzahl_Hardware_Ausgaen | 0..200 Anzahl Hardware Ausgénge = | - Bereich der ControlLogix
ge (nur vielfaches | Hinweis:
von 8) Dieser Wert wird nur dann tibernommen, wenn das SPS - Logik - Modul eingeschaltet ist.
DINT[48] Anzahl_SPS_Merker 0..248 Anzahl der "SPS - Logik - Modul" Merker
(nur vielfaches | Hinweis:
von 8) Dieser Wert wird nur dann iibernommen, wenn das SPS - Logik - Modul eingeschaltet ist.
DINT[49] Anzahl_SPS_X_Merker 0..248 Anzahl der "SPS - Logik - Modul" X - Merker
(nur vielfaches | Hinweis:
von 8) Dieser Wert wird nur dann tibernommen, wenn das SPS - Logik - Modul eingeschaltet ist.
DINT[50] Anzahl_SPS_Timer_Zaehler | 0..200 Anzahl der "SPS - Logik - Modul" Timer/Z&hler
(nur vielfaches | Hinweis:
von 8) Dieser Wert wird nur dann iibernommen, wenn das SPS - Logik - Modul eingeschaltet ist.
DINT[51] Anzahl_SPS_V_Eingaenge 0..248 Anzahl der "SPS - Logik - Modul" V - Eingénge = 0 - Bereich der ControlLogix
(nur vielfaches | Hinweis:
von 8) Dieser Wert wird nur dann tibernommen, wenn das SPS - Logik - Modul eingeschaltet ist.
DINT[52] Anzahl_SPS_S_Eingaenge 0..248 Anzahl der "SPS - Logik - Modul" S - Eingénge
(nur vielfaches | Hinweis:
von 8) Dieser Wert wird nur dann iibernommen, wenn das SPS - Logik - Modul eingeschaltet ist.
DINT[53] Master_Programm 0.1 Master - Programm /0 = Aus / 1 = Ein
Hier haben Sie die Mdglichkeit programm - bzw. produktibergreifende Nocken zu definieren.
Diese sind z.B. dann notwendig, wenn Sie mit Ihrer Maschine verschiedene Produkte fahren,
die nur wenige produktbezogene Unterschiede im Nockenprogramm aufweisen. Es lasst sich
hierdurch sehr viel Nockenspeicherplatz (EE-Prom) einsparen, da die Nocken die
produktunabhéngig sind, nicht mehrfach programmiert werden missen.
DINT[54] Master_Programm_Nummer | 0..32767 Master Programm Nummer
Tragen Sie die Masterprogrammnummer ein, unter dem die Masternocken gespeichert
werden sollen.
DINT[55] Master_Ausgang_1_32 Bits 0-31 Master Programm Ausgang 1 - 32, Radix := Binary
Hier wird als Bitmuster definiert welcher Nockenausgang ein Masterausgang ist.
DINT[56] Master_Ausgang_33 64 USW. Ausgang 33 - 64
DINT[57] Master_Ausgang_65_96 " usw.
DINT[58] Master_Ausgang_97 128 "
DINT[59] Master_Ausgang_129 160 " "
DINT[60] Master_Ausgang_161 192
DINT[61] Master_Ausgang_193_224 " "
DINT[62] Master_Ausgang 225 248
DINT[63] DC300_|Interrupt 0 Dieser Wert hat im CamCon 1756 - DICAM keine Funktion.
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DINT[64] Anzahl_SPS_Shift 0..200 Anzahl der Schieberegister im SPS - Logik - Modul
(nur vielfaches | Achtung:
von 8) Wird ein Schieberegister definiert, so wird die Variable "Speed_Max" fest auf 16 eingestellt,

da in einem Zyklus des DICAM maximal 16 Bit des Schieberegisters geschoben werden
kénnen. Sehen Sie Kapitel 6.3.5. TAG "DC_1_SYSTEM_CONFIG" Wert: DINT[9].

Hinweis:

Dieser Wert wird aufgerundet und nur dann ibernommen, wenn das SPS - Logik - Modul
eingeschaltet ist.

DINT[65] Max_Shift_Size 0..999999 Maximale Lénge eines Schieberegisters im SPS - Logik -Modul.

Hinweis:

Dieser Wert wird aufgerundet und nur dann ibernommen, wenn das SPS - Logik - Modul
eingeschaltet ist.

Hinweis: Den minimal - und maximal mdéglichen Istwert finden Sie im Kapitel "6.3.13. TAG "DC_3_STATUS_FULL"
Wert: DINT[27]" und Kapitel "6.3.13. TAG "DC_3_STATUS_FULL" Wert: DINT[28]" auf Seite 42.

6.3.6. Die Sonderwegmeflsystem TAGs

Ein Sonderwegmef3system ist notwendig, wenn Sie keines der vordefinierten SSI - Wegmel3systeme
an das CamCon anschliel3en bzw. verwenden kénnen.

6.3.6.1. TAG "DC_1_SYSTEM_CONFIG_ENC_0_SSI"

Type Name Daten Beschreibung
DINT[O] KENN -1 immer -1 = Kennung fiir SonderwegmeRsystem
DINT[1] TYP 0 Type 0 = SSI WegmeRsystem
DINT[2] BIT 2.25 WegmeRsystemauflosung in Bits

Hier geben Sie die Anzahl der benutzten Datenbits des SSI - WegmeRsystems an. Bei einer Auflésung
von z.B. 1000 Impulsen entspricht dies 10 Bits.

DINT[3] LSB 2..25 Position des LSB (Offset) im gelieferten Encoderwert ab dem die Auswertung gestartet werden soll

Fur ein 1000 Impulse SSI - WegmeRsystem wére die Lage der LSB's an der 10.Position. Genauere
Informationen entnehmen Sie bitte dem Handbuch |hres WegmeRsystems.

DINT[4] KAPP 0..65536 Kappung fiir Encoder die keine binére Aufldsung haben
Bei 1000 Impulsen wére dies (1024 - 1000) /2 = 12.
DINTI[5] ERROR 14 Bitposition des SSI - Errorbit
25/26 Bei Standard Dreh - Winkelcodierern der Firma Stegmann ist dies die Bitposition 14. An dieser SSI -
Position muR immer eine 0 ubertragen werden.
DINT[6] RES1 0 Reserve 1
DINT[7] RES2 0 Reserve 2

Diesen Datenbereich kopieren Sie mit dem "COP" Befehl an den Anfang des Datenbereichs des TAGs
"DC_1_SYSTEM_CONFIG" oder tragen Sie die Werte direkt in das TAG: DC_1_SYSTEM_CONFIG
ein. Nach der Ubertragung dieses Datensatzes wird das SSI - Sonderwegmel3system eingestellt.
Hinweis:  Beachten Sie auch Kapitel "4.9.1. SSI WegmeRsystemeingang" auf Seite 17.

6.3.6.2. TAG "DC_1_SYSTEM_CONFIG_ENC_1_PAR"

Type Name Daten Beschreibung

DINT[O] KENN -1 immer -1 = Kennung fir Sonderwegmef3system

DINT[1] TYP 1 Type 1 = parallel WegmeRsystem

DINT[2] AUFLOESUNG | 2..65536 WegmeRsystemauslosung

Geben Sie hier die Auflésung des Parallel-WegmeRsystems an (z.B. 500 Impulse)

DINT[3] EING 0... Eingangsnummer ab dem die Auswertung gestartet werden soll
Anzahl_NSW_ | Dies ist der Eingang des niederwertigsten Bits (LSB).
Ausgénge Bei einer Auflésung von 500 Impulsen benétigt man 9 Bits Aufldsung. Das CamCon ermittelt aus der
minus Lage des LSB's automatisch die Lage der restlichen Eingénge und zwar in aufsteigender Reihenfolge.
Auflésung in | Achten Sie darauf, den Eingangsbereich des CamCons nicht zu verlassen.
Bits

DINT[4] MODE 0.1 Codierung des Parallel - WegmeRsystem

0 = Graycaode

1 = Binércode

Achtung:

Der parallele Binarcode sollte nur in Ausnahmefallen eingesetzt werden. Hierzu setzen Sie sich bitte
unbedingt mit Ihrem Kundendienst in Verbindung.

DINT[5] RES1 0 Reserve 1
DINTI[6] RES2 0 Reserve 2
DINT[7] RES3 0 Reserve 3

Diesen Datenbereich kopieren Sie mit dem "COP" Befehl an den Anfang des Datenbereichs des TAGs
"DC_1_SYSTEM_CONFIG" oder tragen Sie die Werte direkt in das TAG: DC_1_SYSTEM_CONFIG
ein. Nach der Ubertragung dieses Datensatzes wird das Parallel - Sonderwegmef3system eingestellt.

Hinweis:  Beachten Sie auch Kapitel "4.9.2. Paralleler WegmefRsystemeingang" auf Seite 17.
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6.3.6.3. TAG "DC_1_SYSTEM_CONFIG_ENC_2_INK" bzw. Hiperface

Type

Name

Daten

Beschreibung

DINT[0]

KENN

-1

immer -1 = Kennung fir Sonderwegmef3system

DINT[1]

TYP

2

Type 2 = INK oder Hiperface WegmeRsystem

DINT[2]

AUFLOESUNG

2.131072

WegmeRsystemauslosung

Tragen Sie hier die maximal benétigte Impulszahl ein. Dieser Wert ist dann die maximale Auflésung,
die das CamCon auswerten wird. Werden mehr Impulse gezahlt als hier als Aufldsung eingestellt ist,
so beginnt das CamCon mit der Zahlung wieder bei Null. Wurde jedoch das Bewegungssystem auf
"linear" (TAG = Wegmessystem_Bewegung) eingestellt, so schaltet das CamCon auf "Clear...." bzw.
"Err: 3". In diesem Fall muss die Auflésung groRer eingestellt werden oder der Istwert durch Anlegen
eines Clear - oder Presetsignals neu gesetzt werden.

DINT[3]

DIV

Divisor der Impulse, 0 =*4,1=%*2,2=*1,3=/2,4=/3.....

Der Divisor teilt oder multipliziert die eingehenden Impulse des Wegmef3systems mit diesem Wert. Es
konnen folgende Teiler eingegeben werden : "*4", "*2" "1" /2" "/4" "[8", "[16", "[32", "I64", "[128",
/256", "/512". Ist der Vorteiler auf "*4" = 0 eingstellt, bedeutet dies, dass ein WegmeRsystem mit 500
Impulsen Auflésung dem Gerat 2000 Impulse zur Verfigung stellt (Vervierfachung).

