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1. Uber dieses Handbuch

Produkte, die in diesem Handbuch beschrieben werden

ConveyLinx-Ai2
Alle |
Artikelnummern

3022-xXxXXX

ConveylLinx-
Ai3-24- FC
Artikelnummer
3023-0001

ConveylLinx-
Ai3-24- RC
Artikelnummer
3023-0002

Symbolkonventionen

! Dieses Symbol zeigt an, dass besondere Vorsicht geboten ist, sowohl um den

ordnungsgemafien Gebrauch zu gewahrleisten, als auch zur Vermeidung von
Gefahren, unsachgemaler Anwendung oder moglicher unerwarteter Folgen.

* Dieses Symbol weist auf wichtige Vorschriften, Anmerkungen oder andere
nutzliche Informationen zum richtigen Gebrauch der hier beschriebenen
Produkte und Software hin.
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Wichtige Benutzerinformationen

Module enthalten Teile und Komponenten, die gegenuber elektrostatischer
Entladung (ESD) empfindlich sind. Vorkehrungen zur Statikkontrolle sind
notwendig bei der Installation, beim Testen, Warten und Austauschen dieser
Module. Die Missachtung der ESD-SchutzmalBnahmen kann die Beschadigung
von Komponenten zur Folge haben. Sollten Sie mit statischen
Kontrollverfahren nicht vertraut sein, ziehen Sie bitte ein entsprechendes
Handbuch zum ESD-Schutz zurate. Die grundsatzlichen Richtlinien sind:

* Beruhren Sie ein geerdetes Objekt, um elektrostatisches Potential zu
entladen

* Tragen Sie ein zugelassenes Erdungsband um das Handgelenk

* Vermeiden Sie die Beruhrung der Anschlusse und Pole auf den
Platinen

* Vermeiden Sie die Beruhrung von Schaltkreiskomponenten im
Inneren der Gerate

* Sofern verfugbar, verwenden Sie eine Arbeitsstation mit
elektrostatischer Ableitung

* Wenn die Gerate nicht verwendet werden, bewahren Sie sie bitte in einer
geeigneten antistatischen Schutzverpackung auf

Aufgrund der vielfaltigen Anwendungsmaglichkeiten der in dieser Publikation
beschriebenen Produkte muss der Benutzer dieser Steuerungseinrichtung
selbst sicherstellen, dass die notwendigen Schritte zur Einhaltung aller
Leistungs- und Sicherheitsvorschriften eingehalten werden, einschlielich aller
geltenden Gesetze, Verordnungen und Regeln.

Die lllustrationen, Tabellen, Musterprogramme und Layout-Beispiele in diesem
Handbuch dienen ausschlielSlich der Veranschaulichung. Da bei jeder
individuellen Installation viele Variable und unterschiedliche Anforderungen
auftreten, Ubernimmt Pulseroller keine Verantwortung oder Haftung
(einschlieBlich der Verantwortung fur geistiges Eigentum) fur die tatsachliche
Anwendung basierend auf den in dieser Publikation gezeigten Beispielen.

Die Vervielfaltigung des Inhalts dieses Handbuchs, ganz oder auszugsweise,
bedarf der schriftlichen Genehmigung von Pulseroller.

Nicht in diesem Handbuch enthalten

! Da Systemanwendungen variieren, setzt dieses Handbuch voraus, dass
Benutzer und Anwendungstechniker die Kapazitat der Leistungsverteilung
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entsprechend an die zu erwartende Motorauslastung sowie die zu erwartende
Betriebsdauer angepasst haben. Empfehlungen zur Dimensionierung lhrer

Stromversorgung finden Sie in der Herstellerdokumentation der Férderanlage
und/oder der Motorrollen.

Kontakt

Technische Unterstltzung Nord- & SUGdamerika: support@pulseroller.com
Vertriebsunterstlitzung Nord- & Sidamerika: sales@pulseroller.com
Technische Unterstiutzung Global: global support@pulseroller.com
Vertriebsunterstutzung Global: global_sales@pulseroller.com

Webseite: www.pulseroller.com
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2. Begriffsglossar

Term ‘ Definition
Ein individuelles (in der Regel verpacktes) Objekt, das auf dem
Karton Forderband transportiert werden soll. Alternative Bezeichnungen in diesem
Dokument sind Transportkasten, Behalter oder Ladung.
. Eine Forderbandsteuerung basierend auf modular verteilten,
ConveylLinx

Uber Ethernet verbundenen Geraten.

ConveylLinx-Ai /
ConveylLinx-Ai2 /
ConveyLInx-Ai3

Modul zur Férderbandsteuerung, das zur ConveyLinx-Gruppe gehort. Jedes
Modul kann bis zu 2 Motorrollenzonen des Férderbands steuern. Die
Module ermdglichen das AnschlieBen von Senergy-Ai-Plattform-Motorrollen
und Getrieben. Der Begriff Modul wird in diesem Dokument verwendet und
bezieht sich auf das ConveyLinx-Ai2-Gerat

DHCP

Kommunikationsprotokoll fUr die Zuteilung von IP-Adressen aus

einem Pool von verfugbaren IP-Adressen an Gerate in einem

Netzwerk. Eine dynamische IP-Adresse kann jedes Mal wechseln, wenn das
Gerat mit dem Netzwerk verbunden wird.

ERSC

Ethernet Roller Speed Control module - Modul zur Férderbandsteuerung,
das zur ConveyLinx-Gruppe gehdrt. Jedes ERSC kann bis zu 2
Motorrollenzonen des Forderbands steuern. In diesem Dokument wird der
Begriff Modul als Synonym fur ERSC verwendet.

ERSC-SE4

So konzipiert, dass die RJ11-Verbindung , aufgefachert” wird, um die
Installation zu erleichtern. Das Modul verflgt Uber einen Verstarker am
Ausgang, der ihm eine Aussteuerbarkeit von 100 mA ermdglicht.
Konfigurierbare Dioden fir die Eingange, um den Ableitstrom zum und
vom ERSC zu minimieren. Das Modul erlaubt auch das Anschliel3en
externer Stromquellen fur Zusatzgerate.

Hall Effect
Sensor

Spezieller Sensor im birstenlosen Gleichstrommotor von Motorrollen, der
die Position des Motorrotors an die Motorsteuerung Ubermittelt.

IP54

Die IP-Kodierung (International Protection Marking) spezifiziert den
Resistenzgrad des Gerats gegenlber Intrusionen, Staub und Wasser. Ein
IP54-zertifiziertes Gerat muss vollstandig geschutzt sein vor Spritzwasser,
Staubpartikeln und Berihrung.

JST

Dies ist der Name eines bestimmten Steckerherstellers, der eine
spezifische Steckverbindung fur die Verbindung zwischen Motorrollen und
Steuerkarten produziert. Dieser Name wird in der Férder- und
Motorrollenindustrie als einfache Beschreibung dieser speziellen Art der
Steckverbindung an ERSC-Modulen verwendet.

LED

Light Emitting Diode - Im Kontext dieses Dokuments dienen LEDs an den
ConveylLinx-Ai2 zur visuellen Statusanzeige des Moduls

Light / Dark
Energized

Begriff der beschreibt, wie der signalgebende

Ausgangsstromkreis eines Fotosensors konfiguriert ist, wenn

er sein reflektiertes Licht erkennt. Der Ausgangsstromkreis eines durch
Licht angeregten (light energized) Fotosensors

wird aktiviert, wenn er sein reflektiertes Licht erkennt. Der
Ausgangsstromkreis eines durch Dunkelheit angeregten (dark energized)
Fotosensors wird aktiviert, wenn kein reflektiertes Licht erkannt wird.




Bezeichnet einen industriellen metrischen Standardstecker mit

M8 kreisférmig angeordneten Kontakten. Wird an den ConveyLinx-Ai2-Modulen
sowohl als Sensor- als auch als Motorrollen-Stecker verwendet.
Motorized Drive Roller bzw. Motor Driven Roller (motorgetriebene Rolle,
MDR Motorrolle) - Burstenloser Gleichstrommotor und Getriebe integriert in eine

einzelne
Forderrolle.




Normally Open /
Normally Closed

Terminologie aus der Steuerlogik, um den Zustand des Ausgangs eines
Booleschen ,,An“/,Aus“-Gerats zu definieren. Der Begriff beschreibt
speziell den Zustand des Ausgangsstromkreises, wenn der Messkreis
des Gerats nicht erregt ist. In Zusammenhang mit Fotosensoren wrde
der Ausgangsstromkreis eines als ,,normalerweise offen” (normally
open) angeschlossenen Sensors angeregt, wenn er sein reflektiertes
Licht erkennt und nicht angeregt, wenn kein reflektiertes Licht erkannt
wird. Im Gegenzug wirde der Ausgangsstromkreis eines als
L,nhormalerweise geschlossen” (normally closed) angeschlossenen
Fotosensors angeregt, wenn er kein reflektiertes Licht erkennt und nicht
angeregt, wenn er sein reflektiertes Licht erkennt.

NPN / PNP

Begriff aus der Elektronik, der die Art der Transistorschaltung angibt, die
fur die logische Ein- oder Ausgabe von Steuerungen verwendet wird.
NPN-Gerate erzeugen eine Masseverbindung und PNP-Gerate eine
Ausgangsspannung (Logikpegel) wenn sie aktiviert sind.

Fotosensor

Ein Gerat, das am Ende der Férderbandzone zur Erkennung eines
Kartons in der Zone angebracht ist.

SPS

Speicherprogrammierbare Steuerung - Eine Vielzahl von industriellen
rechnergestutzten Geraten, die automatische Anlagen steuern. (Engl.:
PLC - Programmable Logic Controller)

PWM

Pulsweitenmodulation - Ein Steuerungssystem, das Transistoren mit
sehr hoher Schaltgeschwindigkeit verwendet, um effizient und
kontrolliert Strom von ConveyLinx-Steuerungen an Motorrollen zu
ubermitteln.

Reflex-
Lichtschranken /
Naherungssensoren

Begriff zur Beschreibung der beiden Grundtypen von Fotosensoren.
Reflex-Lichtschranken (retro-reflective photo-sensors) verwenden ein
reflektierendes Ziel, das so zum Fotosensor ausgerichtet sein muss,
dass das ausgesendete Licht des Fotosensor zu ihm zurlick reflektiert
wird. ‘Naherungssensoren (reflex oder proximity type photo-sensors)
sind Fotosensoren, die Licht aussenden, das von Objekten zurlick
reflektiert wird, die sich nah genug am Sensor befinden. ‘Fur beide
Typen von Fotosensoren gilt: Wenn sie ihre reflektierte Lichtquelle
wahrnehmen, andert sich der Zustand ihres Signalausgangskreises.

RJ-11/ RJ-12

»Registered Jack Style 11 / 12“ - Standardmafiges Stecker/Buchse-
Format mit 4- oder 6-poligen Verbindungen. Die typische
Standardverbindung fur Telefone. RJ-11 ist 4-polig und RJ-12 ist 6-polig,
aber beide haben die gleiche physikalische GréRe.

RJ-45

»,Registered Jack Style 45" - Standardmaliges Stecker/Buchse-Format
mit 8-poligen Verbindungen. Die typische Standardverbindung fur
Computer-Netzwerkkabel.

Senergy-Ai

Markenfabrikat von PulseRoller - Motorsteuerungsplattform, die die
elektronische Intelligenz im Motor darstellt, die von Steuerungsmodulen
der ConveyLinx-Ai- und der MotionLinx-Ai-Gruppen gelesen werden
kann. Die Verbindung vom Antrieb zur Steuerung erfolgt Uber einen
4-poligen M8-Stecker.

Einzelabzug

Fordersteuerungsart flr in Zonen unterteilte

Fordersysteme, die vorgibt, dass wenn eine Zone ihren Karton freigibt,
der nachste vorgelagerte Karton erst in die Zone geférdert werden darf,
wenn der ausgegebene Karton diese vollstandig verlassen hat.




Slave Rollers

Ein Satz nicht motorisierter Forderrollen, die mechanisch mit einer
Motorrolle verbunden sind. Die Motorrolle und die Slave-Rollen bilden
eine physikalische Zone. Aufgrund ihrer mechanischen Verbindung
rotieren alle Slave-Rollen einer Zone mit derselben Geschwindigkeit und
in dieselbe Richtung wie die Motorrolle

TCP/IP

Transport Control Protocol / Internet Protocol - IP ist das Protokoll, das in
einem Ethernet-Netzwerk die Ubertragung von Informationspaketen von
Gerat zu Gerat Uberwacht. TCP stellt sicher, dass die Pakete
angekommen sind und dass die Nachricht komplett ist. Diese beiden
Protokolle sind die Grundsprache des Internets und werden zusammen
oft als TCP/IP bezeichnet.

Blockabzug

Methode zur Férderbandsteuerung flr in Zonen unterteilte
Férderbander, die vorgibt, dass wenn ein Karton aus einer Zone
herausgefdrdert wird, der Karton der vorgelagerten Zone gleichzeitig
mit dem herausgefdrderten Karton bewegt werden darf.

Zone

Ein (geradliniges oder kurvenféormiges) Grundelement des Férderbands,
bestehend aus einem durch eine oder mehrere Motorrollen
angetriebenen Satz von Slave-Rollen und einem Fotosensor.

ZPA

Zero Pressure Accumulation (staudrucklose Foérderung) - Begriff, der
Férderbandsteuerungen und mechanische Systeme beschreibt, durch
die Ladungen auf einem Forderband in separaten Zonen aufgereiht
werden, so dass sie sich nicht berthren
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3. Einleitung

Ziel dieses Handbuchs

Ziel dieses Handbuchs ist:

e die Identifizierung von Komponenten und Ports, Uber die ein Modul verfugt

* die Bereitstellung von Anleitungen fur die ordnungsgemafRe Installation und
Verdrahtung

e das Aufzeigen von Beispielen grundlegender Modulverbindungen fur Linearférderer

* die EinfUhrung des EasyRoll-Softwaretools und die Bereitstellung von Anleitungen zur
Konfiguration und Anderung von Parametern.

Wer sollte dieses Handbuch verwenden?

Diese Handbuch richtet sich an Benutzer, die grundlegende Produktinformationen und
einfache Anwendungsverfahren bendétigen, um Module zur Steuerung von

einfachen Linearférderern zu verwenden.

Sie sollten Uber ein Grundverstandnis von elektrischen Schaltungen verfigen und mit
Relais-Logik, Férderanlagen, Fotosensoren etc. vertraut sein. Wenn nicht, absolvieren Sie
bitte die entsprechenden Schulungen, bevor Sie dieses Produkt verwenden.

Was mochten Sie tun?

Die Grundlagen

Mehr erfahren Uber Anschlisse an der Modulhardware

Mehr erfahren Uber die Dimensionierung der Stromversorgung
Autokonfiguration Ihres Modul-Netzwerks

Herausfinden, was all die LED-Anzeigen bedeuten

Mehr erfahren Uber die verschiedenen Freigabe-Methoden und wie man sie andert
Mehr erfahren Uber Flex Zone

Mehr erfahren Uber Stauzustande

Ein Modul auf Werkseinstellungen zuriicksetzen

Eine ,Wake Up“-Schnittstelle einrichten

Eine ,Lane Full“-Schnittstelle einrichten

Automatischer Modulaustausch

Die wesentlichen Dinge, die Sie mit EasyRoll tun kénnen

Mehr erfahren Uber die grundlegende Navigation durch EasyRoll

Mehr erfahren Uber ZPA-Einstellungen und wie man sie andert

Andern von Motordrehrichtung, -geschwindigkeit, Beschleunigung/Verzégerung usw.

Mehr erfahren Uber Motorstatus und Fehleranzeigen

Andern des Stau-Timers und des Zahlers fiir die Selbstbehebungszeit

Anderung der Einstellung, wie die Modullogik den Blockier-/Freigabe-Ausgang der Sensoren
verwendet

Andern |hrer Aux 1/0-Pins, um sie den verwendeten Signalen anzupassen
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Einige fortgeschrittene Dinge, die Sie mit EasyRoll tun kénnen

Erfahren Sie, wie Sie Module in Ihrem Netzwerk finden und IP-Adressen andern kbnnen
Die Vorausschau-/Abbrems-Funktion einrichten

Die Flex Zone-Erkennung deaktivieren, und warum das sinnvoll sein kann
Erweiterungen oder Slave-Module einrichten

Zwei separate Netzwerke verbinden, damit sie in ZPA arbeiten

Moduleinstellungen sichern und wiederherstellen

Modul-Firmware aufristen
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4. Modulhardware

ConveyLinx-Moduls sind so aufgebaut, dass sie in den Seitenrahmen des Férderbands
eingebaut und integriert werden kénnen. Das ConveyLinx-Modul kann zur Steuerung von bis
zu 2 Motorrollenzonen des Forderbands eingesetzt werden. Jedes ConveyLinx-Modul verfligt
Uber Schnittstellen flur 2 Motorrolleneinheiten mit den dazugehdérigen 2 Fotosensoren sowie
ein vor- und nachgeschaltetes Netzwerk und diskrete Verbindungsstellen fur den Aufbau
eines kompletten Steuerungssystems fur in Zonen unterteilte Motorrollen-Férderanlagen.

«¥s Die Bezeichnungen ,links“ und ,rechts* fiir die Modulanschliisse basieren auf
der Ansicht der Vorderseite des ConveyLinx-Modul und sind nicht zu
verwechseln mit der ProduktflieSrichtung auf dem Forderband. Die Richtung
des Produktflusses wird mit ,vor-“ bzw. ,nachgelagert” (upstream/
downstream) bezeichnet.

Mehr erfahren:

ConveylLinx-Modul-Komponenten identifizieren
Montageabmessungen

Motoranschllisse

Sensoranschlisse

Ethernetanschlisse

Stromanschlisse

Dimensionierung der Stromversorgung
LED-Zustandsanzeigen

Technische Spezifikationen
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4.1. Modul-Komponenten identifizieren

Die Steuerungen der ConveyLinx-Ai-Gruppe bestehen aus sehr ahnlichen Komponenten,
aber es gibt kleine Unterschiede zwischen den verschiedenen Modellen, daher hat jedes
Modul seine eigene Seite fur die Identifizierung von Komponenten.

ConveyLinx-Ai2

ConveyLinx-Ai3-24-FC

ConveyLinx-Ai3-24-RC
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4.1.1. ConveyLinx-Ai2

Position ‘ Beschreibung

o 24VDC-Stromanschluss mit separaten Stromversorgungen fur Logik und
Motoren

~Motor Links“-LED & ,,Motor Rechts“-LED - Motorstatus-Anzeigen

g

oo
©®

Linke Sensor- & Rechte Sensorstatus-LED-Anzeigen

Modulstatus-LED-Anzeige

Modulleistung LED-Anzeige

Motor Links und Motor Rechts - 4-poliger M8-Stecker fir
& Motorrollenanschluss

©
QOQ

Anschluss Sensor Links und Sensor Rechts - M8-Anschluss fur Zonen-
Fotosensor

Abnehmbare IP54-Abdeckung fur das Leistungsverdrahtungsfach

S
@@e

Modulaustausch-Button

@ @ Verbindung Links und Verbindung Rechts - RJ-45-Ethernet-
& Netzwerkverbindung zwischen Modulen einschliel3lich LED-Anzeigen

@ Abnehmbare IP54-Abdeckung flr das Ethernet-RJ-45-Anschlussfach - Links
und Rechts
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m IP54-Schutzummantelungen fur Ethernet-Verkabelung und
* Leistungsverdrahtung

* Kennzeichnet Teile, die bei Lieferung nicht am Modul angebracht, aber im Lieferumfang
enthalten sind.
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4.1.2. ConveyLinx-Ai3-24-FC

Position ‘ Beschreibung

o Halterung mit FC-Kabelfihrungskanalen

~Motor Links“-LED & ,,Motor Rechts“-LED - Motorstatus-Anzeigen

Linke Sensor- & Rechte Sensorstatus-LED-Anzeigen

%]

© /0
® 0

Modulstatus-LED-Anzeige

Modulleistung LED-Anzeige

o

Motor Links und Motor Rechts - 4-poliger M8-Stecker flr

e & 9 Motorrollenanschluss

Sensor Links und Sensor Rechts - M8-Anschluss fur Zonen-Fotosensor

Modul-Klemmbhalterungen

®®

Modulaustausch-Button
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@ @ Verbindung Links und Verbindung Rechts - RJ-45-Ethernet-
& Netzwerkverbindung zwischen Modulen einschlief3lich LED-Anzeigen

@ Abnehmbare IP54-Abdeckung fur das Ethernet-RJ-45-Anschlussfach - Links
und Rechts
m IP54-Schutzummantelungen fur Ethernet-Verkabelung und
*

Leistungsverdrahtung

* Kennzeichnet Teile, die bei Lieferung nicht am Modul angebracht, aber im Lieferumfang
enthalten sind.
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4.1.3. ConveyLinx-Ai3-24-RC

Position ‘ Beschreibung

o Halterung mit RC-Kabelfihrungskanalen

~Motor Links“-LED & ,,Motor Rechts“-LED - Motorstatus-Anzeigen

Linke Sensor- & Rechte Sensorstatus-LED-Anzeigen

gl

00
® 0

Modulstatus-LED-Anzeige

Modulleistung LED-Anzeige

[

Motor Links und Motor Rechts - 4-poliger M8-Stecker fur
Motorrollenanschluss

Sensor Links und Sensor Rechts - M8-Anschluss fur Zonen-Fotosensor

8|0
8 0

Modul-Klemmbhalterungen

®|®

Modulaustausch-Button
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@ @ Verbindung Links und Verbindung Rechts - RJ-45-Ethernet-
& Netzwerkverbindung zwischen Modulen einschlief3lich LED-Anzeigen

@ Abnehmbare IP54-Abdeckung fur das Ethernet-RJ-45-Anschlussfach - Links
und Rechts
m IP54-Schutzummantelungen fur Ethernet-Verkabelung und
*

Leistungsverdrahtung

* Kennzeichnet Teile, die bei Lieferung nicht am Modul angebracht, aber im Lieferumfang
enthalten sind.



4.2. Montageabmessungen

Die Steuerungen der ConveyLinx-Ai-Gruppe haben sehr ahnliche Montageabmessungen,
aber es gibt kleine Unterschiede zwischen den verschiedenen Modellen, daher hat jedes
Modul seine eigene Seite mit Montagehinweisen.

ConveyLinx-Ai2

ConveyLinx-Ai3-24-FC

ConveyLinx-Ai3-24-RC
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4.2.1. ConveyLinx-Ai2

i

'
o

-

o~

T

- 206 -
- 189 =
- 175 - - 6 -

2xB6
- 189 =
Abmessungen der Montagebohrung
- 189 -

- 175 g
e : ‘

, oo :

© . :
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4.2.2. ConveyLinx-Ai3-24-FC

i i
©
& 8
Y L)
- 218 -
- 205 -
- 185 -

Abmessungen der Montagebohrung

- 216 -l
—2x8d
il et = —————— === i
| | | | |
I | w | I ot
| | | |
| | | |
| | " | |
| (e I I Q — | _ _| Y
- E:'D -
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4.2.3. ConveyLinx-Ai3-24-RC

- 216 Ll

-1 205 |
- 185 ™~

Abmessungen der Montagebohrung

45
56
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4.3. Motor- und Logikstromversorgung

Unabhangig von der Art des ConveyLinx-Modul bietet jedes die Mdglichkeit, den Motorstrom
vom Logikstrom zu separieren.

Nur Motorstromversorgung anschlieSen

* Wenn nur die Motorstromversorgung angeschlossen wird, werden sowohl die
Motor- als auch die Logikstromkreise versorgt.

Wechselstromquelle

Conveylinx-Ai-Gruppe
Motorstromanschluss
O s O I
Stromver
= SOTEUNg +
Q Q
l

Typische Darstellung Nur Motorstromanschluss

Separates AnschlieSen von Motor- und
Logikstromversorgung

* Durch den separaten Anschluss fur die Logikstromversorgung konnen Sie die
Logik und die Modulkommunikation mit Strom versorgen und aktiv halten,
wahrend der Motorstrom ausgeschaltet wird, um sicherzustellen, dass alle
Motoren ohne Strom sind, beispielsweise in einer Not-Halt-Situation.
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Wechselstromquelle

.............................

Stopp
Wechselstromquelle relais
ConveyLinx-Ai-Gruppe Stromanschliisse
Logik Motor
O 2v O - B =D O s O
Strom I:l I:l I:l l:l Strom
- Versor + - Versor +
Q 8" O Q eune O

Typische Darstellung Separate Motor- und Logikstromanschliisse



4.3.1. OrdnungsgemalSe Erdung

Egal ob Logik und Motorrollen eine gemeinsame oder separate Stromversorgungen haben,
die DC-Versorgungsmasseanschlisse (,-“) missen verbunden werden. Eine der
Stromversorgungen muss Uber einen geerdeten DC-Anschluss verfligen. Die direkte
Erdungsverbindung von mehr als einem Stromversorgungs-DC-Anschluss ist zu vermeiden,
da dies zu unbeabsichtigten Erdungsschleifen fihren kann.

Modulgruppe 1

Modulgruppe 2

24v (
- Strom

'Gruppelil') .—v| By el Bwsr o] Bee el
|

24v
+ Strom .

fIXS ruppe Z,
]

-
N G- T

Gleichstrom-Masseverbindungen

zusammengefasst und an einer
Stelle geerdet

Separate Modulgruppen mit jeweils einer einzelnen Stromversorgung, die sowohl den Logik-
als auch den Motorstrom bereitstellen. Die DC-Versorgungsmasseanschliisse jeder
Stromversorgung sind verbunden und an einer Stelle geerdet.

Modulgruppe 1 Modulgruppe 2

Logikstrom { ‘ { ‘

- 182 4 R N,

O (P ottt ey e Beas cardl] e artt] By el By ael] s el s e e

| I | I | I f
Motorrollen Motorrollen
strom strom
~G 1 G 27
~Gruppe 1. Gruppe 2 - |

Gleichstrom-Masseverbindungen

zusammengefasst und an einer
Stelle geerdet

Separate Modulgruppen mit ihrer jeweiligen Motorrollen-Stromversorgung von separaten
Versorgungen mit einer einzigen gemeinsamen Versorgung fur die Logik jeder Gruppe. Die DC-
Versorgungsmasseanschliisse jeder Stromversorgung sind verbunden und an einer Stelle
geerdet.



4.4. Stromanschlusse des Moduls

Ein ConveyLinx-Modul muss zumindest Uber eine Stromversorgung fir den Motorstrom
anschluss verfligen. Der Logikstrom anschluss ist optional und wird verwendet, wenn Sie die
Maéglichkeit haben wollen, den Motorstrom zu trennen und gleichzeitig die
Modulkommunikationsfunktionalitat aufrechtzuerhalten.

Es bestehen Unterschiede zwischen den ConveyLinx-Modul-Varianten:

ConveylLinx-Ai2

ConveylLinx-Ai3-24-FC

Conveylinx-Ai3-24-RC




PULSEROLLER ConveyLinx-Ai Family Complete Guide - 2.1

4.4.1. ConveyLinx-Ai2

Die Schutzhullen (Position 17, siehe Modul-Komponenten identifizieren) sind im
Lieferumfang enthalten, aber nicht am Modul angebracht. Um der IP54-Klassifizierung zu
entsprechen, missen die Strom- und Ethernetkabel mit Schutzhillen versehen sein.

* 4,0 mm 2 (12 AWG) Max. Leistungsquerschnitt, 5-6 mm Bandlange

Leistungskabel werden durch die Schutzhille gefuhrt (Position 17). Die Anschlussklemmen
(Position 1) sind Standard-Kafigzugfederanschlisse.

Wenn die Verdrahtung abgeschlossen ist, wird das Leistungsverdrahtungsfach mit einer
Abdeckung (Position 12) fest verschlossen.
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4.4.2. ConveyLinx-Ai3-24-FC

Beispiel nur Motorkabel
Versorgt Motoren UND Logik mit Strom

BUs AS—INTERFRACE

Beispiel separate Motor- und Logikstromkabel
Motorstrom kann getrennt werden und Logik wird weiterhin versorgt
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4.4.3. ConveyLinx-Ai3-24-RC

Motorstrom

+24V Logikstrom +24V

+24

Logikstrom
Masse (GND)

Motorstrom
Masse (GND)

Motorstrom S : Logikstrom
Typ MTW . Typ MTW
Z . 2,5 mm?

6 mm
10 AWG ' 14 AWG

Modulhalterung mit angebrachten Kabeln
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4.4.4. Montageanleitung

Der Montagevorgang ist fur das ConveyLinx-Ai3-24-FC -Modul und fur das ConveyLinx-
Ai3-24-RC -Modul gleich. Wenn die Verkabelung richtig in der Halterung platziert wurde,
rastet die Haupteinheit des Moduls in der Halterung ein. Die Klemmbligel des Moduls
werden wie dargestellt angebracht und geschlossen:
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4.5. Dimensionierung der
Stromversorgung

Die Strombelastbarkeit der Stromversorgung fur eine Gruppe von ConveyLinx-Modul hangt
vom gewahlten Motortyp ab. Jeder verfligbare Motortyp hat einen entsprechenden
Nennstrom, den der Motor im Nenndrehmoment und bei Maximalgeschwindigkeit entnimmt.
Jeder Motortyp hat aullerdem eine entsprechende erlaubte Stromaufnahme, die flr eine
bestimmte Zeit nach Inbetriebnahme des Motors besteht. Diese Stromwerte und
Anlaufzeiten sind in der folgenden Tabelle dargestellt:

BOOST

ECO+ 8

‘ ECO BOOST

Belastung der Stromversorgung pro Motoranschluss im

Nenndrehmoment bei Maximalgeschwindigkeit 25 A 41A 35 A 35 A

Belastung der Stromversorgung pro Motoranschluss
wahrend der Anlaufphase des Motors 3.0A 41A .0 A 8.0A

Dauer der Anlaufphase des Motors 50s entf. 15s 3,0s

* Bitte beachten Sie, dass die angegebenen Stromwerte pro Motoranschluss
gelten. Wenn also beide Motoranschlusse an einem ConveyLinx-Modul
verwendet werden, ist die Stromlast, die die Stromversorgung dieses Moduls
erfahrt, der doppelte Wert wie dargestellt.

«¥» Die Stromwerte sind bei Nenndrehzahl und Nenndrehmoment. Der Stromwert
ist geringer, wenn der Motor nicht im Nenndrehmoment laufen muss.

PulseRoller setzt voraus, dass der Benutzer die Leistungsanforderungen der
Motorrollen fur die entsprechende Anwendung kennt und dass der Benutzer
und/oder der Monteur die 24VDC-Stromversorgungen sowie die Verdrahtung
basierend auf den geltenden Richtlinien und Normen richtig dimensioniert hat.
Desweiteren setzt Pulseroller voraus, dass die Gerate bei der Montage

ordnungsgemal geerdet werden. ,DC-Versorgungsmasse oder -“ mussen an
allen Stromversorgungseinheiten immer geerdet sein. Die unsachgemafRe
Dimensionierung der Stromversorgung und/oder eine unsachgemafe Erdung
kdnnen unerwartete Folgen haben.

Seite 35 von 423



PULSEROLLER ConveyLinx-Ai Family Complete Guide - 2.1

4.6. Motoranschlusse

Beide Anschllsse verwenden einen 4-poligen M8-Stecker. Jeder Stecker ist mechanisch
kodiert, so dass die korrekte Ausrichtung beim Einstecken sichergestellt ist.

4-poliger M8-Motorstecker mit Senergy Ai-Motorbuchse
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4.7. Sensoranschlusse

Jeder Sensoranschluss ist eine Standard-M8-Buchse mit Standard-Pinbelegung:

Beschreibung

1 24VDC 24VDC-Versorgung des Moduls

I/0 Signal - Eingang oder Ausgang, Funktion mit EasyRoll-

2 Aux 1/0 Software konfigurierbar
3 GND DC-Versorgungsmasse des Moduls
4 Sensor Signal Logischer Eingang flr Zustandsausgang des Sensors -

Automatische Erkennung von NPN oder PNP
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4.7.1. Elektrische Verbindungen fur
Sensoranschluss Aux I/O

Beim Anschluss an einen der Sensoranschlusse Uber einen M8-Stecker, um auf das Pin
2-Signal zuzugreifen, verwenden Sie normalerweise eine parallele Standard-
Splitterkabelanordnung, die jeden der verfigbaren Pins am Modul in eine eigene
M8-Verbindungsschnittstelle auffachern. Diese Splitterkabel verdrahten die +24V- und die
Masseanschlisse parallel.

o¥s Splitterkabel sind von verschiedenen Quellen im Handel erhaltlich.
Informationen Uber das Pulseroller IOX-2 Breakout/Splitter-Modul finden Sie
hier

Verzweigung 1 des Splitters ist die
Verbindung fiir das Sensorsignal, das Pin 4
am Sensoranschluss des Ai2 ist

M/F 4 Pin M8-Patchkabel vom Splitter zum
Sensoranschluss des Ai2-Moduls

Zonensensor

_ AuxlfO

Verzweigung 2 des Splitters ist die
Verbindung fiir das Aux 1/0-Signal, das Pin
2 am Sensoranschluss des Ai2 ist

Typische parallele Splitterkabel-Verwendung

Aux I/0 Pin 2 als Eingang

Wenn der Aux I/O Pin 2 als Eingang konfiguriert ist, verfligt der Stromkreis Uber eine
automatische NPN/PNP-Erkennung. Das Signal kann fir den Betrieb entweder an +24V oder
an 0OV angeschlossen werden.
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Pin 4 dieses Steckers wird physikalisch mit Pin 2
am Ai2-Modul verbunden, da es an
Verzweigung 2 des Splitters angeschlossen wird

N\

Pin 4

[' —, Pin 1 oder Pin 3 |
J

Da der Aux |/O-EINGANG (iber eine
automatische PNP/NPN-Erkennung verfiigt,
kénnen Sie Pin 1 oder Pin 3 verwenden

Aux 1/0 wird an Verzweigung 2 des
Splitters angeschlossen

Anschlussdiagramm Aux I/O-Pin 2-Eingang

! Da der automatische Messkreis fur den Betrieb eine Nennspannung benoétigt,

tritt zwischen Modul-Pin 2 und Pin 3 (GND) ein geringer Ableitstrom auf. Seien
Sie vorsichtig, wenn Sie zwischen Modul-Pin 2 und Pin 3 eine Last anschlielsen.

Aux 1/O Pin 2 als Ausgang

Wenn der Aux I/O Pin 2 als Ausgang konfiguriert ist, ist der Stromkreis nur NPN und die Last
muss an Pin 1 (+24V) angeschlossen werden.

Pin 4 dieses Steckers wird physikalisch mit Pin 2 24VDC Last
am Ai2-Modul verbunden, da es an 20 mA Max.
Verzweigung 2 des Splitters angeschlossen wird

;': Pin 4
- — U _ .
eIl K = . |

Aux 1/O wird an Beachten Sie, dass der Aux

Verzweigung 2 des 1/0-AUSGANG nur NPN ist
Splitters angeschlossen

Anschlussdiagramm Aux I/O-Pin 2-Ausgang
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4.8. Ethernetanschlusse

Beide Anschllsse sind Standard-RJ-45-Buchsen die mit der Standard-Pinbelegung der
Ethernet-Verbindung Ubereinstimmen. Um der IP54-Klassifizierung zu entsprechen, mussen
Ethernetkabel mit Schutzhlllen versehen sein. Unten werden die verwendeten
Ethernetkabel mit Hullen zum Schutz der RJ-45-Stecker an den Ethernetkabeln dargestellt.
Im Lieferumfang jedes Moduls sind 3 Hullen enthalten - 2 fUr die Ethernetkabel und 1 fir die
Leistungsverdrahtung.

Ai2-I\_/loduI mit linkem & rechtem Ethernetkabel (Abdeckungen abgenommen)

Ai2-Modul mit linkem & rechtem Ethernetkabel mit angebrachten Abdeckungen

* In der Abbildung ist das ConveyLinx-Ai2 dargestellt. Fur die ConveyLinx-
Ai3-24-FC - und ConveyLinx-Ai3-24-RC -Module werden genau dieselben
Schutzhullen und Abdeckungen verwendet.
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Schutzhullen an Ethernetkabeln anbringen

Montagewerkzeug

Phoenix Contact Teilenummer 2891547 FL IP 54

* Dieses Werkzeug ist nicht im Lieferumfang enthalten.

Anbringen der Hulle am Kabel

2: Dricken

Sie den Griff

1: Setzen Sie die zusammen
Hulle auf die Stifte um die Stifte
des geschlossenen zu 6ffnen, so
Werkzeugs dass die

Hulle

gedehnt wird

3: Wahrend Sie den 4: Lassen Sie

Griff weiterhin den Griff los,

T so dass sich

zusammengedrtckt die Stifte

halten, fihren Sie schlieRen

das RJ-45-Kabel

™~ und aus der

durch die Offnung Halle

der Hulle, wie in ezogen
der Abbildung 9 e

werden

dargestellt kénnen




4.9. LED-Zustandsanzeigen

Die Zustandsanzeige des ConveyLinx-Modul erfolgt durch mehrere LEDs. Alle LEDs, mit
Ausnahme der Ethernet-Link- und der Aktivitats-LEDs, sind mehrfarbig und kontextsensitiv.
In den folgenden Abschnitten werden die verschiedenen Bedeutungen aller LED-Anzeigen

erklart.

* Als “langsames Blinken” wird ein ungefahr %2 Sekunde langer AN/AUS-Zyklus
bezeichnet, “schnelles Blinken” ist ein ungefahr ¥4 Sekunde andauernder AN/
AUS-Zyklus.

Wenn Sie Hilfe benotigen, die LEDs am ConveyLinx-Modul zu finden

Kommunikation

LED-Zustand

Beschreibung

Anzeige ‘ Position ‘

AUS Keine Verbindung aufgebaut
Ethernet-
Links-Link & @ @ Leuchtet Griin | Verbindung aufgebaut
Ethernet- & ]
Rechts-Link angsames Bei Datenlbertragungsaktivitat
Blinken Grin
Motoren
Anzeige ‘ Position ‘ LED-Zustand ‘ Beschreibung
AUS Motor [duft nicht und keine Fehler festgestellt
Leuchtet Grin | Motor lauft
Wenn Motor lduft - zeigt Strombegrenzung an
Wenn sich der Motor im Stillstand befindet -
Leuchtet Rot zeigt an, dass der Motor nicht richtig
angeschlossen oder
heiRgelaufen ist
Motor Links Stromversorgung ist unter 18V oder Uber 30V
%(?c%ttc;r 9 & 0 Langsames Motor ist Uberlastet und das Modul begrenzt
Blinken Rot den Strom, um die Temperatur zu senken

Schnelles Blinken
Rot

Motor-Kurzschluss zwischen mindestens zwei
der Phasenwicklungen festgestellt oder
Motorstromversorgung ist weniger als 10V

Leuchtet Gelb

Modul fahrt hoch

Langsames
Blinken Rot

Profinet-fahige Entdeckungsfunktion
ausgeldst durch die SPS




Netzwerk- & Modulstatus

Anzeige ‘ Position ‘ LED-Zustand ‘

Langsames
Blinken Rot

Beschreibung

Modul beginnt Arbeitsablaufe

Langsames
Blinken Grin

Modul ist bereit

Schnelles Blinken
Grin &
Langsames

Modulstatus Blinken Rot

Modul ist im abgesicherten Modus (Failsafe
Mode)

Schnelles Blinken
Rot

Autokonfiguration 1auft

Langsames
Blinken Gelb

Verbindung zum Peer verloren oder es wird
eine Uberprifung der Firmware-Aktualisierung
durchgefihrt

Leuchtet Gelb

Firmware-Aktualisierung wird durchgefiuhrt

Sensoren

Anzeige Position LED-Zustand

Leuchtet Grun

Beschreibung

Sensor-Eingang aktiviert

Leuchtet Gelb

Modul fahrt hoch

Schnelles Blinken
Grun

Wenn im ZPA-Modus und wenn Sensor
blockiert ist - zeigt an, dass ein externes
Gerat (SPS/PC-Steuerung oder EasyRoll) die
Zone aufgestaut hat und die Freigabe
verhindert

Leuchtet Rot

Aux I/O Pin 2 ist angeregt (bei Konfiguration
als Eingang)

Ankunftsstau oder fehlender Sensor

Sensoren
Links & o & e Langsames
Rechts Blinken Rot
Langsames
Blinken Grun/
Gelb

Sensorstau

Schnelles Blinken
Rot

Netzwerk-Stoppzustand

Schnelles Blinken
Gelb

Stromversorgung ist weniger als 10V

Langsames

Profinet-fahige Entdeckungsfunktion
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Blinken Rot

ausgeldst durch die SPS
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Strom

Anzeige ‘ Position ‘ LED-Zustand Beschreibung

Leuchtet Blau Stromversorgung fiur Logik und Motoren ist

angeschlossen
Strom o
Langsames

Blinken Blau

Motorleistung liegt unter 18V

Sonderfalle
Anzeige ‘ Position ‘ LED-Zustand ‘ Beschreibung
e | @).O .
Sensoren & & Schnellscs)tBlmken Modul im angehaltenen Zustand
woor | @  ©

Linker 9 o Schnelles Blinken | ZPA-Zone auf der Linken Seite des Moduls ist
&

Sensor & " . "
Linker Motor Grin im Wartungsmodus

Rechter
Sensor & e 9 Schnelles Blinken | ZPA-Zone auf der Rechten Seite des Moduls
Rechter & Grin ist im Wartungsmodus*

Motor

o¥s *Zugriff auf Wartungsmodus nur iber SPS.
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4.10. Technische Spezifikationen

* Wenn nicht anders angegeben, sind alle Spezifikationsdaten fur ConveyLinx-
Ai2, ConveylLinx-Ai3-24-FC, und ConveyLInx-Ai3-24-RC identisch

Stromanschluss
ConveyLinx-Ai2

Der Stromanschluss erfolgt Gber Degson DG245-5.0, 4,0 mm 2 (12 AWG) Max.
Leitungsquerschnitt, 5-6 mm Bandlange

ConveyLinx-Ai3-24-FC

Schneidklemmanschluss fir Standard-AS-Schnittstellenkabel, optional separates Kabel fir
Logikstrom

ConveyLinx-Ai3-24-RC

Schneidklemmanschluss fur MTW- (oder dquivalentes) Kabel. Motorstrom 6,0 mm 2 (10
AWG) 80 Strange, Isolationsharte 85 oder geringer. Optionaler Logikstrom 14 AWG (2,5 mm

2) 48 Strange, Isolationsharte 85 oder geringer.

Elektrische Nennwerte

Versorgungsspannung 24.0V +/- 10%

Standby-Stromverbrauch < 120mA

Motoranlaufstrom = 8A pro Motor

Motornennstrom =< 3A pro Motor

Umgebungsbedingungen

! Der Betrieb auBerhalb dieser Parameter kann zu einem permanenten Ausfall

des ConveyLinx-Modul oder zu unerwartetem Gerateverhalten fuhren.

Minimale Betriebsspannung 21

Maximale Betriebsspannung 30V
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Lagertemperatur

-252C bis 702 C (-139F bis 1609°F)

Umgebungsbetriebstemperatur

Standard-Modul: 0°C bis 402C (32°F bis 104°F)
Tiefkihlgeeignetes Modul: -309C bis 40°C (-22°F bis 104°F)

Luftfeuchtigkeit

5% bis 95%, nicht kondensierend

Schwingung

0,152 mm (0,006 in.) Verschiebung, 1G Spitze

Mechanischer Schock

20G Spitze fur eine Dauer von 10ms (1,0 ms)

Gehause-Schutzklasse IP54
Maximaler Spitzenstrom 21,5A%
Maximaler Motoranlaufstrom 8A

*Dies ist der Maximalstrom, den die Hardware Uber die Schutzbeschaltung zuldsst.
Installierte Firmware limitiert die Strommenge basierend auf der Menge und Typen der

angeschlossenen Motoren.