DINT[4]

MODE

Clear Modes, 0=C1&C2, 1=/C1&C2...... 7=C2 neg. Flanke oder C1
Hier stellen sie die Funktionen der Zusatzeingdnge C1 und C2 ein. Sie haben hier 8 mdgliche
Funktionsarten zur Auswahl:

"Cl1&cC2"
"/C1& C2"
"Cl&/C2"

Wenn Eingang C1 high und C2 high ist, wird der Zahler auf Null gesetzt.
Wenn Eingang C1 low und C2 high ist, wird der Z&ahler auf Null gesetzt.
Wenn Eingang C1 high und C2 low ist, wird der Zahler auf Null gesetzt.

"/C1 & IC2"
"Cl.w"

Wenn Eingang C1 low und C2 low ist, wird der Zahler auf Null gesetzt.

Wenn Eingang C1 high ist, wird der Zahler auf Null gesetzt.

Wenn Eingang C2 high ist, werden keine Impulse mehr gezahlt (Wait).

Wenn Eingang C1 low ist, wird der Zahler auf Null gesetzt.

Wenn Eingang C2 high ist, werden keine Impulse mehr gezahlt (Wait).

Der Zahler wird auf Null gesetzt, wenn Eingang C1 high ist oder wenn das Signal an
Eingang C2 von low auf high wechselt.

Der Zahler wird auf Null gesetzt, wenn Eingang C1 high ist oder wenn das Signal an
Eingang C2 von high auf low wechselt.

“/IC1:w

"Clor acz"

"Clor acz".

DINT[5]

RES1

Reserve 1

DINT[6]

RES2

Reserve 2

DINT[7]

RES3

Reserve 3

Diesen Datenbereich kopieren Sie mit dem "COP" Befehl an den Anfang des Datenbereichs des TAGs
"DC_1_SYSTEM_CONFIG" oder tragen Sie die Werte direkt in das TAG: DC_1_SYSTEM_CONFIG
ein. Nach der Ubertragung dieses Datensatzes wird das Inkremental - Sonderwegmefsystem

eingestellt.

Hinweis:

Beachten Sie auch Kapitel "4.9.3. Inkrementaler Wegmefsystemeingang" auf Seite 18.

6.3.6.4. TAG "DC_1_SYSTEM_CONFIG_ENC_3_MULTI"

Type

Name

Daten

Beschreibung

DINT[0]

KENN

-1

immer -1 = Kennung fir Sonderwegmef3system

DINT[1]

TYP

3

Type 3 = Multiturnwegmefsystem fiir AAG626 oder AAG66107
Dieses WegmefRsystem wird bendtigt, wenn Sie einen Multiturnwinkelcodierer mit einer nicht binaren
Anzahl von Umdrehungen betreiben mussen.

DINT[2]

AUFLOESUNG

2..65536

WegmeRsystemauslosung

Beispiel 1:

Sie haben einen Drehteller mit einer Getriebeuntersetzung von 3 zu 1, wobei der Winkelcodierer 3
Umdrehungen und der Drehteller 1 Umdrehung macht. Diese drei Umdrehungen entsprechen nun 360
Impulsen (360 Grad). Folgende Eingaben sind hierfiir notwendig:

Auflésung =360/ Turn =3/ Div = 1.

Beispiel 2: Sie haben einen Drehteller mit einer Getriebeuntersetzung von 12.5 zu 1, wobei der
Winkelcodierer 12.5 Umdrehungen und der Drehteller 1 Umdrehung macht. Diese 12.5 Umdrehungen
entsprechen nun 3600 Impulsen (360.0 Grad). Folgende Eingaben sind hierfiir notwendig:

Auflésung = 3600 7 Turn = 25/ Div = 2.

Achtung:

Dieses Wegmefsystem arbeitet nur in Verbindung mit einem Multiturnwinkelcodierer mit 4096 x 4096
Impulsen Auflésung (Type: AAG66107 oder AAG626) und darf Im spannungslosen Zustand um nicht
mehr als 512 Umdrehungen des Winkelcodierers bewegt werden.

DINT[3]

TURN

1..999

Anzahl Turns des Encoders

DINT[4]

DIV

1.999

Teiler fir ungerade Turns oder 1

DINT[5]

RES1

Reserve 1

DINT[6]

RES2

Reserve 2

DINT[7]

RES3

Reserve 3

Diesen Datenbereich kopieren Sie mit dem "COP" Befehl an den Anfang des Datenbereichs des TAGs
"DC_1_SYSTEM_CONFIG" oder tragen Sie die Werte direkt in das TAG: DC_1_SYSTEM_CONFIG
ein. Nach der Ubertragung dieses Datensatzes wird das Multiturn - SonderwegmefRsystem eingestellt.
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6.3.6.5. TAG "DC_1_SYSTEM_CONFIG_ENC_4_PLL"

Type Name Daten Beschreibung
DINT[O] KENN -1 immer -1 = Kennung fir Sonderwegmef3system
DINT[1] TYP 4 Type 4 = PLL - Wegmelsystem
Das PLL Wegmefsystem (Phase - Lock - Loop) ermittelt den Weg aus zeitlicher Interpolation eines
einzigen MeRimpulses. Haben Sie z.B. an einen Drehteller einen Initiator angebracht und méchten die
aktuelle Position bei konstanter Geschwindigkeit ermitteln, ohne ein weiteres WegmeRsystem
anzubringen, so ist das PLL-WegmeRsystem die richtige Wahl.
DINT[2] IMPULSE 2..8192 Impulse je Eingangssignal
DINTI[3] ANZ_IMPULSE | 1..8192 Anzahl der Eingangsimpulse fiir eine Umdrehung
DINT[4] ERROR 0..8192 Error-Fenster
DINTI[5] IMPULS_EING | 1.. Impuls - Eingang
ANG Anzahl_NSW_
Eingange
DINT[6] CLEAR_EINGA | O.. Clear - Eingang
NG Anzahl_NSW_
Eingénge
DINT[7] ERROR_AUSG | 0.. Error - Ausgang
ANG Anzahl_NSW_
Ausgénge

Diesen Datenbereich kopieren Sie mit dem "COP" Befehl an den Anfang des Datenbereichs des TAGs
"DC_1_SYSTEM_CONFIG" oder tragen Sie die Werte direkt in das TAG: DC_1_SYSTEM_CONFIG
ein. Nach der Ubertragung dieses Datensatzes wird das PLL - Sonderwegmel3system eingestellt.

Hinweis:  Beachten Sie auch Kapitel "4.9.5. PLL WegmeRsystemeingang" auf Seite 20.

6.3.6.6. TAG "DC_1_SYSTEM_CONFIG_ENC_5_TIMER"

Type Name Daten Beschreibung
DINT[O] KENN -1 immer -1 = Kennung fir SonderwegmefRsystem
DINT[1] TYP 5 Type 5 = Timer Wegmefsystem
Die Timer-Wegsimulation erméglicht es ohne WegmeRsystem, also auf Zeitbasis, Wege oder Zeit-
Istwerte zu erzeugen. Das Nockenschaltwerk verhélt sich dann vergleichbar wie eine
Waschmaschinensteuerung.
DINT[2] AUFLOESUNG 2..65536 WegmeRsystemauslésung
DINT[3] TIME 1..10000 Zeit je Schrittin ms
DINT[4] HALT_EINGANG 0- Halt - Eingang (Freigabe)
Anzahl_NSW_ | Ein high Signal an diesem Eingang lasst den Timer laufen, ein low Signal an diesem Eingang halt
Eingénge den Timer an. Wollen Sie keinen Halt-Eingang, so geben Sie hier lediglich eine "0" an.
DINT[5] CLEAR_EINGANG 0- Clear - Eingang
Anzahl_NSW_ | Ein high Signal an diesem Eingang lasst den Timer auf "0" stehen. Wollen Sie keinen Clear -
Eingange Eingang, so geben Sie hier lediglich eine "0" an.
DINT[6] RES1 Reserve 1
DINT[7] RES2 Reserve 2

Diesen Datenbereich kopieren Sie mit dem "COP" Befehl an den Anfang des Datenbereichs des TAGs
"DC_1_SYSTEM_CONFIG" oder tragen Sie die Werte direkt in das TAG: DC_1_SYSTEM_CONFIG
ein. Nach der Ubertragung dieses Datensatzes wird das Timer - Sonderwegmef3system eingestellt.

Hinweis:  Beachten Sie auch Kapitel "4.9.6. Timer als Wegmefsystem" auf Seite 20.

6.3.6.7. TAG: "DC_1_SYSTEM_CONFIG_ENC_7_AG615"

Type Name Daten Beschreibung

DINT[O] KENN -1 immer -1 = Kennung fiir SonderwegmeRsystem

DINT[1] TYP 7 Type 7 = Wegmef3system AG615
Dieses SSI SonderwegmeRsystem erzeugt aus einem AAG615-8192 Single - Turn WegmeRsystem
ein Multi - Turn bzw. Nutzen WegmeRsystem. Als Ergebnis erhalt man pro Umdrehung des AG615
mehrere Umdrehungen im DICAM.

DINT[2] AUFLOESUNG 2..8192 WegmeRsystemausldsung pro Turn

DINTI[3] TURNS 1..999 Anzahl der Turns pro Umdrehung des WegmeRsystems.

DINT[6] RES1 Reserve 1

DINT[6] RES2 Reserve 2

DINT[6] RES3 Reserve 3

DINT[7] RES4 Reserve 4

Diesen Datenbereich kopieren Sie mit dem "COP" Befehl an den Anfang des Datenbereichs des TAGs
"DC_1_SYSTEM_CONFIG" oder tragen Sie die Werte direkt in das TAG: DC_1_SYSTEM_CONFIG
ein. Nach der Ubertragung dieses Datensatzes wird das AG615 - Sonderwegmel3system eingestellt.
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6.3.6.8. TAG: "DC_1_SYSTEM_CONFIG_ENC_8_SPEED_SIM"

Type Name Daten Beschreibung
DINT[O] KENN -1 immer -1 = Kennung fir SonderwegmefRsystem
DINT[1] TYP 8 Type 8 = WegmeRsystem - Simulator

Der WegmeRsystem - Simulatior ermdglicht es ohne Wegmelsystem, also auf Zeitbasis, Wege oder
Zeit-Istwerte zu erzeugen. Im Gegensatz zum Timer - WegmeRsystem ist eine hohere
Geschwindigkeit mdglich.

DINT[2] AUFLOESUNG 2..65536 WegmeRsystemauslésung.

DINT[3] INK_SEKUNDE 1..10000 Geschwindigkeit in Impule bzw. Inkremente pro Sekunde.

DINT[4] HALT_EINGANG 0- Halt - Eingang (Freigabe)
Anzahl_NSW_ | Ein high Signal an diesem Eingang lasst den Simulator laufen, ein low Signal an diesem Eingang
Eingénge hélt den Simulator an. Wollen Sie keinen Halt-Eingang, so geben Sie hier lediglich eine "0" an.

DINT[5] CLEAR_EINGANG 0- Clear - Eingang
Anzahl_NSW_ | Ein high Signal an diesem Eingang lasst den Timer auf "0" stehen. Wollen Sie keinen Clear -
Eingange Eingang, so geben Sie hier lediglich eine "0" an.

DINT[6] RES1 Reserve 1

DINT[7] RES2 Reserve 2

Diesen Datenbereich kopieren Sie mit dem "COP" Befehl an den Anfang des Datenbereichs des TAGs
"DC_1_SYSTEM_CONFIG" oder tragen Sie die Werte direkt in das TAG: DC_1_SYSTEM_CONFIG
ein. Nach der Ubertragung dieses Datensatzes wird das Simulator - Sonderwegmef3system eingestellt.

6.3.6.9. TAG: "DC_1_SYSTEM_CONFIG_ENC_9 HIPER"

Type Name Daten Beschreibung
DINT[O] KENN -1 immer -1 = Kennung fiir SonderwegmeRsystem
DINT[1] TYP 9 Type 9 = HIPER - WegmeRsystem mit Roll - Over - Funktion

Diese SonderwegmeRsystem kommt zum Einsatz wenn das DICAM mit einem HIPER - Face - oder
Inkremental - WegmeRsystemeingang ausgestattet ist und eine ungerade Ubersetzung des
Getriebes einen addierenden MefRfehler verursachen wiirde.

DINT[2] MUL 1..9999 Multiplikator fir das HIPER - Getriebe.
DINTI[3] DIV 1..4095 Divisor fiir das HIPER - Getriebe.
DINT[4] AUFLOESUNG 2..131072 Tragen Sie hier die maximal benétigte Impulszahl ein. Dieser Wert ist dann die maximale Auflésung,

die das CamCon auswerten wird. Werden mehr Impulse gezéhlt als hier als Auflésung eingestellt ist,
so beginnt das CamCon mit der Zahlung wieder bei Null. Wurde jedoch das Bewegungssystem auf
"linear" (TAG = Wegmessystem_Bewegung) eingestellt, so schaltet das CamCon auf "Clear...."
bzw. "Err: 3". In diesem Fall muss die Auflésung groRRer eingestellt werden oder der Istwert durch
Anlegen eines Clear - oder Presetsignals neu gesetzt werden.

DINT[5] MODE 0.7 Clear Modes, 0=C1&C2, 1=/C1&C2...... 7=C2 neg. Flanke oder C1

Hier stellen sie die Funktionen der Zusatzeingdnge C1 und C2 ein. Sie haben hier 8 mdgliche
Funktionsarten zur Auswahl:

"Cl&cC2" Wenn Eingang C1 high und C2 high ist, wird der Zahler auf Null gesetzt.

"/IC1 & C2" Wenn Eingang C1 low und C2 high ist, wird der Z&hler auf Null gesetzt.

"Cl&/C2" Wenn Eingang C1 high und C2 low ist, wird der Zahler auf Null gesetzt.

"/IC1 & /C2" Wenn Eingang C1 low und C2 low ist, wird der Zahler auf Null gesetzt.

"Cl:w" Wenn Eingang C1 high ist, wird der Z&hler auf Null gesetzt.
Wenn Eingang C2 high ist, werden keine Impulse mehr gezéhlt (Wait).
"IC1: W Wenn Eingang C1 low ist, wird der Z&hler auf Null gesetzt.

Wenn Eingang C2 high ist, werden keine Impulse mehr gezéhlt (Wait).

"Clor &C2" Der Zahler wird auf Null gesetzt, wenn Eingang C1 high ist oder wenn das Signal an
Eingang C2 von low auf high wechselt.

"Clor &C2". Der Zahler wird auf Null gesetzt, wenn Eingang C1 high ist oder wenn das Signal an
Eingang C2 von high auf low wechselt.

DINT[6] RES1 Reserve 1
DINT[7] RES2 Reserve 2

Diesen Datenbereich kopieren Sie mit dem "COP" Befehl an den Anfang des Datenbereichs des TAGs
"DC_1_SYSTEM_CONFIG" oder tragen Sie die Werte direkt in das TAG: DC_1_SYSTEM_CONFIG
ein. Nach der Ubertragung dieses Datensatzes wird das HIPER - Sonderwegmel3system eingestellt.

Hinweis:  Beachten Sie auch Kapitel "4.9.3.3. Inkrementaler Hiperface Wegmefsystemeingang mit
SINCOS Pegel" auf Seite 19.
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6.3.7. TAG "DC_1_SYSTEM_CONFIG_SPS[X]"

Die Firma Digitronic Automationsanlagen GmbH ist seit langer Zeit erfolgreich in der Industrie als
Lieferant und Entwickler von elektronischen Nockenschaltwerken bekannt. Die in diesen Jahren in
enger Zusammenarbeit mit den Anwendern gesammelten Erfahrungen zur Verknipfung von SPS
Steuerungen und Nockenschaltwerken sind bei der Entwicklung des CamCon SPS Logik Moduls
berucksichtigt worden. Das Resultat ist eine SPS Software, die im CamCon parallel zum
Nockenschaltwerk arbeitet. Die Ein - und Ausgange des Nockenschaltwerkes werden ohne externe
Logik und ohne erforderliche Hardware, wie z.B. Verriegelungen, Timern (Weg - Zeit - Nocken), Set -
Reset - Funktion, Zahler, Merkern verknlpft und somit in der gleichen Zykluszeit wie der des
Nockenschaltwerkes bearbeitet. Diese Kombination garantiert die beste Mdglichkeit zur Ausnutzung
der Totzeitkompensation des Nockenschaltwerkes und der Logik der SPS, ohne den Verlust der
Schaltgeschwindigkeit durch externe langsamere Schaltelemente (z.B. Relais, Zeitglieder, zentrale
SPS Steuerungen mit hoher Zykluszeit).

Die TAGs DC_1_SYSTEM_CONFIG_SPS[X] dienen zur Programmierung des SPS - Logik - Moduls
des CamCon 1756 - DICAM. Bevor Sie das SPS - Logik - Modul einschalten und programmieren,
sehen Sie bitte unbedingt das Handbuch des SPS - Logik - Moduls. Sie erhalten dieses Handbuch im
Internet unter http://www.digitronic.com/ftp/sps.pdf als PDF Datei.

Type Name Daten Beschreibung
DC_1_SYSTEM_CONFIG_SPS[X] | Index X 1. Array fur SPS - Logik - Modul, je Verknupfungsnetz ein Element
2*200 + 2*248
DC_9 HEADER ADR 216,0,36 Adresse
Hinweis: zur Zeit nur schreiben méglich.
DINT[0] TYP_OPMX 0..1015 Type im SPS - Logik - Modul
BereichO =0
Bereich P = 256
Bereich M =512
Bereich X =768
+ Nummer
DINT[1] FUNK 0..9 Funktion 0 = Standard., 1=SR-FlipFlop, 2=Data-FlipFlop...
DINT[2] WERT_1 0..999999 Sollwert fir Timer, Counter, Meldenummer, oder Schieberegisterlange
DINT[3] WERT 2 0..65536 Resetfeld oder TZK Wert 1 (Ein) fir Schieberegister
DINT[4] WERT_3 0..65536 TZK Wert 2 (Aus) fiir Schieberegister
DINT[5] WERT 4 0..65536 Schieberegister Mode 0 = normale TZK, 1 = TZK Ein / Aus, 2 = Weg / Zeitnocke
DINTI[6] RO_SO 0..65536 1. Symbol im Pfad 0
DINT[7] RO_S1 0..65536 2. Symbol im Pfad 0
DINTI[8] RO_S2 0..65536 3. Symbol im Pfad 0
DINT[9] RO_S3 0..65536 4. Symbol im Pfad 0
DINT[10] RO_S4 0..65536 5. Symbol im Pfad 0
DINT[11] RO_S5 0..65536 6. Symbol im Pfad 0
DINT[12] R1_SO 0..65536 1. Symbol im Pfad 1
DINT[13] R1_S1 0..65536 2. Symbol im Pfad 1
DINT[14] R1_S2 0..65536 3. Symbol im Pfad 1
DINT[15] R1_S3 0..65536 4. Symbol im Pfad 1
DINT[16] R1_S4 0..65536 5. Symbol im Pfad 1
DINT[17] R1_S5 0..65536 6. Symbol im Pfad 1
DINT[18] R2_S0 0..65536 1. Symbol im Pfad 2
DINT[19] R2_S1 0..65536 2. Symbol im Pfad 2
DINT[20] R2_S2 0..65536 3. Symbol im Pfad 2
DINT[21] R2_S3 0..65536 4. Symbol im Pfad 2
DINT[22] R2_S4 0..65536 5. Symbol im Pfad 2
DINT[23] R2_S5 0..65536 6. Symbol im Pfad 2
DINT[24] R3_S0 0..65536 1. Symbol im Pfad 3
DINT[25] R3_S1 0..65536 2. Symbol im Pfad 3
DINT[26] R3_S2 0..65536 3. Symbol im Pfad 3
DINT[27] R3_S3 0..65536 4. Symbol im Pfad 3
DINT[28] R3_S4 0..65536 5. Symbol im Pfad 3
DINT[29] R3_S5 0..65536 6. Symbol im Pfad 3
DINT[30] R4_S0 0..65536 1. Symbol im Pfad 4
DINT[31] R4_S1 0..65536 2. Symbol im Pfad 4
DINT[32] R4 _S2 0..65536 3. Symbol im Pfad 4
DINT[33] R4_S3 0..65536 4. Symbol im Pfad 4
DINT[34] R4_S4 0..65536 5. Symbol im Pfad 4
DINT[35] R4 S5 0..65536 6. Symbol im Pfad 4

Es kénnen fir die Ausgangsbereiche O und P bis zu 200 und fur die Merkerbereiche M und X bis zu
248 Logik - Netzwerke programmiert werden. Hierzu entwickeln Sie die gewlinschte Logik "OFFLINE"
mit dem DIGISOFT 2000 Programm ab Version 2.03. Dieses Programm ist in der Lage beim
Ausdrucken die notwendigen Daten, die in dieses TAG eingetragen werden mussen als Dezimalzahl
Zu exportieren.

Die Zahlen tragen Sie nun in den jeweiligen TAG ein und ubertragen diesen an das DICAM

I TIP: Ab der DIGISOFT 2000 Version 2.16 kann auch direkt eine L5K - Datei erzeugt werden, die in
das RSLogix 5000 Programm importiert werden kann. Hierzu sind jedoch die englischen
Hantierungsbausteine notwendig.
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Beispiel:

In diesem Beispiel kann der Ausgang 2 nur
eingeschaltet werden, wenn der Eingang S006
(ControlLogix in RUN) aktiv ist, der Nockenausgang 2
und der V002 - Eingang (ControlLogix O - Bereich)
aktiv sind oder der V008 - Eingang (ControlLogix O -
Bereich) aktiv ist.