Zertifizierungen & Standards

BDS EN 61131-2:2008

Programmierbare Steuerungen — Teil 2: Gerateanforderungen
und Prifungen

BDS EN 61000-6-2:2006

Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) — Teil 6-2:
Fachgrundnormen - Stoérfestigkeit flr industrielle Umgebungen

BDS EN
61000-6-4:2007+A1:2011

Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) — Teil 6-4:
Fachgrundnormen - Emissionsnorm fur industrielle Umgebungen

BDS EN
55016-2-1:2009+A1:2011

Anforderungen an Gerate und Einrichtungen sowie Festlegung
der Verfahren zur Messung der hochfrequenten Stéraussendung
(Funkstérungen) und Stoérfestigkeit Teil 2-1 Verfahren zur
Messung der hochfrequenten Stéraussendung (Funkstérungen)
und Storfestigkeit. Durchgeflhrte Stoérfestigkeitsmessungen

BDS EN
55014-1:2007+A1:2009
+A2:2011

Elektromagnetische Vertraglichkeit - Anforderungen an
Haushaltsgerate, Elektrowerkzeuge und ahnliche Elektrogerate
— Part 1: Emission

BDS EN 61000-4-2:2009

Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) Teil 4-2: PrGfung der
Storfestigkeit gegen die Entladung magnetischer Elektrizitat

BDS EN 61000-4-4:2012

Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) Teil 4-4 Prifung der
Storfestigkeit gegen schnelle transiente elektrische Stérgréien/
Burst.

BDS EN 61000-4-5:2007

Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) Teil 4-5 Prifung der
Stérfestigkeit gegen StoBspannungen.

BDS EN 61000-4-6:2009

Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) Teil 4-6 Storfestigkeit
gegen leitungsgeflhrte StérgréfSen, induziert durch
hochfrequente Felder

BDS EN 61000-4-11:2009

Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) Teil 4-11 Priafungen der
Stérfestigkeit gegen Spannungseinbrliche,
Kurzzeitunterbrechungen und Spannungsschwankungen
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Sensoranschluss 1/0O

Jedes Modul ist mit zwei Sensor 1/O-Anschlissen in Form von 4-poligen M8-Buchsen
ausgestattet, die hauptsachlich fir das AnschlieBen einer Lichtschranke an das Modul
verwendet werden. Jeder dieser AnschllUsse verfugt tGber einen Pin, der als Eingang fur den
Sensor vorgesehen ist (PIn 4) und einen Aux I/O-Pin (Pin 2), der entweder als Eingang oder
Ausgang konfiguriert werden kann.

Pin 1 -24VDC
Pin 2 = Konfigurierbarer Aux 1/O-Pin
Pin 3 — Masse (GND}

Pin 4 —Eingang

Sensoreingangssignal (M8 Pin 4)

Der Sensoreingang (Pin 4) verfugt Uber eine automatische Erkennung von PNP- oder
NPN-Schaltungen, so dass sowohl Source- als auch Sink-Strom den Eingang aktivieren,
basierend auf den folgenden Bedingungen:

Minimaler AN-Strom 1,5 mA

Maximaler AUS-Strom 0,4 mA

Aux 1/0O-Signal (Pin 2), konfiguriert als EINGANG

Wenn er als EINGANG konfiguriert ist, verfiagt der AUX I/O (Pin 2) Uber eine automatische
Erkennung von PNP- oder NPN-Stromkreisen, so dass sowohl Source- als auch Sink-Strom
den Eingang aktivieren, basierend auf den folgenden Bedingungen:

Minimaler AN-Strom 1,5 mA

Maximaler AUS-Strom 0,4 mA

Aux I/O-Signal (Pin 2), konfiguriert als AUSGANG

Wenn er als AUSGANG konfiguriert ist, stellt der Aux I/O (Pin 2) eine NPN-Schaltung dar wie
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abgebildet:

24VDC Last
20 mA Max.
Ausgang

24vDC
Pinl

Sensoranschluss 24VDC (Pin 1) und GND (Pin 3)

Pin 1 jedes Sensoranschlusses bietet eine 24V-Spannungsversorgung fur das Hochfahren
des Sensors und/oder liefert den Laststrom fur den Aux I/O (Pin 2), wenn er als Ausgang
konfiguriert ist. Der verfigbare Strom flr die beiden Steueranschllisse am Modul wird intern
durch eine Festkoérpersicherung begrenzt. Der maximale kombinierte Stromverbrauch fur die
beiden Sensoranschlisse betragt 100 mA.

! Wenn ein groBerer Strom als 100 mA vom 24V-Pin des Sensoranschlusses
aufgenommen wird, kann dies zur permanenten Beschadigung der

Sensorerkennungsschaltung fuhren. Es ist darauf zu achten, Uberlastungen,
Kurzschlisse und eine falsche Verdrahtung des Sensoranschlusses zu
vermeiden.

Motoranschluss

UnterstUtzte Motortypen Senergy Ai

PWM-Frequenz* 25 kHz +/- 0.1%
Maximaler Anlaufstrom 8A
Maximaler Nennstrom 3A

Windungsschluss, Kurzschluss zur Versorgungsspannung,
Motorschutz** Uberhitzung, Uberspannung, Unterspannung, Blockiererfassung
und -schutz

* Die PWM-Frequenz ist abhangig von der Firmware-Version.
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! *xWahrend des normalen Betriebs als Motorrollenanschluss ist die interne
Schutzbedrahtung nicht in der Lage, einen Kurzschluss zwischen einem
BLDC-Spulenausgang und der Masse festzustellen. Ein solcher Kurzschluss

beschadigt die hochseitigen Bruckentransistoren. Wenn diese Ausgange als
Mehrzweck-Ausgange verwendet werden, sind die hochseitigen Transistoren
deaktiviert, so dass kein Pin-auf-Masse-Kurzschluss auftreten kann.

Motoranschlisse im Digital-Ausgangsmodus

Der Linke oder der Rechte (oder beide) Motoranschluss kann so konfiguriert werden, dass er
seine entsprechenden Ausgangstransistoren der Motorwicklung als digitales 24V-
Gleichstromausgangssignal betreibt. Diese digitalen Ausgangssignale sind ausschlieBlich
stromziehend und kénnen bis zu 1A an einem Ausgangspin aufnehmen, sind aber begrenzt
auf insgesamt 1,5A flr beide Pins an einem Port.

FUr jeden Motoranschluss sind nur 2 von 3 Motorwicklungs-Ausgangs-Pins als digitale
Ausgange fur insgesamt 4 digitale Motoranschlussausgange pro Modul verfugbar. Bitte
beachten Sie, dass sich diese 2 verfugbaren Motorwicklungs-Pins am Linken und Rechten
Motoranschluss unterscheiden wie in den Abbildungen dargestellt:

+24Y
Stromversorgung

Digitalausgang nur fiir RECHTEN Motoranschluss

4-polige
M3B-

Steckerbuchse Pin 3 (V) - LAST +

Meotoranschlusses
ansul'*ieﬂen

An M8-Stecker des
RECHTEN

Pin2 (U) —

Keine Verbindung zu Pin 1
Keine Verbindung zu Pin 4
24VDC Last
1A Max. pro Pin

1,5A Max. insgesamt zwischen
beiden Pins
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+24V

Digitalausgang nur fur LINKEN Motoranschluss st
romversorgung

LINKEN
Motoranschlusses

ansc h|+'e Ren
LA

Pin 3 (V) E—

An M8-Stecker des

Keine Verbindung zu Pin 1
Keine Verbindung zu Pin 2

24VDC Last

1A Max. pro Pin
1.5A Max. insgesamt zwischen
beiden Pins

Ethernet

* Integrierter 3-Port-Switch ( 2 externe Anschlisse und 1 Anschluss fur den eigenen
Prozessor)

* Automatische Geschwindigkeitseinrichtung (10Base-T / 100Base-TX)

* Automatische Duplex-Konfiguration (Voll / Halb)

* Automatic straight/crossover cable detection ( Auto MDI/MDI-X)

* Pausenrahmen-Unterstitzung

* Gegendruck-Flusssteuerungsunterstiitzung

* Maximale Segmentlange: 100m / 328ft

Unterstutzte Protokolle

* Modbus/TCP

* EtherNet/IP

* Profinet 10

* CCLink IEF Basic
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5. Autokonfiguration

Das Ziel der Autokonfiguration fir venetzte ConveylLinx-Steuerungen ist es, eine einfache
und schnelle Methode zur Inbetriebnahme eines Linearfordersystems zu bieten. Fur den
Autokonfigurationsvorgang wird EasyRoll auf einem PC bendtigt.

Gerate an das ConveylLinx-Modul anschlieRen

Knoten miteinander verbinden
EasyRoll installieren

Conveylinx Ethernet-Definition

lhren PC mit dem Netzwerk verbinden
Autokonfigurationsvorgang

Definition eines Linearforderers

Die Autokonfiguration ist nur in einer Linearférderanlage anwendbar. Eine
Linearforderanlage wird definiert als eine einzige nicht unterbrochene Férderstrecke ohne
Misch- oder Umleitungsmechanismen. Ein Linearférderer kann Kurvenstrecken enthalten,
aber der Fluss von Kartons auf dem Férderband erfolgt durchgangig von der Einzugszone bis
zum Entladebereich. Eine vernetzte ConveyLinx-Losung ist in der Lage, komplexere
Forderstrecken zu steuern, die auch Umleitungs- oder Mischeinrichtungen beeinhalten,
indem eine externe SPS-/PC-Steuerung und/oder On-Board-Programmierung verwendet
werden.

Beispiel eines Linearférderers
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5.1. Gerate mit Modulen verbinden

Bevor der Autokonfigurationsprozess durchgefihrt werden kann, muss jedes einzelne
ConveyLinx-Modul korrekt mit den zugeordneten Motorrollen und Fotosensoren verbunden
werden, um die gewlnschten Betriebsergebnisse zu erzielen.

In der Regel erkennt jedes ConveyLinx-Modul, an welchem *Sensor* anschluss ein Gerat
angeschlossen ist und bestimmt dessen spezifische Konfiguration, sobald der
Autokonfigurationprozess die Autokonfiguration in Gang gesetzt hat.

Bevor das System flr den Betrieb konfiguriert wird, missen jede Motorrolle und jeder
Fotosensor ordnungsgemaf an die am Forderband montierten ConveyLinx-Modul
angeschlossen werden. Die Module bestimmen dann die Betriebsweise basierend darauf,
wie die Fotosensoren und Motorrollen angeschlossen sind.

«¥s Die Anzahl der angeschlossenen Sensoren bestimmt die Gesamtzahl der
Zonen . Wenn die Autokonfiguration abgeschlossen ist, kann die Anzahl der
Zonen nicht modifiziert oder aufgehoben werden, ohne erneut einen
Autokonfigurationsvorgang durchzufthren.

Ein einzelnes ConveyLinx-Modul kann betrieben werden als:

2-Zonen- e
Steuerung mit 2 /

Motorrollen und 2

Fotosensoren

1-Zonen-
Steuerung mit 1
Motorrolle und 1 Q
Fotosensor auf :
der Linken oder
Rechten Seite
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_

=
| -
™

1-Zonen-
Steuerung mit 2
Motorrollen und 1
Fotosensor mit
Sensor auf der
Linken oder
Rechten Seite
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5.1.1. Beispiele, die zu Fehlern fuhren

* Diese Beispiele sind nicht zwangslaufig ungultig und fihren nicht dazu, dass
der Autokonfigurationsvorgang fehlschlagt oder abgebrochen wird, aber sie
resultieren in Modulfehlern im ZPA-Modus.

Dieses Modul wird als
Zwei-Zonen-Modul
konfiguriert, wird aber
aufgrund des fehlenden
Motors auf der Rechten
Seite einen
Motorverbindungsfehler
generieren

Dieses Modul wird als
Zwei-Zonen-Modul
konfiguriert, wird aber
aufgrund des fehlenden
Motors auf der Linken Seite
einen
Motorverbindungsfehler
generieren

Dieses Modul wird als
Einzelzonen-Modul auf der
Rechten Seite konfiguriert,
wird aber aufgrund des
fehlenden Antriebs auf der
Rechten Seite einen
Motorverbindungsfehler
generieren

Dieses Modul wird als
Einzelzonen-Modul auf der
Linken Seite konfiguriert,
wird aber aufgrund des
fehlenden Motors auf der
Linken Seite einen
Motorverbindungsfehler
generieren
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5.2. Definition der Motordrehrichtung

Das ConveyLinx-Modul verwendet zwei Definitionen der Motordrehrichtung: Im
Uhrzeigersinn (Clock-Wise, CW) und gegen den Uhrzeigersinn (Counter Clock-Wise, CCW).
Die Unterscheidung basiert auf der Sicht auf die Motorrolle von der Kabelausgangsseite der
Rolle her.

CW

oW

Definition der Motordrehrichtung

* Der Autokonfigurationsvorgang passt automatisch die Motordrehrichtung an,
basierend auf dem Fluss, der von dem Vorgang bestimmt wurde, so lange das
Kabelende der Rolle auf der gleichen Seite des Forderbands ist wie das
ConveyLinx-Modul. Wenn die Drehrichtung nach dem
Autokonfigurationsvorgang nicht richtig ist, kdnnen Sie sie in EasyRoll andern.
Anderung der Motordrehrichtung
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5.3. Knotenverbindungen fur ein Subnetz

Wenn lhre Motoren und Sensoren an lhren einzelnen ConveylLinx-Modul angeschlossen sind,
mussen Sie die Ethernet-Netzwerkverkabelung von Modul zu Modul verbinden, wie eine
Ganseblimchenkette. Das am weitesten vorgelagerte Modul in FlieBrichtung ist Knoten 1.

«¥s Bitte beachten Sie, dass der Fluss auf der Ethernetkabelfilhrung wahrend des
Autokonfigurationsvorgangs basiert. Die FlieBrichtung kann nicht geandert
oder aufgehoben werden. Die FlieBrichtung kann nur durch die Durchfihrung
eines erneuten Autokonfigurationsvorgangs geandert werden

Vorgelagert Machgelagert Vorgelagert MNachgelagert Vorgelagert Machgelagert

FEELEE L TELET

HieBrichtung

PR

Links Rechts Links Rechts Links Rechts

Subnetz mit Fluss von links nach rechts

MNachgelagert Vorgelagert Nachgelagert Vorgelagert Nachgelagert Vorgelagert

JVELLEELTTT ‘
FlieBrichtung
Lo
{ — pra s / - - s -

Links Rechts Links Rechts Links Rechts

Subnetz mit Fluss von rechts nach links
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Rechts Links

Knoten 2

Vorgelagert Machgelagert Vorgelagert Machgelagert Vorgelagert Machgelagert

FlieBrichtung

Links Rechts Links Rechts

Subnetz mit einem Modul auf der gegeniiberliegenden Seite des Férderbands
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5.4. Installation von EasyRoll

Die Dateien flr EasyRoll kbnnen kostenlos unter www.pulseroller.com heruntergeladen
werden und sind dort normalerweise in einem komprimierten Format (,,.zip*“) verflugbar.
Wenn Sie den Inhalt der komprimierten Datei extrahieren, werden Sie einen Ordner des
Formats ,EasyRoll_Vx_nn“ erhalten. Dabei ist x die Versionsnummer und nn ist der
Revisionsstand. In diesem Ordner befindet sich eine Datei mit dem Namen ,Setup.exe”.
Doppelklicken Sie auf diese Datei, um den Installationsvorgang zu starten. EasyRoll wird wie
eine Standard-Windows-Anwendung installiert und sie erhalten die typischen Windows-
Eingabeaufforderungen. Wenn Sie bei den Eingabeaufforderungen die Standardeinstellungen
akzeptieren, wird EasyRoll auf dem lokalen Laufwerk Ihres Betriebssystems unter “ \Program
Files (x86)\Industrial Software\EasyRoll\" or “ \Program Files\Industrial Software\EasyRoll\
installiert.

Bitte beachten Sie, dass einige Antivirus- und/oder Sicherheitsupdates die
Anwendung des WinPcap-Dienstprogramms blockiert, das von EasyRoll

verwendet wird. Es wird empfohlen, dass Sie “Setup.exe” als “Administrator”
ausfuhren.
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5.5. Definition des ConveyLinx-Ethernet

Alle ConveyLinx-Modul kommunizieren Uber das Ethernet-Netzwerk und verwenden TCP/IP-
basierte Protokolle fir den Normalbetrieb. Um richtig zu funktionieren, setzen alle TCP/IP-
Protokolle voraus, dass jedem Gerat im Netzwerk eine eindeutige IP-Adresse zugeteilt wird.
Eine IP-Adresse hat folgendes Format: AAA.BBB.CCC.DDD, wobei AAA, BBB, CCC, und DDD
Zahlenwerte zwischen 0 und 255 sind.

o¥s Im Fall von ConveyLinx wird der AAA.BBB.CCC-Teil der IP-Adresse zusammen
als das Subnetz (Subnet) definiert. Der DDD -Wert der Adresse minus 19 wird
als Knoten (Node) bezeichnet.

Wenn zum Beispiel ein ConveyLinx-Ai die IP-Adresse ,,192.168.25.20“ hat, dann ist seine
Subnetz -Adresse ,192.168.25" und sein Knoten ist 1 (also 20-19 = 1).

Im Werk wird jedem ConveyLinx-Ai-Modul eine temporare IP-Adresse zugeteilt, die von
automatischen Testeinrichtungen verwendet wird, so dass jedes ConveyLinx-Ai vor dem
Versand gepruft werden kann. Wenn ein ConveyLinx-Ai aus seiner Verpackung genommen
wird, hat es noch immer diese IP-Adresse gespeichert.

Wenn der , Autokonfigurationsvorgang":#auto-configuration-procedure gestartet wird, ist
eines der vielen Dinge die passieren, dass jedem Modul automatisch eine neue IP-Adresse
zugeteilt wird. Diese IP-Adresse wird fir alle Module durch das Subnetz der IP-Adresse
bestimmt, die bereits in dem am weitesten vorgelagerten Modul gespeichert ist. Auch wenn
alle nachgelagerten Module vom am weitesten vorgelagerten Modul aus dieselben oder
verschiedene Subnetz - oder Knoten -Werte haben, wird das Subnetz dieser nachgelagerten
Module zu dem bestehenden Subnetz des am weitesten vorgelagerten Modul geandert.
AuBerdem wird wahrend des Autokonfigurationsvorgangs der DDD -Oktettwert des am
weitesten vorgelagerten Moduls zu 20 geandert. Die entsprechenden DDD -Werte aller
nachgelagerten Module werden dann automatisch auf Werte beginnend mit 21 gesetzt.
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Ein Beispiel

Hier ist ein Netzwerk mit 4 Modulen dargestellt, die Uber IP-Adressen verfligen, wie sie ab
Werk auf den Modulen gespeichert sein kdnnen. Beachten Sie, dass ihre Subnetze
unterschiedlich sein kénnen und dass Adressen doppelt auftreten kénnen.

‘ IP-Adressen VOR dem Autokenfigurationsvorgang

Ausgewihlter
Autokonfigurations-
Knoten

192.168.200.25 | 192.168.135.30 192.168.68.20 192.168.68.20

Links Rechts Links Rechts Links Rechts Links Rechts

Sobald das am weitesten vorgelagerte Modul als ausgewéahlter Autokonfigurationsknoten
identifiziert wurde und wenn der Autokonfigurationsvorgang durchgefihrt wird, werden die
IP-Adressen aller 4 Module wie dargestellt konfiguriert.

Ausgewshlter

IP-Adressen NACH dem Autokonfigurationsvorgang
Autokonfigurations-

Knoten
_ 152.168.200.21 152.168.200.22 152.168.200.23

Links Rechts Links Rechts Links Rechts Links Rechts

* Wahrend des Autokonfigurationsvorgangs werden Knoten bis einschlielich
Knoten 240 zugewiesen. Daher ist jedes Subnetz auf 221 Knoten begrenzt.
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5.6. Das AnschliefSen Ihres PCs an das
Netzwerk

Sie kdnnen lhren PC an jedem Ende der Modulreihe Uber ein Standard-RJ-45-Ethernetkabel
an das ConveylLinx-Netzwerk anschlielzen.

Windows-PC mit EasyRoll

UNABHANGIG VOM FLUSS

Windows-PC mit EasyRoll ﬂ""

! Es wird dringend empfohlen, den PC direkt an das ConveyLinx-Netzwerk
anzuschlieen. Vermeiden Sie den Anschluss Uber Ethernet-Switches oder

drahtlose Router/Switches. Wenn ein drahtloser Switch nicht richtig
konfiguriert ist, wird die Erfassungsfunktion nicht funktionieren. Stellen Sie
auBerdem sicher, dass die Firewall des Netzwerks ausgeschaltet ist.
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5.7. Autokonfigurationsvorgang

Die FlieBrichtung des Fordersystems bestimmt, wie der Autokonfigurationsvorgang gestartet
wird. Das Modul, das am weitesten vorgelagert ist bzw. sich am dichtesten am

Einzugsende des Foérderbands befindet, wird als Autokonfigurations-Knoten definiert. Der
Autokonfigurationsvorgang wird vom Autokonfigurations-Knoten initiiert. Aufgrund seiner
raumlichen Lage auf der Férderbahn und in der Ethernet-Verbindungskette verbindet sich
der Autokonfigurations-Knoten automatisch mit allen nachgelagerten Modulen und
konfiguriert deren IP-Adressen fur die Kommunikation.

Bevor Sie beginnen

* Alle Sensoren sollten frei sein. Wahrend der Autokonfiguration wird angenommen, dass
der Zustand des Sensors ,,Zone leer” ist.

* Vergewissern Sie sich, dass nicht mehr als 221 ConveyLinx-Modul angeschlossen sind.
Die Autokonfiguration wird nicht Uber das 221. ConveyLinx-Modul in einem Netzwerk
hinaus konfigurieren.

* Stellen Sie sicher, dass keine anderen Ethernet-Gerate oder -Switches in Ihrer Reihe
von Modulen verbunden sind. Wenn die Autokonfiguration erfolgreich abgeschlossen
ist, kdbnnen Sie die Ethernet-Reihe mit anderen Geraten und/oder Switches
unterbrechen.

Stellen Sie sicher, dass fiir die Autokonfiguration alle Module ohne andere Gerate
angeschlossen sind

Wenn die Autokonfiguration abgeschlossen ist, konnen Sie Switches einsetzen und nach Bedarf
Geréate anschlieBen

Die FlieBrichtung des Fdrdersystems bestimmt, wo der Autokonfigurationsvorgang gestartet
wird. Das ConveylLinx-Modul, das am weitesten vorgelagert ist bzw. sich am dichtesten am
Einzugsende des Forderbands befindet, ist das Modul, bei dem der Vorgang starten muss.
Aufgrund seiner raumlichen Lage auf der Forderbahn und in der Ethernet-Verbindungskette
verbindet sich das am weitesten vorgelagerte ConveyLinx-Modul automatisch mit allen



PULSEROLLER ConveyLinx-Ai Family Complete Guide - 2.1

nachgelagerten ConveyLinx-Modul und konfiguriert deren IP-Adressen fur die
Kommunikation. Dann konfiguriert das Programm automatisch die FlieBrichtung.

! Damit der Autokonfigurationsprozess richtig funktioniert, muissen alle
Behalter, Produkte, Ladung, Kartons etc. von der gesamten Forderstrecke

entfernt werden und alle Fotosensoren mussen so ausgerichtet und eingestellt
werden, dass keiner von ihnen Ladung in seiner jeweiligen Zone feststellt. Die
Missachtung dieser Bedingungen fuhrt zu unerwarteten Ergebnissen.

Autokonfigurationsvorgang

>

Conveylinx Advanced Dialog

Special Services I Control Parts I Flex Zone I Sensors | Extensions |
Look Ahead & Timing I Ilpgrade I Connections Metwork Services
Show devices on Subnet
. <<« ALL netwarks »»3 - Discover

Starten Sie I =

EZSYR9” V4.04 Discovered modules: | settings of the selected node:

oder eine

neuere Version Sl et |

und rufen Sie _

das e

Dialogfenster

. Mazk:

Erweiterte = I

Funktionen auf:_ Gateway ¥ I

Wenn das Menu

erscheint, Set

wahlen Sie .

Netzwerk- positior|

Einstellungen

und klicken Sie Select ALL | Faset Backup |

auf Suchen Select MOME | Mame & IP Restare |

- Reztore by [P
AutaConfig |
Feorder Pz | dpgrade Fi |
* Uze Chrl/Shift for multiple selection
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Wenn nach ein |
paar Sekunden

die gefundenen
Module in der

Modultabelle, |
erscheinen, |

klicken Sie auf

den AutoConfig |

-Button

Nach ein paar
Sekunden wird
jedes Modul in
physikalischer
Topologie-
Reihenfolge
vom PC aus
angezeigt

Conveylinx Advanced Dialog

Special Services ] Control Ports

l

Look Ahead & Timing ] Ilpgrade
Show devices on Subnet ;
<<<ALL networks>>> | |1 Discover

Dizcovered = 4, Shown = 4, Locked =0

fam 192.168.21.20, 306320, 5.04 {&i2}
i 192.168.21.20, 306329, 5.04 {Ai2}
(m192.168.21.20, S06462, 5.04 {42}
(= 192.168.21.20, 50E470, 5.04 {AiZ}

* Uze Chrl/Shift for multiple zelection

ConveyLinx-Ai Family Complete Guide - 2.1
X

Flex £one ]

] Connechons

Sensors | Extensions |

MHetwark Services

Settings of the selected node:

Serial Mumber;

—

[

Mazk: |

Gateway: W |

Set

position;

Select ALL

j

Faset Backup

Mame & IF

Restore

Reztore by [P

pgrade Fu

AutaConfig
Rearder 1Pz

Conveylinx Installation Dialeg - (4 nodes are drawn)

Discover & Redram

Show Comveyline devices on Subnet:

|<{<ALLnem-wk: £S5 ;I
Discovered = 4, shown = 4

B3 192. 168.21. 20, 306320, 5.04
5 192. 158, 21, 10, 306329, 5.04
B 192, 168,21 20, 506462, 5.04
9 192. 168, 21, 20, 506470, 5.04

AutoConfig From the Selected MNode |

Replace Selected Node ‘

Module werden in der
Reihenfolge angezeigt, in der
sie physikalisch an den PC

angeschlossen sind.
Der ROTE Text zeigt an, dass ein
Modul nicht konfiguriert ist.
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L ConveyLinx Installation Dialeg - (4 nodes are drawn)

Discover & Redraw |

Show Conveyling devices on Submet:
|-:<cALLr-:mwis b5 L]
Discovered = 4, chown = 4 192.166.20.240

Wenn das am §$192.168.21.20, 06320,5.04 | g oE
weitesten 96 192.168.21.20, 306329, 5.04 Changgode IP and AutoConfig..

9192, 168.21. 20, 506462, 5.04

s Mode

vorgelagerte
Modul das dem
PC nachste ist,
wahlen Sie es

9 192. 168.21.20, 506470, 5.04

aus und klicken Knoten auswihlen und
Sie dann auf rechtsklicken, um das Menii
AutoConfig from anzuzeigen. AutoConfig from
Here . Dies Here auswihlen.
startet den - -
Vorgang.

AutoConfig From the Selected Node |

Replace Selected Node |

ConveyLinx Installation Dialeg - (4 nodes are drawn)

Discover & Redraw |
Aa R Aql Aql Bal
Show Conveylin devices on Subnet: - S LF A i o f Al
. 192 16821 20 192 1682121 192 1682122 1921682123
f<<< ALL networks >>> = SerNoc 306329 SerNocS06470  SerNo- 306320  SerNo: 306462
Discovered = 4, shown = 4 192.168.20.240 BevMo: 504 Rev.Ne: 5.04 Pev Nz 5.04 Pev.Nioc 5.04

wenn der [[mszezi2 35, 501 m
g 192. 168, 21. 21, 506470, 5.04
Vorga ng B 192. 168,21, 22, 306320, 5.04
abgeschlossen | |meisziss.2123, s0s462, 504

ist, hat sich die
Textfarbe von
rot zu schwarz

geandert und Ansicht wenn die Autokenfiguration
die IP-Adressen abgeschlossen ist. Beachten Sie,
haben sich in dass der Text schwarz ist und dass
FluBrichtung die IP-Adressen in FlieRrichtung
. & LS aktualisiert wurden.
aktualisiert
AutoConfig From the Selected Node |
Replace Selected Node |
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Um die FlieBrichtung zu andern - wahlen Sie das Modul am
entgegengesetzten Ende des Netzwerks aus

Wenn das am
weitesten
vorgelagerte
Modul das vom
PC am
weitesten
entfernte ist,
wahlen Sie es
aus und klicken
Sie dann auf
AutoConfig from
Here . Dies
startet den
Vorgang.

Wenn der
Vorgang
abgeschlossen
ist, hat sich die
Textfarbe von
rot zu schwarz
geandert und
die IP-Adressen
haben sich in
FluBrichtung
aktualisiert

Discover & Redraw

Shaw Conveylinx devices on Subnet:
|cﬂ: ALL networks >>> 1]
Discovered = 4, shown = 4

99 192. 168.21. 20, 306320, 5.04
99192, 168.21.20, 306329, 5.04
(4 192.168.21. 20, 506462, 5.04
9192, 168.21. 20, 506470, 5.04

AutoConfig From the Selected Node |

Conveylinx Installation Dialog - (4 nodes are drawn)

192.168.20.240

place this Node
1 Change Node [P and AutoConfig...

Knoten auswihlen und rechtsklicken,
um das Menii anzuzeigen.
AutoConfig from Here auswihlen.

Discover & Redraw

Show ConveyLing devices on Subnet:
|<(<ALLOQIWM$))§ ;I
Discovered = 4, shown =4

B 192.168,21. 20, 506462, 5.04
4 192,168, 21. 21, 206320, 5.04
B 192. 168,21, 22, 506470, 5.04
B4 192,168, 21.23, 306329, 5.04

AutoConfig From the Selected Node |

Replace Selected Node |

ConveyLinx Installation Dialeg - (4 nodes are drawn)

192.168.20.240

A2 AT Az AT
e Pl e b= TN
192.168.21.23 192.168.21.22 192.168.21.21 192.168.21.20
SerNoo 306320 SerMoc 506470 SerNec 306320 SerNo- 506462
RavNe: 5.04 RavNe: 5.04 RavNe: 5.04 RevNe 5.04

Ansicht wenn die Autokeonfiguration

abgeschlossen ist. Beachten Sie,
dass der Text schwarzist und dass
die IP-Adressen in FlieRrichtung
aktualisiert wurden.

* Bitte beachten Sie, dass die Dauer des Autokonfigurationsvorgangs von der
Anzahl der zu konfigurierenden Module abhangt. Der Vorgang dauert in
groBeren Netzwerken langer als in kleineren.
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5.8. Erwartete Ergebnisse

Wenn der Autokonfigurationsvorgang abgeschlossen ist, wird jedes ConveyLinx-Modul
automatisch neu gestartet. Wenn ein ConveyLinx-Modul erfolgreich konfiguriert und neu
gestartet wurde, blinkt seine Modulzustands -LED grun.

Wenn das Modul
ordnungsgemaf
konfiguriert wurde und
betriebsbereit ist, blinkt
seine Modulzustands-LED
langsam _Grin

* Bitte beachten Sie, dass die Dauer des Autokonfigurationsvorgangs von der
Anzahl der zu konfigurierenden ConveyLinx-Modul abhangt. Der Vorgang
dauert in grofBeren Netzwerken langer als in kleineren.

Wie Sie den Erfolg Uberprufen

Forderbetrieb

Legen Sie einen Karton auf Ihr leeres Forderband auf, so dass er den Sensor der am
weitesten vorgelagerten Zone blockiert. Er sollte die gesamte Strecke bis zur Entladezone
transportiert werden und die letzte am weitesten nachgelagerte Zone sollte versuchen, ihn
Uber das Ende dieser Zone hinaus zu transportieren. Falls dies nicht geschieht, Gberprufen
Sie an der Stelle, an der der Karton stoppt, die Motorverbindung des Moduls und ob der
Sensor der Zone korrekt ausgerichtet ist. Wenn der Sensor wahrend des
Autokonfigurationsvorgangs nicht korrekt eingesteckt und mit Strom versorgt war, mussen
Sie den Vorgang wiederholen. Wenn der Sensor wahrend des Autokonfigurationsvorgangs
mit Strom versorgt aber nicht korrekt ausgerichtet war, kdnnen Sie entweder den Vorgang
erneut durchfihren oder ,EasyRoll verwenden, um die logische Polaritat des jeweiligen
Sensors zu andern“:#sensors-tab.

Uberprifung des Netzwerks

Wahrend der Autokonfigurationsvorgang lauft, sollten die LEDs all Ihrer Module rot blinken.
Falls dies nicht der Fall ist, Gberprufen Sie Ihre Ethernetkabel und -verbindungen und die
Stromanschlusse.

Um sicherzustellen, dass alle Module, die konfiguriert werden sollten auch wirklich
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konfiguriert wurden, kédnnen Sie sich Uber EasyRoll mit dem neu konfigurierten ConveyLinx-
Modul-Netzwerk verbinden und eine ,,Suchen -Funktion” ausfuhren:#discover-ip-address-set.
Die Discover -Funktion zeigt alle Module an, die es findet. Das 4.0Oktett der IP-Adresse des
am weitesten vorgelagerten ConveyLinx-Modul von der Liste sollte .20 sein. Sie sollten alle
Module, die Sie konfiguriert haben, in der Liste sehen kénnen.
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5.9. Was zu tun ist, wenn etwas schief
geht

Modulzustands-LEDs blinken grin mit unerwarteten Ergebnissen

« Uberpriifen Sie die Funktion aller Sensoren und ob alle Zonen frei sind und
wiederholen Sie den Vorgang. Die Blockier-/Freigabe-Sensorlogik andern, ohne die

Autokonfiguration erneut durchfuhren zu mussen

» Uberpriifen Sie alle Netzwerk- und Stromverbindungen und stellen Sie sicher, dass
an jedem ConveylLinx-Modul 24V anliegen. Dann versuchen Sie den
Autokonfigurationsvorgang erneut.

* Vergewissern Sie sich, dass alle Modul-Sensor/Motor-Kombinationen giltig sind.
Hier Uberprifen, welche Modulschaltungen zu Fehlern fihren

Modulestatus-LED Langsames oder schnelles Blinken Rot

¢ Vergewissern Sie sich, dass keine anderen Ethernet-Gerate (PCs, Switches,
Scanners, etc.) zwischen den Modulen in Threm Netzwerk angeschlossen sind. Der
Autokonfigurationsvorgang wird abgebrochen, wenn ein Gerat, dass kein
Conveylinx ist, entlang des Pfads bis zum letzten Modul erkannt wird. ConveyLinx-

Modul bis zu diesem Punkt werden richtig konfiguriert, aber die GUbrigen Module
nicht.

* Wenn ein ConveyLinx-Modul aus einem existierenden, schon betriebsfahigen
Netzwerk entfernt wird, warten Sie bitte 1 bis 2 Minuten, damit die Ethernet-
Switches an den
verbleibenden Modulen ihre MAC-Adress-ARP-Tabellen zurlicksetzen kdénnen, bevor
ein neuer Autokonfigurationsvorgang gestartet wird.
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6. Standardeinstellungen und Betrieb

Nach der Autokonfiguration sind die Module in Threm neu konfigurierten Netzwerk im
ZPA-Modus und auf Einzelabzug eingestelit.

Wenn alle Modul- und/oder Netzwerkzustands-LEDs grin blinken, legen Sie zur Uberprifung
der Konfiguration einen einzelnen Karton in der am weitesten vorgelagerten Zone auf und
schauen Sie, ob er zur Entladezone transportiert wird. Wenn dies geschieht, war der
Autokonfigurationsvorgang erfolgreich.

Mehr erfahren uber:

Einzelabzug-Modus

Flex Zone-Erkennung
Stauzustande
Automatischer Modulaustausch

Zurucksetzen auf Werkseinstellungen




6.1. Einzelabzug-Modus

Der Einzelabzug ist der Modus, bei dem das ConveyLinx-Modul vorgibt, dass seine
benachbarte nachgelagerte Zone frei sein muss, bevor es eine Ladung freigibt.

Alle 3 Kartons sind 3 2 1
angestaut . E . ¥ o ¥

Karton 1 wird freigegeben - —

Kartons 2 und 3 bleiben 3 2 1
angestaut . g o i - W
PE3 PE2 PE1
Wenn Karton 1 PE1 verlasst, 3 . 2 _— 1
wird Karton 2 freigegeben g g g
L ] L ] L]
PE3 PE2 PE1

«¥» Andere ZPA-Freigabemodi ansehen und wie man sie dndert
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6.2. Flex Zone-Erkennung

ConveylLinx-Modul erkennen automatisch, wenn ein Karton langer ist als eine Zonenlange
und passen automatisch die Anstauungssteuerung an, so dass der langere Karton dann zwei
logische Zonen belegt, und verhindern, dass der nachste vorgelagerte Karton in den
langeren Karton geférdert wird.

! Der Flex Zone-Modus funktioniert nur im Einzelabzug-Modus.

Alle 3 Kartons sind angestaut und die Zone bei PE3 hat Flex Zone aktiviert

PE4 PE3 PE2 PE1

Karton 1 wird freigegeben - obwohl PE3 frei ist, bleibt Karton 2 angestaut, da dort Flex Zone
aktiviert ist

=
1

¥ ¥ l W l l
PE4 PE3 PE2 PE1

Wenn die Vorderkante von Karton 1 PE1 erreicht, wird FlexZone in der Zone bei PE3 geldscht
und Karton 2 wird freigegeben

Bitte beachten Sie, dass der “Flex Zone”-Modus nur bei Kartonlangen von bis
zu 2 Zonenlangen funktioniert. Der Betrieb eines Fordersystems mit Kartons,

deren Lange 2 Zonenlangen uberschreitet, fuhrt zu unerwinschten
Ergebnissen, wie unverhaltnismafig vielen Stauzustanden und Fehlern.
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Den Flex Zone-Betrieb mit EasyRoll deaktivieren
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6.3. Stauzustande

Es gibt zwei (2) Arten von Stauzustanden, die das ConveyLinx-Modul erkennt:
Sensorstau

Ankunftsstau

o¥s Fir beide Stauzustédnde wird ein Stau-Timer verwendet, der ablaufen muss,
damit der Zustand aktiv wird. Wenn diese Stauzustande aktiviert sind, werden
sie automatisch in der Logik zuruckgesetzt, nachdem die automatische
Ruckstellzeit abgelaufen ist. Sowohl die Stauzeit als auch die automatische
Ruckstellzeit sind standardmaliig auf 5 Sekunden eingestellt. Die Stau- und
Selbstbehebungs-Timer andern
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6.3.1. Ankunftsstau

Wenn ein Karton eine vorgelagerte Zone verlasst und zur ndchsten nachgelagerten Zone
transportiert wird, erwartet die vorgelagerte Zone eine Ankunftsbestatigung von der
nachgelagerten Zone. Diese Kommunikation findet automatisch innerhalb des ConveyLinx-
Netzwerks statt. Wenn ein neuer Karton in der vorgelagerten Zone ankommt, wahrend diese
noch auf eine Ankunftsbestatigung der nachgelagerten Zone wartet, wird sich der neue
Karton in dieser vorgelagerten Zone stauen. Wenn die vorgelagerte Zone diese Bestatigung
nicht innerhalb des Intervalls des Stau-Timers erhalt, produziert das ConveyLinx-Modul
einen Ankunftsstau fehler. Wenn ein Ankunftsstau auftritt, halt das ConveyLinx-Modul fur
eine im Ruckstellzahler voreingestellte Zeit automatisch alle neuen Kartons in der
vorgelagerten Zone und fahrt dann mit der normalen ZPA-Funktion fort. StandardmaRig sind
die Werte des Stau-Timers und des Rickstellzdhlers jeweils auf 5 Sekunden eingestelit.
Dieser Zustand wird durch die entsprechende “Sensor-LED am Modul” angezeigt:#led-
status-indicators

Karton 1 hat PE1 verlassen und ist 2 1
auf dem Weg zu PE2, und weil PE1 g g
frei ist, tritt Karton 2 in Zone 1 ein

Karton 1 verschwindet, aber der b @@?1

Antrieb von Zone 2 lauft fur die Zeit 2 ¥ P

des Stau-Timers weiter =
(standardmaRig 5 Sekunden). = g B W

Wahrend dieser Zeit kommt Karton 2

in PE1 an, aber Zone 1 stoppt, weil o - -
der Stau-Timer noch lauft m
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Wenn der Stau-Timer abgelaufen ist,
blinkt die Sensor-LED, um
anzuzeigen, dass ein Ankunftsstau
vorliegt und blinkt weiter, bis die
automatische Ruckstellzeit
(standardmagig 5 Sekunden)
abgelaufen ist. Wenn der
automatische Ruckstellzahler
abgelaufen ist, wird der
Ankunftsstau zurtckgesetzt und
Karton 2 wird freigegeben, wenn
Zone 2 leer ist

ConveyLinx-Ai Family Complete Guide - 2.1

2

. 5 . 5

Zone 1 PE1 Zone 2 PE2

Sensor LED Blinks

«¥s Einen Ankunftsstau zuriicksetzen

o¥» Die Stau- und automatischen Riickstellzéhler dndern
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6.3.2. Sensorstau
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Wenn ein Karton fUr die Dauer des Stau-Timers (standardmafig 5 Sekunden) den Fotosensor
in einer vorgelagerten Zone blockiert, nachdem er von einer Zone freigegeben wurde,
erkennt das ConveyLinx-Modul einen Sensorstau. Dies wird durch die entsprechende
Sensor-LED am Modul angezeigt, wie hier dargestellt

Karton 1 verlasst Zone 1, aber hangt
fest. Die Antriebe von Zone 1 und
Zone 2 laufen, aber PE1 bleibt
blockiert

Wenn der Stau-Timer abgelaufen ist
(standardmafig nach 5 Sekunden),
stoppen die Antriebe von Zone 1 und
Zone 2 und die Sensor-LED von Zone
1 blinkt gran/gelb fur die
automatische Rickstellzeit
(standardmaBig fur 5 Sekunden)

Wenn die automatische Rickstellzeit
abgelaufen ist, beginnt Zone 1 den
automatischen Sensorstau-
Rickstellvorgang

=
1

L ] L ] ¥
Zone 1 PE1 Zone 2 PE2
1
L ] " L ] v
Zone 1 PE1 Zone 2 PE2

Sensor LED Blinks

s
1

L ] [ ]
fone 1 PE1 fone 2 PE2

Das passiert, bei der Sensorstau-Eigenfehlerbehebung

B
"

1. Der Motor der Zone lauft rickwarts, bis der Sensor frei ist, oder bis 1 Sekunde

vergangen ist, je nachdem, was zuerst eintritt

2. Warten, bis der Timer flr die automatische Rlckstellzeit abgelaufen ist

3. Der Motor der Zone lauft vorwarts und versucht, die Ladung in die nachgelagerte
Zone zu entladen (Versuch #1 abgeschlossen)
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10.

Wenn der Sensor nach dem Entladeversuch noch immer blockiert ist, 1duft der
Motor der Zone rickwarts, bis der Sensor frei ist, oder bis 1 Sekunde vergangen
ist, je nachdem, was zuerst eintritt

. Warten, bis der Timer fur die automatische Rlckstellzeit abgelaufen ist

Der Motor der Zone lauft vorwarts und versucht, die Ladung in die nachgelagerte
Zone zu entladen (Versuch #2 abgeschlossen)

Wenn der Sensor nach dem Entladeversuch noch immer blockiert ist, lduft der
Motor der Zone rlckwarts, bis der Sensor frei ist, oder bis 1 Sekunde vergangen
ist, je nachdem, was zuerst eintritt

Warten, bis der Timer fur die automatische Rlckstellzeit abgelaufen ist

Der Motor der Zone lauft vorwarts und versucht, die Ladung in die nachgelagerte
Zone zu entladen (Versuch #3 abgeschlossen)

Wenn der Sensor nach Versuch #3 noch immer blockiert ist, muss er manuell frei
gemacht werden, um den Sensorstau-Zustand zurlckzusetzen. Bitte beachten Sie,
dass der Sensorstau-Zustand automatisch zurlickgesetzt wird, wenn einer der
Versuche, die Ladung in die nachgelagerte Zone zu entladen (Schritte 3, 6 oder 9)
erfolgreich war.

o> Wenn die Ladung den Sensor nach dem automatischen Sensorstau-
Ruckstellvorgang noch immer blockiert, mussen Sie den Stau physikalisch
beheben, indem Sie die Ladung entfernen, oder Sie kdnnen einen weiteren
automatischen Sensorstau-Ruckstellvorgang ablaufen lassen

%

Die 5 Sekunden Stau-Timer-Zeit sind ein voreingestellter Wert. Die Stau- und
automatischen Ruckstellzahler in Easy Roll andern

«¥» Die automatische Sensorstau-Riickstellfunktion deaktivieren




6.4. Automatischer Modulaustausch

Wenn ein Linearférderer mit Autokonfiguration in Betrieb genommen wurde, speichern die
ConveyLinx-Modul die Konfigurationsdaten ihrer Nachbarmodule. Diese Konfigurationsdaten
werden automatisch aktualisiert, auch wenn die Parameter des Linearférderers durch die
EasyRoll-Software modifiziert wurden. Die ConveyLinx-Modul-Firmware nutzt diese Funktion
fur den einfachen Austausch von Modulen, so dass nicht die gesamte Linearférderanlage
neu autokonfiguriert werden muss, wenn ein einziges ConveylLinx-Modul ausgetauscht wird.

o¥» Der automatische Modulaustausch funktioniert zum Austausch eines Moduls in
Systemen mit mehreren Subnetzen. Es ist nicht notwendig,
Netzwerkverbindungen vorubergehend zu unterbrechen oder das jeweilige
Subnetz, in dem der Austausch stattfinden soll, anderweitig zu isolieren.