Wenn Sie in ein TAG des Arrays die folgenden Zahlen
eintragen und den Datensatz an das CamCon senden,
wird das Verknupfungsnetz programmiert und sofort
ausgefihrt. TR

TAG: Type OPMX

TAG: Funk
TAG: Wertl
TAG: Wert2
TAG: Wert3
TAG: Wert4
TAG: RO_S0..4

TAG: R1_S0..4 R2_S0..4 R3_S0..4 R4_S0..4

6.3.7.1. TAG: DC_1_SYSTEM_CONFIG_SPS_OK"
Dieses TAG wird vom DICAM1756 - Programm gesetzt, wenn in allen Elementen des TAGs:
DC_1 SYSTEM_CONFIG_SPS[X] das Bit "ADR.BEF.OK" gesetzt ist.

Hierdurch kénnen Sie erkennen das alle Elemente des SPS - Logik - Programms fehlerfrei in das
CamCon 1756-DICAM geschrieben wurden.

Ausgabe: 29.03.2017 Seite: 39



Digitronic Digitales Nockenschaltwerk
Automationsanlagen GmbH CamCon 1756-DICAM

6.3.8. TAG"DC_1_SYSTEM_SET_ISTWERT"

Type Name Daten Beschreibung
DC 9 HEADER | ADR 201,0,1 Adresse
DINTI[O] ISTWERT minimal.. Istwert setzen.
maximal Wird dieser Datensatz ibertragen wird am CamCon der Istwert auf den gesendeten Wert eingestellt.
mdglicher Dies ist mit der Presetfunktion identisch. Sehen Sie Kapitel "6.3.5. TAG "DC_1_SYSTEM_CONFIG"
Istwert Wert: DINT[16]" auf Seite 32.

Hinweis: Wird ein Inkrementales - bzw. ein Hiperfaceeingang als WegmefRsystem verwendet, so
wird durch diesen Datensatz die Fehlermeldung "Ist-Err:3" bzw. "Clear.." quittiert und das Gerat
gestartet.

Achtung:

Das Setzen des Istwertes kann Nullspannungsfest ins EEProm gespeichert werden. Sehen Sie
Kapitel "6.3.5. TAG "DC_1_SYSTEM_CONFIG" Wert: DINT[17]" auf Seite 32. Dies ist jedoch bei
einem Inkremental - bzw. einem Hiperfaceeingang nicht sinnvoll.

6.3.9. TAG "DC_2_PRG_CAM[X].CAM[Y]"

Type Name Daten Beschreibung
DC_2_PRG_CAMIX] Index X 8.. Array fur Nockenausgénge, je Ausgang ein Element
Anzahl_NS
W_Ausgaen
ge
DC_9 HEADER ADR XXX, 1,YYY Adresse, XXX = 1..200 = Ausgang 1..200, YYY = 2..124 max. 62 Nocken
Array fur Nocken, je Ausgang ein Element
XXX =Index + 1
YYY = Anzahl Elemente von DC_2 PRG_CAM_CAM*2,z.B.3*2=6
DC_2_PRG_CAM_CAM CAM[Y] | Index Y (z.B.=3) 1..62 Array fiir Nocken je Nocken ein Element DC_2_PRG_CAM_CAM z.B. 3.
Maximal kdnnen 62 Nocken ubertragen werden.
DC 2 PRG_CAM_CAM Index 0 Nocke 1
DINT[O] EIN minimal.. Einschaltpunkt fir Nocken 1
maximal Zum minimal moglichen Istwert sehen Sie bitte Kapitel "6.3.13. TAG
moglicher "DC_3_STATUS_FULL" Wert: DINT[27]" auf Seite 42.
Istwert Zum maximal mdglichen Istwert sehen Sie bitte Kapitel "6.3.13. TAG
"DC_3 _STATUS_FULL" Wert: DINT[28]" auf Seite 42.
DINT[1] AUS minimal.. Ausschaltpunkt fir Nocken 1
maximal
moglicher
Istwert
DC 2 PRG_CAM_CAM Index 1 Nocke 2
DINT[O] EIN minimal.. Einschaltpunkt fir Nocken 2
maximal
moglicher
Istwert
DINT[1] AUS minimal.. Ausschaltpunkt fir Nocken 2
maximal
moglicher
Istwert
DC_2_PRG_CAM_CAM Index 2 Nocke 3
DINT[O] EIN minimal.. Einschaltpunkt fir Nocken 3
maximal
moglicher
Istwert
DINT[1] AUS minimal.. Ausschaltpunkt fir Nocken 3
maximal
moglicher
Istwert

Wird einer dieser Datensatze Ubertragen, werden alle zuvor auf dem entsprechenden Ausgang
programmierten Nocken geldscht und durch die neuen Nockenwerte ersetzt. Wird wéahrend der
Ubertragung das Fehlerbit "DC_5 STATUS_KOMM_ERROR" gesetzt, so priifen Sie bitte den freien
Speicherplatz im EEProm. Sehen Sie Kapitel "6.3.13. TAG "DC_3_STATUS_FULL" Wert: DINT[20]"
auf Seite 42.

Hinweis: Die Programmierung erfolgt immer im aktuell (online) laufenden Programm bzw.
Produktprogramm. Das heif3t, ein gednderter Nocken wird sofort aktiv.

6.3.9.1. TAG: DC_2_PRG_CAM_OK"

Dieses TAG wird vom DICAM1756 - Programm gesetzt, wenn in allen Elementen des TAGs:
DC_2 PRG_CAMI[X] das Bit "ADR.BEF.OK" gesetzt ist.

Hierdurch koénnen Sie erkennen das alle Elemente bzw. Nocken fehlerfrei in das CamCon
1756-DICAM geschrieben wurden.
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6.3.10. TAG "DC_2_PRG_CHANGE"

Type Name Daten Beschreibung
DC 9 HEADER | ADR 201,2,1 Adresse
DINTI[O] Programmnummer 0..32767 Aktuelle Programmnummer bzw. Produktnummer beim Lesen.

Wird dieser Datensatz geschrieben wird die Programmnummer bzw. Produktnummer auf den
gesendeten Wert eingestellt. Sehen Sie hierzu auch Kapitel "DINT[36]" auf Seite 33.

6.3.11. TAG "DC_2_PRG_TZK[X]"

Type Name Daten Beschreibung
DC_2_PRG_TZK[X] Index X 8.. Array fur Totzeitwerte, je Ausgang ein Element
Anzahl_Ausg
aenge_mit_T
ZK
DC_9 HEADER ADR XXX,251,3 Adresse, XXX = 1..200 = Totzeit fir Ausgang 1..200
XXX = Index + 1
DINT[O] TZK_TYP 0.2 Konfiguration der Totzeitkompensation

0 = Normal bzw. Totzeitkompensation fiir Ein - und Ausschaltpunkt gleich.

1 = Totzeitkompensation fiir Ein - Ausschaltpunkt unterschiedlich.

2 = Der Ausgang ist auf Weg - Zeit - Nocke eingestellt.

Hinweise tber die Wirkungsweise der Totzeitkompensation erhalten Sie im Kapitel "2.1.
Totzeitkompensation" auf Seite 7

DINT[1] TZK1 0.. Wert 1

maximal Bei Typ = 0 = Totzeitwert fir Ein - und Ausschaltpunkt in 100rs

mogliche Bei Typ = 1 = Totzeitwert fiir Einschaltpunkt in 100ns

TZK Bei Typ = 2 = Totzeitwert fiir Einschaltpunkt der Weg - Zeit - Nocke in 100ms
DINT[2] TZK2 0.. Wert 2

maximal Bei Typ = 0 = nicht genutzt

mogliche Bei Typ = 1 = Totzeitwert fur Ausschaltpunkt in 100ms

TZK bzw. Bei Typ = 2 = Einschaltzeit in 100ns.

Schaltzeit Die Einschaltzeit gilt fur alle Schaltpunkte (Nocken) auf der Nockenspur (Ausgang).

Wird einer dieser Datensatze Ubertragen, werden alle zuvor auf dem entsprechenden Ausgang
programmierten Totzeitwerte durch die neuen Werte ersetzt. Wird wahrend der Ubertragung das
Fehlerbit "DC_5_STATUS_KOMM_ERROR" gesetzt, so prufen Sie bitte den freien Speicherplatz im
EEProm. Sehen Sie Kapitel "6.3.13. TAG "DC_3_STATUS_FULL" Wert: DINT[20]" auf Seite 42.

Hinweis: Die Programmierung erfolgt immer online. Das heif3t eine geéanderte Totzeit wird sofort
aktiv.

6.3.11.1. TAG: DC_2_PRG_TZK_OK"
Dieses TAG wird vom DICAM1756 - Programm gesetzt, wenn in allen Elementen des TAGs:
DC_2 PRG_TZK[X] das Bit "ADR.BEF.OK" gesetzt ist.

Hierdurch kénnen Sie erkennen das alle Elemente bzw. Totzeiten fehlerfrei in das CamCon
1756-DICAM geschrieben wurden.

6.3.12. TAG "DC_3_STATUS"

Type Name Daten Beschreibung
DC 9 HEADER | ADR 201,34,1 Adresse
DINTI[O] Status 0..8, 255 Dieser Datensatz sollte zyklisch gelesen werden. In ihm wird eine am CamCon

anliegende Fehlermeldung angezeigt. Hinweis: nur lesen maéglich.