Modulaustausch unter Verwendung von EasyRoll

1. Trennen Sie die Motor-, Netzwerk-, Fotosensor- und Stromanschlisse des
bestehenden Moduls. Die Reihenfolge der Trennung spielt keine Rolle.

2. Verbinden Sie die Motor-, Sensor-, Netzwerk- und Stromanschlisse des neuen
Moduls.

3. Starten Sie EasyRoll V4.04 oder eine neuere Version. Rufen Sie das
Dialogfenster ,Erweiterte Funktionen” auf und gehen Sie zum Tab ,Netzwerk-
Einstellungen”. Klicken Sie auf , Suchen”. Alle Module im Netzwerk sollten
angezeigt werden. Klicken Sie auf den AutoConfig-Button. Nach ein paar Sekunden
wird die Topologie der ConveyLinx-Module angezeigt.

4. Klicken Sie in der Baumansicht auf das Modul, das Sie als Austauschmodul
hinzufigen méchten.

5. Rechtsklicken und ,Diesen Knoten austauschen” aus dem Menl auswahlen, um
den Austauschvorgang wie dargestellt zu beginnen. Beachten Sie, dass Sie den
Knoten auch aus der Modulliste auf der linken Seite auswahlen und dann auf den
Button , Ausgewahlten Knoten austauschen” klicken kénnen.

6. Warten Sie, bis das Modul seine internen Hochfahrvorgange durchfahrt, was
dadurch angezeigt wird, dass die Modulzustands-LED griin blinkt.




PULSEROLLER ConveyLinx-Ai Family Complete Guide - 2.1

Corronyline irstalistion Disiog - 4 noden see dewwn]  WARNING - 3 pomible peobierm was found {chac the module in RED)
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Modulaustausch mithilfe der Austauschtaste

Trennen Sie die Motor-, Netzwerk-,
Fotosensor- und Stromanschliisse
des bestehenden Moduls. Die
Reihenfolge der Trennung spielt
keine Rolle. Verbinden Sie die
Motor-, Sensor-, Netzwerk- und
Stromanschlisse des neuen
Moduls. Die Modulaustauschtaste
befindet sich im Linken
Ethernetkabel-Fach. Entfernen Sie
die Abdeckung des Fachs, um
Zugang zu der Taste zu erhalten.

Dricken Sie mit einem spitzen
Gegenstand (Bleistift oder kleiner
Schraubendreher) auf die Taste und
halten Sie sie flr 2 Sekunden
gedrickt, bis die Zustands-LED
schnell rot blinkt. Dann lassen Sie
die Taste wieder los.

* Bitte beachten Sie, dass der Modulaustauschvorgang (sowohl mit EasyRoll als
auch mithilfe der Austauschtaste) einige Minuten dauern kann, bis er
abgeschlossen ist. Das ausgetauschte Modul startet sich wahrend des
Vorgangs mindestens 4 mal neu. Es startet sich 5 mal neu, wenn ein Upgrade
oder Downgrade der Firmware vorgenommen wird.

Seite 82 von 423



PULSEROLLER

ConveyLinx-Ai Family Complete Guide - 2.1

6.5. Auf Werkseinstellungen zurucksetzen

Es kann vorkommen, dass Sie ein ConveyLinx-Modul auf seine ,Werkseinstellungen*

zurucksetzen mochten. Gehen Sie dafur folgendermalien vor:

1. Stecken Sie alle Sensoren,

Gerate, Motoren und
Netzwerkkabel aus, so dass
nur noch die Netzverbindung
besteht.

2. Drucken und halten Sie die
Modulaustauschtaste , bis
die Modul-LED beginnt,
schnell zu blinken. Dann
lassen Sie sie los.

3. Wenn die
Modulzustands-LED grin
blinkt, ist der Vorgang
abgeschlossen.

Werkseitige Voreinstellungen

Position ‘ Wert oder Einstellung

IP: 192.168.21.20

IP-Adresseinstellungen Subnetzmaske: 255.255.128.0

Default Gateway: 192.168.202.1

Senergy ECO

Normales Bremsen

Einstellungen Linker & | G&schwindigkeit 1 m/s

Rechter Motor Richtung im Uhrzeigersinn

30 mm Beschleunigung

30 mm Verzdégerung

Modulmodus SPS I/O

Stau-Timer = 5,00

Selbstbehebungs-Timer = 5,00

Einstellungen Vorausschau

& Einstellung Nachlauf-Timer = 5,00

Sensorentprellung = 0,10

Alle Nachlauf-Timer = 0,00
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Sensoren

Sensoren sind “AN ist blockiert”

Verbindungen

Alle sind geldscht
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/. EasyRoll-Software

Die EasyRoll-Software wurde im Abschnitt , Autokonfiguration” bereits vorgestellt. In diesem
Abschnitt wurde die Installation der Software, das Verbinden Ihres PCs mit dem Netzwerk

und die Verwendung der Erweiterten Funktionen zum Suchen und flr die Autokonfiguration
Ihrer Module behandelt.
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7.1. Hauptfenster

ﬁ EasyRoll Version 4,19 (US)

N I 1 |

From Node #:[ 14 ToNode ] 14 Jj Set 4l
Serial Murmber; |BE3705 9

Current IP: 192.168.21.33

— O
: : i
. _ Diagnostic
@Blmk&ka Log
Q Advanced ‘_: E’L o >

Dialog

Cloze |

Firmware Yersion: |5.30.0 Hardware Revision: |B. A2

Left Link & & Right Link
Upstream Zone

ZPAMode: | Singulstion -
GAP Timer: 000 zec

Error and Information

Clear | JamErar @&
e Jam emor Counter: 0
Set

[ Disable Sensor Jam Auta Clear
[ Disable Armival Timeout
I” Disable &mival Jam Feset Delap [ Disable Manual Operations

o @Accumulﬂte

Error and Information

Set 4l

T-zone
Accept time: 000 sec
Settings

SetAl

[ Dizable Sensar Jam Reset Delay
Arival/Departure; 1414
Left MDR

Motar Type: Senergy-AiEEDo | Setal

Brake Method: | Marmal - Setall

Sensor Connection Error; &
Sensar Gain
Eror:

Error Counter; O

Downsztreamn Zone

ZRAMode: | Singulation  +
GAP Timer: |0.00  gec

Error and Information

Clear | JamErar &

e Jam ermor Counter: 0
et

Set Al

T-zone
Accept time: 0.Oo0 - sec 5
Settings

I Disable Sensar Jam Auta Clear
I Disable Amival Timeout
I” Disable &Amival Jam Feset Delap | Disable Manual Operations

o @Accumulﬂte

Error and Information

Setal

[ Dizable Sensar Jam Reset Delay

Arrival/Departure: 1414
Right MDR

Motar Type: | Senergp-ai ECO ov Set All

Brake Method: |Servo Brake - Set Al

Sensar Connection Emor; S
Sensor Gain
Error;

Error Counter; 0

Real Speed: 0.000 me's Real Speed: 0.000 mi's
Speed: 0.500 md's Set| Setall Speed: 0.500 mds Set | Setall
4k—‘ Motor Connector Error; J—l Waotor Connector Emor;, S
=L L :Iv sl Waoltage drop [<18W] & Lkl Ls! Cw/ :|v sizial Yoltage drop (<184, &
Acceleration, |30 T Set | Setal Matar short-circuit @ || |Acceleration: |30 mm Set | Setal Mok short-circuit; S
- R
Deceleration: |30 T Set | Setal Max. Torque: Deceleration, |30 mm Set | Setal Mar. Torque:
o Overload: & Overload: &
Motar stalled: & Motor stalled: &
Current; I md, Motor Sensor Enor & || |Current; 0 rdh, Mator Senzor Enor; &
Overheat; & Overheat, @
Operating time: | 721 it B Operating time:  |727 miin R
U U
tatar - Mator "
Temperature: <40 L o ﬁ tator Errar Courter; O Temperature; e C o ﬁ totor Error Counter: O
M odule ’— g 0 ltaqe(> 20y @ || [Module ; 1] tage(> 0] S
T emperature: - C wervaltage(>30V) T 56 C wervoltags(>30V):
Anzeige ‘ Beschreibung

Network IP - Hier tragen Sie das Subnetz des ConveyLinx-Netzwerks ein,
dass Sie verbinden mochten.

Node No. - Hier tragen Sie den Knotenbereich ein, in dem Sie die
Verbindung herstellen méchten. Das Eintragen von Werten an dieser Stelle
I6st den ,,Refresh”“-Button aus. Durch das Klicken auf diesen Button werden
die restlichen Positionen (3, 4 und 5) ausgeftilit.

usw. zu andern.

Vorgelagerte Zone / Nachgelagerte Zone - Mit dieser Auswahl kdnnen Sie
den ZPA-Modus einer speziellen Zone andern. Aullerdem gibt es mehrere
Kontrollkastchen, um die Standardeinstellungen bestimmter Stauzustande

Vorgelagerte Zone / Nachgelagerte Zone - Auswahltaste, um die lokale
Zone dazu zu bringen, Ladung aufzustauen, wenn ein Karton ankommt




und die lokale Zone in den Aufstau-Modus zu versetzen, wenn das Modul
hochgefahren wird.

Linke Motorrolle / Rechte Motorrolle - Auswahimadglichkeit von
Motorrollentyp, Bremsoptionen, Geschwindigkeit, Beschleunigung,
Verzégerung, usw.

Linke Motorrolle / Rechte Motorrolle - Selektor um durch Klicken die
Motorrolle in Gang zu setzen, weiterer Klick zum Stoppen

Linke Motorrolle / Rechte Motorrolle - Optische Anzeigen flr verschiedene
Zustands- und Diagnoseinformationen der Motorrollen

Diagnosefenster - Klicken Sie auf das grafische Bild, um ein detailliertes
Diagnosefenster zu 6ffnen

«¥» Bitte beachten Sie, dass manche der detaillierten Informationen, die in dieser
Abbildung gezeigt werden, in lhrem System anders sein konnen und dass die
meisten dieser Felder leer sind, bis Sie die Kommunikation beginnen.




/.1.1. Knoten-Navigation

Der Wert, der in das Feld Von Knoten # —
eingetragen wird, ist der Modulknoten-Wert, F-m”od@)”ode | & JJ

der im Ubrigen Hauptfenster angezeigt wird.

Der Wert, der in das To Node # -Feld
eingetragen wird, muss nicht der tatsachliche
Jletzte” Knoten des Netzwerks sein. Wenn Sie
einen Wert eingeben, der héher ist als der
existierende, wird eine Fehlermeldung —
angezeigt, nachdem Sie auf den Refresh Fiom Node # 1 'nNcﬂch
-Button geklickt haben. Im dargestellten
Beispiel sind nur 4 Knoten installiert und es
wurde 6 eingegeben. In dem Fall wirden Sie 2
Fehlermeldungen in Folge erhalten, nachdem
Sie auf den Refresh -Button geklickt haben.

Durch Klicken auf die + und - Buttons wird der

Knotenwert im Feld Von Knoten # erhéht/

verringert und die Moduldaten flr den neuen

gewahlten Knoten werden angezeigt. Bitte From Nods H‘ 1) ToNode | © |
beachten Sie, dass Sie eine Fehlermeldung
erhalten, wenn Sie den Wert Gber den Wert
des letzten installierten physikalischen Knoten
hinaus erhdhen.

]

«¥» An allen Stellen, an denen Sie im Hauptfenster einen Set Alle -Button neben
einem Parameter oder einer Dateneingabe-Auswahl sehen, werden alle
Knoten im Bereich zwischen Von Knoten # und Zu Knoten # mit denselben
Parametern oder Daten aktualisiert, wenn Sie auf den entsprechenden Set Alle
-Button klicken. Es erscheint ein Dialogfeld zur Bestatigung Ihrer Auswahl.
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7.1.2. Knoten-ldentifikation
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* Das Hauptfenster von EasyRoll verfugt Uber eine Funktion, die als ,Blink &

Wink*“ bezeichnet wird und es erlaubt, den ausgewahlten Knoten visuell zu
verifizieren.

Wenn im Textfeld Von Knoten # ein giltiger
Knoten ausgewahlt wird und seine
Informationen im Hauptfenster angezeigt
werden, fuhrt das Klicken auf die Blink & Wink
-Taste dazu, dass alle LED-Anzeigen des
gewahlten Moduls blinken. Ein weiterer Klick
auf ,Blink & Wink" schaltet das Blinken aus.

! Bitte beachten Sie: Wenn die ,,Blink & Wink“-Funktion aktiviert ist, stoppt das

Modul alle Motoren.
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7.1.3. Einstellungen der Vor-
/Nachgelagerten ZPA-Zonen

Im Hauptfenster befinden sich Bereiche zur Konfiguration der Einstellungen der
Vorgelagerten und Nachgelagerten Zonen. Die Einstellungen der Vorgelagerten und
Nachgelagerten Zonen erfolgen getrennt von einander, so dass Sie Ihre ZPA-Funktionalitat
ganz lhren BedUrfnissen anpassen kénnen.

el Ll O 8 Right Link

12 Errar and Information Donnstieam Zone Error and |nformation
|
—PpmTOE—TSTaton | SetAl : ion v SetAl
Clear | JamEnor @ —I Clear | JamEmor @
GAP Timer:  |000  geg I Jam anoe Countar 0 GAP Timer: 1000 g Jam emos Counter; 0
T-zone T-zone
Accept time: 000 sec Sel I Accept lire: 000 sec !
Seltings Settings
[ Disable Sensor Jam Auto Clear [ Disable Sensor Jam Auto Clear
[™ Disable Anival Jam Reset Delay [ Disable Marwal Operations I Disable Arival Jam Peset Delay [ Disable Manual Operations
[~ Disable Sensor Jam Reset Delay I Disable SensorJam Reset Delay
Anival/Depature; 26/26 A.l:ﬂllm Aurival/Depature; 26/26 aﬁm-uld:n

Seite 90 von 423



PULSEROLLER

ConveyLinx-Ai Family Complete Guide - 2.1

/.1.3.1. Freigabe-Modus

Im Dropdownmen fir den
ZPA-Modus werden alle
verfigbaren
Auswahlimoglichkeiten
angezeigt. Einzelabzug ist
die Standardkonfiguration.

T T

Upatream Zone

ZPAMode: | Singulation vI

Sirnaulation

Errar and Information

Clear I Jam Emor, @

Jam eqror Counter: 0

Set Al

GEAP Timer | Train I
T AP Tram
granly -]
Accept Hime: AL Set |
Settings

[T Disable Anival Jam Reset Delay
[T Disable Sensor Jam Reset Delay

Anival/Departure; 26/26

[T Disable Sensor Jam Auto Clear
[T Disable Anival Timeout
[ Disable Marual Dperations

Set Al

anm

* Wenn im Dropdownmenu des ZPA-Modus eine neue Einstellung ausgewahlt
wird, andert sich der Modus der Zone sofort. Wenn Sie alle vorgelagerten
Zonen fur den Knotenbereich, der in den Knoten-Nr.-Eingabefeldern
eingegeben ist, einstellen mochten, klicken Sie auf den ,,Set Alle“-Button.
Genauso konnen Sie im Bereich ,,Nachgelagerte Zone“ des Hauptfensters

vorgehen.

Der Einzelabzug-Modus ist die Standardeinstellung und im Abschnitt

Standardeinstellungen und Betrieb beschrieben

konfiguriert und im selben Netzwerk gemischt auftreten kénnen.

Bitte beachten Sie, dass Einzel- und Reihenfreigabemodi jeweils pro Zone
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/.1.3.1.1. Einzelabzug

o Der Einzelabzug-Modus ist die Standardeinstellung und im Abschnitt
Standardeinstellungen und Betrieb beschrieben
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/.1.3.1.2. Blockfreigabe

. 3 2 1
Alle 3 Kartons sind angestaut : 2 : g
PE3 PE2 PE1

werden Kartons 2 und 3 gleichzeitig o 3

2 1
freigegeben | P e e S e

Wenn Karton 1 freigegeben wird - _ — _ = - =

Upstizam Zone

— Ertor and Informalion—— |
ZPA Mode: Wj Sel_] = Jam Emor: @
GAPTimer: [000 sec  5ef Jam awor Counter: O

T-zone

; 000 sec Set
Wahlen Sie Blockabzug aus dem M;‘;ﬂf'm =

e ings
Dropdownmenu fur ZPA-Modus I | Disabls SarrsorJar Ao Cleas
I™ Disable Anival Timeout St Al

[ Disable Anival Jam Reset Delay [~ Disable Manual Opesations
I Disable SenzorJam Reset Delay

Anrval/Departure: 26/26 EM

' Bitte beachten Sie, dass die Inbetriebnahme vieler Zonen im Blockfreigabe-
Modus, vor allem mit schweren Ladungen, zu Spannungsabfallen an lhren
Stromversorgungen fuhren kann. Achten Sie darauf, die Stromversorgung

Ihren Bedurfnissen entsprechend zu dimensionieren. Sie sollten den
Blocklickenabzug in Erwagung ziehen, wenn Ihnen die Dimensionierung der
Stromversorgung Sorge bereitet.
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/.1.3.1.3. Blockluckenfreigabe

3 2 1
Alle 3 Kartons sind angestaut . g . o . . . .
PE3 PE2 PE1
Wenn Karton 1 freigegeben wurde |:;> |:;>
und der Licken-Timer von Zone 2 i _ =
abgelaufen ist, wird Karton 2 3 2 1
freigegeben. Karton 3 bleibt “e e ~e e X oee"
angestaut PE3 PE2 PE1
Wenn Karton 2 freigegeben wird - —> = =
und der Licken-Timer von Zone 3 — — —
. . 3 2 1
abgelaufen ist, wird Karton 3 g g . g
freigegeben : PE3 : PE2 : PE1 :
. .. Upstream Zone .
Wenn Sie Blocklickenabzug aus | o, .. [GaP Tran =] St Al Error and Information J

dem Dropdownmend fur den
ZPA-Modus auswahlen, werden das | G&F Timer [035 ec
Eingabefeld Startverzégerung und | 1.ome

der Set -Button aktiviert. Geben Sie | Accept time: 000 pec

einfach den gew{inschten Zeitwert Seting:
ein und klicken Sie den Set -Button,
um den Wert im ausgewahlten
Knoten zu aktualisieren. In diesem
Beispiel wurden 0,35 Sekunden
eingegeben | = AnivalDepature: 26/25 Zaccumuate

Cleat | JamEmor: @

Jarn egror Counter: 0

[T Disable Sensor Jam Auto Clear

[ Dizable Amival Tirmeout Set Al
[ Dizable Anival Jam Resst Dalay [ Dizable Manual Operstions
[ Dizable Senso Jam Reset Delay

! Bitte beachten Sie, dass durch die Startverzdgerung keine Lucke oder
Verspatung entsteht, wenn sich Ladungen in der Forderung befinden. Der

Licken-Timer wird nur aktiviert, wenn eine Zone eine Ladung anstaut, und
diese wird dann freigegeben.

<> Wenn mehr als eine aufeinanderfolgende Zonen als Blockliicken konfiguriert
sind, dann muss in jeder dieser Zonen der entsprechende Lucken-Timer
ablaufen. Wenn der Zeitwert lang genug ist, ahnelt das Ergebnis dem
Einzelabzug -Modus oder sogar dem Einzelabzug mit zusatzlicher
Zeitverzdgerung. 0,2 bis 0,3 Sekunden sind typische Werte, die verwendet
werden, wenn man die Belastung auf die Stromversorgungen ausgleichen
aber gleichzeitig einen Betrieb erreichen will, der dem Blockabzug-Modus
ahnelt.
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/.1.3.2. T-Zone-Einstellungen

In Forderanwendungen sind flr den Transfer eines Kartons im rechten Winkel von einem
Férderband zum anderen oft spezielle Hebe- und Senkmechanismen erforderlich. In anderen
Anwendungen kann ein Férderer einfach seine Ladung aus seiner nachgelagerten Zone
direkt in die vorgelagerte Zone eines anderen, senkrecht dazu angeordneten Forderers
transportieren. Diese Konfiguration wird im Allgemeinen als T-Zone -Anordnung bezeichnet.
ConveylLinx beinhaltet die Logik zur Steuerung einer T-Zone-Anordnung, ohne dass eine
externe Steuerungsschnittstelle oder Programmierung bendtigt wird.

Einige Aspekte des Materialtransports, wie die Geschwindigkeit des
Entladeforderers und das Gewicht der Ladung mussen vor der Verwendung
einer T-Zone-Konfiguration genau analysiert werden. Uberpriifen Sie
unbedingt Ihr mechanisches Design und die Kartoneigenschaften, bevor Sie
eine T-Zone-Anordnung in Betrieb nehmen.

Die T-Zone Annahmezeit ist die Spanne zwischen dem Zeitpunkt, zu dem der vordere Rand des
Sensors der annehmenden Zone blockiert wird und dem Zeitpunkt, zu dem der Antrieb der
annehmenden Zone anlauft. Diese Zeitverzégerung gibt der abgebenden Zone genug Zeit, die
Ladung komplett in die annehmende Zone zu transportieren.
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T-Zone zwischen 2 separaten Modulen

V INPON

FLUSS

T-Zone-Annahmezeit
in der vorgelagerten
Zone von Modul B Modul B
einstellen
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T-Zone an einem einzelnen Modul

YV INPON

Geben Sie den Wert ein und klicken
Sie auf den Set-Button. In diesem
Beispiel wurden 1,5 Sekunden
eingegeben. Ob Sie im Hauptfenster
den Wert der vorgelagerten oder den
der nachgelagerten Zone andern,
hangt davon ab, welche die
annehmende Zone ist.

ConveyLinx-Ai Family Complete Guide - 2.1

FLUSS

T-Zone-Annahmezeit
in der nachgelagerten
Zone von Modul A
einstellen

: Upstream Zone :
ZPAMode: [Singulation v Set Al 'Erl:r:h_wlmmm
Jam Emor: @
GAP Timer: 000 gep | Jarn eitat Counter: 0
T-zone I
Accept linme: 130 sec
Seftings

[T Disable SensorJam Auto Clear
[T Dizable Anival Timeout

Set Al
[ Disable Anival Jar Reset Delap [ Disable Marwal Opesations
[T Disable Sensor Jam Feset Delay |
Arvval/Depature; 26/26 l.cclm

Ly R QP

! Die T-Zone Annahme-Zeit bezieht sich immer auf die annehmende Zone.
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/.1.3.3. ZPA Fehler und Meldungen

In der oberen rechten Ecke der Bereiche fur die vor- und die nachgelagerte Zone im
Hauptfenster befindet sich jeweils der Bereich Fehler und Meldungen . Es gibt eine Anzeige,
die zeigt, wenn ein Stauzustand aktiv ist (entweder ein Ankunftsstau oder ein Sensorstau).
Eine numerische Anzeige zeigt alle Stauzustande seit dem letzten Modul-Leistungszyklus an.
AulBBerdem gibt es den Button ,L6schen”, um einen Sensorstau zu l6schen, wenn er aktiv ist.

Euror and Information

|
— Cleat | JamEnor @

Jarmn earor Counter: 0

o¥s Der ,Léschen“-Button ist praktisch, denn so miissen Sie nicht zu der
betroffenen Zone gehen, um die Ladung aus dem Sensorbereich der Zone zu
entfernen. Wenn Eigenfehlerbehebung aktiviert ist, wird durch das Anklicken
des Loschen-Buttons dieser Vorgang reinitiiert.
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7.1.3.4. Aufstau-Steuerung vom
Hauptfenster

Das Klicken auf das Schaltsymbol Aufstauen versetzt die Zone in den Aufstau-Modus, und
der nachste Karton, der in der Zone ankommt, stoppt und bleibt dort, bis Sie wieder auf das
Schaltsymbol klicken, um den Aufstau-Modus auszuschalten.

U pad
pstream Dﬂe . Error and Information
ZPAMode: |Singulation = Set All Cear | JamE o
| arm Error:
GAP Timer: [0.00  sae | Jam ewor Counter; 0
T-zone
Accepttime: |100 sec S_”I

Das Klicken auf das Symbol initiiert Settings
die Aufstau -Funktion und das [T Disable Sensor Jam Auto Clear
Symbol wird hervorgehoben und I™ Disable Arival Timeout St Al
andert den Zustand. [ Dicable Anival Jam Reset Delay [ Disable Manual Dpesations

[ Disable Sensor Jam Reset Delay
Anval/Departure; 26/26 glccumuhte
Ll Emor and Information
Molor Type: |Senesgy-4i ECO ~l s‘Et’*'l| Sensor Connection Eror. @

Upstream Sone -
Emor and Infiomation

2P Mode: ISi-.gL.laﬂim - Set Al

Cleat | JamEno: @
LA |:I 0 sec Jam error Countes;
1-
ﬁ.cai:; tirree: |l:|'l:":I et Set

. . St
Nochmaliges Klicken auf das Symbol = ™ Disable SensorJam Auto Clear
schaltet die Ansammlungs funk:uosn ™ Disable Arival Timsoul St
) [ Disable Arival Jam Beset Delay [ Dizable Manual Dperatiors

[ Disable Sensor.Jam Reset Delay
Arrval/Depatwe: 26426 @Me
o I Error and | nformation

Motor Type: |‘3'3""‘“-’5'-"""51E':':| ﬂ 5em'n|3ensnr[fwacli:\ninu. o

o Wenn Sie Aufstauen in EasyRoll einstellen, wird dies im Flash-Speicher des
Moduls gespeichert, so dass es im nachsten Leistungszyklus im Aufstau-
Zustand hochfahrt.
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7.1.3.5. Kontrollkastchen fur
Einstellungen

Sowohl die Vorgelagerten als auch die Nachgelagerten ZPA-Zonen verflgen Uber
Kontrollkdstchen, mit denen Sie die teilweise die Einstellungen des ZPA-Verhaltens anpassen
kénnen. Diese Einstellungen kdnnen nur auf die Zone angewandt werden, mit der Sie
verbunden sind und die Sie in der Ansicht haben, oder Sie kdnnen dieselben Einstellungen
auf mehrere Module in einer Reihe von Modulknoten anwenden.

Seltngs Selings

Ankunftsfehlermeldung Aus ™ Disable Sensor Jam Auto Cleas ™ Disable Sensor Jom Auto Cloas
I Dicable Anival Timeout SaAl I Disable Auival Timeout SeAl
Ablauﬁehlermeldunq AUS [~ Diable Arival Jam Reset Delsy [~ Disable Marual Operations I~ Disabls Asiival Jam Reset Delay [ Disable Manual Dperations
- [~ Disable Sensor Jam Reset Delsy ™ Disabbs Sensor Jam Resat Delay
Ankunftsbestatigung Aus P ——— ]| pee—— p; —
Handentnahme
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/.1.3.5.1. Ankunftsfehlermeldung Aus

Eine einzelne Zone oder eine Gruppe von Zonen kann so konfiguriert werden, dass die
automatische Rlckstellzeitverzégerung fir den Ankunftsstau und/oder Sensorstau ignoriert

wird.
Upstieam Zone S TI—
ZPAMode: [Singulstion  + Set Al e st
Chear | Jam Enor; @
. . . GAP Timer: [0.00
Das Anklicken eines oder beider e we 5o Jam erros Counter: 0
. . T_zm
. Kontrollkastchen s.orgt dafdr, _dass Aocept ime: |000  sec sﬁl
die Logik der Zone die automatische Setlings
Rickstellzeit verzdgerung fur den ™ Disable Sensor Jam Auto Clear
entsprechenden Stauzustand I™ Disable Anival Timeout St Al
ignoriert ¥ Dizable Anival Jam Reset Delay [~ Disable Manual Operations
¥ Disable Sensor Jam Feset Delay
Anrval/Departure: 26/26 am

! Die Auswahl einer dieser Optionen fuhrt nicht dazu, dass die Erkennung des
entsprechenden Stauzustands entfernt wird. Es wird nur die Standard-

Selbstbehebungszeit verzogerung entfernt, die die Logik anwendet, bevor sie
den Zustand automatisch behebt.
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/.1.3.5.2. Sensorstau-Eigenbehebung Aus

Sensorstau-Eigenbehebung beschreibt, wie die Logik 3 Versuche unternimmt, den
Sensorstau zu beheben, wenn einer auftritt. Unter bestimmten Umstdnden und in
bestimmten Zonen ist diese Funktionalitat nicht gewlnscht. Es gibt ein Kontrollkastchen, mit
dem Sie diese Funktionalitat deaktivieren kénnen.

Upstream Zone TR
ZPAMode: [Singdation  ~ Set Al ool

Clest | JamEnor @

. . GAP Timer: [0.00
Das Anklicken des Kontrollkastchens mee. [000 e Self Jam error Counter: 0

Eigenfehlerbehebung Aus deaktiviert Ljf:ﬁ:m 000 sec E]

die 3 Versuche, den Sensorstau zu Setlings
beheben und sorgt daflr, dass die ¥ [Disable Sensor Jam Auto Clesd
Zone im Stauzustand bleibt, bis der [ Disable Asrival Timeout Set Al
Sensor manuell frei gemacht wurde. I Disable Arval Jam Reset Delay [ Disable Manual Operations
I Disable Sensor Jam Feset Delay
ArrvalDepatue: 26/76 @mm

«¥s Sie kénnen auch versuchen, einen Sensorstau mithilfe des Léschen -Buttons
far die Zone zuruackzusetzen.
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/.1.3.5.3. Ankunftsbestatigung Aus

Der Ankunftsstau beschreibt, wie die Standard-Zone-zu-Zone-Logik den Stauzeitwert dazu
verwendet, die Entladezone dazu zu bringen zu warten, bis die annehmende Zone die

erfolgreiche Ankunft des Kartons in der annehmenden Zone anzeigt. In bestimmten

Anwendungen kann es besser sein, diese Funktionalitat fir bestimmte Zonen zu

deaktivieren.

Ankunfts-Timeout deaktivieren, wenn Sie moéchten, dass Férdergut flieRt ohne
zu stoppen

Durch das Anklicken des
Kontrollkastchens
Ankunftsbestatigung Aus wird
verhindert, dass die Entladezone
einen Ankunftsstau zustand
registriert. Vorgelagerte Kartons
warten nicht, bevor sie in die
Entladezone eintreten, wenn ein
Karton diese Zone verlassen hat.

Upstieam Zone

ZFP4 Mode: Singulation - l
GAP Timer, (000 B0

T-zone
Accept lime 000  sec

Settings

[~ Disable &rnival Jam Reset Delay
[ Disable Sensor Jam Peset Delay

Armeal/Departure: 26426

sal

Error and Information

Clear | JamEner @

Jam error Counter: 0

Set Al

[T Disable SensorJam Auto Clear
W Disable Anival Timeout
[™ Dizable Manual Operstions

Setal

M
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7.1.3.5.4. Handentnahme

Wenn sich im normalen ZPA-Betrieb eine Zone im Aufstau-Modus befindet (entweder
hervorgerufen durch ein externes Gerat oder wenn an Aux I/O Pin 2 Aufstauen eingestellt

ist) und der Karton daraufhin manuell vom Forderband entfernt wird, lauft die der

aufgestauten Zone nachgelagerte Zone an, um ,den verlorengegangenen Karton zu

suchen”. In bestimmten Anwendungen oder Situationen, in denen das manuelle Entfernen

von Kartons von aufgestauten Zonen erwartet wird, kénnen Sie das Anlaufen der

nachgelagerten Zone zum ,Finden des verlorengegangenen Kartons” deaktivieren.

Ohne Hakchen im Kontrollkastchen Handentnahme

Karton aufgestaut in der
vorgelagerten Zone durch Aux I/O
Pin 2-Aufstau-Signal oder externes

Netzwerksignal

Wenn der Karton aus der
vorgelagerten Zone entfernt wird,
lauft die nachgelagerte Zone an, um
»den fehlenden Karton zu finden*.
Laufzeit ist die Dauer, die im Stau-
Timer eingestellt ist (standardmagig
5 Sekunden)

it Hakchen im Kontrollkastchen Handentnahme

Zuerst navigieren Sie im
Hauptfenster zur Zone, die Sie
davon abhalten wollen anzulaufen,
wenn der Karton aus ihrer
vorgelagerten Nachbarzone entfernt
worden ist. Das Anklicken des
Kontrollkastchens Handentnahme
verhindert, dass diese Zone anlauft,
wenn ein aufgestauter Karton aus
ihrer vorgelagerten Nachbarzone
entfernt wird.

Aufgestaut
[ ] G [ ] v
Vorgelagerte Nachgelagerte
Zone fone
=
s A |
J
ol Zone |&uft
wrri ool
Vorgelagerte Nachgelagerte
Zone Zone
Upstream Zone Eror o] Inforrent
ZPAMode: | Singdstion - Set Al o riemmaan
Cleat | JamEnor @
GAP Timer. 000  sec J Jam enor Counter: 0
T-zo0ne
Accept lime: 000  sec ﬂ
Settings

[~ Disable Sensor Jam Auto Cleas
[~ Disable Aurival Timeout

SetAl

I Disable Sensor Jam Reset Delay
Armeal/Depatime: 26776




Wenn Sie das Kontrollkastchen
Handentnahme fir die
nachgelagerte Zone anklicken, wird
diese nicht anlaufen, wenn der
Karton aus der vorgelagerten Zone
entfernt wird.

Vorgelagerte
Zone

Zone lauft
nicht V
- =
Nachgelagerte
Zone
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Die Motoreinstellungen flr das aktuell ausgewahlte Modul kénnen im Hauptfenster

angepasst werden.

Left MOR

Motor Type: | Seneigy-4i ECO
Brake Melhod INurmaI o I
Feal Spead: I[l_uu:l e

Speed: [0500 s
CWC0W: ||;w -

Acceleration: |3D e
Dieceleration: I3U e

Curent: |ﬂ mé
Olperating time: |723 min
Matar 4

Temperature; e T

Module I
Temperature: = L

Set.ﬁll

Set Set.l\'-‘«ll

saal
Set SetMI
Set SutAll

Kyzeo

Emor and Irformation

| Setas Sensor Connection Ermor; @

Sensor Gan
Enror: @
Emor Counter: 0

Motos Connector Enor; &
Yoltage drop [<18v): @
Motor short-circut: €
Max. Torque: &
Overload: &

Motor staled: @

Motor Senzor Enor: &
Oveheat: @

Motor Error Counter: 0
Dvervoltage(>30V) 8

HitkbE Error and Information
Motor Type: |Senergy-Ai ECO x| sea Sensor Connection Error. @
Brske Method: [ServoBrake ~ Set Al Sennion
Real Spesd: 0000 s Ermor Courter: 0
Speed: 0500 s Set | Setal

_I_‘ Wotor Connector Eror, &
CW/CCW: Cw - Set Al Voltage drop <18V} @
Acceleration: |30 mm Set I Set &ll Motor shost-circuit: &
- @
Decelerstion: [0 mm Set| Setal Mae | orgue:
Overoad &
Maktor stalled: @
Cuarert: 0 s, Motor Sensor Emor &
Overheat @
Operating time: |723 min R Vel
u
okos +
Temperature: et C ﬁ| Mot Enor Courder: 0
I odule: #
T e 3 C Owervoltage[> 30V} &

«¥s Bitte beachten Sie, dass die Motoreinstellungen nach den Antrieben, wie sie in
die physikalische Linke und Rechte Seite des Moduls eingesteckt sind
gruppiert sind und nicht basierend auf dem Produktfluss in vor- oder
nachgelagerter Richtung.
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/.1.4.1. Motortyp

Das Dropdownmenu , Motortype” enthalt alle Motormarken und -typen, deren Profile flr das
Modul verfagbar sind. Senergy-Ai ECO ist die Standardeinstellung nach der Durchfihrung
des Autokonfigurationsvorgangs. Die neuen Einstellungen werden in den ausgewahlten

Knoten heruntergeladen, wenn eine neue Option aus der Liste ausgewahlt wird.

In diesem Beispiel flihrt das Klicken
auf Set Alle dazu, dass die
ausgewahlte Einstellung auf die
Linken Motorrollen aller Module des

Left MDA
Motor Type [SeneagyAiECD

Knotenbereichs, der im oberen N = .
Bereich des Hauptfensters in den o Spaedt |SCTTRAIECD +
Feldern Von Knoten # / Bis Knoten # S BODST 8
eingegeben ist, heruntergeladen Speed ot
wird. Wenn diese Felder zum Beispiel DW/CCW, .
die Werte 1 und 6 enthalten, dann J
fuhrt die Anderung der Auswahl im

Dropdownmenu Motortype dazu, das =
Knoten 1 geandert wird, und das st Bl Kl o]
Klicken auf Set Alle wendet die

gleiche Einstellung wie flr Knoten 1
auf die Knoten 2 bis 6 an.

! Bitte konsultieren Sie die Senergy-Ai-Motordokumentation im Pulseroller-

Katalog und Uberprifen Sie Ihre Anwendung, wenn Sie unsicher sind, welche
Motortypeinstellung Sie verwenden sollten.
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7.1.4.2. Bremsmodus

Das Brake Method -Dropdownment enthalt alle Haltebremsmethoden, die fur das Modul
verflugbar sind Normal ist die Standardeinstellung nach der Durchfihrung des
Autokonfigurationsvorgangs . Die neuen Einstellungen werden in den ausgewahlten Knoten
heruntergeladen, wenn eine neue Option aus der Liste ausgewahlt wird.

In diesem Beispiel fihrt das Klicken
auf Set Alle dazu, dass die

ausgewahlte Einstellung auf die
Linken Motorrollen aller Module des
Knotenbereichs, der im oberen
Bereich des Hauptfensters in den

Lest MOR
Motor Type: [Senmgy-ai ECO

BiskeMethod [Homal =]

H
L] Selal L]

Feldern Von Knoten # / Bis Knoten #
eingegeben ist, heruntergeladen
wird. Wenn diese Felder zum Beispiel
die Werte 1 und 6 enthalten, dann
fihrt die Anderung der Auswahl im
Dropdownmenu Bremsmodus dazu,
das Knoten 1 geandert wird, und das
Klicken auf Set Alle wendet die
gleiche Einstellung wie flr Knoten 1
auf die Knoten 2 bis 6 an.

I

Free

|Servo Brake

Spesd 80w e | Sear

pd
@ITTOM.:&;::IT -
I

Mioliod

Methode ‘ Beschreibung

Wenn die Steuerungen den Rotor so weit abgebremst haben, dass er stoppt, sind
die Motorwicklungen intern angeschlossen. Die permanentmagnetische
Kraftwirkung im Rotor und die mechanische Tragheit des Getriebes halt den Rotor in
seiner Position. Dies ist die Standard-Haltebremsmethode und wird oft als
Kurzschluss oder Nebenwiderstand bezeichnet. Normal ist die Werkseinstellung fur
alle Modulzonen aus dem Autokonfigurationsvorgang

Normal

Wenn die Steuerungen den Rotor bis zum Stoppen abgebremst haben, sind die
Frei Motorwicklungen intern ausgeschaltet und nur die mechanische Tragheit des
Getriebes halt den Rotor in seiner Position.

Wenn die Steuerungen den Rotor bis zum Stoppen abgebremst haben, stellt der
Prozessor den Hall-Effekt -Sensorstatus fest. Wenn sich der Hall-Effekt
-Sensorstatus andert und damit eine Positionsanderung des Rotors anzeigt, speisen
die Steuerungen in der richtigen Reihenfolge Strom in die Motorwicklungen, um den
Rotor zurick in seine urspriingliche Stopp-Position zu bewegen

Servo
Bremse

! Die Servobremsfunktion verwendet Motorstrom. Abhangig vom Drehmoment,

das der Motor benotigt, um die Last zu halten, besteht das Risiko der
Warmeentwicklung.
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/.1.4.3. Geschwindigkeit

Die Geschwindigkeit (Speed) wird in Metern pro Sekunde (m/s) eingestellt. Die Senergy-Ai-
Motorrolle enthdlt Daten beziglich ihrer Getriebeuntersetzung und dem Rollendurchmesser,
die vom ConveylLinx-Modul gelesen werden kénnen. EasyRoll verwendet diese Informationen

dann um anzuzeigen, ob die von lhnen eingegebene Geschwindigkeit flr die angeschlossene
Rolle gultig ist.

Geschwindigkeitswert einstellen

FUr unsere Beispiel-Rolle bedeutet
die Eingabe des
Geschwindigkeitswerts ,,0,300“ und Left MOR
das Klicken auf Set, dass die | Mo [soegaecs =] sea]
Geschwindigkeit der Rolle auf 0,3 m/ | BskeMerod [Sevobiske =]  Setdd]
s eingestellt wird. Wenn der | fesSpeed  [0000 o
Hintergrund des Eingabefelds fur die
Geschwindigkeit weil bleibt, ist die | = Sl 2 selsad]
eingegebene Geschwindigkeit giiltig | 1o Sy s
fir die vom Modul erkannte Rollen-
Teilenummer.

Geschwindigkeitseinstellung Zu Hoch

FUr unsere Beispielrolle liegt eine =
Geschwindigkeit von 2 m/s Uber der | o1y [soegracco =] seal
zulassigen Maximalgeschwindigkeit. Bake Moot [SevoBias <] —
Der Hintergrund des Eingabefelds flr '
die Geschwindigkeit wird rot und
zeigt damit an, dass die
eingegebene Geschwindigkeit zu
hoch ist.

FAeal Spead 0,000 mis

o Das Einstellen einer zu hohen Geschwindigkeit fiihrt dazu, dass der Antrieb in
seiner definierten Maximalgeschwindigkeit lauft.

Geschwindigkeitseinstellung Zu Niedrig

Flr unsere B.els.plelr.olle liegt eine ——
Geschwindigkeit von 0,1 M/S | yau 1ype [Sonmaintco | sea

unterhalb der zulassigen ! "
Mindestgeschwindigkeit. Der | o [eofeke =] -
Hintergrund des Eingabefelds fir die | "™ 100w
Geschwindigkeit wird blau und zeigt | speed OO ;) (5ol sea
damit an, dass die eingegebene | cwrow  [ow sl
Geschwindigkeit zu niedrig ist.

«¥» Das Einstellen einer zu niedrigen Geschwindigkeit fiihrt dazu, dass der Motor




PULSEROLLER

ConveyLinx-Ai Family Complete Guide - 2.1

in seiner definierten Mindestgeschwindigkeit lauft.

Dieselbe Geschwindigkeit fur mehrere Module einstellen

Geben Sie die gewlinschte
Geschwindigkeit in m/s ein. Sie
kénnen auch den ,,Set Alle“-Button
verwenden, um die eingegebene
Geschwindigkeit auf jeden Motor im
Bereich der Felder Von Knoten # /
Bis Knoten anzuwenden. In diesem
Beispiel wird die gleiche
Geschwindigkeitseinstellung auf die
Linken Motorrollen von Knoten 1 bis
6 angewandt.