0 = Status OK keine Fehlermeldung

1 =Ist-Error 1
2 = Ist-Error 2
3 =Ist-Error 3
4 = Aus-Error
5 =Ist-Error 5

6 = EE Prom schreibuiberlastung

7 = nicht definiert

8 =RAM - FULL

255 = EE-Error

Sehen Sie Kapitel "7. Fehlermeldungen und Fehlerbeseitigung bzw. FAQ" auf Seite
44,

Hinweis: Wird ein Sicherheitsausgang ( RUN - Controll ) parametriert, so kann auf
das lesen verzichtet werden, solange dieser aktiv ist. Sehen Sie Kapitel "6.3.5. TAG
"DC_1 SYSTEM_CONFIG" Wert: DINT[25]" auf Seite 32

Hinweis: Im DICAM1756 - Programm wird dieses TAG alle 5 Sekunden gelesen, wenn der
Sicheheitsausgang bzw. das Run - Controll - Bit nicht aktiv ist. Wird als Status ein Wert
ungleich 0 bzw. eine Fehlermeldung gelesen, so versucht das Programm diese
Fehlermeldung durch Schreiben des TAGs: "DC_4 QUIT_ERROR" automatisch zu
quittieren.
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6.3.13. TAG "DC_3_STATUS_FULL"
Type Name Daten Beschreibung
DC_9 HEADER | ADR 201,0,37 Adresse
Dieser Datensatz sollte gelesen werden wenn an der System-Konfiguration eine Anderung
vorgenommen wird. In ihm wird dann der minimal und der maximal mégliche Istwert eingetragen.
Hinweis: dieser Datensatz kann nur gelesen werden.
DINT[O] Istwert minimal.. Aktueller Istwert
maximal
maoglicher Istwert
DINT[1] Geschwindigkeit minimal.. Aktuelle Geschwindigkeit
maximal mdgliche
Geschwindigkeit.
DINT[2] Programmnummer | 0..32767 Aktuelle Programmnummer
DINTI[3] Analogwert_1 0 Analogwert bei analoger Nocke ...
DINT[4] Analogwert_2 0 "
DINTI[5] Analogwert 3 0 "
DINT[6] Analogwert_4 0
DINT[7] Analogwert 5 0 "
DINT[8] Analogwert_6 0
DINTI[9] Analogwert 7 0 "
DINT[10] Analogwert_8 0
DINT[11] Analogwert_9 0 "
DINT[12] Analogwert_10 0
DINT[13] Analogwert_11 0 "
DINT[14] Analogwert_12 0
DINT[15] Analogwert_13 0 "
DINT[16] Analogwert_14 0
DINT[17] HW_Plc 0 Dieser Wert ist im CamCon 1756 - DICAM immer 0.
DINT[18] CPU_68332 0 Dieser Wert istim CamCon 1756 - DICAM immer 0.
DINT[19] Temp -20..+80 Aktuelle Temparatur im Gerat.
Achtung:
Der zuléssige Temparaturbereich liegt zwischen 0 und +50°. Wird dieser Bereich verlassen, kann es
zu Fehlfunktionen kommen.
DINT[20] Free_Cams 0..ca.10000 Anzahl Nocken oder Totzeiten
die noch gespeichert werden kénnen.
Totzeiten fur Ein - und Ausschaltpunkt getrennt bendtigen den zweifachen Platz.
DINT[21] Use_Cams 0..ca.10000 Anzahl programmierter Nocken.
DINT[22] TZK_Max 0..10000 Maximal mogliche Totzeitkompensation in ms.
Achtung:
Eine Totzeit darf nicht groBer als dieser Wert werden.
DINT[23] Ram_Size 1048576 Grole des eingebauten RAM Speichers.
Zur Zeit: 1048576 Byte
DINT[24] Ram_Free 0.. GrolRRe des freien Ram - Speichers in Byte
1048576
DINT[25] EEProm_Ser 8,16,32,48,64,128 | GrolRe des EEProms
KByte 8,16,32,48,64,128 KByte
DINT[26] EEProm_Par 0 Dieser Wert istim CamCon 1756 - DICAM immer 0.
DINT[27] Istwert_min -999999.. Minimal moglicher Istwert.
+999999 Achtung:
Jeder Wert einer Nocke oder eines Parameters darf nicht kleiner als dieser Wert werden.
DINT[28] Istwert_max -999999.. Maximal moglicher Istwert.
+999999 Achtung:
Jeder Wert einer Nocke oder eines Parameters darf nicht gleich oder groRer als dieser Wert
werden.
DINT[29] Prog_max 32768 Maximal Anzahl von Programmen (Produkten) die verwaltet werden kdnnen.
Hinweis:
Die Anzahl der programmierbaren Nocken ist von der Gré3e des EE-Prom Speicher abhangig.
DINT[30] Use_TZK 0..10000 Anzahl programmierter Totzeiten
DINT[31] Firmware Z 1 4 '18.0' Firmware Datum Zeichen 1..4",
DINT[32] Firmware_Z 5 8 '3.20' Firmware Datum Zeichen 5..8",
DINT[33] Firmware_Z_9_12 | '02$00800' Firmware Datum Zeichen 9..12",
z.B.: '18.03.2002'
DINT[34] Status 0..8, 255 Sehen Sie Kapitel "6.3.12. TAG "DC_3_STATUS"™ auf Seite 41.
DINT[35] EE_write_Counter | 0.. EEProm Schreibzéhler
2 Milliarden Achtung:
Wird hier ein Wert gréRer als 1 Million erreicht, besteht die Méglichkeit eines Datenverlusts.
DINT[36] CPU_Type 1 Coldfire CPU Type
z.Z. Type 1
6.3.14. TAG "DC_4 QUIT_ERROR"
Type Name Daten Beschreibung
DC_9 HEADER [ ADR 205,3,1 Adresse
DINT[O] DATA -1 Wird dieser Datensatz ubertragen, wird versucht eine am CamCon anliegende
Fehlermeldung "Ist-Err: 1,2,3,5", "Aus-Error" zu quittieren.
Hinweis: nur schreiben moglich.
Hinweis: Im DICAM1756 - Programm wird das TAG "DC_3 STATUS" alle 5 Sekunden gelesen,

wenn der

Sicheheitsausgang bzw. das Run -

Controll - Bit nicht aktiv ist.

Wird hierbei eine Fehlermeldung erkannt, so versucht das Programm durch Schreiben
dieses TAGs, diese automatisch zu quittieren.

Ausgabe: 29
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6.3.15. TAG Bereich "DC_5_..."

Type Name Daten Beschreibung
INT DC_5_OUTPUT_FREIGABE_1_16 local:X:0.Data[0] Alias fir den O - Bereich in dem die Freigabe fir Ausgang 1- 16 eingetragen
werden muf3.
INT DC_5_OUTPUT_FREIGABE_17_32 local:X:0.Data[1] Alias fur den O - Bereich in dem die Freigabe fir Ausgang 17 - 32 eingetragen
werden muf3.
INT DC_5_OUTPUT_FREIGABE_33_48 local:X:0.Data[2] Alias fur den O - Bereich in dem die Freigabe fir Ausgang 33 - 48 eingetragen
werden muf3.
INT DC_5_OUTPUT_FREIGABE_49_64 local:X:0.Data[3] Alias fur den O - Bereich in dem die Freigabe fir Ausgang 49 - 64 eingetragen
werden muf3.
DINT DC_5_PRG_AKTUELL 0..32767 Programmnummer die ausgefuhrt werden soll. Ist diese und der Wert im TAG
"DC_2_PRG_CHANGE" ungleich, so wird ein Programmwechsel ausgelost.
INT DC 5 STATUS KOMM_BEREICH local:X:l.Data[2] Alias fur den | - Bereich in dem die Status Bits des CamCon liegen.
BOOL DC_5_STATUS_KOMM_ERROR: 0.1 Bit das gesetzt wird, wenn bei der Dateniibertragung ein Fehler aufgetreten ist.
Dieses muss durch das Anwenderprogramm uberwacht und zuriickgesetzt werden.
BOOL DC_5_STATUS_KOMM_TIMEOUT 0.1 Bit das gesetzt wird, wenn bei der Datenuibertragung ein Timeout aufgetreten ist.
Der Datensatz wird dann nochmals gesendet. Dieses Bit wird zuriickgesetzt sobald
die Datenubertragung erfolgreich war.
INT DC 5 STATUS OUTPUT_1 16 local:X:l.Data[3] Alias fur den | - Bereich in dem die Bits fir Ausgang 1 - 16 liegen.
INT DC_5_STATUS OUTPUT 17 32 local:X:l.Data[4] Alias fir den | - Bereich in dem die Bits fiir Ausgang 17 - 32 liegen.
INT DC_5_STATUS_Realtime_Istwert local:X:l.Data[6] Alias fur den | - Bereich in dem der aktuelle Istwert des CamCon in Echtzeit liegt.
Hinweis: Die Position dieser Variablen andert sich in Abhénigkeit von der Anzahl
eing 1 Ausgange.
DINT DC_5_STATUS Realtime_Speed -32767..+32767 aktuelle Geschwindigkeit in Echtzeit.
INT DC_5_STATUS_Realtime_Speed_Help | local:X:I.Data[5] Alias fur den | - Bereich in dem die aktuelle Geschwindigkeit des CamCon in
Echtzeit liegt.
Hinweis: Die Position dieser Variablen &ndert sich in Abhanigkeit von der Anzahl
eingestellten Ausgange.
Dieser wird durch das DICAM1756 - Programm noch umgerechnet und liegt
anschlieBend im TAG: DC_5_STATUS_Realtime_Speed.
BOOL DC_5_STATUS_RUN_CONTROLL 0.1 Alias fur den | - Bereich in dem das Bits fir den Sicherheitsausgang
zeigt auf: (RUN_CONTROLL) liegt.
DC 5 STATUS OUTPUT 17 32.15
BOOL DC_5_STATUS_VO_OUTPUT 0.1 Alias fur den | - Bereich in dem das Bits fiir den Stillstandsausgang liegt.
zeigt auf:
DC_5_STATUS_OUTPUT 17 32.13
BOOL DC_5_STATUS_VR_OUTPUT 0.1 Alias fur den | - Bereich in dem das Bits fiir den Drehrichtungsausgang liegt.
zeigt auf:
DC 5 STATUS OUTPUT 17 32.14

6.3.16. TAG Bereich "DC_9_..."

Type Name Daten Beschreibung
MESSAGE DC_9 MSG_ADR_R: - "CIP Generic Messages" TAG fiir Adresse schreiben beim Lesen.
MESSAGE DC 9 MSG_ADR_W: - "CIP Generic Messages" TAG fiir Adresse schreiben beim Schreiben.

DC_9_MSG_BUFFER

DC_9_MSG_BUFFER_TMP:

Temporarer Messages Buffer fiir lesen und schreiben,

besteht aus 1 * DC_9_HEADER und 126 * DINTSs.

Dieser wird bei jeder Schreib - oder Lesemessage als Sende - und Empfangsbuffer
verwendet.

MESSAGE

DC_9 MSG_DATA R:

"CIP Generic Messages" TAG fiir Daten lesen.

MESSAGE

DC 9 MSG_DATA W:

"CIP Generic Messages" TAG fir Daten schreiben.

Ausgabe: 29.03.2017

Seite: 43



Digitronic Digitales Nockenschaltwerk
Automationsanlagen GmbH CamCon 1756-DICAM

6.4. Istwert und Geschwindigkeit in Echtzeit Gbertragen

Das CamCon Nockenschaltwerk besitzt die Moglichkeit den Istwert und den Geschwindigkeitswert der
ControlLogix als Eingangswort in Echtzeit zur Verfligung zu stellen.