™

Real Spesd 0.000 e
Spead 0. 3000 s

Ledt MDR i
Metor Type: | Senangyi ECO | SeAN ..
Brake Method  |ServoBrake v St Al

Fombode®| 1 ToNodew[ & | «|[ )
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/.1.4.4. Drehrichtung

Diese Einstellung ist entweder ,Im Uhrzeigersinn” (Clock-Wise, CW) oder ,,Gegen den
Uhrzeigersinn” (Counter Clock-Wise, CCW) und wird fur jedes Modul basierend auf den
Ergebnissen des Autokonfigurationsvorgangs bestimmt. Weitere Informationen zur
Bestimmung der Drehrichtung im Hinblick auf die Ausrichtung der installierten Motorrollen
finden Sie im Abschnitt Definition der Motordrehrichtung

Die Auswahl einer Richtung aus dem
Dropdownmenu fuhrt zur sofortigen
Einstellung der Drehrichtung. Sie
kébnnen auch den ,Set Alle” - Button
verwenden, um die ausgewahlte
Drehrichtung auf jeden Motor im
Bereich der Felder _Von Knoten # /
Bis Knoten _ anzuwenden. In diesem
Beispiel wird die gleiche CW/CCW
-Drehrichtung auf die Linken
Motorrollen von Knoten 1 bis 6
angewandt.

Ledt MDA
Motor Type: | Senangyu ECO | SeAN)

Biske Mathod  [ServoBrake =] Sehd
FReal Spead 0000 s

Frombode & 1 ToMode i E_f)jD

«¥s Bitte beachten Sie: Wenn Sie die Drehrichtung dndern und dieses Modul einen
weiteren Autokonfigurationsvorgang durchlauft, wird die Drehrichtung nicht
auf die Standardeinstellung zurlickgesetzt. Sie bleibt unverandert in der
letzten ausgewahlten Einstellung.
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7.1.4.5. Beschleunigung/Verzogerung

In die Eingabefelder Beschleunigung und Verzégerung geben Sie ahnliche Werte ein wie in
das Feld Geschwindigkeit. Die Einheit des einzugebenden Werts ist mm, was bedeutet, dass
die Steuerung eine Beschleunigung und Verzdégerung fur die innerhalb der Stromgrenze der
Steuerung und den mechanischen Begrenzungen des angeschlossenen Antriebsstrangs
spezifizierte Distanz vornimmt.

In diesem Beispiel fuhrt das Klicken auf T
Einstellung auf die Linken Motorrolien | T
aller Module des Knotenbereichs, der im :m;am Seolicke x| oA
oberen Bereich des Hauptfensters in den =
Feldern Von Knoten # / Bis Knoten # Speed 030 e Set|Ses) o
eingegeben ist, heruntergeladen wird. owrow:  ow ] sam|
Wenn diese Felder zum Beispiel die Werte
1 und 6._enthalten, dann fuhrt die
Anderung der Auswahl im

DropdownmenU Motortype dazu, das
Knoten 1 geandert wird, und das Klicken
auf Set Alle wendet die gleiche
Einstellung wie flr Knoten 1 auf die
Knoten 2 bis 6 an.

FomNode®| 1 ToNodemt| 6 | o]
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/.1.4.6. Motor-Jog und Fehleranzeigen

Motor-Jog-Funktion (START)

Der Linke und der Rechte Motor haben im Hauptfenster von EasyRoll jeweils ihre eigenen
Start -Buttons. Diese werden verwendet, um die Motoren kurzzeitig laufen zu lassen, um
ihre Funktionen zu Uberprifen und zur Fehlerdiagnose.

Ledt MDR Ence and Irfgimation
Motor Type: [Senergyedi ECO =] Set8] gner Conmection Enoc @
Biake Method [Nomal - Setal Homar i oy
Raal Spesd |l:|lI.l:I s Firer Countes. 0

Spesd 0800 m's Sel | Setal

_[_l Molor Connechor Emor; @
owreow.  [ow = L] (R
Acceleslions [0 mm Set| st | Miotos short-ciecuit: @

Klicken Sie auf das Start -Symbol,

um den Motor anzuschalten, | Desewton [0 wn Sel| seim "“ﬂ:::::
Motor stalled: @&
Cusent P Motox Sensex Er: @
Operating time IE‘H— i Oiverhest: &

IT.‘:r:wlua: <4 T Molor Ener Counder: 1
Tomesse 2 T Overvohagely V) @

Soda ki Einoe ared Irdoimation
Motor Type |5'""9-""c"' ECD j SeAN| 2w Cormaction Eror: B
Biake Method  [Homal = ﬂ' S“WE'":?.

Aeal Speed: IW e Eires Cowinbes 01

Spead: 0 E00 m's Sel | Setad
_u Motor Connechar Emor @&
owoow:  fow ] SeM] e @

Wenn Start aktiviert ist, wird das |, ET—— Sol| Sttt Mot shotchenn @

Symbol hervorgehoben.

Nochmaliges Klicken auf das Symbol | Ot 9 on e seia] MH;:::;:
schaltet den Motor aus Motor stalod:

Curent - m Mol Serson Emor: @

Operating ire: |529— [ e

e R - Motor Ene Counter: 1

ok [ "

o¥e Erkldrung der unerwarteten Drehrichtung, wenn Sie einen Motor aus dieser
Jog-Funktion laufen lassen

Fehleranzeigen

Der Linke und der Rechte Motor haben im Hauptfenster von EasyRoll jeweils ihre eigenen
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Statusanzeigen. Diese werden verwendet, um bestimmte Zustande visuell anzuzeigen. Es

gibt auBerdem Statusanzeigen fur die Sensoren, die an der Linken und Rechten Seite der

Module angeschlossen sind.

Anzeige

L3
bt Emoa ared | ndoimnastion
Mokor Type: |Senengrai ECD =] SelAN 5 eneex Connection Enar:
Beake Method | Noemal - Set SWE":"D
Speed 0800 iy
) Molee Cornactor Emor 8
Ow/COW Cw = Veltags diop [<18VY @
Aecabarshion 20 et Moboi shedt-cecut: @
o]
ez = e Max Tougue:
Orveriond: &
Motor stalledt @
Curent: il mA, Motor Sensol Emor: @
_— Oweaheat: S
Opersting lime:  |B23 friry R o
u
Mobot
Temperahre o T 5 Mobos Ennee Counder: 1
Mg i53 T Uutﬂ'lﬂm:sm o
Tempershue

Beschreibung

Sensorverbindungsfehler

Tritt auf, wenn die entsprechende Seite des Moduls als eine Zone
autokonfiguriert und der Sensor ausgesteckt wurde oder aus einem
anderen Grund nicht mit Strom versorgt wird

Sensorverschmutzung-
Fehler

Tritt auf, wenn das Zustands-/Verstarkungssignal des Sensors an
Pin 2 des Sensoranschlusses seinen Autokonfigurationszustand
andert. Dies gilt nur, wenn die Verwendung des Aux I/O-Pin 2 auf
“Sensorfehler (DI)” eingestellt ist.

Fehlerzahler
Sensorverschmutzung

Ein laufender numerischer Zahler, der jedes Auftreten eines
Verbindungs- oder Verstarkungsfehlers zahlt. Der Zahler wird auf 0
zurlickgesetzt, wenn das Gerat von der Stromzufuhr genommen
wird.

Motorverbindungsfehler

Tritt auf, wenn ein Antrieb, der als angeschlossen angenommen
wird, nicht mehr verbunden ist, weil er entweder ausgesteckt
wurde oder intern beschadigt ist.

Spannungsabfall [<18V]

Tritt auf, wenn die Eingangsspannung zum Modul unter 18 Volt
absinkt.

Motorkurzschluss

Tritt auf, wenn das Modul einen Kurzschluss feststellt.

Max. Drehmoment

Die Anzeige wird gelb, wenn der Motor das maximale Drehmoment
entsprechend des gewahlten Motorprofils liefert.

Uberlast

Tritt auf, wenn der Motor laufen soll, sich aber fur mehr als 20
Sekunden blockiert ist.

Motor blockiert

Tritt auf, wenn der Motor laufen soll und der Rotor sich nicht mit
mindestens 10% seiner eingestellten Geschwindigkeit dreht.

Motor Sensor Fehler

Tritt auf, wenn mindestens einer der 3 Halleffektsensoren kein
Signal produziert oder seinen Zustand mehr andert, wenn der
Motor lauft.




Tritt auf, wenn die berechnete Motortemperatur 105°C oder die

Uberhitzung Modultemperatur 90°C (iberschritten hat.

Ein laufender numerischer Zahler, der jedes Auftreten eines
Motorfehlerzahler Motorfehlerzustands zahlt. Der Zahler wird auf 0 zurlickgesetzt,
wenn das Gerat von der Stromzufuhr genommen wird.

Tritt auf, wenn die Eingangsspannung zum Modul 30V

Uberspannung [>30V] iiberschreitet




/.1.5. Diagnosefenster

Diagnostics  Current IP: 192.168.20.22

Logic Voltage Drop Counter {<

18V): 0

24.06V
EMPTY (Logic= o EMPTY
00 00 23.65V) 00 00
o 192,168.20.22 e
Upstream Zone g 2 ’ _ 3! Downstream Zone
BUSY,ACCUMULATE UP e (=Y L] . b S ”.f f@l] '!F’ e EMPTY
00 00 — I == i , 00 00
O . i |55 -\
Flicker Counter: 0 :I. | 9 [c3 .{: & Flicker Counter: 0
 ——— @D i -
‘ —_— )

@1’ . Senergy-AECO | {__ Senergy-AiECO | 'r“'@
Current: OmA Current: OmA
HW Protection Counter: 0 HW Protection Counter: 0
Diagnostic Window Example
Anzeige ‘ Beschreibung

Sie kdnnen zu den Diagnosefenstern des nachsten und des vorherigen Moduls
navigieren, indem Sie auf die ,,+"“- und ,-“-Buttons klicken.

Zeigt den aktuellen ZPA-Status der Zone und den Zustand des Sensors an.

Zeigt den Status der vorgelagerten und der nachgelagerten Zonen des
ausgewahlten Moduls an. Beachten Sie, dass die Werte, die unter dem Text
angegeben sind (im Beispiel ,,00 00“), den Inhalt des Tracking-Registers
angeben.

Zeigt sowohl die aktuelle Eingangsspannung zum Modul als auch die Anzahl der
Male an, die die Stromversorgung unter 18 Volt abgesunken ist, aber nicht
abgeschaltet wurde. Dies ist hilfreich fUr die Diagnose moglicher Probleme mit
der Stromversorgung.

Zeigt den aktuellen Zustand jedes Sensoranschluss-Eingangssignals

Zeigt den aktuellen Zustand jedes Antriebs. Bitte beachten Sie, dass diese
Daten auch im Hauptfenster angezeigt werden.




Aufstau-Status

Wenn ein Karton in einer bestimmten Zone aufgestaut ist, wird im Diagnosefenster ein
Grund fur den Aufstau-Zustand angezeigt. Beachten Sie auch, dass in Situationen wo ein
externes Gerat (SPS oder PC-Steuerung) oder das Aufstauen -Symbol im Hauptfenster
aktiviert wurde, die Sensor-LED am Modul der Zone des gestoppten Kartons schnell griin
blinkt. Sie kédnnen dann im Diagnosefenster weitere Informationen zum genauen Grund

erfahren.

In diesem Beispiel ist

dargestellt, dass fur die |

vorgelagerte Zone am
ausgewahlten Modul
»SPS*“ als Grund dafur
angegeben wird, dass ein

Karton in dieser Zone |

gestoppt wurde, obwohl
die nachste
nachgelagerte Zone frei
ist.

Diagnostics  Current IP: 192.168.21.20

0000 0000

192.168.21.20

| Upstream Zone

Bo Voltage Drop Counter (<18V): 0

" FULL STOPPED

23.86V " OFF
(Logic= EMPTY
B.71V) 0000 0000

Downstream
EMPTY
0000 0000

<« Die vorgelagerte Zone ist voll und
gestoppt, da eine SPS die Zone
angewiesen hat, Ladung
aufzustauen, wenn etwas ankommt.

Flicker Counter: 0

EMPTY
0000 0000

Flicker Counter: 0
@1’ . SenergyAECO |

Current: OmA
HW Protection Counter: 0

Motorrolleninformationen

Eine sehr nitzliche
Funktion des
Diagnosefensters ist,
dass Sie die Maus uber
das Bild jeder Motorrolle
ziehen kénnen und dann
die entsprechenden
Motorparameter sowie
die Teile- und
Seriennummer der
angeschlossenen
Motorrolle wie dargestellt
angezeigt werden.

-.!r B é;energyw ECO |
Current: OmA
HW Protection Counter:

Zone

@

0

Diagnostics  Current IP: 192.168.20.22

i

192. 168,

Upstream Zone
BUSY,ACCUMULY
00 00

Speed: 0.30m/s

Brake Method: Servo Brake
Acceleration: 30 mm

Deceleration: 30 mm

Mator Error Counter: 0

Time in current limit: 0 min

Time over 90C: 0 min

ON-OFF Cycles: 201

UnderVeltage count: 10 /
PR-AD-48-343-45ZMHQ

SN: USA-10.10.18-4

Maximum Possible Speed: 0.99 m/s

Closed Loop

Operating Time: 28 min /
OverVoltage count: 0

Minimum Possible Speed: 0.10 m/s

’-," SenuMEco |/

Current: OmA
HW Protection Counter: 0

Motorrollen-

| Betriebsdaten
23.66V)

' OFF
EMPTY )

00 00

Motorrollen-
Teilenummer und
-Seriennummer

Downst

Flicker Counter: 0

Maximaler and Mindest-

Geschwindigkeitsbereich e
Current: OmA

HW Protection Counter:

ream Zone
EMPTY
00 00

@
SN

0




71.2. Erweiterte Funktionen

Im Dialogfenster , Erweiterte Funktionen kénnen Sie weitere Anderungen am Modulbetrieb
vornehmen und haben Zugriff auf Hilfsprogramme, die bei der Instandhaltung Ihres
Modulsystems helfen.

Um den ConveylLinx-Dialogfenster ,Erweiterte Funktionen” aufzurufen, gibt es verschiedene
Mdéglichkeiten:

¢ Klicken Sie auf den Button Erweiterte Funktionen
e Drucken Sie die F2-Taste
* Dricken Sie gleichzeitig [Strg], [Shift] und U

Zlatinkgwink
[ | Advanced
Cloae: Dh
eyl e brelibd Dol
RN i i == Ratecr !
e e
Das ConveylLinx-Dialogfenster ey _ S——
. . . - ™ Sl Dows 5 = ™ S Dmany 5 ]
Erweiterte Funktionen erscheint uber = =l = ‘ s
dem Hauptfenster und zeigt . . .. : —
standardmaBig den Tab Vorausschau = "Il @ o) ATl e .
. i ) | .._,
& Einstellung an.  ssowies[ii w | sseOules 55 we o
Pl i & I
Upchaan Diwrctoar
T = T =]
Furs e[S 5e | Fundbor 500 e Sel
Sapr il
mlrm:Tm I'\ﬂ.:rr-:r\—t_wm
. Sed
st Forvne [000 e || vehocn Frrme [000 ez
S [ledinrie —
:T-.« Sel el &

I Erstie Posrvarng Corrvsy Cionisol oo Dumervitssas Caeival Past
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7.2.1. Tab ,Vorausschau und Einstellung*”

Der Tab ,Vorausschau und Einstellung” enthalt 4 Abschnitte mit Einstellmdglichkeiten, die
die ZPA-Funktionalitat betreffen:

Vorausschau

Stau & Selbstbehebung Zeiteinstellungen
Nachlaufzeiten

Sensorentprellung

Seite 119 von 423



7.2.1.1. Vorausschau-/Abbremsfunktion

Die Vorausschau -Funktion konfiguriert die Logik so, dass sie in die nachste nachgelagerte
Zone ,vorausschaut”. Sollte diese belegt sein, wenn ein Karton in ihre Zone eintritt, passt
das Modul dynamisch die Motorrollen auf die gewahlte Geschwindigkeit an. Diese Funktion
ist fUr Anwendungen mit héherer Geschwindigkeit gedacht, wo ein groBerer Bremsweg
bendtigt wird, um daflr zu sorgen, dass Kartons nicht Uber ihre Haltepositionen hinaus
laufen. Diese Funktion kann pro Zone oder fir mehrere Zonen angewandt werden.

Ein Karton ist in

Zonen 3 & 4 laufen mit

Zone 1 aufgestaut Normaler Geschwindigkeit Aufgestaut
und gestoppt, ein =
anderer Karton wird =>
mit dgr normalen . Q . ] . g - 9
elngeSte”ten Zone d Zone 3 Zone 2 Zonel

Geschwindigkeit
transportiert

Wenn der Karton das

Zone 3 l3uft mit Normaler

Ende von Zone 3 Geschwindigkeit Wenn Zone 2 aufwacht, Aufgestaut
. — lduft sie in der
erreicht, wacht Zone _— : Vorausschau-
2 auf und lauft mit Geschwindigkeit
der Vorausschau- . ¥ N " - . 3

GeSChWindigkeit Zone 4 Zone 3 Zone2 Zonel
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Klicken Sie das Kontrollkastchen, um die Vorausschau -Funktion flr den
ausgewahlten Knoten zu aktivieren. Durch das Klicken auf die Set -Buttons
wird die Einstellung auf die entsprechende Zone am ausgewahlten Knoten
heruntergeladen. Der eingegebene Wert flr die Abbremsgeschwindigkeit ist
der Prozentwert der Normalgeschwindigkeit der Zone, wie sie im
Hauptfenster eingegeben ist. In diesem Beispiel ist die
Abbremsgeschwindigkeit proportional zu 80% von 0,300 m/s. Beachten Sie
auch, dass es einen Set Alle -Buttom gibt, mit dem Sie die Einstellungen auf
den eingegebenen Knotenbereich anwenden kdnnen.

. —--
2 e [20 x Doiniewink * g™
FromMode #:| 3 FoMNodedt:| 3 O Set &l f . - o
o] sua] W = ';'?;[‘[' I
Serial Mifnber 306320 Close
‘You can uss both nomal and —"
Fi vidrsion | 5.04.0
i zsu-r ConveyLink Advanced Dialog Y
Leftlig @ @ RightL e
Upstiean|Zone | 1921682022 |3 3 =TT :
ZPAModd [Singuation peca Sermcer 1 PreUsage | FlexZone | ] br and Infomation
_ LookAhesdtTiming |  Upgrade | Connectior S | JamEnor @
GAP Tined) 000 sac Look Ahead i Jam eror Counter 0
T-zone [ o D I
Accept tin ¥ Slow Down Speed |§ﬂ % . ¥ Show Down Sped
Settings st
L I~ Fast Release Time = Hlam Auto Clear
it St Al
™ Disable Auival Jam Ress Diovmetraamn Dpesations
[ Disable Sensor Jam Reg e [5.00  sec
: Set JAM Times: Set Sat Al
Anival/Depaiture: 0/0 Set || |AutoClear Timer: [5.00  sec Set Qm
Leit MDR t— Eror and Irifgemation
Miotor Type: [Senergy4i ECT Downstieam ksor Connection Eror. @
Brake Melhod: [Servo Brak z [Tiee | S @
Real Spesd Set RunAlter: [1.00 e Set Eror Counter; 0
Set Al
Imchuct Forward |0.00 Iruchusct F d: |0.00
“ e Set e e Set latos Connector Enor. @&
Induct Reverse: (000 sec Induct Reverse: (000 sec Volage diop [<18V) @
Acceleration: |30 L — Motos short-circuit: @
Sensor Debounce Max T o
4 ax. ongue:
Decelerstion: |30 r| 010 sec Set St All
Overload @
Motor stalled €
Cusrent 0 L) [ Mdter Sereor Enor @ || Cunent v ) T Motor Sensor Enor, @
Ovesheat @ Overheat @
Operaling time: |29 i) R " Opetaling time: |6 i R v
u u
Motor <40 C N ) Molor < 40 c N )
Temperature: a Motee Eror Counter: 0 | | | Temperasture: a Molor Ertor Counter: 0
Module : @ | |Modue ;
T e |19 c Overvelagel> 30V): 1 - |49 C Dvervoltagel> 30V} @
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Mit der Option Schnellabzug-Zeit kdnnen Sie eine Verzdégerung einstellen, bevor die
Abbremsgeschwindigkeit fur die abzubremsende Zone eingeschaltet wird.

Wenn Zone 2 aufwacht,
lduft sie in der
eingestellten
Normalgeschwindigkeit,
bis die Schnellabzug-
Zeit abgelaufen ist.
Dann schaltet sie um
auf die
Abbremsgeschwindigkeit

Um die Option
Schnellabzug-Zeit zu
verwenden, klicken Sie
das Kontrollkastchen
Schnellabzug-Zeit und
geben Sie einen
Zeitwert (in Sekunden)
im Eingabefeld ein. In
diesem Beispiel wurden
0,5 Sekunden
eingegeben. Klicken Sie
auf Set, um die
Anderungen an das
Modul zu senden und
verwenden Sie wenn
gewunscht die Set Alle
-Funktion

Zoned

Zonen 2 & 3 laufen mit

Normaler Geschwindigkeit

Zone3

Aufgestaut

Wenn Zone 2 aufwacht, liuft sie mit
Normaler Geschwindigkeit, bis die
Schnellabzug-Zeit abgelaufen ist.
Dann schaltet sie um in die
Vorausschau-Geschwindigkeit.

Netwerk 1P [ 192, [188° [ 20 e
FromMode [ 3 ToNedett| 3 - | +| seta |

Doiokawine "7

_I «3§ [g,.

Senal Mumber; [ 306320 Cloze
= Versiore[5.000 ‘f'ou can use both nomal and
il - Conveylinx Advanced Dislo
Leitlrk @ @ Right L | T,
Upstieam Zone 1 1921682022 |2 3 = —Tm e
ZPA Mode:  [Singudation EICET Ta0e FlexZore |  Semsors | Edenspns | o] Informtio
) LookAhesdtTiming |  Upgrade |  Comnections | Metwork Senvifes e | JamEror @
GAP Timer: [000  cac Look Ahead Jan erior Counter: 0
T-zone Upstream Dovmatream 1
Accept tine: |00 % Slow Down Speed [0 % e ¥ ShowDomn Spesd 8 x g -
Settings et [ ) L
rJF Fast Rielease Time 100 sec lp Fast Fielease Time |1.00 ml Mam Ao Clear
JAM & Auto Clear Timers ) Gelal
[T Disable Arval Jam Resa Upstisam s — Dperations
™" Disable Sensor Jam Res JAM Timer: (500 s=¢ Set JAM Tirmer: [5.00 Set || o na J
Anival/Depattue: 0/0 Auto Cleas Timer: [E.00 _ sec Set || [#uto Cleas Times: [500 sec Set accumiate
LREL) Fun Aiter & Induct " Evor and Information
Moter Type: | Senangy-4i ECT Upstream Dowmatream ksos Connection Enor. @
Brake Method [Servo Brak] Time = Time -1 Semoclion o
RealSpeedt  [0.00D Aunfter[100 sec  Set | Rundfler [100  sec  Set | Enoe Counter; 0
SetAl
Speed .30 Induct Forward: [0.00 Inwdusct Forwaset: [0.00
“ e Sat o 1o St tos Connector Eror: @
G - Cw Induct Revesse: (000 sec Induct Rewverse: [0.00  sec Waokage drop (<18V): @
Acceleration: 0 o — Motor shast-ciicut @
Senzor Debounce M T P
Decelerstion: |30 L 010 Set Set Al o o
—l Overoad: @
Malor stalled: @
Curient i i T v T T Mator Sensor Eror: @
Ovesheat @ Overheat @
Opersling tine: [29 min e Opersfing time: [ in e

Temparature: #e T
Module "
Temperature: B c

Motor Eror Counter: 0
Overvokagel>30v) @ T gw I o

i T Motor Emor Countes: 0

Overvoltage]> 30} @

Motor
Tempera!uec
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7.2.1.2. Stau & Selbstbehebung
Zeiteinstellungen

Der Stau-Timer fur eine bestimmte Vorgelagerte oder Nachgelagerte Zone wird fur die
Erkennung von Ankunftsstaus und “Sensorstaus” verwendet.:#sensor-jam Der Stau-Timer
sollte auf die maximale erwartete Zeit eingestellt werden, die ein Karton braucht, um von

einer Zone in die nachste transportiert zu werden, plus etwas zusatzliche Zeit, um zu
verhindern, dass wiederholt stérende Stauzustande auftreten. Der Standardwert flr den
Stau-Timer betragt 5 Sekunden, und der gultige Wertebereich reicht von 1 Sekunde bis 65

Sekunden.

Der Selbstbehebungs-Timer ist die Zeit, flr die die Logik den Stauzustand aufrechterhalt,

bevor der Stau automatisch zurlckgesetzt wird. Der Standardwert fUr den Selbstbehebungs-

Timer betragt 5 Sekunden, und der gultige Wertebereich reicht von 0 Sekunde bis 65

Sekunden.

| ConveyLinx Advanced Dialog

I PR |

1921682022 |3 4 i T
Special Services 1 FinZ Usage ] Flex Zone ] Sensors ] E stensipns
Loak Ahead & Timing Upgrade ] Conmections ] Metwork Serviges
Lock &head
Upstream D owngtream
[ Slow Down Speed 4 [ Slow Do Speed 4 sl
=
Geben Sie neue Werte fur den r sec r sec
Stau--rlmer U.nd/Od.er den | JAM & Ao Clear Timers _‘;-
Selbstbehebungs-Timer ein und | [ Orsteam - Downstrean
klicken Sie jeweils auf den | JaM Timer: [5.00 38€ Set JaM Timer: |5.00 ¢ Set St Al
Zugehérigen Set -Button. Mit dem Auto Clear Timer: |5.00 sec Set || f&wto Clear Timer: 5,00 zec Set
Set Alle -Button kénnen Sie die | fnitosige
gleichen Einstellungen auf die Upstream Downstrzam
Reihe von Modulen anwenden, die Time b Time hd
im oberen Bereich des | Fiun After: [1.00 set | Run After: [1.00 Set
Dialogfensters eingegeben ist. setél
Induct Forward; |0.00 Induct Forward D 0o
Set
Induct Reverse: DDD Induct Reverse: D oo
Sensor Debounce
010 zec Set Set Al




7.2.1.3. Nachlaufzeit/-weg

Der Nachlauf zeitwert wird von der Logik fur die normale Zonenentladung verwendet. Dies

ist die Zeitspanne, die die Motorrolle der Zone weiterlauft, nachdem ihr Fotosensor frei
geworden ist, wenn die Ladung in die nachste nachgelagerte Zone entladen wurde.

Diese zusatzliche Laufzeit erméglicht
es der Zone zu laufen, bis die
Hinterkante des Kartons vollstandig
den Fotosensor passiert hat und
vollstandig in die nachste Zone
eingetreten ist. Dieser Wert kann
angepasst werden, um besondere
Bedingungen zu kompensieren,
unter denen der Fotosensor einer
Zone weiter in vor- oder
nachgelagerter Richtung platziert
werden muss.

Nachlauf-Zeit/Weg

— |

° 5 . 5

Vorgelagerte MNachgelagerte
fone Zone

«%s Bitte beachten Sie, dass der Nachlauf nicht die Durchsatzrate beeintrachtigt.
Eine langere Nachlaufzeit verhindert nicht, dass eine Ladung aus
vorgelagerter Richtung in die Zone eintritt.

Nachlaufzeit

Geben Sie neue Werte fiir die |
vorgelagerte und/oder |

nachgelagerte Nachlauf zeit ein
und klicken Sie auf den

zugehorigen Set -Button. Die |

Standardeinstellung ist 5 Sekunden
und der Gultigkeitsbereich liegt
zwischen 0 und 65 Sekunden. Mit
dem Set Alle -Button kénnen Sie
die gleichen Einstellungen auf die
Reihe von Modulen anwenden, die

im oberen Bereich des |
Dialogfensters eingegeben ist. In |
diesem Beispiel haben wir die |
Nachlaufzeit zu 1,00 Sekunden
geandert und verwenden den Set |
Alle -Button, um diese Einstellung

in den Knoten 3 bis 4 zu

aktualisieren. |

| ConveyLinx Advanced Dialog

1921682022 |3 4 _|| _;n;il

Special Services 1 FinZ Usage ] Flex Zone ] Sensors ]
Look Ahead & Timing Upgrade ] Connections ]

Lock &head

Upstream Downztream
[~ Slow Down Speed 4 ™ Slow Down Speed 4
r 280 r TeC
JAM & Auto Clear Timers

Upstream Downztream

JaM Timer: (5.00 38C Set Jakd Timer: |5.00  =&c Set

Auto Clear Timer: |5.00 sec Set Auto Clear Timer: [5.00 sec Set

Estensigns
Wetwork Servides

Sefal

Fiun After & [nduct

Upstrean
Time
Fun After: [1.000 gec Set

Induct Forward: (0.00 sec

D ownstre:am

i

Time
FunAfter: [1.00 sec Set

Induct Farward: ]D-DD $EC

o

Set Set
Induct Reverse: |0.00  gec Induct Rewverse: |0.00  zec
Sensor Debounce
010 e Set

Sefal

Set Al

Set Al




Nachlaufweg

EasyRoll bietet die Option, die Nachlauf -Metrik von zeitbasiert zu distanzbasiert zu andern.

Wenn die Metrik auf Distanz eingestellt ist, ist die Einheit des eingegebenen Werts

Millimeter statt Sekunden.

Wahlen Sie im Dropdownmenu
Distanz aus, geben Sie die neuen
Werte fur den vorgelagerten und/

oder nachgelagerten Nachlaufweg
ein und klicken Sie auf den
zugehorigen Set -Button. Die
Standardeinstellung ist 1000

Millimeter und der |

Gultigkeitsbereich liegt zwischen 0
und 65,535. Mit dem Set Alle
-Button kdnnen Sie die gleichen
Einstellungen auf die Reihe von
Modulen anwenden, die im oberen
Bereich des Dialogfensters
eingegeben ist. In diesem Beispiel
haben wir den Nachlauf weg zu 100
mm geandert und verwenden den
Set Alle -Button, um diese
Einstellung in den Knoten 3 bis 4 zu
aktualisieren.

ConveylLinx Advanced Dialeg

1921682022 |3 ]4__

I PR |

ee——

Special Services 1 FinZ Usage ] Flex Zone ] Sensors
Look Ahead & Timing Upgrade ] Connections ]
Lock &head
Upstream Downztream
[~ Slow Down Speed 4 ™ Slow Down Speed 4
r 260 r 260
Jam & Auto Clear Timers
Upstrean Downstrearn
JiaM Timer: (500 #ec Set JaM Timer: |5.00  #ec
Auto Clear Timer: |5.00  sec Set Auto Clear Timer: |5.00  zec
Rur after & [nduct
Upstream Downztrean
Distance hd
Set Fun After; (1000 mm

Fun After; (10000 mm
»

Induct Fomward: |0 11|

Induct Reverse: |0

Sensor Debounce dndern

Induct Forward: ]D mm

Beachten Sie, dass sich Faeap o
die Einheiten zu mm

] Extensi

Wetwork S ervide:

Sl
Sl I
Set
Set

Set Al
Set

Set Al




/.2.1.4. Sensornachlaufzeit/-weg vorwarts

Der Wert Sensornachlauf vorwaérts wird verwendet, um daflr zu sorgen, dass die Motorrolle

weiterlauft, nachdem der Fotosensor der Zone blockiert wurde, wenn ein Karton aus der
vorgelagerten Richtung in der Zone angekommen ist.

Dieser Wert kann angepasst werden,
um besondere Bedingungen zu
kompensieren, wenn zum Beispiel
der Fotosensor einer Zone weiter in
vorgelagerter Richtung vom
Entladeende der Zone platziert
werden muss.

Sensornachlaufzeit vorwarts

Geben Sie neue Werte flr die

vorgelagerte und/oder |

nachgelagerte Sensornachlaufzeit

vorwarts ein und klicken Sie auf

den zugehdrigen Set Button. Die
Standardeinstellung ist 0 Sekunden

und der Gultigkeitsbereich liegt |

zwischen 0 und 65 Sekunden. Mit
dem Set Alle Button kdnnen Sie die
gleichen Einstellungen auf die
Reihe von Modulen anwenden, die
im oberen Bereich des
Dialogfensters eingegeben ist. In
diesem Beispiel haben wir die
Sensornachlaufzeit vorwarts zu
1,00 Sekunden flr die vor- und

nachgelagerten Zonen geandert

und aktualisieren diese Einstellung
in den Knoten 3 bis 4.

Sensornachlaufzeit vorwarts/Weg

‘

—
(N «
orgelagerte Nachgelagerte
Zone Zone

| ConveyLinx Advanced Dialeg

1921682022 |3 ]4__

I PR |

ee——

Special Services 1 FinZ Usage ] Flex Zone ] Sensors
Look Ahead & Timing Upgrade ] Connections ]

Lock &head

Upstream Downztream
[~ Slow Down Speed 4 ™ Slow Down Speed 4
r 260 r 260
Jam & Auto Clear Timers

Upstrean Downstrearn

JiaM Timer: (500 #ec Set JaM Timer: |5.00  #ec

Auto Clear Timer: |5.00  sec Set Auto Clear Timer: |5.00  zec
Rur after & [nduct

Upstream Downztrean

Time hd Time

Set

Fun After: [1.000 gec

Induct Forward: [1.000 gec

Set

Induct Reverse: |0.00  sec
Sensar Debounce

00 sec

Set

FunAfter: [1.00 sec

Induct Forward: [1.00 sec

Induct Reverse: |0.00  zec

] Extensi

Wetwork S ervide:

Sel

&l

Set
: Sel

Set

Al

Set Al

Set Al




Sensornachlaufweg vorwarts

Wahlen Sie im Dropdownmenu
Distanz aus, geben Sie die neuen

Werte fir den vorgelagerten und/ |

oder nachgelagerten
Sensornachlaufweg vorwarts ein
und klicken Sie auf den
zugehdrigen Set Button. Die
Standardeinstellung ist 0 mm und
der Gultigkeitsbereich liegt
zwischen 0 und 65,535 mm. Mit
dem Set Alle Button kénnen Sie die
gleichen Einstellungen auf die
Reihe von Modulen anwenden, die
im oberen Bereich des
Dialogfensters eingegeben ist. In
diesem Beispiel haben wir den
Sensornachlaufweg vorwarts zu
100 mm fur die vor- und

nachgelagerten Zonen geéndert |

und aktualisieren diese Einstellung
in den Knoten 3 bis 4.

| ConveyLinx Advanced Dialeg

1921682022 |3 ]4__

I PR |

e e e

Special Services 1 Fin2 Uzage ] Flex Zane ] Senzors
Look Ahead & Timing Upgrade ] Connections ]
Lock éhead
Upstream Downztream
[~ Slow Down Speed 4 ™ Slow Down Speed 4
r 260 r 260
Jam & Auto Clear Timers
| Upstrean Downstrearn
| JiaM Timer: (500 #ec Set JaM Timer: |5.00  #ec
Auto Clear Timer: |5.00  sec Set Auto Clear Timer: |5.00  zec
| Rur after & [nduct
| Upztream D ownztream
Distance - Jistance
Run After; (1000 mm Set Fun &fter: (1000 mm
Induct Fapmard: (100 mm Induct Fanward: [ 100 mm
Set
Induct Reverse: |0 (] Induct Reverse: |0 i
Sensar Debounce
070 gec Set

] Extensi

Wetwark Servides

Sl
Sl I
Set
Set

Set Al
Set

Set Al




PULSEROLLER

7.2.1.5. Sensorentprellung

ConveyLinx-Ai Family Complete Guide - 2.1

Die Einstellung Sensorentprellung ist die Zeitspanne, in der die Logik den Zustand ihrer
Sensoreingange nach einer Zustandsanderung beibehalt. Denken Sie daran, dass es sich
hier nicht um eine Verzdégerung vor der Erkennung eines Kartons handelt, wenn er zuerst

den Sensor blockiert. Das Modul erkennt die Vorderkante eines Kartons und halt diesen
Zustand fur die Zeitspanne der Sensorentprellung . Auch wenn die Hinterkante des Kartons
den Sensor freimacht, behalt die Logik diesen Zustand flr die Zeitspanne der

Sensorentprellung bei.

Sensorentprellungs-
Zeit

Vorderkanten-
Ereignis, wenn
Sensor zuerst
blockiert wird

Geben Sie den gewlnschten Wert
in Sekunden ein und klicken Sie auf |

den Set -Button. Die
Standardeinstellung ist 0,1

Sekunden und der |

Gultigkeitsbereich liegt zwischen 0
und 2 Sekunden. Bitte beachten
Sie, dass diese Einstellung sowohl
fur den Linken als auch fir den

Rechten Sensoranschluss gilt. Mit

dem Set Alle -Button kénnen Sie
die gleichen Einstellungen auf die
Reihe von Modulen anwenden, die
im oberen Bereich des
Dialogfensters eingegeben ist. In

diesem Beispiel &ndern wir die Zeit |

der Sensorentprellung zu 0,30
Sekunden und aktualisieren diese

Einstellung mithilfe des Set Alle |

-Buttons fir Knoten 3 bis 4.

Zeit

Logik ignoriert wéhrend

der Entprellungszeit die

Zustandsdnderung des
Sensors

| ConveyLinx Advanced Dialog

192.158.20.22 |3 |4__

Sensorentprellungs-

‘

Hinterkante

Ereignis, wenn

Sensor zuerst
wird

ol e |
e pomm

frei

|
|
Special Services | Ping Uzage | Flex Zone | Senzors I E stdnzions
Look Ahead & Timing Upgrade I Conmections I Metwork, 5 gvices
r Look Ahead
— Upstream — Downstream
[~ Slow Down Speed I % [~ Slow Down Speed I %
Set Set Set Al
[~ FastRelease Timel 2 I~ Fast Belease Timel 2=
—JisM & duta Clear Timers
— Upsztream — Downstream
imer; (.00 sec imer; |5.00  =ec
JAM Timer Set JAM Timer Set e ot Al
Auto Clear Timer: |5.00 sec Set Auto Clear Timer: |5.00  sec Set
r~ Fur after & Induct
— Upsztream — Downstream
ITime vl ITime vI
Fun &fter: ITUU B0 Set Fun After: |1-UU sec Set |
St Al
Induct Forward: (0.00  sec Induct Fanward: ID-DD $EC
Set Set
Induct Reverse: ID.DU $6C Induct Reverse: IU.UU 36C

+ Sensor Debounce

|u.3u o

Set

Set Al |
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/.2.2. Upgrade-Tab

Im Upgrade -Tab haben Sie Zugriff auf das Firmware-Aktualisierungsprogramm fir das
Modul. Mit der Zeit kdnnten Verbesserungen und Funktionen zur ConveyLinx-Produktfamilie
hinzugefigt werden. Diese Funktionen und Verbesserungen werden den Kunden
typischerweise in Form von Firmware-Aktualisierungsdateien zur Verfligung gestellt, die auf
die Module hochgeladen werden mussen. Diese Dateien stehen auf unserer Webseite zum
Download zur VerfiUgung. Wenn Sie die gewunschte Datei heruntergeladen haben,
ermoglicht es Ihnen das Aktualisierungsprogramm, dort nach ihr zu suchen und dann einen
einzelnen Knoten oder eine Gruppe von Knoten auszuwahlen, um sie hochzuladen.

erhalten bleiben.

«¥s VERY COOL: Bitte beachten Sie, dass bei einer Firmware-Aktualisierung alle
Einstellungen (Motoren, Geschwindigkeiten, ZPA-Optionen usw.) jedes Moduls

Wenn Sie den Upgrade
-Tab auswahlen, flgt
EasyRoll die IP_Adresse
des im Hauptfenster
eingegebenen
Knotenbereichs ein.
Klicken Sie auf den
Suchen -Button, um ein
Dialogfenster zur
Dateiauswahl zu 6ffnen.

&
Nework 1P 182 [168 [ 21 xx

Dlﬁsh’c |

| FiomNode #] 1 ToMNodet| 4

Q Advanced

Serial Nunber. [ 306323

Firmweare Versior | 3.04.0

Left Link @ .Rg’uL

=y

Close P25

e ou can use both nommal and

Upshieam Zone i : -
ZPAMode: [Singulation _. SpecialSquices | Pr2Usage |  FleZone | Sensws | Extersions | "9 miematien
) Look & Timing Upgrade ] Connections | Network Services | ﬂ JamEnor. @
GAP Timec (000 sec Furware BIN Re locatior: Jam estor Counter: 0
T-zone i
e tine: 000 | v Browse._ |
Setings e -
Jam Auto Clear
152 168.21.21 Upload One o e
182168.21 22 Tieneout Setal

[ Disable &rival Jam Rese  ||192168.21.23 Unioad ALL | | Operations

[ Disable Sensor Jam Fes

Asrival/Departure: 0/0 NOTE: ‘You can select multiple devices via Network Services, “Upgrade Fw™ button. Elmwa

| Oulput .

A | *— Enor and Information
Motor Type: [Senergy-4i ECO 150t Connection Enor. @
Brake Method:  [Nomal 3""‘"‘3;'!
Real Speed: ’—EI.IIIJ‘U | Enoe Counter: 0
Spead 1.000 ]

fotor Connectos Emor, @
owreow:  [ow | Vohage drop (<18V] @
Acceleration: 30 " Moter shait-circuit @
]
Deceleration: |30 " R VRIS
< > Overload @
Motos staled: @
Curent: 0 A Wotor Sersor Enor. 1] | Curent v A Motor Sensor Emor: @
Overheat: @ Overheat @
Operating time: |7 i R v Opesating time: |4 miri R e
u u
Molor Motor
Temperatue: {0 T 5 Mater Emor Counter: 0 Tmew._'e <40 T 5 Motes Error Counber: 0
Module - @ o
T o 55 b o Overvoltage[> 30V): T rdue c Overvaltage[>30V]):
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Wenn Sie das
Dialogfenster Offnen
sehen, navigieren Sie zu
dem Ort auf lhrem PC, an
dem Sie die erhaltene
Firmware-
Aktualisierungsdatei
abgelegt haben. Wahlen
Sie die Datei aus und
klicken Sie auf Offnen

In diesem Beispiel haben
wie auf Upload Alle
geklickt, also wird die
ausgewahlte Firmware-
Aktualisierungsdatei an
alle 6 Knoten gesendet.
Im Ausgang -Fenster wird
der Fortschritt des
Upload-Vorgangs der
Dateien aktualisiert. Die
Dauer dieses Vorgangs
variiert und hangt davon
ab, wie viele Knoten
aktualisiert werden.

ConveyLinx-Ai Family Complete Guide - 2.1

bi § —-
Network [ 152 [188 [21 s Dinkewink "o
FomNode [ 1 ToNodet[ & | +| setan | : ] ﬁ;@@;
Seial Number. [305323 Close L2 ;
) —_— ‘You can wse bath nomal and = 4
Firmwate Version:|5.04.0 B ’ - :
LMLk @ @ Rightl
Upstieam Zone | e [l 4 | +] Rehesn | —
2ZPAMode: [Singulation SpeciglServices | Pin2Usage |  FlexZome | Sensors | Edensions | jeo lonsio
_ Look Ahead & Timing Upgade |  Commections |  NetwakSemices | 22 | JamEwor @
GAP Timer. [0.00  spe Firnware BIN file location: Jam enor Counter: 0
T-zo08 E
Ao tine: P00 _sse || _Bomse.._ |
Seltings Selected Devices: (4 L
e o
168.21. Upload O ]
19216821, 22 postie Timeout Sy
[ Dicable Anival Jam Rese  [192168.21.23 Upload ALL bort d | Dpesations
I" Disable Sensor Jam Res L |
L E Open x
&« v » ThisPC » Work(D:) » ConveylinxAi2Firmware v Search ConveyLinAi2Firmware 0O
M
8 Organize New folder =~ M @
R A Name - Date modified Type Size
A Quick access
ConveyLineAl_5_04_0.bi 2/11/2019 1:03 PM BIN Fil 401 KB
5 B Desktop * Lo st e
o 4 Downloads #
%) Documents #
A =1 Dirtiirar py-
D File name: | ConveyLineal_5_04 O.bin v
Cancel
i L L
L . Ovetheal: o . Overheat @
Operating time: |7 min R Operating fime: |4 min R
u
Mot I Mok
Ten:;e«auec <40 T 5 Motor Error Countes: 0 Tgrzeqm <40 T 5 Motor Error Countes: 0
Modue © Modie °
¥ e ES# c Overvoltage(> 30V} T 54 i Overvokage(>30V):
Network IP:| 192 | 168 | 21 ¢ gm N t
] ! o
FomMode [ 1 Tohodett[ 4 | «| | Refiesh_| Advanced
seialNumber| O e Connected
Fir Weasi
oimehikes Conveylinx Advanced Dialog ®
Upstream Zone 1921682120 |1 i _I _I_I - =
ZPA Mode: | SpecilSewices | Pin2Ussge |  FleZone |  Sensors | Entensions | ['ond Infomstion
) Lock Ahead & Timing Upgisde |  Cornections | Metwok Senvices | £ | JomEnor: ®
EARTwee ol Firmweare BIN fle: location: Jam emor Counter:

T-
pocapttin: | e

|D \CornveyLinedi2Femwane\ConveyLingdl _5_04_0.bin

Settings Selected Devices: (4]
[~ Dynamic Release Temn  [132168.21.20
192166.21.21 ;
I Dynamic Release Conlig ~ |132 168 21 22 _Upiad One |
[~ Dissble fnival Jam Resq  [19216821.23 Aot Uploads

[™ Disable Sensor Jam Res|

I

Burrval/Departure: MNOTE: ‘You can select multiple devices via Network Sesvices, "Upgrade PW button.
| Ouput
Let MDR | [Uploading CorveyLinkA_5_04_0.bin to 132.168.21.20 (63456 of 410228,
Malor Type: Uploading ConveyLinAl_5_04_0.bin to 192 168 21.21 (83456 of 410228,
Uploading ConveyLinkal_5_04_0.bin to 132 168.21. 22 (83456 of 410228)...
Brake Method Uploading ConveyLineal5_04_0.bin to 132 168.21.23 (83456 of 410228,
Speed:

owreew: [ |
Accelesation: 3

[ srowse._| i

Wz Auito Clear
meout
Operations

SetAll

@MCUMW‘GI

I Eror and Information
w50 Connection Evor. @
Sensor Gain

Error:
Enior Counter:

fotor Cannector Enror: @
Wokage diop [<18V]} @
Motor short-cacuit @

Mae T : @
Deceleration: E S Lo
< > Overload: @
Motor staled @
Cunent: ) Wolor Sensor Error: @ [ Curent T [ Motor Sensor Enor: @
Overheat @ Overheat @
Diperating time: Firy ﬁ Dipesating fme: miry ﬁ
IMotor Motor
Tempesature: T ﬁ Motor Emor Courter: Tempesatuie: T ﬁ Motor Emor Counter:
Module - Module
Temperature: € Overvohageb3V) @ || [roCs e ic Overvotage(>30v} @
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Wenn alle Knoten an das
Ausgang_fenster den
Status _Fertig gemeldet
haben, ist der Upload-
Vorgang abgeschlossen
und Sie kénnen das
ConveylLinx-Dialogfenster
,Erweiterte Funktionen”
schlieBBen.

ConveyLinx-Ai Family Complete Guide - 2.1

Ne!wuklP:I 192|188 | A1 W
: Not
FromMode [ 1 ToNedes| 4 | +| | Refiesh | oo
. Di
Seiial Number: _ Close| o Connected
Famware Yersion:
: eren Conveylinx Advanced Dialog X
Upstream Zone 121882120 |1 4 _I _[' _IFMM'I'| =
ZPAMode [ |  SpecidlSevices | Pin2Ussge |  FlexZone |  Semsors |  Estensions | ffondInfomation
. Look Ahead & Timing Upgrade: | Connections | Metwork Services | B0 | Jam Eor: @
GAP Tier et Fieware BIN file location: Jarm enos Counter:
l:::; - soc [I:I \ConveylinbiZFemware’\Cormveylinsd_5 04_0.bin Browse.., |
Setlings -
™ Dynamic Release Temil | 192.168.21.20 ) .
‘ e hiezies 2z Uplood Ore | 3 =
™ Dymamic Release Conig 132 168.21.22 imecut Setal
[™ Disable Awrval Jam Resq  |192168.21.23 Upload ALL Dperations
I Disable Sensor Jam Res|
Anival/Departure: NOTE: You can select muliple devices via Network Services, "Upgrade Pw™' Al:l‘:um.l.lle
Output: E
LR Upgiading 132.168.21.20 wilh FW fie ConveyLiroeil_5_04_0.bin revicion 5.8 - I o e oo
Mator Type: I Upgrading 192 168.21.21 with Fw/ fle ConveyLinudl_5_04_0 bin revision 5. C Yior Envor:
Upgrading 192.165.21.22 with P’ fle Conveylinedl_5_04_0 b revizion 5.0M - o s G”u
L] 192.168.21.23 with P/ fle Conv 5_04_0 bin revision 5. 84 - ensol Gain
Brake Method: [ pgrading epLimAl ™
Enor Counter,
Speed I
ator Connector Eror: @
ewieow: [ | Vohage diop (<18v} @
Accelaration: I 5 Motor shost-circut: @
orque: @
Deceleration: I 3 ol i
< > Overload: @
Moloe stalled: @
Cunent: ] e Wolor Sensor Enor. @ || TCument: | [ Motor Sensor Enor; @
Overheat: @ Overheat @
Operating time: fhiry R 0 perating time: fminy R
U U
Motos Mator
Temperatue: T é Molor Ermos Countes: || Tampearature: T é Motor Enmor Countes:
Module - @ | Module e 1]
Temperatue: s Overvokage(> 30V} @ | e c Overvoltage(> 30V}

* Bitte beachten Sie, dass Sie typischerweise Uber den Tab Netzwerk-
Einstellungen zum Upgrade -Tab gelangen, wo Sie zunachst die Module
auswahlen und dort auf den Upgrade -Button klicken. Dies fuhrt Sie
automatisch zum Upgrade -Tab und lhre Auswahl aus dem Tab Netzwerk-
Einstellungen wird in das Listenfeld Ausgewaéahltes Geréat eingeflgt.
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/.2.3. Tab ,Verbindungen®

Das Dienstprogramm Verbindungen verwendet EasyRoll , um ein vorgegebenes Modul
anzuweisen, eine logische Verbindung zu einem anderen Modul aufzubauen, die es wahrend
des Autokonfigurationsvorgangs ansonsten nicht aufgebaut hatte. In Anwendungen mit
mehr als einem Subnetz wirden Sie auf diese Weise den am weitesten nachgelagerten
Knoten eines der Subnetze mit dem am weitesten vorgelagerten Knoten des anderen
Subnetzes logisch verbinden.

Zwei Subnetze miteinander verbinden

Hier ist eine typische Abgrenzung zwischen zwei Subnetzen dargestellt. Der am weitesten
nachgelagerte Knoten des ersten Subnetzes hat die IP-Adresse 192.168.21.23 und der am
weitesten vorgelagerte Knoten des zweiten Subnetzes hat die IP-Adresse 192.168.22.20.

Am weitesten Am weitesten
nachgelagertes vorgelagertes
Netzwerk #1 Netzwerk #2
192.168.21.22 192.168.22.21

152.168.21.23 192.168.22.20

Wenn Sie einfach ein Ethernetkabel zwischen diesen beiden voneinander abgegrenzten
Knoten anschliefen und dann EasyRoll verwenden, um die ,logische” Verbindung zwischen
den beiden Subnetzen aufzubauen, kénnen Sie einen nahtlosen Fluss zwischen den beiden
Netzwerken erreichen. Fir den Vorgang ist erforderlich, dass Sie den Knoten bei
192.168.21.23 anweisen, Kartons zu Knoten 192.168.22.20 zu transportieren. Aullerdem
muss der Knoten bei 192.168.22.20 angewiesen werden, Kartons vom Knoten bei
192.168.21.23 anzunehmen.

Am weitesten Am weitesten
nachgelagertes vorgelagertes
Netzwerk #1 Netzwerk #2
192.168.21.22 192.168.22.21

192.168.21.23 192.168.22.20

Ethernetkabel
einfligen
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| ConveyLinx Advanced Dialog

1321682123 |4 = b+ |  Refesn |
Special Services ] PinZ Uzage ] Flex £one ] Senzors ] E stenzions
Look Ahead & Timing ] Upgrade Connections Metwork Services
4
Mode #: |4
IP Addess: | 192 168 21 23
Navigieren Sie zu Knoten 4 des Subret Mask: | 222 255 128, 1
| Upstream Downistream
Subnetzes 192.168.21 (also | A
. | @ Mode # —<" =l 1-:_5_’ % Node #
192.168.20.25). Beachten Sie, dass | == b el T
die Netzwerkdaten des Moduls in -
der Mitte erscheinen. Beachten Sie | 1':;”:';“ —— PLE 1/0 Mode ’L
auch, dass die Nachgelagerte | B B P L el —
. .. . | Push/Pull Type Sensar
Verbindung flr diesen Knoten r r
Keinerist. | r

OM PLC Disconnected
Outputs/Motors:

I

PLC Program:
=
=
[ Hardware Controlled

Apply

s

l;
| |

| ConveyLinx Advanced Dialeg

1921882123 |4 4 J j Refresh

*

| |

Special Services ] Fin2 Uzage ] Flex Zane ] Senzors ] Extenzions
Laook Ahead & Timing ] Upagrade Connections l Wetwark Services
Mode #: |4
IP Address: | 1592 168 21 23
Geben Sie 192.168.22.20 als IP- Subnet Mask: | 55 55128 0
Adresse fur d|e neue | Upstream Dovangtream
. | @ Nodedt h:’..‘.- mat (e ".;# " Mode #
Nachgelagerte Verbindung von | O ‘.'_:—.-n_|- L= Mom <]
Knoten 4 ein. Klicken Sie auf
Anwenden , um die Anderung =~ [PAddes PLC 140 Mode .1 '
. . . | 192 168 . 21 . 22 [~ PLC 140 Made 182 168, 22 . 20
durchzufthen. Bitte beachten Sie, . v -
dass es ein paar Sekunden dauert, r '
bis der Vorgang abgeschlossen ist | |—

0N PLE Disconnected
Outputs/Mators:

[

PLC Pragrarm:
=
=
[~ Hardware Controlled

Apply




Navigieren Sie zu Knoten 1 des
Subnetzes 192.168.22 (also
192.168.22.20). Beachten Sie, dass
die Netzwerkdaten des Moduls in
der Mitte erscheinen. Beachten Sie
auch, dass die Vorgelagerte
Verbindung flr diesen Knoten
Keiner ist.

Geben Sie 192.168.21.23 als IP-
Adresse flr die neue vorgelagerte
Verbindung von Knoten 1 ein.
Klicken Sie auf Anwenden , um die
Anderung durchzufiihren. Bitte
beachten Sie, dass es ein paar
Sekunden dauert, bis der Vorgang
abgeschlossen ist

| ConveyLinx Advanced Dialog

14 |

1921682220 |1

Special Services
Look Ahead & Timing

Upstream
% Mode #
Mone -

P Address

_j Refresh

T T
PinZ Uzage ] Flex Zone ] Senzors ] E stenzions
] Upgrade Connections l Metwork Services
i
Mode #: |1
IP Address: | 192 162 22 20
Subnet Mask: | 279 255 128, 0
Downztream
&
= m # ' MNode #
-
PLC 10 Mode € IP Address

[~ PLC 140 Mode
Puzhi/Pull Type Senzar
I I

=

OM PLC Disconnected
Outputs/Motors:

I

PLC Program:
=
=
[ Hardware Controlled

192 168, 22 0 21

Apply

s

l;
| |

| ConveyLinx Advanced Dialeg

1921882220 |1 4 J j Refresh

Special Services ]
Laook Ahead & Timing

Upstream

I " Mode #

Maone

i 192 168, 21 . 23

Fing Uzage ] FlexZare | Sensors ] Estenzions
] Upgrade Connections l Wetwark Services
Mode #: |4
IP Address: | 192 168 22 20
Subnet Mask: | 295256128, 0
Daownztream
% Mode #
. nl
2 -
™ |P Address

PLC 1/0 Mode
[ PLC1/0 Made

Pushd/Pull Type Senzor
r r

-

0N PLE Disconnected
Outputs/Mators:

[

PLC Pragrarm:
=
=
[~ Hardware Controlled

192168, 22 . 21

Apply

*

| |
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/.2.4. Tab Netzwerk-Einstellungen

Das Fenster ,Netzwerk-Einstellungen” bietet verschiedene Funktionen, die sich auf das
Modul- und Netzwerkmanagement beziehen. Diese Funktionen sind:

e Suchen und Einstellen von IP-Adressen

e Backup und Wiederherstellen

e Firmware-Upgrade
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7.2.4.1. Suchen & Einstellen von IP-
Adressen

Eine der Funktionen von EasyRolll ist das Vorhandensein eines Dienstprogrammes, das
Suchen heilst und es Ihrem PC erlaubt, jedes Modul, das physikalisch mit Ihrem Netzwerk
verbunden ist, zu finden, unabhangig von den IP-Adresseinstellungen Ilhres PCs oder den IP-
Adresseinstellungen der Module.

| ConveyLinx Advanced Dialog X
Special Services ] Pin2 Usage ] Flex Zone Sensors ] E stensions ] i
Look &head & Timing ] Upagrade ] Connections Wetwork Services

Show devices on Subnet :
<<¢ ALL networks »>> j

Dizcover

Dizcovered = 113, Shown =113, Lacked =12 A Settings of the selected node:
#1192.168.16.20, 228542, 5.03 {HTF} ] _ ’7
| | Re18216816 22, 123324, 5,03 {CHIF} o
. | |%192.168.18.20, 308320, 5.04 {aiz} ;
Das Klicken auf den Suchen -Button | | 1551651521 soeae2 5.0 faiz) |
fahrt dazu, alle Module in allen £192.168.21.20, 306304, 590 {42} Mask: |
Subnetzen’ dle Ihr PC Im Netzwerk | 2 192.168.21.21, 288517, £.90 {ConveyLinx-10}
. . | |@192.168.21.22, 306318, 6.90 {Ai2} Gateway: |
erkennen kann, in das Listenfeld | | 1521822123 308308, 5 90 fai2)
eingetragen werden. | |=192168.21.24, 288519, 6.90 {ConveyLins0) Set
#2192.168.21.25, 306305, 6.0 {&iz} =
1192, 168.21.26, 288521, £.90 {ConveyLinx-10} palian
#192.168.21.27, 306313, 6.90 {&i2}
2182 16821 28, 306307, £.90 {Ai2} Sl Freset Eackin
£192.168.21.29, 306310, £.90 {Ai2} Select NOME | Name & IP i |
#0192.168.21.30, 2868523, 6.90 {ConveyLins0!}
G 192 168.21. 3, 288526, £.90 {CorveyLine10] . Restare by [P
251192.168.21.32, 306306, 6.90 {42} felbBoni
#1192.168.21.33, 663705, 6.90 {&i2} -
3 > Reorder IPs Upgrade P

* Use Ctil/Shift far multiple selection




Uber das Dropdownmen( oberhalb
des Listenfelds kdbnnen Sie die Liste
nach Subnetz filtern.

Um die IP-Adresse, Subnetzmaske
usw. eines Moduls zu andern,
doppelklicken Sie auf das
entsprechende Modul in der Liste,
und seine Daten kdnnen modifiziert
werden.

ConveylLinx Advanced Dialog

Special Services ] PinZ Uzage

Look Ahead & Timing ] Upgrade

Flex Zone

l

WEN

Sensors

der Dropdown-Liste

>

Extensions |
work Services

Show devices on Subhet : kéinnen Sie nach
Ik PN Subnetzfiltern
1E8.1E6. Jocked =12 A Settings of the selected node:
132168.18.0
192.168.21.0 e Serial Humber.
192168.22.0 {EMIPY
T f192.168.23.0 i P |
i f)192.168.24.0 i) :
192.168.25.0 hal i
Tl b Pl 2 I | G N S s N (o Mask: |
= 192.168.21.21, 288517, 6.90 {CorveyLin-0}
|| B 192.168.21.22, 306318, £.90 {ai2} Gateway: ¥ |
| |"tm192.168.21.23, 306308, £.90 {42}
m192.168.21.24, 288519, 6.90 {CorveyLin-0} Set
m192.168.21.25, 306305, £.90 {42} B
(192, 168.21.26, 288521, £.90 {ConveyLinx-10} palifEny
(m192.168.21.27, 306313, 6.90 {42} Cofoct ALL Back
2192.168.21. 28, 206307, 5.50 {42} cleal Feset S
£ 192.168.21.29, 306310, £.90 {Ai2} Select NONE | Mame & IP Restore |
i 192.168.21.30, 288523, 6.90 {CorveyLin-0}
G 192 168.21 31, 288526, £.90 {CorveyLine10] - Restore by [P
#1192.168.21.32, 306306, 6.90 {4i2} AutoConfig 4
m192.168.21.33, 563705, £.90 {42} -
< > Reorder [Ps %
* Use Ctil/Shift for multiple selection
ConveylLinx Advanced Dialog X
Special Services ] Fing Uzage ] Flex Zone Sersors | Extensions |
Laook Ahead & Timing ] Upgrade ] Cohhections Metwork Services

Show devices on Subnet :
192168.22.0

ﬂ Discovver

Discovered = 113, Shown =7, Locked = 0 |
2 3 0
(192.168.22.21, 308314, 6.90 {42}
{192 168.22 22, 306342, 6.90 {22}
| 192.168.22.23, 30630, £.90 {22}
fm 192.168.22.24, 306287, %
e 192.168.22. 25, 267509, 6°40 {42}
w192, 168.22. 26, 267467, 6.9IN8i2

Doppelklicken Sie auf
ein Element in der
Liste, und seine Daten
erscheinen im Bereich
Einstellungen

* | dge Ctl/Shift for multiple selection

Settings of the selected node:

Serial Mumber:

306303

P | 192 . 168 . 22 . 20
| 285 .285 . 0 . 0O
G ateyfay: |7| 192 0168 . 22 . 1
Dfsable DHCF Set
position: 1 -» First
Select &L L Fieset Backup
Select MOME | Weme 0> Restore |

AvtaConfig
Reorder IPs

Restore by [P

Upgrade P!

gl




| ConveyLinx Advanced Dialog *

Special Services ] PinZ Uzage ] Flex Zone Senzors ] E stenzions ]
Look &head & Timing ] Upagrade ] Connections Wetwork Services

Show devices on Subnet :

192.168.22.0 ~|  Discover

Dizcovered = 113, Shown =7, Locked =0 | Settings of the selected node:
1192.168.22. 20, 306309, 6.90 {82} . : 206309
h192.168.22.21, 306314, 5.90 {4i2} el Humber
1 192.168.22. 22, 306302, B.90 {2} e B
Wenn Sie die Daten bearbeitet | |11 19727 1501 42 s
. . (e 192168.22.24, .B. i Maszk: . . .
haben, klicken Sie den Set -Button, |4 1521652225, 267509, 6.90 a3
und die Anderungen werden an das | |%132168.22 26, 267467, 6.0 {&i2} Gateway V| 192 188 . 22 . 1

Modul gesendet. ! _
| Sie kénnen die IP-Adresse, Disable DHCP ¥

Subnetzmaske etc. Andern.
Klicken Sie dann auf die

pusaitfon: 1 -» First

Schaltfliche "Set”, um die Select ALL Freset Backup
Anderungen an das Modul Select MONE | Mame & IP Restare |

zu senden.

. Reztore by [P
AutoConfig
Fieorder 1Pz Upgrade P

L

* Use Ctil/Shift for multiple selection




7.2.4.2. Backup & Wiederherstellen

Sie kdnnen eines oder alle der gefundenen Subnetze auswahlen und eine Backup -Datei
erstellen, die alle Parameter und Einstellungen fur jedes Modul in der Auswahl enthalt. Das
bedeutet, dass alle Motoreinstellungen (Geschwindigkeit, Beschleunigung, Verzdégerung,
Bremsen usw.), ZPA-Einstellungen, Einstellungen in den Erweiterten Funktionen usw. in
dieser Datei festgehalten sind, die Sie auf lhrem PC speichern kdnnen. Umgekehrt kénnen
Sie diese Backup -Datei verwenden, um die Einstellungen eines oder mehrerer Subnetze

wiederherzustellen , falls diese versehentlich modifiziert wurden oder Sie einfach lhre

Module in einen vorherigen Zustand zurlckversetzen méchten.

Um ein Backup zu erstellen, klicken
Sie auf den Button Alle auswahlen,
um alle Positionen in der Liste
auszuwahlen. In diesem Beispiel
wird ein Backup fir Subnetz |
192.168.29 durchgefthrt. Wenn !
alle Module markiert sind, klicken |
Sie auf den Backup -Button.

| ConveyLink Advanced Dialog X
Special Services ] FinZ Usage ] Flex Zone Sensors | Extensions | :
Look &head & Timing ] Uparade ] Connections Wetwark Services
Show devices on Subnet :
|192.168.22.0 | Discover
Dizcovered = 113, Shawn =7, Lacked =0 Settings of the selected nade:
L3 e Sernial Number:
P
Mask: | 255 .255. 0 . 0O
Gateway: ¥ | 192 168 . 22 . 1
Set
position:
Select ALL Fieset Backup
Select NONE l MName & IP Restore
3 Reztore by [P
AutoConfig
Reorder IPs Upgrade P

Es erscheint ein Speichern Unter
-Dialog und Sie geben einen
Dateinamen und einen Ort an, um
die Datei zu speichern.

* Use Ctil/Shift for multiple selection

B sevene

4+ Bl » ThisPC » Desktop

Organize = New folder

I This PC
B 30 Objects
I Desitop
| Documents
& Dewnloads
B Music
= Pictures
B videos
i Windows [C1)
- DATA (Dx)
== RECOVERY (E)

- Google Drive Fily

File pame: | MyCoolEasyRoliBackup|backup
Save as type: | EnsyRoll Backup File (".backup)

~ Hide Folders

Cancel



PULSEROLLER

Wenn Sie hingegen eine Backup |
-Datei verwenden mochten, um die |

Einstellungen lhres Subnetzes

wiederherzustellen, klicken Sie auf |

den Button Alle auswahlen und

dann auf den Wiederherstellen |

-Button.

Ein ,Datei Offnen“-Dialog erscheint,
und Sie kénnen zum Speicherort
Ihrer Backup-Datei navigieren,
diese auswahlen und auf “Offnen”
klicken.

ConveyLinx-Ai Family Complete Guide - 2.1

| ConveyLinx Advanced Dialog >

Estensions

; Flex Zone Sersorz |

Connections

Special Services ; Pin2 Uzage
Look Ahead & Timing i Upgrade ;

;j Dizcaver I
Dizcavered = 113, Shawn acked =0 i

Wetwork Services

Show devices on Subnet :
|192188.220

- Seftings of the selected node: ———————————— o

 —

Sernial Number:

P |

Mask: 3255_255_ o0

Gatewaw ’73 132 188 . 22 . 1

Set
| position:!_- -------------------------
Select ALL Rieset
Select NONE 1 Name & IP Restore | |

3 Reztore by [P

AutoConfig

Fieorder 1Pz Upgrade P

* Use Ctil/Shift for multiple selection
& Sclect s bckup e X
4 B> ThsPC » Desktop & | Search Desktop P

Organize »  New folder e 0 @

I This PC
B 30 Otjects

| MyCoolExsyRolBackup.backup
Type: BAG

{| Docume: nts
4 Downloads

B Music

= Pictures

B videos

‘i Windowes [€5)
= DATA (D)

== RECOVERY (E)
== Google Drive Fil
- UNTITLED (k)
=g Peachtree [Viinsi

v < »

Fille parne: | MyCoclEasyRellBackup backup

~ | EnsyRoll Backup File (*backup ~

«¥» Bitte beachten Sie, dass die Wiederherstellen -Funktion nur Einstellungen von
Modulen wiederherstellt, die eine passende Seriennummer in der Backup
-Datei haben. Wenn eine Modulseriennummer anders ist, aber die
Funktionalitat des Moduls dennoch wiederhergestellt werden muss, muissen
Sie die Funktion Wiederherstellen mit IP-Adresse verwenden.

Funktion ,Wiederherstellen mit IP-Adresse”

Da die Standard- Wiederherstellen -Funktion Einstellungen nur nach Modulseriennummer
funktioniert, missen Sie in bestimmten Situationen, wenn Sie ein Subnetz reproduzieren
oder die Funktionalitat eines alteren Backups wiederherstellen wollen, aber einige der
Module ausgetauscht worden sind, seit die Backup -Datei erstellt wurde, die Einstellungen
nach IP-Adresse wiederherstellen statt nach Seriennummer. Folgen Sie dazu derselben
Vorgehensweise wie bereits gezeigt, auBer dass Sie auf den Button Wiederherstellen mit IP-
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Adresse klicken statt auf den Wiederherstellen-Button.

Backup und Wiederherstellen - Empfehlungen und Tipps

Es gibt Situationen, in denen die Tatsache, dass lhnen eine Softwareanwendung die
Mdglichkeit bietet, etwas zu tun, nicht immer bedeutet, dass Sie es auch tun sollten. Die
Funktionen Backup und Wiederherstellen in EasyRoll kénnen in diese Kategorie fallen. Auch
wenn Sie eigentlich eine Backup-Datei flr ein paar oder sogar fur einzelne Module aus
einem Subnetz mit vielen Modulen erstellen kdnnen, ist es nicht empfehlenswert, dass Sie
dies tun. Die Erfahrung der ConveylLinx-Supporttechniker hat gezeigt, dass Kunden, die die
Backup - und Restore -Funktionen flir mindestens alle Module in einem Subnetz ausfihren,
weniger oder keine Probleme mit ihren ConveyLinx-Netzwerken haben. Wenn eigentlich
funktionierende Systeme pldtzlich unerwartete Ergebnisse produzieren, ist dies oft darauf
zurlckzuflhren, dass die Wiederherstellen -Funktion nur fUr einen kleinen Anteil der Module
ausgefUhrt wurde, statt fur das komplette Subnetz und/oder mit einer Backup-Datei
gestartet wurde, die nicht alle Module des Subnetzes enthielt. Hier ist eine Liste mit Tipps:

* Wenn Sie ein Backup erstellen, wahlen Sie zumindest alle Module in einem Subnetz
aus

* Beim Wiederherstellen wahlen Sie zumindest alle Module in einem Subnetz aus

+ Erstellen Sie nach jeder Anderung von Einstellungen an einem oder mehreren Modulen
in einem Subnetz ein neues Backup

* Erstellen Sie nach jedem Autokonfigurationsvorgang ein neues Backup




7.2.5. Tab ,Besondere Dienste”

Motorkurzschlussfehler zurucksetzen

Eine weitere Funktion im Tab Besondere Dienste ist ein Button, der verwendet wird, um
Motorrollenkurzschlussfehler zurlickzusetzen. Dieser spezielle Fehler wird nicht basierend
auf dem Ablaufen einer Timeout-Zeit oder einem anderen Reset logisch zurlckgesetzt. Ein
Motorrollenkurzschlussfehler erfordert, dass entweder das Modul ab- und wieder
angeschaltet wird, oder dass auf den ,Reset“-Button in diesem Tab geklickt wird. Diese
Funktion steht in EasyRoll als Annehmlichkeit zur Verfigung, damit Sie das Modul nicht

neustarten mussen.

ConveyLink Advanced Dialog X
192168.21.20 |1 ! J jm
Look Ahead & Timing ] Upgrade ] Connections ] Metwork Services ] :
Special Services l Contral Parts ] Flex Zone ] Sensors ] Extensions ] |

Clear Matar short-circuit Emrars

| Touch & Go
Es gibt keine separaten Reset | I Upstream [ Downstream
-Buttons flir den linken und rechten Mite: Touch & Gois not recommended to be used with servo-braking,

Motor. Ein Button fuhrt die Funktion |
entweder fur einen oder fur beide |
Motoren aus. |
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Start der Zone durch Anschieben des Behalters

Die Funktion Start der Zone durch Anschieben des Behélters ist im ZPA-Modus verfligbar und
sorgt wenn sie aktiviert ist dafir, dass die Motorrolle in der aktivierten Zone die
Rotationsbewegung in ihrer Standardrichtung erkennt. Wenn diese Rotationsbewegung
(wenn jemand einen Karton in die Zone schiebt) fir eine ausreichend lange Zeit und bei
einer ausreichenden Geschwindigkeit erfolgt, wird die Zone , aufwachen”, genauso wie wenn
ihre vorgelagerte Schaltsperre aktiviert wirde. Diese Funktion wird aktiviert, wenn Sie das
entsprechende Vorgelagert- oder Nachgelagert-Kontrollkdstchen im Bereich Start der Zone
durch Anschieben des Behalters anklicken.

ConveylLinx Advanced Dialog X
1921682120 | [1 | +| Retresh |
Laook Ahead & Timing | Upgrade ; Cohtections i Metwark Services
Special Services | Contral Parts i Flex Zone I Sensors i Eutensions

Clear Motor short-circuit Ermors —

r
I Rezet i
|

Touch & Go

Sie kénnen diese Funktionalitét |
entweder fur eine oder fur beide | :
(Vo rgelagerte und Nachgelagerte) Mote; Touch & Gao is not recommended to be used with servo-braking.
Zonen in FlieBrichtung einstellen. |
In diesem Beispiel wurde das |
Kontrollkastchen fur die |
Vorgelagerte Zone aktiviert.

[ Downstream

' Die Funktion , Start der Zone durch Anschieben des Behalters” kann nur im

ZPA-Modus verwendet werden. Verwenden Sie diese Funktion NICHT mit der
Servo-Bremsmethode.
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71.2.6. Flex Zone-Tab

Die Flex Zone -Funktion wird standardmaBig angeschaltet, wenn Sie den
Autokonfigurationsvorgang durchflihren. In bestimmten Fallen, wie Anwendungen mit
héherer Geschwindigkeit und/oder Anwendungen, in denen eine hohe Prozentzahl der
Kartons fast so lang ist wie eine Zonenlange kann das ,fehlerhafte Auslésen” eines Flex
Zone-Zustands auftreten. In diesen Situationen, wenn Ladung aufgestaut werden muss,
kdnnen mehrere Zonen aufgrund des fehlerhaften Auslésens leer sein. Flr solche
Anwendungen, bei denen die Auftstaudichte entscheidend ist, kdnnen Sie Flex Zone
ausschalten, um dieses fehlerhafte Ausldsen zu verhindern.

Bitte beachten Sie, dass Die Flex Zone-Funktion fur das gesamte Subnetz
aktiviert oder deaktiviert werden muss. Sie kann nicht fur einzelne Zonen oder

fir eine Gruppe von Zonen im gleichen Subnetz deaktiviert oder aktiviert
werden.

| ConveyLinx Advanced Dialog X

Look Ahead & Timing ; Upgrade i Connections ; Metwork Services
Special Services ! FinZ Usage Flex Zane i Sensors i E stensions

Flex Zone
Enabled on all
modules.

Klicken Sie auf den entsprechenden |
Button, um Flex Zone basierend auf
dem aktuellen Status des

[
|
i | Inter badul
Subnetzes wie angegeben | S e e B ms  Setal |
i
|
|
|
|
|

entweder aus - oder anzuschalten .
Da diese Funktion auf alle Module
im Subnetz angewandt wird, ist es |

egal, mit welchem Modul Sie |
verbunden waren, als Sie das |
Dialogfenster Erweiterte |
Funktionen aufgerufen haben, um
Flex Zone aus- oder anzuschalten.

Dizable Al
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Zeiteinstellung fur die Kommunikation der Module
untereinander

Der Wert Zeiteinstellung flir die Kommunikation der Module untereinander wird verwendet,
um das Verhalten des Flex Zone-Betriebs anzupassen. Wenn die Kartonlangen der Lange der
Zonen (d.h. Entfernung zwischen Lichtschranken) nahekommen, kénnen Sie den Flex Zone-
Betrieb anpassen, so dass er sich in diesen Situationen entweder einschaltet oder nicht.

Typischerweise gibt es eine oder zwei angetriebene Rollen nach dem Senor
in einer Zone. Wenn Kartons auf diese Rollen treffen, wenn sie in der
nachgelagerten Zone aufgestaut werden, kénnen Sie Flex Zone einsetzen,
damit der nachste vorgelagerte Karton nicht in die Zone eintritt (im Beispiel
Zone A). Flex Zone sorgt dann daflr, dass die Rollen unter dem aufgestauten
Karton nicht laufen.

Kartonldnge etwas geringer als
Zonenld@nge

A

Zone A

Wir mochten, dass Flex-Zone aktiviert wird,
so dass Zone A nicht anlduft und und der
Karton von den Rollen, die sich hinter dem
Sensor von Zone A befinden, nicht
aufgegriffen wird.
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ConveylLinx Advanced Dialog

Look Ahead & Timing ] Upgrade ] Connections ] Metwork Services
Special Services ] Control Portz Flex Zone l Sensors ] E stenzions

Flex Zone
Enabled on all
modules.

Der eingegebene Wert ist in ms s e

und kann als Zeitspanne .
| Inter baodul
bezeichnet werden, die nach dem | Enable Al Conmuicatn Tine: | me _Sud |

hinteren Rand des Sensors zur
Logik hinzugeflgt wird, um eine ; e
zunehmende Kartonlange zu '
simulieren. Bitte beachten Sie, dass |
dieser Wert fur jedes Modul im
Subnetz gleich eingestellt wird.

* Bitte beachten Sie, dass dieser Wert nichts mit der Beschleunigung oder
Verlangsamung der tatsachlichen Kommunikationsgeschwindigkeit zwischen

Modulen zu tun hat.




7.2.7. Tab ,,.Sensoren”

Im Tab Sensoren wird der Status angezeigt, der fUr die beiden Sensorsignale wahrend des
Autokonfigurationsvorgangs konfiguriert wurde. Wenn aus irgendeinem Grund einer oder
beide Sensoren wahrend der Autokonfiguration nicht richtig konfiguriert wurden, wenn
beispielsweise ihre Reflektoren nicht richtig ausgerichtet waren oder ein Hindernis den
Sensor wahrend des Vorgangs blockiert hat, kbnnen Sie im Tab Sensoren die
Sensorkonfiguration andern, ohne den Autokonfigurationsvorgang fir das komplette Subnetz

wiederholen zu mussen. Wenn zum Beispiel alle Sensoren im System durch Licht angeregt
werden und normalerweise offen sind (light energized normally open), dann zeigt die
Sensorgrafik der entsprechenden Zone in diesem Tab _Aus Blockiert an.

| ConveyLinx Advanced Dialog X

192160.21.20 ||’ 1 ._II j Refresh

Look Ahead & Timing 1 Upgrade Connections ] Metwork Services ] |

Special Services ] FinZ Usage ] lex Zone Senzors ] Estensions

Klicken Sie auf das entsprechende Left Riight
. Symbol, um.den bIocklerten , sensor {JON Blocked sensor fJOn Blocked
Signalzustand eines oder beider |

Sensoren zu andern. Beachten Sie,
dass Sie dieselbe Anderung auf |
eine Gruppe von Modulen |
anwenden kénnen, indem Sie auf |

den Button Alle Sensoren so
einstellen klicken. |

kA

Set All Senzars thiz way




/.2.8. Tab , Erweiterungen”

Der Tab Erweiterungen erlaubt es lhnen, einzelne oder mehrere Zonen zu einer ,Master”-
Zone zu erweitern oder dieser unterzuordnen. Eine Beispielsituation kénnte sein, dass Sie
beispielsweise Zonen einer bestimmten Lange in Ihrem Férdersystem haben und eine
Teilzone bendtigen, die zu kurz ware, um eine eigene funktionelle Zone zu sein, die einen
Karton aufstaut, aber gleichzeitig lang genug, dass Sie mechanisch eine Motorrolle in dieser
Zone bendtigen. In dieser Situation wirden Sie ein Modul und eine Motorrolle aber keinen
Sensor bereitstellen, und die Motorrolle dieser Zone sollte laufen, wenn entweder ihre
benachbarte vorgelagerte oder nachgelagerte Zone ebenfalls lauft. Im Grunde wollen Sie
diese Teilzone zu einer logischen Erweiterung eines ihrer Nachbarn machen.

Beispiel der Verwendung von Erweiterungen fur ein Hubtor

Eine haufige Verwendung der Konfiguration mit dem Erweiterungsmodus, die im Tab
~Nerbindungen” verflgbar ist, ist die fUr ein angetriebenes Hubtor. In diesem Beispiel
verfugt das Modul im Hub- oder Torabschnitt des Férderbands Gber eine Motorrolle und keine
Fotosensoren. Der Normalbetrieb wenn das Tor unten ist, ware, dass die Motorrolle am Tor
lauft, wenn ihre unmittelbar nachgelagerte Zone lauft, so dass , eine lange logische Zone*
entsteht. Das bedeutet, dass wenn ein Karton in der vorgelagerten Zone von Knoten
192.168.21.23 aufgestaut ist, wird ein Karton, der in der nachgelagerten Zone von Knoten
192.168.21.21 ankommt, stoppen und aufgestaut werden und keine Ladung wird jemals im
Torabschnitt aufgestaut oder angehalten. Um dies zu erreichen, missen wir einfach nur
Knoten 192.168.21.22 anweisen, eine Erweiterung seines nachgelagerten Nachbarknotens
192.168.21.23 zu sein.

:

192.168.21.21 FLUSSVERBINDUNG 192.168.21.23

Hubtor-Beispiel



Navigieren Sie im Dialog Erweiterte |

Funktionen zu Knoten 3 und klicken
Sie auf den Tab Erweiterungen.
Beachten Sie, dass die IP-Adresse
192.168.21.22 von Knoten 3
ausgefullt ist. Wahlen Sie im
DropdownmenU nachfolgend und
klicken Sie auf Anwenden . Es kann

ein paar Sekunden dauern, bis der |
Vorgang abgeschlossen ist |

Nachdem Sie auf Anwenden |
geklickt haben, wird sich der |

Bildschirm aktualisieren und
anzeigen, dass das Modul als
Erweiterung oder “Slave” seines
nachgelagerten Nachbarn
konfiguriert wurde.

| ConveyLinx Advanced Dialog

G e

Look Ahead & Timing ] Upagrade ] Connections ] Metwark Seryvice ] :
Special Services ] Pin2 Uzage ] Flex Zone ] Senzors |

MNode #:
3
|P Address:
192168, 21 . 22

Thiz module iz an extenzion of the |EEREETEET module

s

192 168, 21 . 22

This module iz an extension of the |Downstream | module

||

ConveylLinx Advanced Dialeg X
1921682122 |3 4 - | +| Refresh
Laook Ahead & Timing ] Upgrade ] Cohtections ] Metwark Services
Special Services ] Fin2 Usage ] Flex Zane ] Sensars Estenzions
MNode #:
3
|P Address:




| (iu.an\.reyLin-:.c Advan-c-eci. b-ialog - X
1921882171 |2 1 El j Reiresh

Special Services ] PinZ Uzage ] Fle NE0rE ] E stenzions ]
Look Ahead & Timing ] Upgrade Connections l Metwork Services ]

Mode #: |2
IP Address: | 192 . 168, 21 . 21
Subnet Mask: | 279 255 128, 0
Wenn Sie jetzt wieder zurick zu Upstream Dawnstream
Knoten 2 navigieren und sich den @ Mode # —c ,,-f'@ S g | Motet
Tab Verbindungen anschauen, 1 - " — 4 -
werden Sie sehen, dass die |« paddes ST 1P Address
nachgelagerte Verbindung von | 19z 168, 21 . 20 = PLC 170 Mode 192 168. 21 . 23
Knoten 2 jetzt Knoten 4 statt | Push/Pul Type Sensor
Knoten 3 ist. B L B
[~ Lock PLC Mode
OM PLC Disconnected
Outputs/Motors:
Don't Change -
PLC Program:
liJ Apply Al
[ Delete PLC Program
[~ Clear Connections
[ Hardware Controlled
| (ilomlreyLir;:.c Ad\ran-c;:cil i:).ialog X
1921682123 |4 4 J Refresh
Special Services ] Fin2 Uzage ] Flex Zane ] Senzors ] Extenzions ] :
Laook Ahead & Timing ] Upagrade Connections l Wetwark Services ] |
Mode #: |4
IP Address: | 192 168, 21 . 23
Subnet Mask: | 255. 255128 O
Upsztream Dovangtream

: || Mode h‘ii‘ = @ 'ﬁT”:;# & Node #
Und wenn Sie dann zu Knoten 4 Ea— __,__,_,_I { e Mo <]

navigieren, werden Sie sehen, dass

. . . i " |IP Add
seine vorgelagerte Verbindung jetzt P Address PLE 1/0 Mode i
Knoten 2 statt Knoten 3 ist. ! B 1] PLC 10 Mods S
"o Push/Pull Type Sensor
r -
-

0N PLE Disconnected
Outputs/Mators:

[

PLC Pragrarm:

R
-

=
[~ Hardware Controlled
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ConveylLinx Advanced Dialog

192.168.21.22 |3

Special Services |
Look Ahead & Timing

Left Master
. ® Node #
Und wenn Sie zu Knoten 3 INUE—_I
. . . one i
navigieren, sehen Sie, dass er als
P Address

Erweiterung von Knoten 4
konfiguriert ist.

PinZ Uzage

|4 _I Refresh |
| FlexZone | Sengars

Connections |

Estensions

Upgrade Metwork Services

Nodeﬂ:|3 vl

IP Address: | 192 163 21 22
Subnet Mask:l 235,255 128, 0
Riight k aster
& MNode #
Id. vI
P Address

192168, 21 . 23

Puzhi/Pull Type Senzar
[T Let T Right
u .g..[" ;l
L | L

Apply
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7.2.9. Tab , Funktion Pin 2“

Die potentielle Funktion von Pin 2 an jedem M8-Stecker der beiden Sensoranschlisse des
Moduls ist konfigurierbar. Dieser Pin kann entweder als Eingang oder als Ausgang fungieren.
Die Standardfunktion von Pin 2 ab Werk ist ,Nicht Verwendet”. Im Tab ,Funktion Pin 2“ der
Erweiterten Funktionen von ConveylLinx kénnen Sie eine der folgenden Funktionen fir jede
Zone des Moduls auswahlen:

¢ Keine: Keine ZPA-Funktion aber verfigbar, um von externen SPS als Eingang
gelesen zu werden

e Aufstauen: Eingang flr lokalen Zonen-Aufstaubefehl

* Wake up: Eingang fur lokales Zonen-Aufwecksignal

¢ Wake-up mit Timeout

Lane Full Interface: Eingang fur ,Bahn voll“-Schnittstellensignal
Modulfehler-Ausgang

Produkt-in-Zone-Ausgang

Sensorfehler-Ausgang

e Spiegelung Pin 4

Je nachdem wie das Modul konfiguriert ist, kdnnen Sie frei wahlen, welche dieser Funktionen
Sie an welchem der beiden verfligbaren Sensoranschluss- Pin 2-Signale haben méchten.



PULSEROLLER

ConveyLinx-Ai Family Complete Guide - 2.1

7.2.9.1. Am weitesten nachgelagerte

Zone

Bitte beachten Sie, dass die am weitesten nachgelagerte Zone standardmafiig und ohne
Intervention immer versuchen wird, Produkte zu entladen. Um dies zu steuern, missen Sie
das Aux I/O Pin 2-Signal far die am weitesten nachgelagerte Zone als Aufstau -Eingang

verwenden.

Ohne ein nachgelagertes Verriegelungssignal an einem Aux 1I/0-Pin sendet die
am weitesten nachgelagerte Zone weiterhin Ladung in nachgelagerte Richtung.

Vorausgesetzt, dass die am
weitesten nachgelagerte Zone an

die rechte Seite des Moduls |

angeschlossen ist, wird fur den

Rechten Aux I/O Pin 2 Aufstauen |
aus dem Dropdownmenu |

ausgewahlt und sichergestellt, dass

auf den Pfeil ,NACHFOLGEND" |
geklickt wird, damit das Rechte Pin |
2-Signal mit der Nachgelagerten |

Zone assoziiert wird. Wenn das

Rechte Pin 2-Signal aktiviert wird, |

stoppt die nachgelagerte Zone, |

wenn eine Ladung an ihrem Sensor |
ankommt.

| ConveyLinx Advanced Dialog X

1921682120 |1 4 Jj

Look Ahead & Timing ] Upgrade ] Connections ] Metwork Services ] |
Special Services Pinz sage Flex Zaone ] Sensors ] Ertenzions ] |
Left Pin2 Right Pin2 Flicking on the arrows
- irects functions of Pin2
|NDI‘|E ﬂ [AccumUIatE(DI) j owards upstream or
tnvert [ T Invert owWnstream zone
uP DOWN -5 ity

If Pin 2 is configured as output it is NPN,
it provides ground. If Pin 2 is configured
as input it is PNP or NPN (autodetection).
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/.2.9.2. Am weitesten vorgelagerte Zone

StandardmafBig und ohne Intervention wird die am weitesten vorgelagerte Zone niemals
anlaufen, um ein neues Produkt anzunehmen. Um daflr zu sorgen, dass die am weitesten
vorgelagerte Zone durch ein kabelgebundenes Signal anlauft, um eine Ladung anzunehmen,
mussen Sie den Aux I/O-Pin 2 far die vorgelagerte Zone als Aufweck-Eingang (Wake-up
input) verwenden.