6.4.1. Geschwindigkeit

Die Echtzeitgeschwindigkeitsausgabe wird im Kapitel 6.3.5. TAG "DC_1_SYSTEM_CONFIG" Wert:
DINT[39] Ein - bzw. Ausgeschaltet. Ist die Echtzeitibertragung eingeschaltet, wird ein 16 Bit breiter
Wert hinter dem letzten CamCon Ausgang in den | - Bereich der ControlLogix eingetragen. Aus dem
Ubertragenen Wert muf3 nun die Skalierung des CamCons herausgerechnet werden. Hierzu wird
zunachst ein Wert von 32768 abgezogen (SUB) und das Zwischenergebnis in einem INT
(SPEED_HELP) gespeichert. Dieser Wert wird nun durch eine CPT - Befehl und dem 100%
Geschwindigkeitswert (Kapitel "6.3.5. TAG "DC_1_SYSTEM_CONFIG" Wert: DINT[19]" auf Seite 32)
auf den wirklichen Geschwindigkeitswert umgerechnet.

Aktuelle Geschwindigkeit (DINT) = SPEED_HELP * DINT[19] / 32768
6.4.2. Istwert

Die Echtzeitistwertausgabe wird im Kapitel 6.3.5. TAG "DC_1_SYSTEM_CONFIG" Wert: DINT[26] Ein
- bzw. Ausgeschaltet. Ist die Echtzeitlibertragung eingeschaltet (DINT[26] = 2), wird ein 32 Bit breiter
Wert hinter dem letzten CamCon Ausgang bzw., wenn er eingeschaltet ist, hinter dem
Echtzeitgeschwindigkeitswert in den | - Bereich der ControlLogix eingetragen. Dieser Wert kann ohne
Umrechnung sofort weiterverwendet werden. Ist der maximale Istwert groRer als 32767 oder kleiner
als -32767 mufld eine Umwandlung der 2 INTs aus dem | - Bereich auf ein DINT vorgenommen
werden.

7. Fehlermeldungen und Fehlerbeseitigung bzw. FAQ

Die Fehlermeldungen erscheinen in der Statusanzeige oder bei CamCon DC16, 90, 115, 190, 300 und
1756 - DICAM ohne eigenem Display durch die Status LED bzw. Status Bits. Sehen Sie hierzu Kapitel
4.13. Statusanzeigen auf Seite 22. Sehen Sie auch Kapitel 6.3.12. TAG "DC_3 STATUS" auf Seite 41.

7.1. Problem: "lIst - Err:1" bzw. Error Nummer 1.

Mdgliche Ursachen:

Das Wegmelsystem ist fehlerhaft angeschlossen.
L6sung:

Uberpriifen Sie die Verdrahtung zum WegmefRsystem.
Beachten Sie das Handbuch lhres WegmeRsystems.

Ist der Fehler beseitigt, wird die Fehlermeldung durch Absetzen der Error Quittierung geldscht.

7.2. Problem: "Ist - Err:2" bzw. Error Nummer 2.

Mogliche Ursachen:

Das Wegmelsystem ist fehlerhaft oder Uberhaupt nicht angeschlossen.

Die Einstellung des Error - Bits in der Sonderwegmefsystemeinstellung ist nicht korrekt.
L6sung:

Uberpriifen Sie die Verdrahtung zum Wegmefsystem.

Uberpriifen Sie die Eingabe der WegmeRsystemauflésung.

Beachten Sie das Handbuch lhres Wegmef3systems.

Ist der Fehler beseitigt, wird die Fehlermeldung durch Absetzen der Error Quittierung geléscht.
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7.3. Problem: "lIst - Err:3" bzw. Error Nummer 3.

Mogliche Ursachen:

Die Auflésung des angeschlossenen Wegmel3systems stimmt nicht mit der eingegebenen Auflésung
Uberein. Das WegmeRsystem ist fehlerhaft. Der Istwert hat den im Menl Weganpassung fir lineare
Systeme  eingestellten  Bereich verlassen. Sehen Sie hierzu Kapitel "6.3.5. TAG
"DC_1 SYSTEM_CONFIG" Wert: DINT[12]" auf Seite 32. Ist ein Inkrementalwegmelisystem
eingestellt, so ist diese Meldung ein Synonym fiir die Meldung "Clear...".

Losung:

Uberpriifen Sie die Eingabe der WegmeRsystemeinstellung, des Offsets und die eingestellten
Kabellange.

Beachten Sie das Handbuch lhres WegmeRsystems.

Beachten Sie das Kapitel "Problem: Clear...".

Ist der Fehler beseitigt, wird die Fehlermeldung durch Absetzen der Error Quittierung geldscht.
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7.4. Problem: "Ist - Err:5" bzw. Error Nummer 5.

Mdgliche Ursachen:

Die WegmeRsystemiberwachung hat ausgelést. Das CamCon hat einen unzulassig grof3en
Istwertsprung festgestellt. Das WegmefRsystem ist mdglicherweise fehlerhatft.

Losung:

Uberpriifen Sie die Eingabe der WegmeRsystemeinstellung und der eingestellten Kabelldnge oder
erhbhen Sie den zulassigen Istwertsprung. Sehen Sie hierzu Kapitel "6.3.5. TAG
"DC_1_SYSTEM_CONFIG" Wert: DINT[9]" auf Seite 31. Beachten Sie das Handbuch Ilhres
Wegmelsystems.

Ist der Fehler beseitigt, wird die Fehlermeldung durch Absetzen der Error Quittierung geldscht.

7.5. Problem: Wahrend des Betriebes tritt ein "Ist - Err:" auf.
Der Bildschirm zeigt "Ist - Err: 1", "Ist - Err: 2", "Ist - Err: 3" oder "Ist - Err: 5".

Mdgliche Ursachen:

Das AnschluRkabel des Wegmelsystems oder das WegmeRsystem selbst ist defekt. Es wurde ein
Kabel ohne Abschirmung oder paariger Verseilung verwendet. Auch die Verlegung des
AnschluBkabels in der Nahe einer starken elektromagnetischen Stérquelle (z.B. Starkstromkabel,
Motorkabel) kann zu einem Ist - Error fihren.

Losung:

Uberpriifen Sie die Verdrahtung zum WegmefRsystem.

Tauschen Sie das Wegmel3system aus.

Treffen Sie Abschirmungsmafl3nahmen.

Verlegen Sie die AnschluBleitung an anderer Stelle.

Beachten Sie das Handbuch lhres WegmeRsystems.

Ist der Fehler beseitigt, wird die Fehlermeldung durch Absetzen der Error Quittierung geléscht.

7.6. Problem: "RAM-Full" = Der RAM Speicher ist voll bzw. Error Nummer 8.

Mdgliche Ursachen:

Die Auflésung des Wegmelsystems ist zu groR3.

Die Anzahl der Ausgénge ist zu hoch.

Die Anzahl der Totzeitkompensiertenausgange ist zu hoch.

L6sung:

Uberprufen Sie die Eingabe der WegmeRsystemeinstellung.

Reduzieren Sie die WegmelRsystemauflosung.

Reduzieren Sie die Anzahl der totzeitkompensierten Ausgange.

Bitte setzen Sie sich mit Ihrem Kundendienstvertreter in Verbindung, wenn Sie eine RAM
Speichererweiterung bendétigen.

7.7. Problem: Der EE - Prom Speicher ist voll.

Ursache:

Es ist zu wenig Speicherplatz im EE - Prom fur den Speichervorgang vorhanden.

L6sung:

Bitte setzen Sie sich mit Ihrem Kundendienstvertreter in Verbindung wenn Sie eine EE - Prom
Speichererweiterung bendtigen.

Beachten Sie auch das Kapitel 8. Berechnung des EE - Prom - Nockenspeicher auf Seite 49.
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7.8. Problem: Ausgénge kommen nicht

Mdgliche Ursachen:

Es wird eine Fehlermeldung angezeigt oder es liegt keine Versorgungsspannung an den Ausgangen.
Die programmierte Nocke ist zu kurz bzw. wird bei zunehmender Drehzahl zu kurz.

Der Freigabeeingang ist nicht aktiv.

Die Ausgange des 1756 - DICAM sind noch nicht durch die ControlLogix freigegeben.

Die Mini - Schmelz - Sicherung fir die Spannungsversorgung ist durchgeschmolzen.

L6sung:

Uberprufen Sie die angezeigte Fehlermeldung. Programmieren Sie eine langere Nocke bzw. bei einer
Nocke mit Totzeitkompensation muR3 die Nocken mindestens 2 Schritte lang sein.

Geben Sie die Ausgdnge am Freigabeeingang frei. Sehen Sie hierzu Kapitel 6.3.15. TAG Bereich
"DC_5_...." Freigabe_1 64 auf Seite 43

Geben Sie die Ausgange durch die ControlLogix SPS frei.

Senden Sie das Gerat zur Reparatur ein.

7.9. Problem: "Aus - Error" bzw. Error Nummer 4.

Mdgliche Ursachen:

Ihre Ausgéange sind Uberlastet oder kurzgeschlossen. Uberpriifen Sie die Verdrahtung und die
AnschluB3leistung, sowie eventuelle induktive Lasten, die ohne Freilauf oder Loschglied betrieben
werden.

Die Anzahl der eingegebenen Eingange ist nicht korrekt.

An einem externen Interfacemodul (z.B. DC91/I0, DC16/I0 oder CP16) ist die Spannung ausgefallen.
L6sung:

Sehen Sie Kapitel "4.10. Die Ausgénge" auf Seite 21.

Sehen Sie Kapitel "6.3.5. TAG "DC_1_SYSTEM_CONFIG" Wert: DINT[30]" auf Seite 32.

Sehen Sie Kapitel "6.3.5. TAG "DC_1_SYSTEM_CONFIG" Wert: DINT[47]" auf Seite 33.

Ist der Fehler beseitigt, wird die Fehlermeldung durch Absetzen der Error Quittierung geldscht.
Dabei wird versucht, die Ausgange zurlickzusetzen.

Achtung: Kontaktverschaltungen nach den Ausgéangen kdnnen bei ungunstiger
Kabelfiihrung zum Abschalten der Ausgange fuhren, da im offenen Zustand &

ein Potential aufgebaut wird, welches beim Schlieen des Kontaktes in die
Ausgéange zurtckgeleitet wird. Bei induktiven Lasten missen die Ausgange mit

einer Freilaufdiode beschaltet werden. Schiitze oder Induktivitdten, die sich im
Schaltschrank in unmittelbarer Nahe des Gerates befinden oder durch ihre Verdrahtung
Einflul auf das Gerat oder dessen Verdrahtung haben, missen mit Ldschgliedern
beschaltet sein.

7.10. Problem: Fehler im EE-Prom bzw. Error Nummer 255.

Mogliche Ursachen:

Die Daten des EE - Prom's wurden durch eine Stérung verandert oder zerstort.