Ohne ein vorgelagertes Verriegelungssignal am Aux 1/0-Pin wird die
am weitesten vorgelagerte Zone nie eingeschaltet, um ankommende
Ladung anzunehmen.

| ConveyLinx Advanced Dialeg X

1921682120 | 4 J j Refresh
Laook Ahead & Timing ] Upgrade ] Cohtections ] Metwark Services ] :
Special Services Fir2 Uzage ] Flex Zone ] Senzors ] Estenzions ]
Vorausgesetzt, dass die am — Right Pin2 Clicking on the arrows
weitesten vorgelagerte Zone an die | | r— — direct;functions of Pin2
linke Seite des Moduls — T et Lwarcs upstream of
angeschlossen ist, wird fur den s ) m
Linken Pin 2 Wake up aus dem | > - i
Dropdownmenii ausgewahlt und = T - S
sichergestellt, dass auf den Pfeil uP DOWN ..+
,VORANGEHEND" geklickt wird, E——-—

damit das Linke Pin 2-Signal mit |
der Vorgelagerten Zone assoziiert
wird. Wenn das Linke Pin 2-Signal
aktiviert wird, lauft die If Pin 2 is configured as output it is NPN,
i | it provides ground. If Pin 2 is configured
vorgelageLrtz Zone an, ur:: €ine | as input it is PNP or NPN (autodetection).
adung anzuhenmen.
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7.2.9.3. Zwischenzonen aufstauen

Standardmafig und ohne Intervention werden alle Zonen zwischen der am weitesten
vorgelagerten und der am weitesten nachgelagerten Zone immer versuchen, Ladung in
nachgelagerter Richtung zu férdern, wenn die nachste nachgelagerte Zone frei ist. Um daflr
zu sorgen, dass eine Zwischenzone basierend auf einem kabelgebundenen Signal aufgestaut
wird, mussen Sie das Aux I/O-Pin 2-Signal fur die betreffende Zone als einen Aufstau
-Eingang verwenden.

Ohne ein lokales Zonenaufstau-Steuersignal versuchen alle
Zwischenzonen immer, Ladung in nachgelagerte Richtung zu fordern,
wenn es die Bedingungen zulassen.

| (iu.an\.reyLin-:.c Advan-c-eci. b-ialog »
| qmeszz B 1 J j Reiresh
Look Ahead & Timing ] Upagrade ] Connections ] Metwork Services ] |
. . Special Services Pin2 Usage Flex Zone Sensors Estensions |
Vorausgesetzt, dass die mittlere | ! ! !
ane, die aufgestaut Wgrden so!l, — Right Pin2 Clicking on the arrows
die vorgelagerte Zone ist und die | | P 7] directs functions of Pin2
vorgelagerte Zone an die linke Tt [ Iert ELen e
Seite des Moduls angeschlossen | - i M
ist, wird far den Linken Aux 1/O Pin T S i
2 Aufstauen aus dem | T
Dropdownmend ausgewahlt und up DOWN ;.77
sichergestellt, dass auf den Pfeil | ———-—

~NORANGEHEND" geklickt wird, |
damit das Linke Pin 2-Signal mit
der Vorgelagerten Zone assoziiert |
wird. Wenn das Linke Pin 2- If Pin 2 is configured as output it is NPN,
aktiviert wird, staut die | it provides ground. If Pin 2 is configured
vorgelagerte Zone di'e nachste | as input it is PNP or NPN (autodetection).
ankommende Ladung auf. |
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7.2.9.4. ,Lane Full“-Schnittstelle

Ein Sonderfall des Aufstau-Signals flir die am weitesten nachgelagerte Zone wird als Lane
Full-Schnittstelle bezeichnet. Wenn die ,Lane Full“Schnittstelle-in deramweitesten
nachgelagerten Zone verwendet wird-wird das Eingangssignal-als Blockier und Rickstell-

Timer verwendet. Das heiRt, wenn das Slgnal aktiviert ist, muss es fur die Zeitspanne des
~Blockier“-Timers aktiviert bleiben. Wenn der Blockier-Timer ablauft, ist die Zone so
eingestellt, dass sie aufstaut. In ahnlicher Weise muss das Signal wenn es deaktiviert wird,
so lange deaktiviert bleiben, bis der ,Ruckstell“-Timer abgelaufen ist. Wenn die Ruckstellzeit
abgelaufen ist, ist die Zone auf normale Freigabe eingestellt. Die ,Lane Full“-Schnittstelle
deaktiviert aulerdem die Ankunftsstau -Erkennungslogik, so dass kein
Ankunftsbestatigungssignal aus der nachgelagerten Richtung benétigt wird. Das bedeutet,
wenn das Signal aus ist (und die Ruckstellzeit abgelaufen ist), wird Ladung, die an dem am
weitesten nachgelagerten Sensor ankommt, sofort freigegeben.

‘Con\reyLinx Advanced Dialog X

Vorausgesetzt, dass die am 1 13 |137J Refresh
WeiteSten naChgelagerte Zone an Look Ahead & Timing ] Upgrade ] Connections ] Metwork Services ] .
die rechte Seite des Moduls Special Services FinZ Usage ] Flex Zane ] Sensors ] E stenzions ] |
angeschlossen ist, wird far den
Rechten Aux I/O Pin 2 Lane Full- Left Pin2 Right Pin2 F."C”t“gf on the arows
Schnittstelle aus dem |~ [tene flene rutoiertacen 2 Bt ream or
Dropdownmen( ausgewahlt und _ _E ownstream zone
sichergestellt, dass auf den Pfeil | ~ _
,NACHFOLGEND" geklickt wird, o i
damit das Rechte Pin 2-Signal mit up : hown B
der Nachgelagerten Zone assoziiert = -
wird. Das Slgnal muss fur die || =™ E——— | |
Blockierzeit aktiviert sein, bevor | Block Tmer; | 27 sec >t
Kartons stoppen und aufgestaut ceartmer: | sec ‘\ﬂ
werden und es muss flr die — - —— —
Riickstellzeit deaktiviert sein, bevor b s o e o o e e &::L"ng:u.bf —
Kartons freigegeben werden. In | as input it is PNP or NPN {autodetection). Blockier- und
diesem Beispiel wurden fiir die Riickstell-Timer ist
Blockierzeit 5 Sekunden und fur die optional.

Rickstellzeit 6 Sekunden
eingegeben.




7.2.9.5. Handshake-Schaltung in der am
weitesten vorgelagerten Zone

In Anwendungen, in denen der Anlagenteil, der die am weitesten vorgelagerte Zone der
Uber ConveylLinx gesteuerten Forderanlage speist, eine Handshake-Schaltung bendtigt, um
festzustellen, wann die am weitesten vorgelagerte Zone des uber ConveyLinx gesteuerten
Férderbands leer und bereit ist, neue Ladung anzunehmen, kann dies erreicht werden,
indem beide Aux I/O-Pin-Signale (Links und Rechts) verwendet werden. Eines der Aux I/O-Pin
2-Signale muss als ein Eingang eingestellt sein, um die Zone aufzuwecken und das andere
Signal muss als Ausgang konfiguriert sein, um anzuzeigen, ob sich Ladung in der Zone
befindet. Wenn dieser Ladung in der Zone -Ausgang aktiviert wird, weils die Zufuhrtechnik,
dass die am weitesten vorgelagerte Zone belegt und nicht bereit ist, neue Ladung

anzunehmen.
| (ilomlreyLir;:.c Ad\ran-c;:cil i:).ialog X
| 1m21es2120 | 4 | +| retresh |
Laook Ahead & Timing ] Upgrade ] Cohtections ] Metwark Services ] :
Special Services Pinz sage ] Flex Zaone ] Sensors ] Ertenzions ]
] Vorausgesetzt, dass die am Left Pin2 Right Pin2 Clicking on the arrows
weitesten vorgelagerte Zone an die | | Pyw— -] direct;functicns of Pin2
- : towards upstream or
linke Seite des Moduls Tnvert | | Invert downstream zone
angeschlossen ist, wird flr den . M
Linken Pin 2 Wake up aus dem | el e
Dropdownmeni ausgewahlt und | - T
sichergestellt, dass auf den Pfeil =~ |_UP DOWN ..+
~VORANGEHEND* geklickt wird, | -

damit das Linke Pin 2-Signal mit !
der Vorgelagerten Zone assoziiert
wird. Wenn das Linke Pin 2-Signal |
aktiviert wird, lauft die If Pin 2 is configured as output it is NPN,
; | it provides ground. If Pin 2 is configured
vorgelageLrttcaj Zone an, urrr: €ine | as input it is PNP or NPN (autodetection).
adung anzuhenmen.
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| ConveyLinx Advanced Dialog

Dann wahlen wir Ladung in der '

Zone flir das Rechte Pin 2-Signal |
aus und klicken auf den diagonalen
Pfeil, um anzugeben, dass dieses

Signal den Status der '

Vorgelagerten Zone wiedergibt.

192188.21.20 |1 [4 _|_+|

I Connections I Network Services

Look Ahead & Timing | Upagrade
Special Services FinZ Usage | Flex Zane | Sensors I E stenzions
Left Pin2 Right Pin2 [Elicking on the arrows
IWake up(DI) hd | [|Product on Zone(DO) - —iEb e
lowards upstream or
downstream zone

Invert [ T Inve

up

Das Anklicken dieses Pfeils
signalisiert, dass die Funktion
“Produkt in Zone” des Rechten
Pin 2 von der vorgelagerten

If Pin 2 is configured as output it is NPN,
Zone kommen soll.

it provides ground. If Pin 2 is configured
as input it is PNP or NPN (autodetection).
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7.2.9.6. Handshake-Schaltung in der am
weitesten nachgelagerten Zone

In Anwendungen, in denen der Anlagenteil, der Ladung von der am weitesten
nachgelagerten Zone der Uber ConveylLinx gesteuerten Forderanlage annimmt, eine
Handshake-Schaltung bendtigt, um festzustellen, wann die am weitesten nachgelagerte
Zone des Uber ConveylLinx gesteuerten Férderbands leer und bereit ist, neue Ladung
anzunehmen, kann dies erreicht werden, indem beide Aux I/O-Pin-Signale (Links und Rechts)
verwendet werden. Eines der Aux I/O-Pin 2-Sighale muss als ein Eingang eingestellt sein, um
die Zone aufzustauen und das andere Signal muss als Ausgang konfiguriert sein, um
anzuzeigen, ob sich Ladung in der Zone befindet. Wenn dieser Ladung in der Zone -Ausgang
aktiviert wird, weils die Zuflihrtechnik, dass die am weitesten nachgelagerte Zone belegt
und bereit ist, die Ladung abzugeben.

ConveylLinx Advanced Dialeg X

192.168.21.23 |* 4 J j Refresh
Laook Ahead & Timing ] Upgrade ] Cohtections ]

Wetwark Services ] |
l

. Special Services Fin2 Usage Flex Zone Sensors Estensions
Vorausgesetzt, dass die am | | !
We|test§n nachgela.gerte Zone an pe— oni Pz Yicking on the arrows
die rechte Seite des Moduls [Product on Zone(00) B -7 {irects functions of Pin2
wards upstream or

angeschlossen ist, wird flr den
Rechten Pin 2 Aufstauen aus dem
Dropdownmen( ausgewahlt und |
sichergestellt, dass auf den Pfeil |
~NACHFOLGEND" geklickt wird, up
damit das Rechte Pin 2-Signal mit |
der Nachgelagerten Zone assoziiert |
wird. Dann wahlen wir Ladung in |
der Zone fUr das Linke Pin 2-Signal |

Invert | | Invert

ownstream zone

DOWN J-:57~

-

Das Anklicken dieses Pfeils

aus und klicken auf den diagonalen

Pfeil, um anzugeben, dass dieses

Signal den Status der

Nachgelagerten Zone wiedergibt. |

LU ALl sipnalisiert, dass die Funktion

it p.mvid:_es_gmu “Produkt in Zone” des Linken
as input it is PN

Pin 2 von der nachgelagerten
Zone kommen soll.




7.2.9.7. Die Pin 2-Signal umkehren

In diesem Dialog kdnnen Sie auch |
die Bedeutung des elektrischen |
Signals umkehren, indem Sie das |

Umkehr-Kontrollkastchen fur einen
oder fur beide Pins anklicken. Da

wir in diesem Beispiel das Umkehr |

-Kontrollkastchen flr beide Pin-

Signale angeklickt haben, werden |
ihre jeweiligen Funktionen aktiviert, |

wenn ihr Signal elektrisch AUS ist.
Beachten Sie, dass die Umkehr
-Funktion fUr die Ausgangssignale

| ConveyLinx Advanced Dialog
192168.21.20 |1 4 & Refresh

Look Ahead & Timing |
Special Services

] Connections ] Network Services

Flex Zone ]

Upagrade

FinZ Usage Sensors ] E stensions

Left Pin2 Right Pin2 Clicking on the arrows
- directs functions of Pin2
|Wake up(bD j towards upstream or
downstream zone
. ﬂ ﬂ LT %Q
uP DOWN ;-5
i .

ahnlich funktioniert. Wenn ,Ladung |

in der Zone* als eine Funktion

ausgewahlt und das Umkehr- |

Kontrollkastchen angeklickt ist, |
wenn die Zone belegt ist, ist das |

elektrische Signal AUS. Wenn das

If Pin 2 is configured as output it is NPN,
it provides ground. If Pin 2 is configured
as input it is PNP or NPN (autodetection).

Umkehr-Kontrollkdstchen angeklickt
ist, wenn die Zone leer ist, ist das |

elektrische Signal AN.

s

l;
| |
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8. ConveyMerge

ConveyMerge ist eine optionale Funktionalitatsebene, die auf die ZPA-Logik von ConveylLinx
aufgebaut ist. Benutzer kdnnen sie mithilfe der EasyRoll -Software aktivieren und
konfigurieren. ConveyMerge verhalt sich wie die ZPA-Logik, ermdéglicht es Ihnen aber, eine
spezielle Merge Zone zu definieren, die mit bis zu drei vorgelagerten Zonen verbunden sein
kann. ConveyMerge verfugt Uber einfache Prioritatsschemen flir mehrere vorgelagerte
Zonen und uUber die Fahigkeit, diese Prioritaten spontan dynamisch zu andern, indem die
Merge Line Full -Option eingesetzt wird. AuBerdem wird daflr gesorgt, dass
Verfolgungsinformationen richtig weitergegeben werden und es gibt eine Stauzustands
-Erkennung.

ConveyMerge-Komponenten

ConveyMerge kann die Produktzusammenflihrungssteuerung von einer oder zwei
Férderbahnen auf eine einzige Férderbahn Gbernehmen.

Entladezone

Zusammenfihrungs

Komponente ‘ Beschreibung

Angetriebener Férderbandabschnitt, der eine Ladung von einer der

Zusammenfiihrungszone . .
3 moglichen vorgelagerten Quellen annimmt

Begriff zur Beschreibung der 3 linearen Férderbandabschnitte -

Hauptstrecke Mittlere Strecke , Zusammenfihrungszone und Entladezone

Teil der Mittleren Strecke , der einer von drei mdglichen
Mittlere Strecke Herkunftsorten ist, von denen Ladung in die
Zusammenfiihrungszone flieBen kann. Dieser Begriff wird im
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Konfigurationsfenster von EasyRoll verwendet, um das Netzwerk zu
benennen, das als Hauptstrecke dient und die
Zusammenfiihrungszone enthalt.

Teil der Mittleren Strecke , die der Zusammenfiuhrungszone

Entladezone nachgelagert ist. Dieser Férderbandabschnitt nimmt Ladung aus
der Zusammenfihrungszone an
. Einer von drei mdglichen Férderbandabschnitten, die Ladung in die
Linke Strecke e
Merge Zone abgeben kdénnen
Rechte Strecke Einer von drei méglichen Férderbandabschnitten, die Ladung in die

Merge Zone abgeben kdnnen




8.1. ConveyMerge Voraussetzungen und
Anforderungen

Bitte beachten - ConveyMerge funktioniert mit ALLEN
Modulen der ConveyLinx-Gruppe.

Modul ‘ Firmware
ConveyLinx-ERSC ab Version 4.25
ConveyLinx-HTF ab Version 4.25
ConveyLinx-Ai2 ab Version 4.20
ConveylLinx-Ai3-24-xx | ab Version 4.20

Im Folgenden sind die Voraussetzungen und Einschrankungen fur eine voll funktionsfahige
automatische Férderband-Zusammenfihrung angegeben:

* EasyRoll ab Version 4.3

* FUr jedes einzelne Modul ist nur (1) eine Zusammenfiihrungszone erlaubt

* Die Zusammenfihrungszone kann keine Erweiterungs-(Slave-)Zone haben

* All ConveyLinx-Module, die eine Zusammenfiihrungszone , Entladung der Linken
Strecke , Entladung der Rechten Strecke und Entladung der Mittleren Strecke steuern,
mussen im ZPA -Modus sein

* Die Entladungen der Linken, Rechten und Mittleren Strecken kénnen nicht zusatzlich in

einer weiteren Instanz von ConveyMerge enthalten sein
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8.2. Netzwerkarchitektur

Alle Strecken (Mitte , Links und Rechts) sollten in separaten Subnetzen von Modulen sein
wie dargestellt. Flr jedes Subnetz sollte eine separate Autokonfiguration durchgefthrt und
sie sollten dann Uber einen Ethernet-Switch verbunden werden. Denken Sie daran, dass die

separaten Subnetze in der Lage sein miussen, miteinander zu kommunizieren, daher ist bei
der Einstellung der IP-Netzwerk-Maske besondere Sorgfalt geboten, bevor der
Autokonfigurationsvorgang durchgefuhrt wird.

* Ein guter Startpunkt ist die Standard-Maske 255.255.128.0. Mit dieser
Einstellung kdnnen Sie das dritte Oktett im Bereich 0-127 und 128-254
variieren, und alle drei Strecken kbnnen miteinander kommunizieren, so lange
die dritten Oktetts ihrer IP-Adressen im selben Bereich liegen (entweder 0-127
oder 128-254).

* Auch wenn ConveyMerge funktionieren kann, wenn sich alle Strecken im
gleichen Subnetz befinden, muss die Autokonfiguration unter besonderer
Sorgfalt erfolgen, um einen reibungslosen Zonenfluss fur alle Strecken zu
gewahrleisten. Wir empfehlen separate Subnetze , um den ordnungsgemafen
Zonenfluss fur alle Strecken sicherzustellen.

Mittlere Strecke
Subnetzwerk

I s / 5 Rechte Strecke

Linke Strecke by : Subnetzwerk
Subnetzwerk v

Zusammenfassung der Architektur
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Die Mittlere Strecke ist ein separates Subnetz aus Modulen, die autokonfiguriert
wurden. Die Zusammenfiihrungszone und die Entladezone sind Teil dieses Subnetzes .
Die Mittlere Strecke kann aus einer beliebigen Anzahl von ConveyLinx-Modul bestehen
und die eigentliche Position der Zusammenfiihrungszone kann an einem beliebigen
ConveylLinx-Modul innerhalb des Subnetzes liegen.

Die Entladezone muss die Zone sein, die der Zusammenfiihrungszone unmittelbar
nachgelagert ist. Die Entladezone kann jedoch entweder am gleichen ConveyLinx-
Modul wie die Zusammenfihrungszone sein oder am benachbarten nachgelagerten
ConveyLinx-Modul vom ConveyLinx-Modul der Zusammenfihrungszone

The Linke Strecke ist ein separates Subnetz aus Modulen und ihre am weitesten
nachgelagerte Zone muss physisch in die Zusammenfiihrungszone entladen

The Rechte Strecke ist ein separates Subnetz aus Modulen und ihre am weitesten
nachgelagerte Zone muss physisch in die Zusammenfiihrungszone entladen

Alle drei Subnetze durfen erst nachdem jedes Subnetz autokonfiguriert wurde an einen

gemeinsamen Ethernet-Switch angeschlossen werden.
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8.3. Sensorplatzierung

! Fur die ConveyMerge -Logik ist es sehr wichtig, dass das Produkt zu jeder Zeit

von nur einem Sensor ,gesehen” wird.

Sensorplatzierung fur die konventionelle Abzweig-
Zusammenfuhrung

Zusammenfiihrungszonensensor

Rechte Strecke

Entladezonensensor
Linke Strecke
Entladezonensensor
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90° T-Merge Sensorplatzierung

Streckenentladezonen- Streckenentladezonen-

Zusammenfihrungszonen-
Sensor
T-Zonen-Konfiguration

Sensor Sensor
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8.4. ,Merge Zone"-Modul

Abhangig von der physischen Anordnung von eigentlichen Zonen in der Mittleren Strecke
kann die Zusammenfiihrungszone entweder der Vorgelagerten oder der Nachgelagerten
Zone ihres speziellen ConveyLinx-Modul zugewiesen werden. Sie kann auch einem

ConveylLinx-Modul zugewiesen werden, das als eine Einzelzonen-ZPA-Steuerung konfiguriert
ist.

In allen 4 dieser Beispiele ist Knoten 2 das steuernde ConveyLinx-Modul
der Zusammenfuhrungszone.

* Die Abbildungen zeigen ConveyLinx-ERSC-Module, die Funktionen gelten aber
fur alle Module der ConveyLinx-Gruppe.

Zusammenfuhrungszone in der Vorgelagerten Zone

Vorgelagerte Nachgelagerte Vorgelagerte Nachgelagerte
Zone Zone Zone Zone
Knoten 1 Knoten 1 ’ Knoten 2 Knoten 2

Zusammenfihrungszone
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Zusammenfuhrungszone in der Nachgelagerten Zone

MNachgelagerte Zone Vorgelagerte Zone Nachgelagerte Zone Vorgelagerte Zone
Knoten 1 Knoten 2 L] Knoten 2 Knoten 3

- \,\?’// SR

LLLAL NS LA TR AT AT A AR AR AR

Maotorrolls Sensor

. Zusammenfihrungszone B
L L]
%

. =y i

Knoten 1 Knoten 2
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Einzelzonen-Modul

Wenn ein ConveyLinx-Modul als eine einzelne Zone autokonfiguriert wurde, ist die logische
Bezeichnung fir die Zone an diesem Modul immer die Vorgelagerte Zone, egal ob die
einzelne Zone an die rechte oder an die linke Seite des ConveyLinx-Modul angeschlossen ist.
Unten sind Beispiele eines Einzelzonen-Moduls dargestellt, das entweder die linke oder die
rechte Seite des Moduls verwendet.

Vorgelagerte Zone Nachgelagerte Vorgelagerte Vorgelagerte
Knoten 1 Zone Zone Zone
Knoten 1 F = Knoten 2 Knoten 3

LA LAAAAAAN

Zusammenfihrungszone
auf der linken Seite eine
Einzelzonen-Moduls

Zusammenfiihrun
7one

Knoten 1 W Knoten 2 Knoten 3

Vorgelagerte Zone Nachgelagerte Vorgelagerte Vorgelagerte
Knoten 1 Zone Zone Zone
Knoten 1 Knoten 2 Knoten 3

Zr ol
._..uuuu-_

Zusammenfuhrungszone
auf der rechten Seite

eine Einzelzonen-Moduls

Zusammenfiihrungs

one

Knoten 1 Knoten 2 W Knoten 3
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8.5. Strecken zusammenfuhren

Die Linke Strecke und die Rechte Strecke sind ahnlich aufgebaut wie die Mittlere Strecke .
Jede dieser Strecken ist in ihrem eigenen separaten Subnetz, das sich sowohl vom jeweils
anderen unterscheidet als auch von der Mittleren Strecke . Unabhangig davon, ob diese
zusammengefiuhrten Strecken in einer Konventionellen Abzweig-Anordung oder in einer 90°-
T-Merge-Anordnung aufgebaut sind, muss die Forderzone, die Ladung in die
Zusammenfluhrungszone entladt, die am weitesten nachgelagerte Zone ihres eigenen
Subnetzes sein. Die folgenden Abbildungen veranschaulichen dies jeweils fur eine
Konventionelle abgezweigte Linke Strecke und eine 90°-_*T-Merge*_-Linke Strecke.
Dasselbe gilt auch fur Beispiele mit der Rechten Strecke .

* Die Abbildungen zeigen ConveyLinx-ERSC-Module, die Funktionen gelten aber
far alle Module der ConveyLinx-Gruppe.

Am weitesten nachgelagerte
Zone des letzten Knotens
des Linken Strecken-
Subnetzwerks

Zusammenfiithrungszone

- Letzter Knoten des Linken Strecken-
. Subnetzwerks
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Am weitesten
nachgelagerte Zone des
letzten Knotens im
Linken Strecken-
Subnetzwerk

Letzter Knoten des

Linken Strecken- - Wir Zusammenfiihrungszone
Subnetzwerks -
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8.6. Zusammenfuhrungs-Konfigurationen

Die folgenden Zusammenfiihrungskonfigurationen sind in EasyRoll verflgbar:

» Linke Strecke Nur entweder Konventionell (mit Abzweig-Entladung) oder T-Merge (90°-
Entladung)

* Rechte Strecke Nur entweder Konventionell (mit Abzweig-Entladung) oder T-Merge
(90°-Entladung)

* Linke und Rechte Strecken, jeweils Konventionell (mit Abzweig-Entladung) oder T-
Merge (90°-Entladung)



8.7. Zusammenfuhrungsprioritat

EasyRoll bietet die Méglichkeit zu bestimmen, welche der zusammengefihrten Strecken die

Prioritat bekommt.

EasyRoll-
Prioritatsauswahl

First Come First
Served

Beschreibung

Die Logik Uberwacht den Ankunftsstatus in jeder der Zonen, die Ladung an
die Zusammenfihrungszone abgeben. Das erste Produkt, das auf einer
dieser Strecken ankommt, darf dieses an die Zusammenfihrungszone
abgeben. Wenn die Zusammenfiihrungszone frei ist, darf die nachste
Strecke, auf der ein Produkt ankommt, dieses an die
Zusammenfihrungszone abgeben.

Prioritat Mittlere
Strecke

Die Mittlere Strecke darf solange in die Zusammenfluhrungszone férdern,
wahrend das zuvor in die Zusammenfihrungszone geférderte Férdergut
den Zonensensor der Zusammenfiihrungszone noch nicht verlassen hat.
Wenn die Zusammenfiihrungszone frei ist und wenn kein Produkt in der
Zone der mittleren Strecke festgestellt wird, dirfen die Linke und/oder die
Rechte Strecke Ladung abgeben, wenn diese an ihren jeweiligen Sensoren
angekommen ist. So lange kein Produkt auf der Mittleren Strecke
ankommt, gilt zwischen der Linken und der Rechten Strecke das First Come
First Served -Prinzip.

Prioritat Linke
Strecke

Die Linke Strecke darf solange in die Zusammenflihrungszone férdern wie
Férdergut an dem am weitesten nachgelagerten Sensor der Linken Strecke
ankommt, wahrend das zuvor in die Zusammenfiihrungszone geférderte
Fordergut den Zonensensor der Zusammenfihrungszone noch nicht
verlassen hat. Wenn die Zusammenfihrungszone frei ist und wenn kein
Produkt im Bereich des am weitesten nachgelagerten Sensors der Linken
Strecke festgestellt wird, durfen die Mittlere und/oder die Rechte Strecke
Ladung abgeben, wenn diese an ihren jeweiligen Sensoren angekommen
ist. So lange kein Produkt auf der Linken Strecke ankommt, gilt zwischen
der Mittleren und der Rechten Strecke das First Come First Served -Prinzip.

Prioritat Rechte
Strecke

Die Rechte Strecke darf solange in die Zusammenfuhrungszone férdern
wie Férdergut an dem am weitesten nachgelagerten Sensor der Rechten
Strecke ankommt, wahrend das zuvor in die Zusammenfihrungszone
gefdrderte Férdergut den Zonensensor der Zusammenflihrungszone noch
nicht verlassen hat. Wenn die Zusammenfiihrungszone frei ist und wenn
kein Produkt im Bereich des am weitesten nachgelagerten Sensors der
Rechten Strecke festgestellt wird, durfen die Mittlere und/oder die Linke
Strecke Ladung abgeben, wenn diese an ihren jeweiligen Sensoren
angekommen ist. So lange kein Produkt auf der Rechten Strecke ankommt,
gilt zwischen der Mittleren und der Linken Strecke das First Come First
Served -Prinzip.
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8.8. T-Merge-Einstellungen

Fir ein T-Merge muss der Austragsforderer senkrecht zur Zusammenfiihrungszone
angeordnet werden und dieser Austragsférderer muss das Produkt Gber die Rollen der
Zusammenflhrungszone ,werfen“. Um Probleme mit der Kartonausrichtung zu verringern,
mussen die Logiksteuerungen sicherstellen, dass die Rollen der Zusammenfihrungszone
gestoppt bleiben, bis das Austragsférderband die Ubertragung des Produkts in die
Zusammenfihrungszone vollstandig abgeschlossen hat. Um verschiedene
Férdergeschwindigkeiten und Materialtransportsituationen miteinander zu vereinbaren,
bietet EasyRoll einige Timer-Einstellungen und ermdglicht so die richtige T-Merge
-Funktionalitat.

Annahme-Timeout

Dieser Timer bestimmt, wie lange nachdem ihr Sensor blockiert wurde die
Zusammenflhrungszone wartet, bis die Logik ihrem Motor erlaubt, anzulaufen. Wenn der
Timer abgelaufen ist, darf der Motor der Zusammenflihrungszone anlaufen. Denken Sie
daran, dass die Bedingungen in nachgelagerter Richtung von der Zusammenfiihrungszone
ebenfalls bestimmen, ob der Motor anlaufen darf.

Linke Zone

rF 3
— Zusammenfiihrungszone
. Sensorzustand
Blockiert [~ —
= e e e
Frei T
—
Zusammenfuhrungs Zeit
g T-Merge
zonensensor .
Annahmezeit
Linke Zone
A i . i
— ' Zusammenfihrungszone |
Motorrollenzustand
“ Laufen f----- oo
= e e b
stepptf -/
=
T T Zeit

Zusammenfihrungs
zonensensor

Send-Timeout

Dieser Timer bestimmt, wie lange die entladende Zone warten muss, nachdem der Sensor
der Zusammenfiihrungszone frei geworden ist, bevor sie das nachste Produkt an die
Zusammenfiihrungszone abgeben darf. Dieser Timer sorgt dafur, dass die
Zusammenflhrungszone frei ist, wenn durch die Sensorplatzierung nicht garantiert werden
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kann, dass die Zone frei ist.
Linke
Zone
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zonensensor
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zonensensor

Linke
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'y
Zusammenfihrungszone
. Sensorzustand !
Blockiert =y """ TTooo 1T
Frei f---- : ———————
: >
b Zeit
T- Merge !
! Sendezeit i
4 | Linke Zone i
! Motorrollenzustand !
Laufen f----- Foossssssssmmmmmmmmmnm ey
Stopp : T
| | ’
T T Zeit
1 2
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8.9. Konfiguration der Dynamischen
Prioritatsfreigabe (Dynamic Priority
Release)

In Situationen, in denen die Zusammenfuhrungsprioritat durch den Voll-Status einer
Zusammenflihrungsstrecke bestimmt wird, bietet ConveyMerge die Moéglichkeit, den Status
einer oder aller Zusammenfihrungsstrecken zu tGberwachen und die Freigabeprioritat
entsprechend anzupassen. EasyRoll bietet die Méglichkeit, eine bestimmte vorgelagerte
Zone einer bestimmten Strecke als die Monitor Zone auszuwahlen. Wenn die Monitor Zone
fir eine bestimmte Zeit belegt ist, bekommt ihre Strecke den Vorrang bei der Freigabe in die
Merge Zone . Fur diese Funktion gibt es zwei einstellbare Zeitwerte:

EasyRoll-Auswahl ‘ Beschreibung

Bestimmt die Zeitspanne, fiir die die Uberwachungszone belegt sein muss,
bevor die Strecke der Uberwachungszone die Prioritat erhalt, um Ladung
an die Zusammenfiuhrungszone abzugeben. Dieser Timer startet, wenn die
Uberwachungszone zuerst aufgestaut wird (Sensor blockiert und Motor
gestoppt) und Iauft so lange weiter, wie die Uberwachungszone aufgestaut
bleibt.

Blockier-Timeout

Festgelegte Zeitspanne, wahrend der die Prioritatsfreigabe weiterhin aktiv
Rlckstell- bleibt, nachdem sie begonnen hat. Wenn dieser Zeitwert abgelaufen ist,
Timeout kehrt die Prioritatseinstellung zu ihrer urspringlich in EasyRoll
konfigurierten Einstellung zurick.

o> Wenn mehrere Strecken fir Dynamische Prioritat konfiguriert wurden und alle
entsprechenden Blockier-Timer abgelaufen sind, kehrt die ConveyMerge -Logik
zuruck in den *First Come First Serve_* -
Freigabe-Modus, bis der Ruckstell - Timer einer oder mehrerer freigebender
Strecken abgelaufen ist.

Beispiel fur die Dynamische Prioritatsfreigabe

Bitte beziehen Sie sich auf die Abbildungen A und B unten. In EasyRoll wurde Knoten 2,
vorgelagerte Zone der Mittleren Strecke , als die Zusammenfiihrungszone ausgewahlt und
die Zusammenfuhrungsart ist Oben Links. Die EasyRoll -Einstellung fur die Prioritat ist
Prioritat Mittlere Strecke . AulRerdem ist in EasyRoll die Funktion Zusammenfihrungsstrecke
Voll aktiviert und Knoten 3, der nachgelagerten Zone der Linken Strecke zugewiesen.
Dadurch dass die Funktion Zusammenfiihrungsstrecke Voll an der Linken Strecke aktiviert
ist, wird die Prioritdt dynamisch auf die Linken Strecke umgestellt, wenn ,Linke Strecke
Knoten 3 nachgelagerte Zone" flr die Timeout-Zeit des Blockier-Timers (Abbildung A)
aufgestaut bleibt. Diese Prioritat der Linken Strecke bleibt bestehen, bis das Timeout des
Riickstell-Timers abgelaufen ist (Abbildung B). Wenn dies geschieht, wird die Prioritat
automatisch auf die in EasyRoll konfigurierte Prioritat zurlickgesetzt (in diesem Beispiel
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Mittlere Strecke).

Wenn wir in diesem Beispiel die Funktion Zusammenfihrungsstrecke Voll fir die Linke
Strecke nicht aktiviert hatten und wenn ein kontinuierlicher Produktfluss auf der Mittleren
Strecke stattfinden wlrde, ware die Linke Strecke niemals an der Reihe, Ladung freizugeben,
da die Standardprioritat in EasyRoll auf die Mittlere Strecke eingestellt ist.

* Die Abbildungen zeigen ConveyLinx-ERSC-Module, die Funktionen gelten aber
fur alle Module der ConveyLinx-Gruppe.

Knoten 3 Nachgelagerter

Belegt |----— ! Status ! L
L =
Zeit
Blockier-
Timeout
F 3
| Prioritatseinstellung
Mitte e
Links |- Lt '
T T Zeit
1 2
Mittlerer Flus.sr ! ]lll
.|.|.|_|.|_|_.{ SEEEENE pEEEEEEEEEE

.............
......... - e - T

Abbildung A - "Zusammenfilhrungsstrecke voll" Blockier-Timer
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Rickstell-Timer lauft, wenn

T linke Strecke Ladung
. | freigibt |
wauft V---- - ——————m—_—_———m—— -
Abgelaufen e -]
Zeit
F 3
Mitte . Prioritatseinstellung |
Links J----- - b
T T Zeit
r_ 2
433131313111 E

Abbildung B - "Zusammenfihrungsstrecke voll" Rickstell-Timer
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8.10. ConveyMerge in EasyRoll aktivieren

 Offnen Sie EasyRoll

* Verbinden Sie sich mit und navigieren Sie zu dem ConveyLinx-Modul, dass die Merge Zone
steuern wird.

* Dricken Sie STRG+SHIFT+M , um den ConveyMerge-Konfigurationsbildschirm zu 6ffnen.

Merger =

Left Lane o o Center Lane mﬂjghtLane
| I

| 0.0 .0.0 ~ || 192.188. 26 . 21 N | 0
{* Conventional Iv Enable Merger " Conventional

Cancel
" T-Merge Merge Zone on: {* Upstream Zone ®ﬁ“ T-Merge
(" Downstream Zone
[v Lane Ful Merge from: | Eoth 9 j [ Lane Full 9
9 ! ! ! Priority: e | First Come, First Servedﬂ
{* Upstream Zone
(" DownstreamZone ||| Lane Ful
Lane Full Timers
Block 200 , BEC
Release 200 , BEC
T-Merge Timers
Accepting 3.00 ; BEC
Sending 0.00 | BBC

Position ‘ Beschreibung

o Navigationstasten flr die Knotenauswahl

9 Dropdownmen fur die Auswahl der Zusammenfiihrungsart - Links, Rechts, oder
Beide

9 Dropdownmeni zur Auswahl der Prioritat
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Anzeige der IP-Adresse fur das ausgewahlte ConveylLinx-Modul, das die Merge Zone
beinhaltet

Benutzerbutton, um die Einstellungen auf die betroffenen Module anzuwenden

Benutzerbutton zum Abbrechen aller eingegebenen Anderungen und SchlieRen des
Fensters

Feld zum Eingeben der IP-Adresse des am weitesten nachgelagerten ConveyLinx-
Modul der Linken Strecke

Kontrollkastchen zur Aktivierung der Funktionen Zusammenfihrungsstrecke voll

IP-Adresse des ConveylLinx-Modul, das die als die Monitor Zone definierte Zone flr
die Funktion Zusammenfihrungsstrecke voll enthalt

Optionsschaltflachen um auszuwahlen, ob die vorgelagerte oder die nachgelagerte
Zone des in Position 9 identifizierten ConveyLinx-Modul als die Monitor Zone
verwendet wird

Feld zum Eingeben der IP-Adresse des am weitesten nachgelagerten ConveyLinx-
Modul der Rechten Strecke

Kontrollkdstchen zum Auswahlen von T-Merge

Grafische Darstellung der Zusammenfihrung. Bitte beachten Sie, dass dies
aktualisiert und geandert wird, wenn die Einstellungen und die Konfiguration
modifiziert werden.

Voreingestellter Wert Zusammenfihrungsstrecke Voll Blockier-Timer

Voreingestellter Wert Zusammenfihrungsstrecke Voll Ruckstell-Timer

Voreingestellter Wert T-Merge Annahme-Timer

06 6 96 68 00 d o

Voreingestellter Wert T-Merge Send-Timer
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8.11. Konventionelles
Zusammenfuhrungsbeispiel mit
Abzweigung

In diesem Beispiel wird die Linke Strecke so konfiguriert, dass sie im Standard-
Abzweigungswinkel zur Zusammenfuhrung auf die Mittlere Strecke trifft und die
Zusammenfihrungsprioritdt wird auf First Come First Served eingestellt.

* Die Abbildungen zeigen ConveyLinx-ERSC-Module, die Funktionen gelten aber
fur alle Module der ConveyLinx-Gruppe.

Zusammenfilthrungszone

i 'y
Mittlerer Fluss
1314

152.168.25.27 192.168.25.28

Die Zusammenfiihrungszone ist die vorgelagerte Zone des Moduls bei 192.168.25.28 und
das am weitesten nachgelagerte ConveyLinx-Modul fir die Linke Strecke ist bei
192.168.24.31. Hier ist der ConveyMerge-Konfigurationsbildschirm mit diesen eingegebenen
Werten.
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Merger

—Left Lane

[ 192.168 . 24 . 31

* Conventional
i T-Merge

[ Lane Full

Center Lane

|| 192.168. 25 . 28
[¥ Enable Merger

Merge Zone on:

Merge from:
Priority:

[ Lane Full

+

¥ Upstream Zone

" Downstream Zone

Left ;I

First Come, First Serued;I

Pt

Cancel

Der letzte Schritt ist das Klicken auf den Anwenden -Button, um die Anderungen an die
betroffenen ConveyLinx-Modul zu senden.

«¥» Bitte beachten Sie, dass sich die betroffenen Module nach dem Klicken auf
den ,Anwenden“-Button neu starten werden, wenn sich die Konfiguration
geandert hat. Der Neustart dauert ein paar Sekunden und die Antriebe
mancher oder aller betroffenen Zonen werden kurz anlaufen.
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8.12. T-Merge-Beispiel

In diesem Beispiel wird die Linke Strecke so konfiguriert, dass sie als T-Merge auf die
Mittlere Strecke trifft und die Zusammenfihrungsprioritat wird auf First Come First Served
eingestellt.

* Die Abbildungen zeigen ConveyLinx-ERSC-Module, die Funktionen gelten aber
fur alle Module der ConveyLinx-Gruppe.

152.168.25.27 152.168.25.28 152.168.25.25

any .y
et " ’ - w¥ gy
Yamnt LET T

f____

ENdAEEN
Mittlerer Fluss
23133344 : : 2 -
W
152.168.26.58 ‘

I
2=

Zusammenfithrungszone

EEEss=s=s=

Die Zusammenfihrungszone ist die vorgelagerte Zone des Moduls bei 192.168.25.28 und
das am weitesten nachgelagerte ConveyLinx-Modul fUr die Rechte Strecke ist bei
192.168.26.58. Hier ist der ConveyMerge-Konfigurationsbildschirm mit diesen eingegebenen
Werten.
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Merger

Center Lane
[ 192.168. 25 . 28

[¥ Enable Merger
¥ Upstream Zone

+

Merge Zone on:
" Downstream Zone

Merge from: Right ;I
Priority: First Come, First Serued;I

[ Lane Full

Pt

Right Lane -
| 192.168 . 25 . g
Apply Cancel
" Conventional
g TMerge
[™ Lane Full
T-Merge Timers
Accepting .00 ; SBC
Sending 0.00 , 8EC
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8.13. Beispiel Zusammenfuhrungsstrecke
Voll

In diesem Beispiel wurde die Linke Strecke im Standard-Abzweigungswinkel konfiguriert und
die Zusammenfiuhrungsprioritat soll bei der Mittleren Strecke liegen.

* Die Abbildungen zeigen ConveyLinx-ERSC-Module, die Funktionen gelten aber
fur alle Module der ConveyLinx-Gruppe.

152.168.24.25

Zusammenfiihrungszone

IIIEIIlllllllllliﬂlllllllll I

152.168.25.27 132.1068.25.28

Illlll b |
“Mittlerer Fluss
1111144

Die Zusammenfihrungszone ist die vorgelagerte Zone von ConveyLinx-Modul
192.168.25.28, der am weitesten nachgelagerte Knoten der Linken Strecke ist
192.168.24.31 und wir wollen, dass an dieser Strecke die Zusammenfilihrungsstrecke Voll
-Funktion aktiviert ist. An der Linken Strecke méchten wir, dass die vorgelagerte Zone von
ConveyLinx-Modul 192.168.24.25 die Uberwachungszone der Zusammenfihrungsstrecke-
Voll-Funktion ist. AuRerdem héatten wir gerne, dass wenn die Uberwachungszone fur 5
Sekunden aufgestaut (oder blockiert) wurde, die Linke Strecke 5 Sekunden lang freigegeben
wird und dann die Prioritat wieder an die Mittlere Strecke zurtiickgegeben wird. So sieht das
ConveyMerge-Konfigurationsfenster mit den eingetragenen Werten flr dieses Beispiel aus:
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Merger

—Left Lane

* Conventional
i T-Merge

v Lane Full

| 192,168 . 24 .