Einer der vorhandenen Datentrager (EE-Prom oder E-Prom) wurde erneuert oder ist defekt. Die
Spannungsversorgung wurde wahrend einer Veranderung der Daten ausgeschaltet.

Losung:

Setzen Sie den Clear All Befehl ab. Alle Daten werden geléscht und missen neu lbertragen werden.
Sollte dieser Fehler mehrmals auftreten, setzen Sie sich bitte mit Ihnrem Kundendienst in Verbindung.
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7.11. Problem: "Error ???" bzw. Error Nummer nicht aufgeliestet.

Mdgliche Ursachen:

Ein unvorhersehbarer Fehler ist aufgetreten.

L6sung:

Setzen Sie sich bitte mit Ihrem Kundendienst in Verbindung.

7.12. Problem: "Clear...." bzw. Error Nummer 3.

Ursache:

Das CamCon wartet bei einem inkrementalen WegmeRsystem auf das Eintreffen des Clearsignals.
L6sung:

Legen Sie das Clearsignal an oder lésen Sie einen Istwert Preset aus, daraufhin erfolgt sofort die
Freigabe des Nockenschaltwerks.

Hinweis: Das inkrementale Wegmefl3system steht als Option fir die Gerate CamCon DC16,
DC50/51, DC115, DC190, DC300 und 1756 - DICAM zur Verfiigung.

Sehen Sie hierzu das Kapitel "6.3.6.3. TAG "DC_1_SYSTEM_CONFIG_ENC_2_INK™ auf Seite 35.
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8. Berechnung des EE - Prom - Nockenspeicher

Im CamCon haben Sie die Mdglichkeit, den EE - Prom Nockenspeicher zu erweitern. Der fir die
Programmierung bendtigte Speicherplatz wird von folgenden Faktoren beeinfluf3t:

1. Grundbedarf = 256 Bytes
2. pro Nocken =12 Bytes
3. pro angelegter Totzeit =12 Bytes
4. pro Name fir einen Ausgang = 24 Bytes
5. pro angelegtem Schlissel = 66 Bytes
6. flr ein SonderwegmefRsystem = 66 Bytes
7. fur direkte oder "auf Ist" Programmanwahl =12 Bytes
8. pro angelegten Programmnamen = 48 Bytes
9. pro Zeile der OP - Funktion =72 Bytes

Er wird nach folgender Formel im CamCon ermittelt:

Grundverbrauch

Anzahl der Nocken * 12

Anzahl der Totzeiten * 12

Anzahl der Ausgangsnamen * 24

Anzahl der Benutzerschlussel * 66

66 wenn Sonderwegmefl3system vorhanden.

12 wenn "auf Ist" Programmanwahl eingestellt ist.
48 * Anzahl angelegter Programmnamen.

72 * Anzahl angelegter Zeilen der OP - Funktion.

Speicherbedarf in Bytes

R

Beispiel 1: Das Nockenschaltwerk soll 8 Programme mit je 16 Nocken und Totzeitkompensation
fur 16 Ausgange haben.

Speicherbedarf in Bytes = 256 Bytes + ( 8 Programme * 16 * 12 Bytes ) + ( 16 * 12 Bytes )

Speicherbedarf = 1984 Bytes

Beispiel 2: Das Nockenschaltwerk soll 20 Programme mit je 16 Nocken und 16 Totzeiten haben.
Speicherbedarf in Bytes 256 Bytes

(20 Programme * 16 * 12 Bytes )
(16 TZK * 12 Bytes)

(16 Ausgangsnamen * 24 Bytes )
( 1 Benutzerschlissel * 66 Bytes )

+ o+ + 4l

Speicherbedarf = 4738 Bytes

Achtung: Durch Anderungen im Speicheraufbau der CamCon Software kann sich der
Speicherverbrauch von Softwareversion zu Softwareversion andern !
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9. Berechnung des RAM - Speicherbedarf fir CamCon

Der benétigte RAM-Hauptspeicher (hiermit ist nicht der Festwert - Nockenspeicher oder EEPROM
gemeint) ist von sieben Faktoren abhangig:

1. Grundverbrauch ( ca. 100000 Byte ).

2. Anzahl der Ausgénge ( 8 bis 200 in Schritten zu 8 Ausgangen ).

3. Zykluszeit (Angabe in Millisekunden ).

4. Istwert/Wegmel3systemauflosung ( Angabe in Impulsen ).

5. Maximale Totzeitkompensation (0 bis 9999.9 in Schritten von 100 Mikrosekunde).
6. Modi der Programmanwahl (‘es wird der 2 - fache Speicherplatz bendtigt ).

( Sehen Sie hierzu Kapitel "6.3.5. TAG
"DC_1 SYSTEM_CONFIG" Wert: DINT[36]" auf Seite
33).

7. Grof3e des EE-Promspeichers ( EE-Prom - SpeichergréRRe in Byte fur Cache ).

Der RAM - Speicherbedarf wird nach folgender Formel ermittelt:
Speicherbedarf in Bytes = Grundverbrauch +

Anzahl der Ausgange * Istwertauflos.* (2 Wenn Programm Maodi nicht langsam )+
8

max. Totzeit * 4

—aZykIStszeeitt + EE-Promgrolie

Beispiel 1: Das Nockenschaltwerk mit einer Auflésung von 360°, einem EE-Promspeicher von
32kByte, 16 Ausgéangen, einer Totzeitkompensation von 1000ms und einer Zykluszeit
von 250us bendtigt:

. ) _ 16 *360 1000 * 4
Speicherbedarf in Bytes = 100000 + 8 0.250

+ 32768

Speicherbedarf in Bytes = 100000 + 720 + 16000 + 32768

Speicherbedarf in Bytes = 149488 = ca. 150kByte

Beispiel 2: Das Nockenschaltwerk mit einer Aufldésung von 8192°, einem EE-Prom Speicher vom
48kByte, 64 Ausgangen, einer Totzeitkompensation von 500ms und einer Zykluszeit

von 250us, bendtigt:

_ ) 64*8182 500*4
Speicherbedarf in Bytes = 100000 + 8 +*70.250

+ 49152
Speicherbedarf in Bytes = 100000 + 65536 + 8000 + 49152

Speicherbedarf in Bytes = 222688 = ca. 220kByte

Hinweis: Ist der notwendige RAM - Speicherbedarf groRer als der Gesamtspeicher des CamCon
so muf} die Auflésung des WegmelR3systems reduziert werden.

Achtung: Durch Anderungen im Speicheraufbau der CamCon Software kann sich der
Speicherverbrauch von Softwareversion zu Softwareversion andern !
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10. Technische Daten

Einsatz
Anzeige
Schnittstellen

Anzahl der Ausgange

Anzahl der Eingange

Anzahl der programmierbaren Nocken
Datensicherung/Speicherung
Anzahl der Programme
Zykluszeit, (Schaltgeschwindigkeit)
Totzeitkompensation (TZK)

Einstellbereich der TZK.......ccovviiiivieeennnnnn.

Genauigkeit der TZK
Wegmelsystem - Eingang

Aufldsung des Wegmel3systems

Wegmelisysteme (SSI)

SSI - Taktrate (abhangig v.d. Kabellange)

Wegmelsysteme (inkremental)
Grenzfrequenz des inkremental Eingangs
Eingangspegel des inkremental Eingangs
Drehzahl des Hiperface Eingangs

Nullpunktkorrektur des Wegmelfsystems.
Drehrichtung des Wegmef3systems
Lange des Verbindungskabels

zwischen Wegmefsystem und CamCon
Versorgungsspannung
Wegmelsystem - Versorgungsspannung

Stromaufnahme aus dem Ruckwandbus
Stromaufnahme Peripherie
Ausgangsspannung
Ausgangsstrom

Programmierung ...........cccoeeeeeeeeeeeeinennnnn,
Anschlusse fur:

Spannungsversorgung, Wegmeflsystem
und Nockenausgange

Montage
Schutzart ...
Arbeitstemperatur
Gewicht

ControlLogix 1756 PLC

32 * Status LED je Ausgang, 1 * Status LED
ControlLogix 1756 Rickwandbus,

optional RS485 jedoch nur zu Testzwecken.

24, galvanisch getrennt zur ControlLogix (auf 200
erweiterbar durch externes Interface Option X).
keine / optional 8, galvanisch getrennt zur
ControlLogix, davon sind Eingang 1 - 8

verbunden mit Ausgang 17 - 24 (auf 200 erweiterbar
durch externes Interface Option X).

1200 oder optional 4000, 10000 Nocken.

EEPROM (16K, 48K oder 128K)

32768

ab 70ns, wird je nach Bedarf angepasst (optimiert).
individuell fur jeden Ausgang einstellbar, je nach
Wegmelsystem und Speicherplatz.

0 bis max. 9999.9ms, je nach WegmelRsystem und
Speicherplatz.

+0 bis -1 Schritt

synchron seriell (SSI) Graycodiert, optional
inkrementaler Dateneingang, PLL Dateneingang, Zeit
gesteuerter Dateneingang oder rein inkrementaler
Hiperfaceeingang.

360 Schritte (Standard), sonst je nach
Wegmel3system und Speicherplatz einstellbar.
AAG60007, AAG612-2048, AAG612-4096,
AAG612-8192, AAG615, AAG626 oder AAG66107.
0-9m =703kHz / 10 - 56m = 351kHz

57 - 149m = 176kHz / 150 - 1000m = 88kHz.
ADG60/24/500.

ca. 100kHz

24V PNP.

max. 3000 U/min bei 512 Impulse / Umdrehung
max. 1500 U/min bei 1024 Impulse / Umdrehung.
wird im CamCon programmiert

wird im CamCon programmiert

bei SSI bis max. 300m (optional bis 1000m)

24V DC +20 %

mit 24V DC Uber die Versorgungsspannung der
Ausgéange (24V an Klemme 2,5 oder 6).

typ. 450mA

typ. 100mA ohne Wegmel3system und Ausgéange
24V DC, plusschaltend

0,2Amp. je Ausgang oder 0,4Amp. je Ausgang bei
50%ED, kurzschluf3fest

Uber Rickwandbus via "Messages" und "User-
Defined".

Uber Steck-Schraubklemme, 36 Polig,

AB Best.Nr.: 1756-TBCH (nicht im Lieferumfang des
CamCon 1756 - DICAM enthalten).

siehe Kapitel "3. Einbau" auf Seite 12.