31

Center Lane

Merge Zone on:

Merge from:
Priority:

[ Lane Full

| 192,168 . 25
[¥ Enable Merger

. 28

+

¥ Upstream Zone

" Downstream Zone

Left

Center Line Priority

Pt
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9. IOX-Schnittstellenmodul

In diesem Abschnitt Elektrische Verbindungen fur Sensoranschluss Aux I/O wird gezeigt, wie
handelsibliches Standard-Zubehér mit M8-Kabel verwendet wird, um auf den Aux I/O-Pin an
den Sensoranschlissen zuzugreifen. Pulseroller bietet ein Breakout/Splitter-
Modulzubehorteil, dass Uber die gleiche Kabelsplitterfunktionalitat verflugt wie die
handelsublichen M8-Einheiten, kombiniert mit der Auffacherung einiger Signale fur
bequemen Zugriff auf die Anschlussklemmen zum Verbinden von Geraten mit freier

Zuleitung.

Das I0X-2-Schnittstellenmodul bietet eine praktische ,Plug & Play” Funktion, um die
Zonensensor und die Aux I/O-Signale am Sensoranschluss des Moduls voneinander zu
trennen. Das I0X-2 verwendet M8-Verbindungsleisten, so dass Sie sowohl lhren
M8-Zonensensor als auch M8-Kabel (oder einen zusatzlichen Sensor) anschliefen kbnnen,
um auf das Aux I/O-Pin 2-Signal zuzugreifen. Fur vollstdndige Flexibilitat enthalt das 10X-2
auBBerdem Zugriff auf die Anschlussklemmen fir die Aux I/O-Pin 2-Signale.

Montageabmessungen
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9.1. ,Wake up“- und/oder ,Lane Full“-
Schnittstelle

“Wake-up” und/oder “Lane Full”-Schnittstelle

.
Zanensensar :

4-poliges Standard-M8-

Verléngerungskabel

/ Zonensensor
| -j

“Wake-up” “Lane
Sensor Full”-
“Schnittstellen-
Aux I/0-Pin 2 —Funktionen fiir “Wake up” und Sensor

“Lane Full”-Schnittstelle werden in EasyRoll
konfiguriert
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9.2. ,Wake up/Lane Full” mit
Kabelklemmen

“Wake-up” und/oder “Lane Full”-Schnittstelle unter
Verwendung von Kabelklemmen

Zonensensor

Zonensensor

Sensor an
Kabelklemmleiste “Wake-up”
muss PNP-Signal fiir Sensor angeschlossener
die IN-Klemme e Sensor bendtigt
bereitstellen. =y !:"'"”' externe 24V, um mit
chnittstellen- der “"-Klemmes

Sensor verbunden zu werden.

Andie
Kabelklemmleiste

“Lane

Die “+”-Klemme stellt
KEINE 24V vom Ai2-
Sensoranschluss bereit.

Aux I/O-Pin 2 —Funktionen fiir “Wake up”/“Lane Full”-

Schnittstelle werden in EasyRoll konfiguriert.
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9.3. ,Wake up/Lane Full* mit Diskreten
Signalen

“Wake-up”/”Lane Full”-Schnittstelle/Aufstauen unter Verwendung von Diskreten Signalen
zu Kabelklemmen

Die “+"-Klemme stellt
KEINE 24V vom Ai2-
Sensoranschlussbereit.

Bei der Verwendung von
Kabelklemmen MUSS eine
externe Stromquelle

bereitgestellt werden. Znnen_sensnr

Zonensensor

[ |
“Lane Full"-Schnittstelle ug
Aufstau-Signal "

Aux I/O Pin 2-Funktionen fiir “Wake up”/”Lane Full”-
Schnittstelle/Aufstauen werden in EasyRoll konfiguriert.
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9.4. ,Wake up/Product on Zone*“
Handshake-Schaltung

Am weitesten vorgelagerte Zone “Wake Up” mit
Produkt-in-Zone-Handshake-Ausgang

—IL._ Lns = -

i

Zonensensor
Am weitesten
vorgelagerte Zone

= e
g L -J
"

“Wake Up”-
Sensor

Produkt-in-Zone- . - - .
Ausgang Rechter Aux 1/0-Pin 2 konfiguriert als Produkt-in-Zone-

Ausgang, zugewiesen zur vorgelagerten Zone des Moduls.
Wenn der Zonensensor fiir die am weitesten vorgelagerte
Zone blockiert ist, wird der Produkt-in-Zone-Ausgang
eingeschaltet.
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9.5. ,Nachgelagert/Product on Zone*
Handshake-Schaltung

Am weitesten nachgelagerte Zone “Lane Full”’-Schnittstelle mit
Produkt-in-Zone-Handshake-Ausgang

Zonensensor

am weitesten

nachgelagerte
Zone

Produkt-in-Zone- 3
Ausgang

Zonensensor

“Lane Full”-
i . . e i Sensor
Der Linke Aux I/O-Pin 2 ist konfiguriert als Produkt-in-Zone-Ausgang und

zugewiesen zur nachgelagerten Zone des Moduls. Wenn der Zonensensor
fiir die am weitesten nachgelagerte Zone blockiert ist, wird der Produki-

in-Zone-Ausgang eingeschaltet.
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9.6. Pin 2 Ausgang an Aux I/O M8

Verwendung des AUX M8-Anschlusses zum AnschlieBen des
Sensoranschluss AUX I/0-Pins wenn Aux /O als AUSGANG
konfiguriert ist

Sensoranschluss
Aux 110-Pin 2
konfiguriert als

AUSGANG
Zonensensor

t i _J AUX-Anschluss-

‘F______._—-Verbindung an
10X-2

Pin 4

l_ + LAST -

Pin1

Wenn der AUX M8-Anschluss am 10X-2 verwendet wird, um das AUX 1/O-

Pin 2-Signal des Sensoranschlusses als Ausgang anzuschlieBen, ist das
Ausgangssignal NPN und erscheint an PIN 4 des AUX M8-Anschlusses.

Seite 195 von 423



PULSEROLLER ConveyLinx-Ai Family Complete Guide - 2.1

9.7. Pin 2-Ausgang an Kabelklemmen

Verwendung von Kabelklemmen zum AnschlieRen des
Sensoranschluss AUX I/O-Pin wenn Aux I/O als AUSGANG
konfiguriert ist

Sensoranschluss

Aux /0 Pin 2
konfiguriert als
AUSGANG
Zonensensor
i —J
+24V-Quelle & i

+ LAST -

Wenn die Kabelklemmen am 10X-2 verwendet werden, um das AUX 1/O-Pin
2-Signal des Sensoranschlusses als einen Ausgang anzuschlieBen, muss die

24V-Quelle an die “+"-Klemme angeschlossen werden, und an der
“AUSGANGS”-Klemme wird ein PNP-Signal bereitgestelit.
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10. SPS-Entwickleranleitung

In diesem Abschnitt wird die zwischen ConveyLinx-Modul und externen Steuergeraten wie
SPS und PCs verflgbare Datenkonnektivitat definiert.

Klicken Sie auf die Links, um mehr zu erfahren

Netzwerkarchitektur

Baugruppen verstehen
ZPA-Modus-Steuerung
SPS-1/0-Modus-Steuerung
Conveylogix-Schnittstelle
Baugruppen mit Reset-Schutz

Motoranschluss als Digitaler 1/0
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10.1. Netzwerkarchitektur

Jedes ConveyLinx-Modul kommuniziert mit seinen benachbarten Modulen und mit einem
angeschlossenen PC oder einer SPS Uber physische Ethernet-Medien. ConveyLinx-Modul
erkennen (3) TCP/IP-basierte Protokolle: Modbus TCP, Profinet I/0O, und Ethernet I/P . Modbus
TCP ist das ,native” Protokoll fir die Kommunikation zwischen ConveyLinx-Modul und der
EasyRoll PC Software. Auch wenn ConveyLinx-Modul nur fur die einfache ZPA-Steuerung
ohne externe Verbindungen zu einem PC oder einer SPS verwendet werden, benutzen sie
Modbus TCP fur die Kommunikation zwischen den Modulen. Ethernet I/P wird von
ConveyLinx-Modul erkannt. Jedes ConveyLinx-Modul kann mit einer Ethernet-I/P-fahigen SPS
(Allen-Bradley ControlLogix- oder CompactLogix-Plattformen) verbunden und als
Generisches Ethernet-Modul oder explizit als ConveyLinx-Modul erkannt werden, wenn eine
von Pulseroller bereitgestellte EDS-Datei verwendet wird. Profinet I/0 wird von ConveyLinx-
Modul erkannt und diese Module kdnnen mit jeder Profinet I/O-fahigen SPS (geeignete
Siemens-Plattformen) verbunden werden, wenn eine von Pulseroller bereitgestellte
GSDXML-Datei verwendet wird.

* Alle Protokolle greifen auf die selben internen Datenspeicherorte in einem
bestimmten ConveylLinx-Modul zu.

Die interne Datenstruktur jedes ConveyLinx-Modul wird als Modbus-Halteregister
angeordnet und adressiert. Die integrierten Kommunikations- und Steuerungsvorgange
versehen jedes Halteregister mit logischen Bedeutungen und lesen und schreiben Daten in
bestimmte Register, um Ereignisse zu initiieren und/oder auf solche zu reagieren. Bestimmte
Register enthalten Informationen dariber, wie das ConveyLinx-Modul far seine lokale
Steuerung konfiguriert ist (Motorrollentyp, Geschwindigkeit, Richtung usw.). Andere Register
werden flr die Kommunikation von Modulen untereinander wahrend des Férderbandbetriebs
verwendet. Wenn beispielsweise ein vorgelagertes ConveyLinx-Modul bereit ist, einen
Karton an sein benachbartes nachgelagertes ConveyLinx-Modul abzugeben, schreibt das
vorgelagerte ConveylLinx-Modul einen bestimmten Wert an eine bestimmte Adresse im
internen Register des nachgelagerten ConveyLinx-Modul. Die eingebaute Logik des
nachgelagerten ConveyLinx-Modul Uberwacht diese Register und weil, dass ein bestimmter
Wert bedeutet, dass aus vorgelagerter Richtung ein Karton ankommt und dass die richtige
Steuerlogik einsetzen muss, um den Karton zu transportieren.

Da ConveylLinx eine offene Architektur fur die Kommunikation von Modulen untereinander
verwendet (Modbus TCP), kdnnen externe Steuergerate (PCs und SPS) mit der richtigen
Definition und unter erwarteter Verwendung bestimmter Registeradressorte einfach mit
ConveylLinx-Modul interagieren, um mehrere Punkte entlang der Férderbahn zu Gberwachen
und zu steuern.



10.2. Registerauswahlen verstehen

Die oben beschriebenen Modbus-Halteregister werden als Modul-Registeradressen definiert
und flr die Funktion des ConveyLinx-Modul verwendet, unabhangig davon, ob eine externe
SPS oder ein PC angeschlossen ist. Es gibt 512 Modul-Registeradressen , die fur den Betrieb
des ConveyLinx-Modul verwendet werden. Diese kénnen als , physische” Modul-Adressorte
betrachtet werden. Viele von diesen sind jedoch nicht verwendbar, werden nicht benétigt
oder sollten flr eine externe SPS gar nicht verfiugbar gemacht werden.

Eine Registerauswahl ist eine Gruppierung einer Untergruppe dieser 512 Modulregister
basierend auf der Relevanz der Daten. Zum Beispiel sind in der ZPA-Eingangs-
Registerauswahl 21 der 512 Modulregister zusammen gruppiert, die flr die ZPA-Eingange
relevant sind. Diese relevanten Daten aus den 512 Registern des Moduls sind nicht
notwendigerweise in aufeinanderfolgenden Adressenplatzen angeordnet und Uber die 512
Adressen verstreut. Die Registerauswahl gruppiert sie so, dass sie alle auf einmal effizient
gelesen werden kénnen.

Modul-
. Zusammengesetzte
Registeradressen
Adressen

gr— —
4:0001 4 1
d 2
. 3
N .4
T L
. 4
.~ S s
Ganze ton 6 Untergruppe
Registeradressen T ‘ ganzer
fiir den internen : . 7 Moduladressen,
Betrieb des gruppiert in
Moduls. ) / 8 fortlaufende
Adressen . Registerauswahlen,
gruppiert nach 4:0100 " ? die effizient
internen 10 zur/von der SPS
Funktionen. bzw. zum/vom PC
. ', 11 transferiert werden
tll kénnen
. 12
. - ~SA 13
. —-ﬂ'< 15
4:0512 16
e — —




10.2.1. Modbus Registerauswahl Instanz-
Struktur

Jedes ConveyLinx-Modul verwendet die Modbus-Registerarchitektur flr die
Datenfernverarbeitung Uber Ethernet. Modbus TCP ist ein einfaches Protokoll fir den
Datenaustausch basierend auf einem Frage/Antwort-Mechanismus. Die Speicherstruktur
jedes ConveylLinx-Modul enthalt ein festes Array von internen Datenspeicherorten, die als
Modbus-Halteregister aufgebaut sind. Jedes ConveyLinx-Modul hat eine feste Reserve an
Halteregistern , die jeweils in der Lage sind, einen numerischen ganzzahligen 16-Bit-Wert zu
halten. Das Modbus TCP-Protokoll ermdglicht Lese-/Schreibzugriff auf jedes verfigbare
Halteregister . Die Struktur dieser Register erlaubt es individuellen ConveyLinx-Modul,
spezifische Registeradressorte zu lesen und in diese zu schreiben, um eine Kommunikation

von Modulen untereinander zu ermdglichen. Bestimmte Register werden von der EasyRoll
-Software gelesen und angeschrieben, um die Standard-Konfigurationswerte wie die
Motorrollen-Geschwindigkeit, -Richtung, -typ usw. zu GUberwachen und/oder zu andern.

«¥» Die Modbus TCP-Adressierungskonvention verwendet eine ,4:xxxx“-Notation.
Durch die ,,4:“ im Modbus-Protokoll wird bestimmt, dass die Adresse ein
Halteregister ist und das xxxx ist ein numerischer Wert, der das Offset oder
den Index fur einen bestimmten Ort darstellt. Die , xxxx“-Werte, die in diesem
Dokument verwendet werden, mussen so interpretiert werden, als waren sie
fur eine Modbus-SPS. Das bedeutet, dass die erste Registeradresse ,4:0001“
ist und dass es kein ,,4:0000“-Register gibt. Manche SPS-Datenstrukturen und
PC-Entwicklungsumgebungen verwenden die ,4:0000“-Bezeichnung und ihre
Indexe sind um 1 versetzt. Die Modbus-Konvention der Plattformen finden Sie
die in der Anwendungsdokumentation lhrer SPS oder lhres PCs

Unterstutzte Modbus TCP-Service-Codes

Jede/r Modbus-TCP-fahige PC oder SPS kann sich mit einem beliebigen ERSC verbinden, das
im Netzwerk sichtbar ist und auf die Eingangs- und Ausgangshalteregisterauswahlen
zugreifen. Das ERSC unterstutzt die folgenden Modbus TCP-Service-Codes:

* Service-Code 3 - Halteregister lesen (bis zu 45 Register pro Anweisung)

* Service-Code 6 - Einzelnes Register schreiben

* Service-Code 16 - Mehrere Register schreiben (bis zu 45 Register pro Anweisung)

* Service-Code 23 - Mehrere Register lesen/schreiben (bis zu 45 Register pro Anweisung)

Die richtige Adressierung von Registerauswahlen

Iu

Im ConveyLinx-Modul sind die Registerauswahlen ,virtuell”, das heiSt handelt sich nicht um
~physische” Modulregisteradressen und sie sind daher nicht direkt adressierbar. Die
Firmware des ConveyLinx-Modul fangt die Anfrage ab und baut die Registerdaten auf, um sie

an das anfragende Gerat zu Ubermitteln. Sie mUssen daher eine Registerauswahl immer mit
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der ersten Adresse in der Registerauswahl adressieren, damit das ConveyLinx-Modul Daten
herausgibt.

! Wenn Eingangs- und Ausgangsregisterauswahlen mit Modbus TCP-SPS
verwendet werden, ist es wichtig, darauf zu achten, dass immer die erste in
der Registerauswahlgruppe angezeigte Adresse als Startregister zum Lesen
oder Schreiben verwendet wird, unabhangig davon, welches Register in der

Registerauswahl von der SPS bendtigt wird. Der Versuch, auf Eingangs- und
Ausgangsregisterauswahlen beginnend mit einem anderen als dem ersten
Register in der Registerauswahl zuzugreifen flihrt zu einer Fehlermeldung vom
ConveyLinx-Modul.

Wenn Sie zum Beispiel in den ZPA-Modus-Registerauswahl-Eingaben nur Register 4:1504
lesen muUssen, muss der I/O-Verbindungsaufbau in Ihrer SPS die Startadresse 4:1500
verwenden und eine ausreichende Lange von Registern (in diesem Beispiel mindestens 5
Register) lesen, um zu dem gewUlnschten Register zu gelangen. Wenn Sie lhre SPS so
einstellen, dass sie bei 4:1504 zu lesen beginnt, liefert das ConveyLinx-Modul eine
Fehlermeldung zurick.
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10.2.2. Ethernet I/P-Registerauswahl
Instanz-Struktur

Wenn ein ConveyLinx-Modul mit einer externen Ethernet I/P-Steuerung (Logix 5000-basierte
SPS) verbunden wird, erfolgt dies als ein Generisches Ethernet 1/0-Gerat oder indem (eine)
von Pulseroller bereitgestellte EDS-Datei(en) installiert wird/werden.

«¥» Die Registerauswahlen werden im Folgenden so beschrieben, dass sie als
Generische Ethernet I/0-Gerate angeschlossen werden. Weitere Informationen
Uber die Verwendung von EDS-Dateien und ,,Add On Instructions” (AQOls)
finden Sie im Abschnitt Rockwell SPS mit Ethernet I/P verbinden

Teil dieses Vorgangs in der SPS ist es, das Generische Gerat anzuweisen, welche
Datenkonfiguration oder Instanz von Ethernet I/P es verwenden muss, um Meldungen an die
SPS zu senden und auf Daten von dieser zu reagieren. Ab diesem Punkt wird davon
ausgegangen, dass der Leser mit der Allen-Bradley Logix Plattform-Adressierungsnotation
vertraut ist:

:0.Data[lndex].Bit
:I.Data[Index].Bit

Wobei:

* ModuleName ist der benutzerdefinierte Name des Gerats

* ,0.Data” bezeichnet die Daten, die von der SPS an das Gerat geschrieben werden

* ,l.Data” bezeichnet die Daten vom Gerat, die von der SPS gelesen werden

* ,[Index].Bit“ bezeichnet das Wort und Bit im Bild. Wenn die Bit-Notation fehlt, bezieht sich
die Notation auf den gesamten Wort-Datentyp.

Diese Registerauswahl-Instanzen gruppieren die entsprechenden Modulregisteradressen
Register in fortlaufende Eingangs und Ausgangs-Array-Images, die in die Allen Bradley Logix
5000 Steuerungs-Tags passen.

Mehr erfahren Uber das AnschlieBen an Rockwell-SPS




10.2.3. Profinet |0-Registerauswahl
Instanz-Struktur

Bevor Module an eine Profinet 10-fahige (Siemens) SPS angeschlossen werden, muss eine
GSDXML -Konfigurationsdatei in Ihrer SPS-Programmier-Software (STEP 7 oder TIA Portal)
installiert werden. Die GSDXML -Datei enthalt unter anderem die Definition der bendétigten
Speichergréfie, wenn ein Modul an eine Siemens-SPS mit Profinet 10 angeschlossen wird.
Wenn ein individuelles Modul einer SPS zugewiesen wird, entscheiden Sie, welche
Speicheradresse verwendet wird. Die GSDXML -Datei schreibt vor, dass jedes Modul 64
Bytes Eingangsdaten vom Modul zur SPS und 64 Bytes Ausgangsdaten von der SPS zum
Modul benétigt. Wenn ein individuelles Modul einer SPS zugewiesen wird, entscheiden Sie,
welche physische SPS-Speicheradresse als Anfang dieser 64-Byte-Blocke verwendet wird.
In allen Tabellen mit Moduldatenregistern und deren zugewiesenen Funktionen werden diese
far Profinet 10 als ,Byte 0, Byte 1,...Byte 32“ usw. angegeben. Diese sind Offsets der
Startadresse im Siemens SPS-Speicher und wurden von der Siemens Programmiersoftware
zugewiesen, als das Modul im Netzwerk installiert wurde. Wenn zum Beispiel die Eingange
eines Modul beginnend bei %IB256 installiert sind, dann waren nach unseren Tabellen die
Daten fur ,Byte 6 und Byte 7“ bei den Adressen %I/B262 und %IB263 .

Mehr erfahren Uber das Verbinden mit Siemens-SPS




10.2.4. Tabellenlegende Registerauswahl

Alle Registerauswahlen sind in Tabellen organisiert, die folgendes angeben:

* Name des Registers und seine Moduladresse
* Die zusammengesetzte Adresse fur Modbus TCP, Ethernet IP und Profinet
* Beschreibung der Register-Verwendung

Die zusammengesetzten Adressen werden in einer spezifischen Schreibweise angezeigt, die
dem spezifischen Protokoll vertraut ist, wie in den folgenden Beispielen:

Bezeichnet die Modbus TCP-Adressierungsnotation fur

M: 4:1500 Halteregister

Bezeichnet die Ethernet IP-Adressierungsnotation flr Rockwell

E: 1.Data [0] RSLogix-Tags

Bezeichnet die Profinet I/O-Adressierungsnotation fir Profinet 10

P: Byte 0 (Hi) Byte 1 (Lo) o/ i herplatz-Offset



10.3. Steuerung ZPA-Modus

Wenn sich ein ConveyLinx-Modul in seinem Standard-_*ZPA* -Modus befindet, kann sich
eine extern vernetzte SPS oder PC-Steuerung mit dem ConveyLinx-Modul verbinden und
folgendes durchfihren:

* Die vorgelagerte, die nachgelagerte oder beide Zonen anweisen, den nachsten
ankommenden Karton aufzsutauen

* Indikation erhalten, dass ein neuer Karton in einer der Zonen angekommen ist

* Indikation erhalten, dass ein Karton eine der Zonen verlassen hat

* Tracking-Datensatze lesen, die mit dem Karton in der aufgestauten Zone
zusammenhangen

* Tracking-Datensatze aktualisieren, die mit dem Karton in der aufgestauten Zone
zusammenhangen

* Die aufgestaute Zone anweisen, den Karton freizugeben und den nachsten
ankommenden Karton aufzustauen

* Die Motorrollen-Geschwindigkeit flr eine der Zonen andern

* Die Aufstau-Steuerung entfernen und die Zone in den Normalbetrieb zurickversetzen

e Stdrungs- und Fehlerstatus einer Zone oder eines Motors lesen

* Optional die Steuerung eines oder beider Steueranschlisse Ubernehmen

Anmerkungen uber Registerauswahlen im ZPA-Modus

Wenn sich ein ConveyLinx-Modul im ZPA Modus befindet, besteht seine Hauptaufgabe darin,
seine lokalen Férderbandzonen zu steuern und auf die Bedingungen in unmittelbar vor- und
nachgelagerter Richtung zu reagieren. Die Interaktion einer externen SPS-Steuerung mit
einem ConveyLinx-Modul im ZPA -Modus dient der Entscheidungspunkt-Uberwachung und
der generellen Erfassung von Statusdaten. Vorgelagerte und Nachgelagerte Zonen
funktionieren bei der Zonensteuerung genau gleich, nur die Registeradressen sind
verschieden, abhangig davon, welche Zone (oder beide) gesteuert werden sollen.

o¥s Generell gilt: Wenn ZPA Modus-Register verwendet werden, werden
wvorgelagerte” und ,nachgelagerte” Register logisch durch den Forderstrom
bestimmt, nachdem das System autokonfigueriert wurde und stehen nicht
unbedingt in Zusammenhang mit den physischen Verbindungen auf der
Llinken“ und ,rechten” Seite. FUr motor- und anschlussspezifische 1/0-
Elemente wird in der Registerbeschreibung explizit ,links*“ oder ,rechts”
angegeben.

< Bei Modulen, die als Einzelzone autokonfiguriert sind, muss die externe
Steuerung die ,Vorgelagerten” Steuerregister verwenden, um sich mit der
Einzelzone zu verbinden, egal ob die linke oder die rechte Seite physisch als
Einzelzone verwendet wird.
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10.3.1. SPS-Eingange fur ZPA-Modus

Diese Registerauswahl enthalt den Ausgang vom ERSC, der als Eingang zur SPS
bereitgestellt wird. Sie kdnnen unten auswahlen, welchen Bereich der Registerauswahl Sie

anschauen mochten.

Lokaler Zonen-Status
Ankunfts-/Abzugzahler

Modulstatus

Tracking und Freigabe-Zahler
Tracking Vorwarts und Ruckwarts
Port-Eingange und ConveyStop-Status
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10.3.1.1. Lokaler Zonen-Status

Registername /
Moduladresse

Zusammengesetzte
Adresse fur SPS

Beschreibung

Lokaler Status

M: 4:1500 (Lo Byte)
E: I.Data [0] (Lo Byte)
P: Byte 1

Vorgelagerte Zone

Vorwartsrichtung Vorzeichenloser Wert des Byte:

4:0116

Lokaler Status
Vorgelagerte Zone
Ruckwartsrichtung

M: 4:1500 (Hi Byte)
E: I.Data [0] (Hi Byte)

4:0116 P:Byte 0
Lokaler Status
Nachgelagerte M: 4:1501 (Lo Byte)
Zone E: I.Data [1] (Lo Byte)
Vorwartsrichtung | P: Byte 3
4:0196

Lokaler Status

0x01 = Zonensensor frei und Motor gestoppt

0x02 = Zonensensor frei, Motor lauft
und nimmt Ladung aus der
vorgelagerten Zone an

0x04 = Zonensensor blockiert, Motor lauft
und entladt Ladung in die nachgelagerte
Zone

0x05 = Zonensensor blockiert und Motor
gestoppt

Nachgelagerte | M: 4:1501 (Hi Byte) 0x06 = Busy (Zustand wahrend des aktiven
Zone E: I.Data [1] (Hi Byte) ConveyStop-Modus)
Ruckwartsrichtung | P: Byte 2
4:0196

Die Werte 0xXX01 bis 0xXX06 werden gezeigt, weil diese die mdglichen logischen Werte
sind, die fur die Kommunikation von Modulen untereinander verwendet werden. Extern
vernetzte Gerate (SPS oder PC), die diese Register Uberwachen, kénnen abhangig von ihrer
Scanrate die Sequenzanderungen dieser Werte, wenn ein Karton von Zone zu Zone
geférdert wird, moglicherweise nicht sehen, auch wenn die Kommunikation der Module
untereinander und ZPA normal funktionieren.

o WICHTIGER HINWEIS: Statusregisterwerte verwenden sowohl| das HIGH BYTE
als auch das LOW BYTE des ganzzahligen 16-Bit-Werts. Das HIGH BYTE wird fur
den Zonenstatus zum Umkehren von Forderanwendungen verwendet und
KANN DATEN ENTHALTEN. Programmierer von SPS/PCs, die mit
Forderanwendungen in einer Flussrichtung und auch mit kompletten 16-Bit-
Registerdaten arbeiten, MUSSEN DAS HIGH BYTE MASKIEREN oder es
ansonsten bei der Verarbeitung von Statusdaten von diesen Registern
ignorieren.

Far SPS/PC-Programmierzwecke konnen Sie sich nur darauf verlassen, die
Werte O0xXX01 und OxXX05 in der Programmierlogik zu sehen, um den
Zonenstatus zu bestimmen. Die Werte 0xXX02 und 0xXX04 sind fur die
SPS/den PC von der Kommunikation von Modulen untereinander nicht immer
sichtbar, abhangig von der Geschwindigkeit des Forderbands, der Zonenlange
und/oder der Platzierung der Zonensensoren.




10.3.1.2. Ankunfts-/Abzugzahler

Registername /
Moduladresse

Zusammengesetzte
Adresse flur SPS

Beschreibung

Ankunftszahler M: 4:1502
Lokale
E: I.Data [2]
Vorgelagerte P: Byte 4 (Hi)
Zone ' Byte c LI Vorzeichenloser ganzzahliger Wert:
4:0106 yte 5 (Lo)
* Nimmt jedes Mal um 1 zu, wenn ein Karton in der
Ankunftszahler . Zone ankommt
M: 4:1504 . .
Lokale . « Wert wird von 65.535 auf 0 zuriickgesetzt
E: I.Data [4]
Nachgelagerte : .
P: Byte 8 (Hi)
zone Byte 9 (Lo)
4:0186 y
Abzugzahler M: 4:1503
Lokale
E: I.Data [3]
Vorgelagerte P: Byte 6 (Hi)
Zone ' Byte 7 LI Vorzeichenloser ganzzahliger Wert:
4:0107 yte 7 (Lo)
- * Nimmt jedes Mal um 1 zu, wenn ein Karton die
Abzug-Zahler 4 Zone verlasst
M: 4:1505 ; .
Lokale . « Wert wird von 65.535 auf 0 zuriickgesetzt
Nachgelagerte E:|.Data [5]
> P: Byte 10 (Hi)
one Byte 11 (Lo)
4:0187 y




10.3.1.3. Modulstatus

Registername / | Zusammengesetzte

Moduladresse Adresse flr SPS Beschreibung

Bitweiser Wert - Schreibgeschitzt
Bit 0 = Modul-Reset-Merker - 1 wenn Modul
zuruckgesetzt wird,
0 wenn SPS angeschlossen
Bit 1 = Reserviert
Bit 2 = Uberspannung - Eingangsleistung > 30V
Bit 3 = Motorfehler Links - Bits 7 bis 15 zeigen
bestimmte
Fehler an
Bit 4 = Ethernet-Verbindung NICHT OK
Bit 5 = Staufehler in vorgelagerter Richtung
bit 6 = Sensorfehler Links
Bit 7 = Niederspannungsfehler - Eingangsleistung

Modulstatus M: 4:1506 < 18V )
E: I.Data [6] Bit 8 = Linker Motor Uberhitzt - Berechnete
Datenwort 1 .
4:0088 P: Byte 12 (Hi) Temperatur
' Byte 13 (Lo) Uber 120°C

Bit 9 = Uberstrom Linker Motor - Uber dem
Grenzwert fUr ausgewahlte
Motorrolle
Bit 10 = Kurzschluss Linker Motor
Bit 11 = Linker Motor Nicht Angeschlossen
Bit 12 = Uberlastung Linker Motor - Motor ist
blockiert fur
mehr als 20 Sekunden
Bit 13 = Linker Motor Blockiert - Motorrolle
langsamer als 10% der
ausgewahlten Geschwindigkeit
Bit 14 = Hall-Sensorfehler Linker Motor
Bit 15 = Linker Motor Nicht Verwendet

Bitweiser Wert - Schreibgeschitzt
Bit 0 = Reserviert
Bit 1 = Reserviert
Bit 2 = Uberspannung - Eingangsleistung > 30V
Bit 3 = Motorfehler Rechts - Bits 7 bis 15 zeigen

bestimmte
Fehler an
Bit 4 = Reserviert
Modulstatus M: 4:1507 B!t 5 = Staufehler in Nachgelagerter Richtung
Datenwort 2 E: I.Data [7] . B!t 6 = Sgnsorfehler Rechts . '
4:0089 P: Byte 14 (Hi) Bit 7 = Niederspannungsfehler - Eingangsleistung
' Byte 15 (Lo) < 18V

Bit 8 = Rechter Motor Uberhitzt - Berechnete
Temperatur tUber 120°C

Bit 9 = Uberspannung Rechter Motor - Uber dem

Grenzwert flr ausgewahlte

Motorrolle

Bit 10 = Kurzschluss Rechter Motor

Bit 11 = Rechter Motor Nicht Angeschlossen

Bit 12 = Uberlastung Rechter Motor -Motor ist




blockiert fir mehr als 20 Sekunden
Bit 13 = Rechter Motor Blockiert - Motorrolle
langsamer als 10% der
ausgewahlten Geschwindigkeit
Bit 14 = Hall-Sensorfehler Rechter Motor
Bit 15 = Rechter Motor Nicht Verwendet




10.3.1.4. Tracking- und Freigabe-Zahler

Registername /
Moduladresse

Zusammengesetzte
Adresse fur SPS

Beschreibung

Wenn Karton in VORGELAGERTER Zone aufgestaut
Aktuelle M: 4:1508 ist:
Vorgelagerte E: |.Data [8 . .
Zone Tracking- +1.Data [8] Wert = Tracking-Datenwort #1 (16-Bit
Datenwort 1 P: Byte 16 (Hi) ganzzahlig) fur den aktuell in der Vorgelagerten
4:0119 Byte 17 (Lo) Zone des Moduls aufgestauten und gestoppten
Karton
Wenn Karton in VORGELAGERTER Zone aufgestaut
Aktuelle M: 4:1509 ist:
Vorgelagerte ) 9
Zone Tracking- E:1.Data [9] Wert = Tracking-Datenwort #2 (16-Bit
Datenwort 2 P: Byte 18 (Hi) ganzzahlig) fur den aktuell in der Vorgelagerten
4:0120 Byte 19 (Lo) Zone des Moduls aufgestauten und gestoppten
Karton
Wenn Karton in NACHGELAGERTER Zone aufgestaut
Aktuelle M: 4:1510 ist:
Nachgelagerte E: |.Data [10
Zone Tracking- +1.Data [10] Wert = Tracking-Datenwort #1 (16-Bit
Datenwort 1 P: Byte 20 (Hi) ganzzahlig) fur den aktuell in der Nachgelagerten
4:0199 Byte 21 (Lo) Zone des Moduls aufgestauten und gestoppten
Karton
Wenn Karton in NACHGELAGERTER Zone aufgestaut
Aktuelle M: 4:1511 ist:
Nachgelagerte )
Zone Tracking- E: I.Data [11] Wert = Tracking-Datenwort #2 (16-Bit
Datenwort 2 P: Byte 22 (Hi) ganzzahlig) fur den aktuell in der Nachgelagerten
4:0200 Byte 23 (Lo) Zone des Moduls aufgestauten und gestoppten
Karton
Aktueller M: 4:1512 Kopie des aktuellen Werts im Freigabe Vorgelagert
Freigabe-Zahler oo -Ausgangsregister, die von der SPS-Logik verwendet
. E: I.Data [12] . X .
fur Vorgelagerte : . werden kann, um die Freigabe-Zahlung vor dem
P: Byte 24 (Hi) . ) .
Zone Byte 25 (Lo) Schreiben neuer Daten in das Freigabe Vorgelagert
4:0105 y -Ausgangsregister zu bestatigen
Aktueller M: 4:1513 Kopie des aktuellen Werts im Freigabe Nachgelagert
Freigabe-Zahler o -Ausgangsregister, die von der SPS-Logik verwendet
. E: I.Data [13] . X .
fir Nachgelagerte | ° . werden kann, um die Freigabe-Zahlung vor dem
P: Byte 26 (Hi) . , .
Zone Byte 27 (Lo) Schreiben neuer Daten in das Freigabe Nachgelagert
4:0185 y -Ausgangsregister zu bestatigen




10.3.1.5. Tracking Vorwarts und
Ruckwarts

Registername / | Zusammengesetzte Beschreibun
Moduladresse Adresse fur SPS 9
Wenn das ERSC auf ein nicht Gber ConveyLinx
Tracking- M: 4:1514 gesteuertes Forderband entladt:
Datenwort 1 E: I.Data [14] Wert = Tracking-Datenwort #1 (16-Bit
Vorwartsrichtung | ;. Byte 28 (Hi) ganzzahlig) fur den Karton, der gerade aus der
abrufen Bvte 29 (L lokalen nachgelagerten Zone enladen wurde,
4:0201 yte 29 (Lo) : °
: wahrend das lokale Forderband in Standard- bzw.
in ,Vorwartsrichtung” betrieben wird
Wenn das ERSC auf ein nicht Gber ConveyLinx
Tracking- M: 4:1515 gesteuertes Forderband entladt:
Datenwort 2 E: |.Data [15 Wert = Tracking-Datenwort #2 (16-Bit
Vorwartsricht ata [15] .
orwartsrichtung | p. gvte 30 (Hi ganzzahlig) fur den Karton, der gerade aus der
bruf : Byte (Hi)
abrufen Bvte 31 (L lokalen nachgelagerten Zone enladen wurde,
4:0202 yte 31 (Lo) : °
: wahrend das lokale Forderband in Standard- bzw.
in ,Vorwartsrichtung” betrieben wird
Wenn das ERSC auf ein nicht Gber ConveylLinx
gesteuertes Forderband entladt:
Tracking- M: 4:1516
Datenwort 1 t4:15 Wert = Tracking-Datenwort #1 (16-Bit
Rickwartsrichtung E :;;Datzélﬂ' ganzzahlig) fur den Karton, der gerade aus der
abrufen : Byte 32 (Hi) lokalen nachgelagerten Zone enladen wurde,
4:0121 Byte 33 (Lo) wahrend das lokale Forderband entgegengesetzt
zur Standard- bzw. in ,,Rickwartsrichtung“
betrieben wird
Wenn das ERSC auf ein nicht Uber ConveyLinx
gesteuertes Forderband entladt:
Tracking- M: 4:1517
Datenwort 2 t4:15 Wert = Tracking-Datenwort #2 (16-Bit
Rickwartsrichtung E II?.’Data [171 ganzzahlig) fir den Karton, der gerade aus der
abrufen : Byte 34 (Hi) lokalen nachgelagerten Zone enladen wurde,
4:0122 Byte 35 (Lo) wahrend das lokale Férderband entgegengesetzt
zur Standard- bzw. in ,,RUckwartsrichtung*”
betrieben wird




10.3.1.6. Port-Eingange und ConveyStop-

Status

Registername /

Moduladresse

Zusammengesetzte
Adresse fur SPS

Beschreibung

Bitweiser Wert - Schreibgeschitzt:

Bit 0 = Linker Sensoranschluss - Aux I/O (M8 Pin 2)
Bit 2 = Rechter Sensoranschluss - Aux I/O (M8 Pin

Byte 41 (Lo)

Sensor- & M: 4:1518 2)
Steueranschluss- | E: I.Data [18] Bit 4 = Linker Sensoranschluss - Sensorsignal (M8
Eingange P: Byte 36 (Hi) Pin 4)
4:0035 Byte 37 (Lo) Bit 6 = Rechter Sensoranschluss - Sensorsignal
(M8 Pin 4)
Bit 15 = 2 Sek an / 2 Sek aus Heartbeat
Alle anderen Bits reserviert
M: 4:1519
: E: I.Data [19]
Reserviert P: Byte 38 (Hi)
Byte 39 (Lo)
Bitweiser Wert - Schreibgeschutzt:
Bit O - 4 Reserviert
Bit 5 = Stopp aktiv an anderem Modul in Stopp-
Gruppe
Bit 6 = Stopp aktiv aufgrund verlorengegangener
M: 4:1520 Kommunikationsverbindung
ConveyStop- oo Bit 7 = Stopp aktiv aufgrund verlorengegangener
E: I.Data [20] .
Status P: Byte 40 (Hi) SPS-Verbindung
4:0019 ’ Bit 8 = Stopp aktiv an Linkem Steueranschluss des

lokalen Moduls

Bit 9 = Stopp aktiv an Rechtem Steueranschluss
des lokalen Moduls

Bit 10 = Stopp aktiv aufgrund von Stoppbefehl von
SPS

Bit 11 - 15 Reserviert

* Die Werte flur die Signale an den Sensoranschlissen (Bit 0, Bit 2, Bit 4 und Bit
6) werden durch die Ergebnisse der ersten Autokonfiguration des Moduls
bestimmt. Die Bit-Werte werden auf 1 gesetzt, wenn der Sensor blockiert ist
und auf 0, wenn der Sensor frei ist, unabhangig vom verwendeten Sensortyp.
Beispielsweise ist jedes Sensoranschluss-Pin 4-Signal fur den Ausgang des
Sensors. Wenn der Sensor durch Licht angeregt wird und ,,normalerweise
offen” ist (light energized normally open), dann ist das elektrische Signal an
Pin 4 AN, wenn der Sensor frei ist und AUS, wenn der Sensor blockiert ist.
Wenn Bit 4 oder Bit 6 in diesem Register gelesen wird, ist das Bit jedoch eine
1, wenn der Sensor blockiert ist und eine 0, wenn der Sensor frei ist.
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10.3.2. SPS-Ausgange fur ZPA-Modus

Diese Registerauswahl enthalt den Ausgang von der SPS, der als Eingang zum ERSC
bereitgestellt wird. Sie kdnnen unten auswahlen, welchen Bereich der Registerauswahl Sie

anschauen mochten.

Lokales Tracking einstellen
Aufstau-Steuerung
Geschwindigkeitsregelung

Freigabe und Status

Induct Tracking Forward and Reverse

Set Qutputs and Motor Clear
ConveyStop und Staus zuriicksetzen
Richtung und Aufstau-Modus
ConveyMerge-Schnittstelle
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10.3.2.1. Lokales Tracking einstellen

e L S S S Beschreibun
Moduladresse Adresse far SPS g
Tracking-
Da'ieonkv;/;)ert 1 E:g:l%ggao[O] Wert flr 16-Bit ganzzahliges Tracking-Datenwort #1
Vorgelagerte p: B;I/te 0 (Hi) fur den Karton, der in der Vorgelagerten Zone
Zone setzen Byte 1 (Lo) aufgestaut ist
4:0132
Tracking-
Daﬁ_%nkvggt ? E:ggg?al[l] Wert fur 16-Bit ganzzahliges Tracking-Datenwort #?2
Vorgelagerte P B)llte 2 (Hi) fir den Karton, der in der Vorgelagerten Zone
Zone setzen Byte 3 (Lo) aufgestaut ist
4:0133
Tracking-
Daﬁ_?)nkvglc;rt ' E:g:tl)ggaz[Z] Wert fUr 16-Bit ganzzahliges Tracking-Datenwort #1
Nachgelagerte P: By./te 4 (Hi) far den Karton, der in der Nachgelagerten Zone
Zone setzen Byte 5 (Lo) aufgestaut ist
4:0212
Tracking-
Daﬁ_inkvg;lf)ert ? E:g:égga?,[ﬂ Wert fur 16-Bit ganzzahliges Tracking-Datenwort #2
Nachgelagerte P: B;I/te 6 (Hi) fUr den Karton, der in der Nachgelagerten Zone
Zone setzen Byte 7 (Lo) aufgestaut ist
4:0213

Tracking-Informationen schreiben

Da das ConveyLinx-Modul als I/0 angeschlossen ist, versucht die SPS grundsatzlich, das
Ausgangsabbild (mindestens) in RPI-Intervallen zu aktualisieren. Um zu verhindern, dass die

SPS versehentlich die ,echten” Tracking-Datenregister Gberschreibt, verwendet die
Registerauswahl-Ausgabe die dargestellten Speicherorte der Betriebsregister und
aktualisiert automatisch die ,echten” Tracking-Register mit diesen neuen Daten nur dann,
wenn ein Karton aus der Zone freigegeben wird. In der automatischen Funktionalitat sind
zwei spezielle reservierte Werte enthalten, die nach Bedarf verwendet werden kénnen:

* Beide dargestellten Tracking-Register auf 0 setzen: Dies weist das Modul an, die
bestehenden , echten” Tracking-Datensatze nicht zu dndern und wie gehabt in

nachgelagerter Richtung fortzufahren, wenn der Karton freigegeben wird.