IP20

C..+55°C

ca. 350g ohne Anschlu3stecker.
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11. Stichwortverzeichnis

Analoger WegmeRSYStEMEINGANG . ....ccciiiii e e i e e ettt e et 19
Y ol | [ ET Y ST =] 1] ] 14
F S = 4 o] S TP 47
AUSGADESTANG ...ttt b et e bt e e b b e e e e s bb et e e s abae e e e 2
Ausgabestand, ControlLOgiX SOftWAIE..........cocoii i 25
AUSGANGE, AlIgEMEBINES.....ciiiiiieiie et e et e sttt e e s bbb e e s sabb e e e e s nbb e e e e anbeeeas 21
AUSANGE, KOMMEN NICNT ... a7
T =T 0 0] {00 i o] o T=T o BT PSP PT TR POPPTPPPR 10
(O 1= T (o] o LTS PPPPPP PP 24
CE - Zeichen, EMV - VertragliChKeIt ...........occviiiiiiiie et r e e e e e e s nnnraaee e e e e e e e s 2
(O[T | TP PPPPPTTPP 48
(Oe] gl o] | Mol > Qo foTe | £= 11071 1 PR PP PP PPN 25
1] ) 2= | SO 44
EE - Prom Nockenspeicher, BErECHNUNG .......coiiiiiiiiiiiieie ettt e e e e 49
ey o (o ¢ T T ][ 47
EE-Prom SPreiCher VOIL.... ...ttt e e e e e e e aeeeaaaeaeas 46
gl o= Y0 AV =T a1 11 =T o PSP 12
EiNQANQE, AllgEMEINES ... ..o e e e s e s e s e e e e e e e e e e e e e e aaaaaaaaaaaaaaaaaees 21
ST a o T=TpTe FSXTod o F=1 1 (0 o T P PP PP PP 21
ENTOr NUMIMIEE L et e e e s e e e e e e e e e e e e e e e e aaaaaaaaaaas 44
[ o g AN 0= USSR 44
IO NUMIMI BT 3 e e e e e e e e e e e e e e e e e e e aeeeeaas 44; 48
Y o] AN T 0 10 0 =] PSP UPPPPPPTT 47
ETTOr NUMIMIET S e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e aaaeaaaaaas 46
[ o Lo 4 N I - PP PP PUPPPPPPPTR 25
EXEEINES INTEITACE ...ttt e e e e e e e bbbt e e et e e e e e e s nbabbeeeeaaeeas 16
] a1 (=T 0] (TSt o P 10
A SO 44
Fehlermeldung, automatiSC QUITHIEIEN ..........uueiiiiiie e a e 41
= 01T g Tt (o 0 g o= o P PP RP PR 44
[ =T o = 1o 1= PSPPI 24
GeschwWiNdIgKeit, ECHIZEIL ...........ooiiiiiieieeeeeee e r e e e e e e e e e e e e e aaaaaaaaaaaaaaes 44
HIPEITACE ...ttt e e e e et e e e e e e e e e nab b e reeeaa e e e s 19; 35; 37; 40
[ ST =T T o] o (TSP PP PPP PP PPPP 22; 24
[T oo TR IR 5 PP PUPPPPPPPT 25
INDELHEDNANME ... . e e et e e e s e bbb e e e e e e e e e s eabbaeeeeeaeas 23
1 = UL ES V=T =1 o] ] TSP 3
Inkrementaler WegmeRSyStEMEINGANG ...........ooiiiiiiiiiiieieeeeeeeee e e s e s e s e s e e e aeaaaaaaeas 18
Installation, ControlLogiX ANWENAEISOfIWAIE .........cciiiiiiiiiiiee e s e e s e e e e e s e reeeeee e s 25
[ A = 1 R TSRO PR PPPPPPPPPPN 44
S S o PSSP 44
S A = 1 S TSRO PPPPPPPPPPN 44
S A = O T PP PPPPPPPPTTR 46
ISTWETE, BECNTZEIL.... ..ttt ettt e e e e et e e e e e e e e s e s b b bbb e e et e e e e e e sannbbbbeeeeaaaeas 44
Kein KONAKE ZU UNIE XX ittt e e ettt et e e e e e s s bbb b e et e e e e e e e e e aanbbbaeeaaaaeeas 44
KlemmenbeleguNg, AUSGANGE ......ooi ittt s st e e s et e e e s nnbb e e s anbreeesannees 14
Klemmenbelegung, EINQANGE ............ooiiiiiiiiieeeeeeeee s s e s e s e e e e e e e e e e e e e aaaaaaaaaaaaeaees 15
Klemmenbelegung, Hiperface - Inkremental - WegmeRSYStEM ........ccuuviiiiiiiiiiiiiiiee e 15
Klemmenbelegung, Inkremental - WegmeRSYSIEM............ovviviiiiiiiiiiiiiiiiiriieieieiesss s 15
Klemmenbelegung, SSI WegmERSYSEM ......coiuiiiiiiiiiie ittt sttt e e sbba e e e s sneeeas 15
Kommunikation, ControlLogix <-> CamCon 1756 - DICAM .........coovviiiiiiiiiieeiiiiieieiveevevererens 25
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0 PRSPPI 25; 38
Y= T T g PA=T (o =T o DU PP PP P PR UUPPPPPR 2
Maximal MOGICNET ISTWETT ... ettt e e s b e e e e b e e s e nnes 42
Message, Parameter, Nocken und Totzeiten SChIreibEN ...........cvvvviviiiiiiiiii e 27
Message, Status, Parameter und NOCKEN I€SEN .......cc.eeiiiiiiiiie e 28
Minimal MOGIICNET ISTWEIL ... .o e s e a e e e e e e e e e e e e aaaaaaaaaes 42
/L0 ] =T [ 12
| PSPPSR 11
L0 T =T =T o SRR 24
Paralleler WegmeRSYSIEMEINGANG ......cuiiiiiiiieiiiit ettt st e e st e e e st e e e e nbre e e s anereas 17
B B T 1 (= TP TR P UPPPPPPPPIN 2
PLL WegMERSYSIEMEINGANG. .. ..etieiiteiiee ittt ettt e e sttt e et e e sbbe e e e s abb e e e st be e e s anbb e e e s anbbeeeesanbbeeeseanres 20
Projektieren der ControlLOgiX CPU ... r e e e e e e e e e e e aaaaaaeas 23
RAM, Speicherbedarf BEreChNUNG ........cooiiiiiii et 50
AN Y SO 46
0] 1 TS RPP 2
RS232 als WegmeRSYSIEMEINGANG ....eieiiriiiieiiiiiee ittt e sttt e et b e e s st e e e s anbb e e e s nbbe e e s snbreeesanereas 20
Y 1 T PSRRI 16
SchweilRarbeiten, VorsichtSmalnamen ... 21
SONAErWEGMERSYSIEIM, TAGS .. ueiiiiiititee ittt ettt ettt e e e st bt e e e sabb e e e s et b e e e s anbbe e e e s anbeeeesanereas 34
SpannuNgsversorgung dES CamMCON ......cuiii ittt e e e e e e e bbb e et e e e e e e s abbbbeeeeaaeeesaannnbeneeeas 14
SSI WegMERSYSIEMEINGANG .....vveieeiitiiee ettt ettt et e ettt e e e sttt e e ettt e e s abb et e e e abbb e e e s abbeeeesanbbeeeeanbns 17
) £= LU R = (PP TP PPPRRT PP 22
SEATUS LED ... oo e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e aaaaaaaaaaaaaaaaaaes 22
S t= LU ST T V4= o 1= o 22
TAG
D SO 30
D L 0 O I A = N N SRS 30
DC_0_EEPROM_LOCK ..ttt sttt e e sttt e e e st e e e s e bt e e e s nnbbee e e e nnee 30
D T 0 I o AV S I PSR TPSR 30
DC_1 SYSTEM_CONFIG ....eeiiiiiiiiiie ittt ettt sttt ettt e e e s bt e e s eae b e e e e anb b e e e e enbbeeesennees 31
DC_1 SYSTEM_CONFIG_ENC _0_SSl..ciciiiiiieiiitiiite ittt st e sitaee e sibee e e s stae e e s e ntaeaessnneas 34
DC_1 SYSTEM_CONFIG_ENC_1_PAR ...ttt et 34
DC_1 SYSTEM_CONFIG_ENC_2 INK ..iiiitiiieiiiiiiteiiiiite e ssiiee e s ssiaee e s sitee e e s ssbee e s s sntaeeessnstaeeessnnneas 35
DC_1 SYSTEM_CONFIG_ENC_3_ MULTI ..ettiiiiiiiiiiiiiiiiee ettt 35
DC_1 SYSTEM_CONFIG_ENC _4 PLL .ccciiiiiiiiiiiiite ettt e ntae e 36
DC_1 SYSTEM_CONFIG_ENC_5_TIMER ....ccciitiiiiiiiiiie ettt 36
DC_1 SYSTEM_CONFIG_ENC_7_AGBL5 ....ccciiiiiiieiiiiite et eite e siiee et e e s stae e s entae e e e ensneas 36
DC_1 SYSTEM_CONFIG_ENC_8 SPEED_SIM......cccuutiiiiiiiiiiiiiiie et 37
DC_1 SYSTEM_CONFIG_ENC_9 HIPER ....oiiiiiiiiiiiiiiiie ettt a e 37
DC_1 SYSTEM_CONFIG_SPS[X] ..eiiutttteiiitieteeiitiiite s iiitee ettt e e ssibee e s sibbeee s ssbre e e s eabeee s s nnbaeeessnnenes 38
DC_1 SYSTEM_CONFIG_SPS _OK...uttiiiiiiiiiiieiiiiitessiieteessiieeeesstteessssstaeeesssstseessssseeesssssaeeessssenes 39
DC_1 SYSTEM_SET _ISTWERT ..ottt ittt ettt sttt e e s e e e e e e nens 40
DC_2 PRG_CAMIXICAMIY] tttttiitttteiitiitteieittetaesieteeesssteeaessstteeasssstaeaessstaeaesansbeeasasnsseeessnssseeessnsees 40
DC_2 PRG_CAM_OK ittt ittt sttt o1ttt e s ettt e e s a b b et e e e sttt e e e e nba e e e s ennbeeeeeannee 40
DC_2 PRG_CHANGE ...ttt ettt e e st e e s e st e e e e s sbee e e enntbeeeeenees 41
D O o = C I 174 [ 4 PO P PP 41
D O = = C T 174 (G © 1 G PSRRI 41
Dl 3 ST ATU S, . ittt e e ettt e e e e a bt e e e ok bt e e e ettt e e e aab bt e e e e bbe e e e e nnbae e e e e nreas 41
DC_3 STATUS FULL..ttttiiiiiiiie ittt ettt e e e s st e e e st e e e e nbbe e e e anbaeaesannbeeeesnnnes 42
DC_4 QUIT_ERROR ..ottt ettt e e e et e e s e et bt e e e s bt e e e e nbbe e e e e ntee 42
D PR RR 43
B[O L P PP PRP 43
Programmiags DICAMLTS6. ... .cciiiieiiiieie ettt e e e e et s e e s e e et e s e e s eeetesansaeeeenrees 29
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