* Beide dargestellten Tracking-Register auf OXFFFF setzen: Dies weist das Modul an, die
~echten” Tracking-Datensatze zu I6schen, und wenn der Karton freigegeben wird, sind
die ,echten” Tracking-Datensatze in beiden Registern ,0“.
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! Sowohl in Datenwort 1 als auch in Datenwort 2 der fraglichen Tracking-
Datensatze muss OxFFFF geschrieben werden, damit sie dem Modul

signalisieren, die Tracking-Datensatze zu I6schen. Wenn nur in einem

Datenwort OXFFFF geschrieben ist und in dem anderen nicht, ist der Wert von
OxXFFFF der neue Tracking-Datensatz fur dieses Datenwort.
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10.3.2.2. Aufstau-Steuerung

Registername / | Zusammengesetzte Beschreibung
Moduladresse Adresse flur SPS
Aufstau- Bitweise Werte:
Steuerung fur | M: 4:1604 Bit 00 = Aufstau-Modus fiir Lokale Zone einstellen/
Lokale E: O.Data [4.] l6schen
Vorgelagerte | P: Byte 8 (Hi) Bit 08 = Benachbarte vorgelagerte Zone aufstauen
Zone Byte 9 (Lo) Bit 09 = Ankunftsbestatigung fur benachbarte
4:0104 nachgelagerte Zone einstellen
Aufstau- Bit 10 = Zone in Standardrichtung laufen lassen
Steuerung fur | M: 4:1605 Bit 11 = Zone entgegen der Standardrichtung
Lokale E: O.Data [5] laufen lassen
Nachgelagerte |P: Byte 10 (Hi) B!t 12 = Lokale Zone aufwecll<e.n
Zone Byte 11 (Lo) Bit 13 = Wartungsmodus aktivieren
4:0184 Alle anderen Bits reserviert

Anmerkungen zu den Aufstau-Steuerungs-Bits

Bit 8 - Benachbarte Vorgelagerte Zone aufstauen

Das Einstellen dieses Bits sorgt dafir, dass die nachste vorgelagerte Zone des lokalen
Moduls aufgestaut wird. Diese nachste vorgelagerte Zone kann entweder am lokalen Modul
oder die nachgelagerte Zone des benachbarten vorgelagerten Moduls sein.

Bit 9 - Ankunftsbestatigung fur Nachgelagerte Zone

Flr den ZPA-Betrieb bendtigt ConveyLinx standardmafig eine Bestatigung der
nachgelagerten Zone, wenn ein Karton entladen wird. Ohne diese Bestatigung wird die
freigebende Zone einen Stauzustand feststellen. Dieses Bit wird in Anwendungen
verwendet, in denen der Karton vom Foérderband entfernt wird (entweder manuell oder
beispielsweise durch einen SPS-gesteuerten externen Mechanismus, wie einen Schieber
oder Umsteller) und die SPS das Entfernen des Kartons ,bestatigen” muss, um der
ZPA-Bestatigungslogik gerecht zu werden.

Bits 10 & 11 - Einschaltsteuerung

Diese Bits kdnnen von der SPS verwendet werden, um die lokale Zone flr spezialisierte
Anwendungen einzuschalten, wenn eine lokale Bewegung des Kartons in einer Zone ndtig
ist. Zum Beispiel kdnnte die SPS bestimmen, dass ein Karton, der gerade in der lokalen Zone
angekommen ist, neu positioniert oder vielleicht gegenlber einem SPS-gesteuerten
mechanischen Stopper ausgerichtet werden muss.

! Die Bits der Einschaltsteuerung Uberschreiben die ZPA-Logik und sollten nur
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mit Vorsicht verwendet werden! Eine unsachgemalie Verwendung der

Einschaltsteuerung kann zu unerwarteten Ergebnissen und/oder zu
Beschadigungen an Férdergut und Anlagen fuhren.

Bit 12 - Lokale Zone aufwecken

Das Setzen dieses Bits sorgt dafir, dass die lokale Zone ,aufwacht” und anlauft, um einen
Karton anzunehmen, genauso als hatte ihr vorgelagertes ConveyLinx-Modul den Statuswert
4" geschrieben. Diese Funktion kann natzlich sein fir eine Zusammenfihrung auf eine
Hauptstrecke des ZPA-Férderbands.

Bit 13 - Wartungsmodus aktivieren

Das Einstellen dieses Bits versetzt die lokale Zone in den Wartungsmodus. In diesem Modus
[duft der Motor nicht an, unabhangig von den Zonenbedingungen. Die dieser lokalen Zone
vorgelagerte Zone erhalt einen ,busy” - Status, um die Freigabe von Ladung in diese lokale
Zone zu verhindern. In diesem Zustand blinken die SEN - und Motor-LEDs grin.
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10.3.2.3. Geschwindigkeitsregelung

Registername / | Zusammengesetzte

Beschreibung

Moduladresse Adresse flur SPS
Geschwindigkeit | M: 4:1606 Wert in mm/s fiir Motorrolle oder U/min x 10 fir
L|nI§er Antrieb | E: O.Data [6]. Pulsgetriebeantrieb:
eln.stellen P: Byte 12 (Hi) Bereich: Abhangig von der angeschlossenen Ai-
4:0040 Byte 13 (Lo) Motorrolle oder dem Pulsgetriebeantriebe
Geschwindigkeit | M: 4:1607 Motorrol{en-Be/splel: 4Q0 = 0,4 m/s .
Rechter Antrieb | E: O.Data [7] Pu/sgetfr/ebeantr/el?-Belsp/e/: 400 = 40 U/m_/n
einstellen P: Byte 14 (Hi) O = Beim letzten eingegebenen Wert ungleich Null
4:0064 Byte 15 (Lo) bleiben

* Wenn diese Register auf ,0“ gelassen werden, wird das Modul angewiesen,
seine konfigurierte Geschwindigkeit zu verwenden. Jeder Wert, der nicht Null
ist, weist das Modul an, diesen als Geschwindigkeitsreferenz zu verwenden.
Die Geschwindigkeit bleibt in dieser Referenz bestehen, bis dieses Register zu
einem neuen Wert ungleich Null geandert oder auf ,,0“ gesetzt wird. Wenn
dieses Register auf ,,0“ gesetzt wird, verwendet das Modul weiterhin den
zuletzt eingegebenen Wert, der nicht Null war. Wenn dieser Wert auf ,,0“
gesetzt wird, lauft der Motor nicht bei einer Geschwindigkeit von ,,0“.




10.3.2.4. Freigabe und Status

Registername /
Moduladresse

Zusammengesetzte
Adresse flur SPS

Beschreibung

Freigeben und Wenn Bit 0 der Aufstau-Steuerung fur Lokale
Aufstauen bei Vorgelagerte Zone gesetzt ist:
Nachster M: 4:1608 .
Ankunft fir E: O.Data [8] Das Andern des Werts in diesem Register sorgt
Lokale P: Byte 16 (Hi) daflr, dass der in dieser Zone aufgestaute Karton
Vorge|agerte Byte 17 (Lo) freigegeben wird und die Zone aktiviert Wird, um
Zone automatisch den nachsten ankommenden Karton
4:0105 aufzustauen.
Freigeben und Wenn Bit 0 der Aufstau-Steuerung fur Lokale
Aufstauen bei Nachgelagerte Zone gesetzt ist:
Nachster M: 4:1609 .
Ankunft fir E: O0.Data [9] Das Andern des Werts in diesem Register sorgt
Lokale P: Byte 18 (Hi) dafur, dass der in dieser Zone aufgestaute Karton
Nachgelagerte Byte 19 (Lo) freigegeben wird und die Zone aktiviert wird, um
Zone automatisch den nachsten ankommenden Karton
4:0185 aufzustauen.
Nur verwendet, wenn das lokale Modul Ladung von
nicht tUber Conveylinx gesteuertem Forderband
annimmt:
Status fur M: 4:1610 Das Setzen des Werts auf 4 sorgt dafir, dass die
Vorgelagerten | -"'5 [10] lokale vorgelagerte Zone anlauft, um den Karton
Nachlauf P: Byte 20 (Hi) anzunehmen, der von dem nicht Gber ConveyLinx
einstellen Byte 21 (Lo) gesteuerten Férderband Ubermittelt wird. Wert auf
4:0134 1 setzen, damit die lokale vorgelagerte Zone
Trackingdaten, die in Tracking-Datenwort 1 /
Datenwort 2 Sensornachlauf setzen geschrieben
sind, akzeptiert
Wird nur verwendet, wenn das lokale Modul Ladung
auf ein nicht Gber Conveylinx gesteuertes Férderband
Status fur entladt:
Nachgelagerte M: 4:1611 N
Entladung E: O.Data [11.] e Wert auf 5 setzen, Qamlt die lokale
. P: Byte 22 (Hi) nachgelagerte Zone jeden ankommenden Karton
einstellen Byte 23 (Lo) aufstaut und halt
4:0232
* Wert auf 1 setzen, damit die lokale
nachgelagerte Zone den Karton freigeben darf




10.3.2.5. Sensornachlauf-Tracking
Vorwarts und Ruckwarts

Registername /
Moduladresse

Zusammengesetzte
Adresse fur SPS

Beschreibung

Tracking-
Datenwort 1
Sensornachlauf
Vorwarts setzen

M: 4:1612

E: O.Data [12]

P: Byte 24 (Hi)
Byte 25 (Lo)

Nur verwendet, wenn das lokale Modul Ladungen von

nicht dber Conveylinx gesteuerten Forderbandern

annimmt:

Wert flr 16-Bit ganzzahliges Tracking-Datenwort
#1 setzen flr Karton, der den nicht Gber ConveyLinx
gesteuerten Forderer verlasst und sich auf dem Weg

4:0139 befindet, in der lokalen vorgelagerten Zone
anzukommen, wenn das Forderband in Standard- oder
~Norwarts“-Richtung lauft
Nur verwendet, wenn das lokale Modul Ladungen von
nicht Uber Conveylinx gesteuerten Férderbandern

Tracking- annimmt:
Datenwort 2 M: 4:1613 .. . . .
Sensornachlauf E: O.Data [13.] Wert flr :'[.6—Blt ganzzahliges '.I'rackulng—Datenwort
P: Byte 26 (Hi) #2 setzen flr Karton, der den nicht Gber ConveyLinx

Vorwarts setzen
4:0140

Byte 27 (Lo)

gesteuerten Foérderer verlasst und sich auf dem Weg
befindet, in der lokalen vorgelagerten Zone
anzukommen, wenn das Férderband in Standard- oder
~Morwarts“-Richtung [duft

Tracking-

Nur verwendet, wenn das lokale Modul Ladungen von

nicht Gber ConveylLinx gesteuerten Férderbandern

annimmt:

Datenwort 1 M: 4:1614
Sensornachlauf | E: O.Data [14] Wert fUr 16-Bit ganzzahliges Tracking-Datenwort
Rickwarts P: Byte 28 (Hi) #1 setzen flr Karton, der den nicht Gber ConveyLinx
setzen Byte 29 (Lo) gesteuerten Forderer verlasst und sich auf dem Weg
4:0237 befindet, in der lokalen vorgelagerten Zone
anzukommen, wenn das Forderband in
entgegengesetzter oder ,Rickwarts“-Richtung lauft
Nur verwendet, wenn das lokale Modul Ladungen von
nicht Gdber Conveylinx gesteuerten Férderbandern
Tracking- annimmt:

Datenwort 2
Sensornachlauf
Rickwarts
setzen
4:0238

:4:1615

: O.Data [15]
: Byte 30 (Hi)
Byte 31 (Lo)

om<Z

Wert flr 16-Bit ganzzahliges Tracking-Datenwort
#2 setzen fUr Karton, der den nicht Gber ConveyLinx
gesteuerten Forderer verlasst und sich auf dem Weg
befindet, in der lokalen vorgelagerten Zone
anzukommen, wenn das Férderband in
entgegengesetzter oder ,Rickwarts“-Richtung lauft
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10.3.2.6. Ausgange einstellen und
Motorfehler zurucksetzen

Registername / | Zusammengesetzte

Beschreibung

Moduladresse Adresse fur SPS
Motorfehler M: 4:1616 Logisch 1 oder O:
. E: O.Data [16] —
zurucksetzen P: Byte 32 (Hi) 1 = Reset-Befenhl Sfenden
4:0022 Byte 33 (Lo) 0 = Reset-Befehl I16schen
Bitweiser Wert:
Bit 08 = Linker Aux I/O (Pin 2) Verwendung: 0 =
Verwendung als Eingang / 1 = Verwendung als
Ausgang
Aux 1/O- M: 4:1617 Bit 09 = Rechter Aux I/O (Pin 2) Verwendung: 0 =
Ausgange E: O.Data [17] Verwendung als Eingang / 1 = Verwendung als
einstellen P: Byte 34 (Hi) Ausgang
4:0063 Byte 35 (Lo) Bit 12 = Linker Aux I/O (Pin 2) als Ausgang: 1 = AN,
0 = AUS (nur wenn Bit 8 AN ist)
Bit 13 = Rechter Aux I/O (Pin 2) als Ausgang: 1 =
AN, 0 = AUS (nur wenn Bit 9 AN ist)
Alle anderen Bits reserviert
M: 4:1618
Reserviert E: O.Data [18]
P: Byte 36 (Hi)
Byte 37 (Lo)

Motorfehler zurucksetzen

Fehler, die als ,schwerwiegend” fur das Modul eingestuft werden (Motorkurzschluss und
Hall-Sensorfehler) erfordern entweder das vollstandige Ausschalten zum Zurlcksetzen oder
das ZurlUcksetzen durch die SPS. Das Setzen von Bit 0 auf 1 initiiert dieses Fern-Fehlerreset
von der SPS zum lokalen Modul. Das Setzen dieses Bits setzt einen schwerwiegenden Fehler
an der linken oder rechten (oder beiden) Motorrolle(n) zuruck.

! Die SPS muss im Register Motorfehler Ibschen das Bit 0 = 1 kontinuierlich fur

mindestens 500 ms setzen, damit das Modul den Reset-Befehl| erkennt.

Aux I/O-Ausgange

In bestimmten Anwendungen kann es gewilnscht sein, dass die SPS ein Gerat am
Férderband betatigt (d.h. das Einschalten eines Lichts oder das Aktivieren einer
Magnetspule). Mit dem ConveyLinx-Netzwerk kann dies erreicht werden, ohne ein separates
SPS 1/0-System daflr zu installieren. Wahlen Sie in EasyRoll einfach KEINE aus dem Tab Aux
I/O ,Funktion Pin 2 aus. Dadurch erhalt die SPS Zugang zum Aux |/O-Pin, um ihn entweder
als Eingang oder als Ausgang zu konfigurieren und ihn entsprechend zu verwenden.
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10.3.2.7. ConveyStop und Staus
zurucksetzen

Registername /
Moduladresse

Zusammengesetzte
Adresse fur SPS

Beschreibung

ConveyStop
Befehlswort
4:0020

M: 4:1619

E: O.Data [19]

P: Byte 38 (Hi)
Byte 39 (Lo)

Ganzzahliger Wert:
0 = Kein Befehl
1 = Stoppgruppe des lokalen Moduls anweisen,
in den gestoppten Zustand zu gehen
2 = Stoppgruppe des Lokalen Moduls anweisen,
den gestoppten Zustand aufzuheben

Sensorstau fur
Lokale
Vorgelagerte
Zone
zurlcksetzen
4:0109

M: 4:1620

E: O.Data [20]

P: Byte 40 (Hi)
Byte 41 (Lo)

Verwenden, wenn SPS einen lokalen Stau in
Vorgelagerter Richtung im Modulstatus-Datenwort #1
erkennt Bit 5:

SPS veranlasst Ubergang von 0 zu 1, um Befehl an
lokale vorgelagerte Zone zu senden, den Stauzustand

zU beheben

Sensorstau fur
Lokale
Nachgelagerte
Zone beheben
4:0189

M: 4:1621

E: O.Data [21]

P: Byte 42 (Hi)
Byte 43 (Lo)

Verwenden, wenn SPS einen lokalen Stau in
Nachgelagerter Richtung im Modulstatus-Datenwort

#2 erkennt Bit 5:

SPS veranlasst Ubergang von 0 zu 1, um Befehl an
lokale nachgelagerte Zone zu senden, den
Stauzustand zu beheben

* Bitte beachten Sie: Fur die Sensorstau beheben -Register qgilt, dass die SPS
einen Wechsel von 0 zu 1 im Register veranlassen muss, um einen weiteren
Selbstbehebungszyklus zu initiieren. Wenn der Wert bei 1 gehalten wird,
werden die Wiederholungsversuche nicht unbegrenzt fortgesetzt. Jeder
Versuch erfordert einen neuen Wechsel von 0 zu 1.




10.3.2.8. Richtung und Aufstau-Modus

Registername / | Zusammengesetzte

Beschreibung

Moduladresse Adresse fiur SPS

Verwendet, um FlieBrichtung oder Auftstau-Modus fir
eine fortlaufende Zonengruppe zu andern, beginnend
mit der lokalen vor-/nachgelagerten Zone

Richtungs- & Wert flr Niederwertiges Byte des Registers:
Aufstau-Modus-

Steuerung fur

M: 4:1622
E: O.Data [22]

0 = Normale Funktion

Vor;célr:;rte P: Byte 44 (Hi) 1 = Zonen Aufstauen
Zone Byte 45 (Lo) 2 = Zonen Aufstauen
4:0365 3 = Aufstau-Freigabemodus andern
4 = Freigabe-Modus auf konfigurierte
Standardeinstellung zurlcksetzen
5 = Alle in Vorwartsrichtung laufen lassen
6 = Alle in Ruckwartsrichtung laufen lassen
7 = Alle in den Wartungsmodus versetzen
10 = Konfigurierte Standardrichtung einstellen
(Vorwarts)
Richtungs- &

Aufstau-Modus-
Steuerung far
Lokale
Nachgelagerte
Zone
4:0375

M: 4:1623

E: O.Data [23]

P: Byte 46 (Hi)
Byte 47 (Lo)

11 = Entgegengesetzte Richtung einstellen
(RUckwarts)

Wert fur Hoherwertiges Byte des Registers:

Anzahl der ZONEN beginnend mit der lokalen Vor-
/Nachgelagerten Zone, auf die der Wert des
Niederwertigen Bytes angewandt wird - von 1 bis
220. Wenn ALLE ZONEN im Subnetz gesteuert
werden sollen, lassen Sie das Hoherwertige Byte =
#0"




10.3.2.9. ConveyMerge-Schnittstelle

Registername / | Zusammengesetzte

Moduladresse Adresse fir SPS Beschreibung

NUR VERFUGBAR fiir FIRMWARE ab 4.25

Verwendet, um eine bereits mit EasyRoll eingerichtete
ConveyMerge-Konfiguration dynamisch zu
modifizieren

Bitweise Werte:

Bit 15: Setzen, um SPS-Steuerung von
ConveyMerge zu ermdglichen

Bit 4: Setzen, um Freigabe aus der Mittleren
Strecke zu deaktivieren

c M M: 4:1624 Bit 5: Setzen, um Freigabe aus der Linken
ONVEYMErge- 1 . 0.nata [24] Strecke zu deaktivieren
Schnittstelle P: Byte 48 (Hi)
4:0387 - BY Bit 6: Setzen, um Freigabe aus der Rechten

Byte 49 (Lo) Strecke zu deaktivieren

Bits 0 bis 3 werden als numerischer Wert interpretiert,
um die Freigabe-Prioritat zu andern:

Wert:

0 = Freigabe nach dem ,First come, first
served“-Prinzip

1 = Mittlere Strecke hat Prioritat
2 = Linke Strecke hat Prioritat
3 = Rechte Strecke hat Prioritat
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10.3.3.1. Einfaches Aufstauen und
Freigeben mit Trackingdaten

Dargestellt wird hier eine typische Anordnung einer vor- oder nachgelagerten Zone an
einem ConveyLinx-Modul im ZPA-Modus, das nicht die am weitesten vor- oder nachgelagerte
Zone in einem Netzwerk ist. Dieses Beispiel zeigt, wie ein Karton angestaut wird, wie
festgestellt wird, dass ein Karton angekommen ist, wie Tracking-Datensatze geschrieben
werden und schlieBlich, wie ein Karton freigegeben wird. Fur dieses Beispiel muss die SPS
Registerauswahl-Eingangs- und Ausgangsverbindungen im ZPA-Modus zu Modul B aufbauen
wie dargestellt.

Aufstau- und Freigabesteuerung der
vorgelagerten Zone von Modul B

s — 3

Vorgelagert Vorgelagert

Modul B Modul C
ZPA-Modus ZPA-Modus

BP- f Modbus TCP- [ Profinet-
Verbindung zu Modul B

SPS
ZPA-Modus Registerauswahl-Eingdnge
ZPA-Modus Registerauswahl-Ausginge

Upstream Zone Example

Nehmen wir zunachst an, dass jeder Karton, der in der vorgelagerten Zone von Modul B
ankommt, aufgestaut werden soll. Mit der SPS:

1. Bit 0 im Register Aufstau-Steuerung fur Lokale Vorgelagerte Zone setzen, um die
Zone anzuweisen, jeden ankommenden Karton aufzustauen.

2. Die Register Ankunftszahler Lokale Vorgelagerte Zone und Abzugzahler Lokale
Vorgelagerte Zone Uberwachen. Wenn diese beiden Werte ungleich werden, weils
die SPS, dass neues Férdergut angekommen ist. Beachten Sie, dass diese beiden
Werte nicht gleich sind, so lange ein Karton physisch die vorgelagerte Zone belegt.

3. Nach erfolgreicher Ankunft eines Kartons in der vorgelagerten Zone sind die
Trackingdaten im Tracking-Datenwort 1 Aktuelle Vorgelagerte Zone und Tracking-
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Datenwort 2 Aktuelle Vorgelagerte Zone gultig fur den gerade angekommenen

Karton.

Die SPS kann dann entscheiden, dass diese Tracking-Datensatze aktualisiert
werden mussen. Die SPS kann nun neue Trackingdaten in die Register Tracking-
Datenwort 1 Lokale Vorgelagerte Zone setzen und Tracking-Datenwort 2 Lokale
Vorgelagerte Zone schreiben

. Wenn die SPS bereit ist, den Karton in die vorgelagerte Zone freizugeben, sollte sie

den Wert im Register Aktueller Freigabe-Zahler fir Vorgelagerte Zone lesen, zu
diesem Wert 1 addieren und dann diesen neuen Wert in das Register Freigeben
und Aufstauen bei Nachster Ankunft flir Lokale Vorgelagerte Zone schreiben. Wenn

Modul B diesen neuen Wert in diesem Register sieht, gibt es den Karton in die
vorgelagerte Zone frei und staut automatisch den nachsten ankommenden Karton
auf. Bitte beachten Sie, dass die nachgelagerten Zustande von Modul B voll sind,
wenn dieser neue Wert geschrieben wird. Modul B , erinnert sich”, dass es
angewiesen wurde, Ladung freizugeben und gibt den Karton ohne ein weiteres
Signal von der SPS frei, wenn die nachgelagerten Zustande frei werden.

Die SPS kann erkennen, wenn der Karton den Sensor in der vorgelagerten Zone
von Modul B verlassen hat, indem sie die Werte in den Registern Ankunftszahler
Lokale Vorgelagerte Zone und Abzugzéhler Lokale Vorgelagerte Zone untersucht.

Sobald diese beiden Werte gleich sind, weils die SPS, dass der Karton den
Zonensensor der vorgelagerten Zone von Modul B verlassen hat.

Wenn die SPS die Aufstau-Steuerung fur die vorgelagerte Zone von Modul B aufheben

will:

SPS kann Bit 0 im Register Aufstau-Steuerung ftr Lokale Vorgelagerte Zone
zurlcksetzen. Dies signalisiert Modul B, den aufgestauten Karton freizugeben und den
nachsten in der vorgelagerten Zone von Modul B ankommenden Karton nicht
aufzustauen.

* Bitte beachten Sie, dass wenn neue Tracking-Datensatze in Tracking-

Datenwort 1 Lokale Vorgelagerte Zone setzen und/oder Tracking-
Datenwort 2 Lokale Vorgelagerte Zone setzen geschrieben wurden und die
Aufstau-Steuerung daraufhin aufgehoben wird indem Bit 0 zurlckgesetzt
wird, werden diese Daten NICHT dem Karton zugewiesen. NUR indem man
den oben beschriebenen Schritt 5 befolgt, konnen Tracking-Datensatze an
einen Karton ubermittelt werden

Beispiel Nachgelagerte Zone

Nehmen wir zunachst an, dass jeder Karton, der in der vorgelagerten Zone von Modul B
ankommt, aufgestaut werden soll. Mit der SPS:

1.

Bit 0 im Register Aufstau-Steuerung fur Lokale Nacjgelagerte Zone setzen, um die
Zone anzuweisen, jeden ankommenden Karton aufzustauen.
Die Register Ankunftszdhler Lokale Nachgelagerte Zone und Abzugzéhler Lokale

Nachgelagerte Zone Uberwachen. Wenn diese beiden Werte ungleich werden, weils
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die SPS, dass neues Fordergut angekommen ist. Beachten Sie, dass diese beiden
Werte nicht gleich sind, so lange ein Karton physisch die nachgelagerte Zone
belegt.

3. Nach erfolgreicher Ankunft eines Kartons in der nachgelagerten Zone sind die
Trackingdaten im Tracking-Datenwort 1 Aktuelle Nachgelagerte Zone Tracking-
Datenwort 2 Aktuelle Nachgelagerte Zone giltig fur den gerade angekommenen
Karton.

4. Die SPS kann dann entscheiden, dass diese Tracking-Datensatze aktualisiert
werden mussen. Die SPS kann nun neue Trackingdaten in die Register Tracking-
Datenwort 1 Lokale Nachgelagerte Zone und Tracking-Datenwort 2 Lokale

Nachgelagerte Zone schreiben.

5. Wenn die SPS bereit ist, den Karton in die nachgelagerte Zone freizugeben, sollte
sie den Wert im Register Aktueller Freigabe-Zahler fur Nachgelagerte Zone lesen,
zu diesem Wert 1 addieren und diesen neuen Wert in das Register Freigeben und
Aufstauen bei Nachster Ankunft flir Lokale Nachgelagerte Zone schreiben. Wenn
Modul B diesen neuen Wert in diesem Register sieht, gibt es den Karton in die
vorgelagerte Zone frei und staut automatisch den nachsten ankommenden Karton
auf. Bitte beachten Sie, dass die nachgelagerten Zustande von Modul B voll sind,
wenn dieser neue Wert geschrieben wird. Modul B , erinnert sich”, dass es

angewiesen wurde, Ladung freizugeben und gibt den Karton ohne ein weiteres
Signal von der SPS frei, wenn die nachgelagerten Zustande frei werden.

6. Die SPS kann erkennen, wenn der Karton den Sensor in der nachgelagerten Zone
von Modul B verlassen hat, indem sie die Werte in den Registern Ankunftszahler
Lokale Nachgelagerte Zone und Abzugzahler Lokale Nachgelagerte Zone
untersucht. Sobald diese beiden Werte gleich sind, weiR die SPS, dass der Karton
den Zonensensor der nachgelagerten Zone von Modul B verlassen hat.

Wenn die SPS die Aufstau-Steuerung fir die nachgelagerte Zone von Modul B aufheben
SPS kann Bit 0 im Register Aufstau-Steuerung fir Lokale Nachgelagerte Zone
zurlcksetzen. Dies signalisiert Modul B, den aufgestauten Karton freizugeben und den
nachsten in der nachgelagerten Zone von Modul B ankommenden Karton nicht
aufzustauen.

* Bitte beachten Sie, dass wenn neue Tracking-Datensatze in Tracking-
Datenwort 1 Lokale Nachgelagerte Zone setzen und/oder Tracking-
Datenwort 2 Lokale Nachgelagerte Zone setzen geschrieben wurden und
die Aufstau-Steuerung daraufhin aufgehoben wird indem Bit 0
zuruckgesetzt wird, werden diese Daten NICHT dem Karton zugewiesen.
NUR indem man den oben beschriebenen Schritt 5 befolgt, kénnen
Tracking-Datensatze an einen Karton Ubermittelt werden
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10.3.3.2. Forderbandkonfiguration fur
einfachen Barcodeleser

In diesem Beispiel wird gezeigt, wie man eine Foérderbandsteuerung einrichtet, um einfach
Kartons mithilfe eines Barcodeleser-Bereichs zu vereinzeln.

Barcode-Scanner

Machgelagert . Vorgelagert

Vorgelagert

‘ AR DI

Modul A Modul B Modul C
ZPA-Modus ZPA-Modus ZPA-Modus
Einzelzonenkonfiguration
Einzelzonenmodul hat nur eine vorgelagerte
Zone

EIP- f Modbus TCP- / Profinet-
Verbindung zu Modul B

ZPA-Modus Registerauswahl-Eingdnge
ZPA-Modus Registerauswahl-Ausgange

In diesem Beispiel muss Modul B logisch als Einzelzone konfiguriert sein. Dies kann
entweder eine einzelne lange Zone mit einer Motorrolle und einem Sensor sein, oder eine
einzelne lange Zone mit 2 Motorrollen und einem Sensor.

Damit dieses Beispiel richtig funktioniert, muissen die Entladezone von Modul A und die
Einzelzone von Modul B im Standard-Einzelabzug -Modus (nicht Blockabzug-Modus) sein. In
Modul A darf auch nicht der Ankunftsstau deaktiviert sein.
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Aufgrund der integrierten ZPA-Funktionalitat, wartet Modul A nachdem ein Karton seine
Entladezone verlassen hat auf die Bestatigung von Modul B, dass der Karton dort
angekommen ist. Wenn ein neuer Karton bei Modul A ankommt, wird er aufgestaut, bis diese
Ankunftsbestatigung erfolgt ist. Da Modul B eine einzelne lange Zone ist, wird der Platz, der
die vorgelagerte Zone von Modul B gewesen ware (falls es als zwei Zonen konfiguriert
worden ist), frei gelassen, wenn ein Karton bei Modul B aufgestaut wird. In diesem Bereich
befindet sich der Barcodeleser. In dieser Konfiguration wird sichergestellt, dass die bei Modul
B ankommende Ladung der Karton ist, der mit dem letzten Scanvorgang des Barcodelesers
in Zusammenhang steht. Fir dieses Beispiel muss die SPS eine Verbindung mit Modul B
aufbauen und dann einfach der Zonensteuerung folgen, wie sie fur einfaches Aufstauen und
Freigeben beschrieben wurde.




PULSEROLLER ConveyLinx-Ai Family Complete Guide - 2.1

10.3.3.3. Vorgelagerte Annahme-
Schnittstelle

In diesem Beispiel wird beschrieben, wie man eine SPS verwendet, um das ,Aufwecken” und
Weitergeben von Trackingdaten an die am weitesten vorgelagerte Zone eines mit
ConveylLinx gesteuerten Foérdersystems durchzufihren.

Fotoauge “PE-1" verbunden mit

5P5

s — 3 .

Vorgelagert

(11111
CaE—

Modul A
ZPA-Modus

BP- f Modbus TCP- [/ Profinet-
Verbindung zu Modul A

SPS-gesteuertes Forderband

SPsS
ZPA-Modus Registerauswahl-Eingdnge
ZPA-Modus Registerauswahl-Ausginge

Fir dieses Beispiel muss die SPS eine Verbindung mit Modul A aufbauen. Wenn die SPS
bereit ist, einen Karton vom SPS-gesteuerten Férderband an die Vorgelagerte Zone des
Motorrollen-Férderbands zu transferieren, muss die SPS-Logik:

1. ,4" in Register Status fur Vorgelagerten Sensornachlauf einstellen schreiben. Dies
sorgt daflr, dass die vorgelagerte Zone von Modul A anlauft, um den Karton
anzunehmen.

2. Wenn der Karton PE-1 verlasst, Trackingdaten in Tracking-Datenwort 1 Sensornachlauf
Vorwaérts und Tracking-Datenwort 2 Sensornachlauf Vorwdérts schreiben

3. Wenn der Karton PE-1 verlasst, eine , 1" in Register Status fur Vorgelagerten
Sensornachlauf schreiben. Wenn Modul A sieht, dass sich dieses Register zu ,, 1
andert, weild es, dass die in Tracking-Datenwort 1 Sensornachlauf Vorwaérts und
Tracking-Datenwort 2 Sensornachlauf Vorwarts geschriebenen Trackingdaten gelten,
und wenn der Karton den Sensor seiner vorgelagerten Zone erreicht, werden die
Trackingdaten richtig eingefuhrt.

* Modul A muss den Wechsel in Register Status fir Vorgelagerten
Sensornachlaufvon 4 zu 1 sehen, um die in die Tracking-Datenwort
Sensornachlauf Vorwarts -Register geschriebenen Trackingdaten zu erkennen.
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Wenn das Freiwerden von PE-1 das Schreiben von ,1“ in das Register Status
fur Vorgelagerten Sensornachlauf einstellen in der SPS-Logik initiiert, muss die
physische Lange des Kartons kurzer sein als die Entfernung zwischen PE-1 und
dem Sensor der vorgelagerten Zone von Modul A, denn Modul A integriert die
Trackingdaten, wenn der Karton an seinem vorgelagerten Sensor
angekommen ist, und wenn Status fir Vorgelagerten Sensornachlauf
einstellen nicht von 4 zu 1 gewechselt hat, sind die Trackingdaten ungultig.

Wenn sich ein Wert von ,,4“ im Register Status fur Vorgelagerten
Sensornachlauf befindet, wahrend der Karton den Sensor der lokalen
vorgelagerten Zone erreicht, nimmt die lokale vorgelagerte Zone an, dass der
Karton physisch langer als eine Zone ist, |6st ihre integrierte Flex Zone -Logik
aus und verhalt sich dementsprechend. Eine Beschreibung des Flex Zone-

Betriebs finden Sie im ConveyLinx-Benutzerhandbuch. Um zuverlassig
Trackingdaten zu Ubertragen und den Einlauf von einzelnen Kartons in die
lokale vorgelagerte Zone sicherzustellen, muss der SPS-Programmierer dafur
sorgen, dass das Register Status fur Vorgelagerten Einlauf einstellen richtig
verwendet wird.
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10.3.3.4. Nachgelagerte Entlade-
Schnittstelle

In diesem Beispiel wird gezeigt, wie das Entladen eines Kartons aus der am weitesten

nachgelagerten Zone eines mit ConveylLinx gesteuerten Férdersystems kontrolliert wird. Das

Beispiel zeigt auch, wie die Trackingdaten vom ConveyLinx-Modul richtig angenommen
werden. Fur dieses Beispiel muss die SPS eine Verbindung mit Modul X aufbauen.

Fotoauge “PE-2" verbunden mit
5Ps

MNachgelagert

il
1
: 5PS-gesteuertes Forderband
1
RO 2/ G2

EIP- f Modbus TCP- [ Profinet-
Verbindung zu Modul X

SPS
ZPA-Modus Registerauswahl-Eingdnge
ZPA-Modus Registerauswahl-Ausgange

Modul X
ZPA-Modus

Um einen ankommenden Karton in der nachgelagerten Zone von Modul X zu halten,
schreibt die SPS eine ,,5“ in das Register Status fur Nachgelagertes Entladen. Dies sagt
Modul X, dass die nachgelagerten Zustande ,voll und gestoppt” sind, also wird es nicht
versuchen, Ladungen in die nachgelagerte Richtung freizugeben.

Wenn der SPS-gesteuerte Forderer bereit ist, einen Karton von der nachgelagerten
Motorrollen-Zone anzunehmen, schreibt die SPS ,,1“ in das Register Status fur
Nachgelagertes Entladen einstellen. Dies sagt Modul X, dass die nachgelagerten
Zustande frei sind, und wenn sich ein Karton in seiner nachgelagerten Zone befindet,
wird diese anlaufen und den Karton in die nachgelagerte Zone freigeben.

Wenn der Karton den lokalen Sensor in der Nachgelagerten Zone von Modul X verlasst,
werden die Trackingdaten fur diesen Karton in die Register Tracking-Datenwort 1
Vorwaéarts empfangen und Tracking-Datenwort 2 Vorwaérts eingepflegt.

Wenn der Karton bei PE-2 ankommt, schreibt die SPS eine ,5“ in das Register Status
fur Nachgelagertes Entladen. Dies sagt Modul X, dass der Karton erfolgreich
transferiert wurde. Wenn dies nicht erfolgt, erzeugt Modul X einen Ankunftsstau
-Zustand.

Optionaler Schritt:

Wenn die Anwendung so aufgebaut ist, dass die SPS aus irgendeinem Grund verhindern will,

dass ein neuer Karton in die nachgelagerte Zone von Modul X eintritt, gibt es eine
Mdéglichkeit, die nachste vorgelagerte Zone der nachgelagerten Zone von Modul X
aufzustauen. Die SPS kann Bit 8 in der Aufstau-Steuerung fir Lokale Nachgelagerte Zone
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setzen. Dies sorgt daflr, dass die benachbarte vorgelagerte Zone aufgestaut wird (egal ob
sich diese Zone an Modul X oder am nachsten vorgelagerten ConveyLinx-Modul befindet).
Um die aufgestaute vorgelagerte Zone wieder in den Normalbetrieb zu versetzen, muss die
SPS nur Bit 8 in diesem Register zurlcksetzen.

«¥s Bitte beachten Sie, dass Sie, wenn Module X als eine Einzelzone konfiguriert
ist, Bit 8 im Register Aufstau-Steuerung fur Lokale Vorgelagerte Zone setzen
mussen, weil ein Einzelzonenmodul eine vorgelagerte aber keine
nachgelagerte Zone hat.
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10.3.3.5. Einfaches Umlenk-Beispiel

Dieses Beispiel zeigt, wie die SPS zu verwenden ist, um einen einfachen
Umlenkmechanismus zu steuern, einen Karton aus einer ZPA-Zone umzulenken und seine
Nachverfolgung zu erfassen. In diesem Beispiel wird auch dargestellt, wie die Funktion
~Nachgelagerte Ankunft einstellen” mit der SPS verwendet werden muss, um das
entladende Modul davon abzuhalten, einen Stauzustand zu generieren, wenn der Karton aus
der ZPA-Zone auf die Umlenkbahn geleitet wird. Die SPS wird mit Modul B verbunden.

* In diesem Beispiel wird angenommen, dass die Trackingdaten, die bei der
Ankunft jedes neuen Kartons in der Vorgelagerten Zone von Modul B
ubermittelt werden, einen Wert enthalten, der der SPS signalisiert, ob ein
Karton umgeleitet werden soll oder nicht. Die SPS muss aber nicht
notwendigerweise Karton-Trackingdaten verwenden, um zu bestimmen, wann
ein Karton umgeleitet werden soll. Es kdnnen beliebige Kriterien von der SPS
verwendet werden, um eine Umlenkentscheidung zu treffen.

Fotoauge “PE-1" verbunden mit
5Ps
L J

Modul A
ZPA-Modus ZPA-Modus - odb o- § Profine

5P5-gesteuerter Schiebe-
fUmstellmechanismus

SPS
ZPA-Modus Registerauswahl-Eingdnge

ZPA-Modus Registerauswahl-Ausgange

Vorgelagerte Zone Modul B vorbereiten

1. Bit 0 im Register Aufstau-Steuerung fur Lokale Vorgelagerte Zone setzen, um die Zone
anzuweisen, jeden ankommenden Karton aufzustauen.

2. Die Register Ankunftszédhler Lokale Vorgelagerte Zone und Abzugzahler Lokale
Vorgelagerte Zone Uberwachen. Wenn diese beiden Werte ungleich werden, weil3 die
SPS, dass neues Fordergut angekommen ist. Beachten Sie, dass diese beiden Werte
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nicht gleich sind, so lange ein Karton physisch die vorgelagerte Zone belegt.

3. Nach erfolgreicher Ankunft eines Kartons in der vorgelagerten Zone gelten die
Trackingdaten in Tracking-Datenwort 1 Aktuelle Vorgelagerte Zone und Tracking-
Datenwort 2 Aktuelle Vorgelagerte Zone fur den gerade angekommenen Karton

Wenn die SPS bestimmt, dass der gerade angekommene Karton umgeleitet werden soll:

1. *Bit 8 in Register Aufstau-Steuerung flr Lokale Vorgelagerte Zone setzen. Dies halt
Modul A davon ab, einen Karton an Modul B freizugeben, wahrend der Umlenkvorgang
lauft.

2. Die SPS initiiert dann ihren Umlenkmechanismus.

3. Wenn der Karton PE-1 erreicht, setzt die SPS Bit 9 des Registers Aufstau-Steuerung fir
Lokale Vorgelagerte Zone . Dies sagt Modul B, dass der Karton ,erfolgreich an seiner
nachgelagerten Position angekommen ist”.

4. Wenn der Karton PE-1 verlassen hat, sollte die SPS Bit 9 des Registers Aufstau-
Steuerung fir Lokale Vorgelagerte Zone l6schen.

5. Die SPS kann dann Bit 8 des Registers Aufstau-Steuerung fiir Lokale Vorgelagerte Zone
I6schen, um Modul A mitzuteilen, dass es OK ist, den nachsten Karton in die
vorgelagerte Zone von Modul B einflieBen zu lassen.

Wenn die SPS bestimmt, dass der gerade angekommene Karton nicht
umgeleitet werden soll:

Die SPS kann einfach die Trackingdaten des Kartons modifizieren wie in Abschnitt Einfaches
Aufstauen und Freigeben beschrieben.

«¥s Geben Sie den Karton nicht frei, indem Sie Bit 0 der Aufstau-Steuerung fiir
Lokale Vorgelagerte Zone in Ihrem SPS-Programm Idschen. Befolgen Sie das
Verfahren im Beispiel von “Einfaches Aufstauen und Freigeben”.
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10.3.3.6. Zusammenfuhrung auf ZPA-
Hauptstrecke

In diesem Beispiel wird gezeigt, wie eine einfache Zusammenfihrung mit nur einer einzigen
Modulverbindung zur SPS durchgefuhrt wird. Im Beispiel muss sich die SPS nur mit Modul C
verbinden und kann Uber diese Verbindung die Zustande an Modul A Gberwachen sowie
auch die Zone Modul C / Modul B , aufwecken”, um einen Karton aus dem
ZusammenfUhrungskurvenabschnitt anzunehmen.

Modul Cist als Einzelzone konfiguriert Module B ist mit 2 Motorrollen und

(1 Motorrolle mit 1 Sensor) keinen Sensoren konfiguriert und ist in
SP5 muss nur mit Modul C mit ZPA- EasyRoll als eine “Erweiterung” von

Registerauswahlen verbunden werden Modul C ausgewshlt

Modul C
ZPA-Modus

Aufgrund der Erweiterungen
bilden die Module Cund B
zusammen eine logische Zone

1. Ohne Intervention der SPS werden so lange Kartons bei Modul A ankommen, diese auf
normale ZPA-Weise zu Modul C/B und weiter zu Modul D geférdert.

2. Um zu verifizieren, dass Modul C (und als Erweiterung Modul B) bereit ist, einen Karton
aus der Zusammenfuhrungskurve anzunehmen, muss die SPS sicherstellen, dass die
Zone von Modul C frei und gestoppt ist, indem sie das Register Lokaler Status
Vorgelagerte Zone Vorwartsrichtung (niederwertiges Byte) untersucht. Wenn das
niederwertige Byte dieses Register 1 ist, ist die Zone frei und gestoppt.

3. Wenn die SPS einen Karton aus der Zusammenfuhrungskurve fordern soll, muss sie Bit
8 im Register Aufstau-Steuerung fur Lokale Vorgelagerte Zone setzen, um die
benachbarte vorgelagerte Zone aufzustauen. In diesem Beispiel sorgt das Setzen von
Bit 8 daflir, dass die nachgelagerte Zone von Modul A jeden ankommenden Karton

aufstaut.
4. Wenn die SPS bereit ist, einen Karton aus der SPS-gesteuerten Forder*strecke
freizugeben, *setzt sie Bit 12 im Register Aufstau-Steuerungq fir Lokale Vorgelagerte
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Zone, um die Zone von Modul C aufzuwecken (zusammen mit den Zonen von Modul B,
denn Modul B ist eine Erweiterung von Modul C).

Wenn die SPS sieht, dass das niederwertige Byte des Registers Lokaler Status
Vorgelagerte Zone Vorwartsrichtung zu einem Wert von 4 oder 5 wechselt, weil sie,
dass der Karton am Sensor der Zone von Modul C angekommen ist und muss dann Bit
12 im Register Aufstau-Steuerung fur Lokale Vorgelagerte Zone register zurticksetzen.
Einer dieser Werte zeigt eine erfolgreiche Ankunft bei Modul C an.

Wenn Bit 12 des Registers Aufstau-Steuerung flir Lokale Vorgelagerte Zone
zuruckgesetzt wurde, kann die SPS Bit 8 desselben Registers zuriicksetzen, um Modul
A zu signhalisieren, dass es OK ist, mit der normalen ZPA-Funktion fortzufahren.



%7BTOPIC-LINK+accumulation-control-and-motor-speed+40104

10.3.4. ZPA-Modus-Registerauswahlen in
reduzierter Grolse

Bei manchen SPS-Steuerungen kann der Datenspeicherplatz, der fur bestimmte
Registerauswahlen bendtigt wird, ein einschrankender Faktor hinsichtlich der Anzahl der
Gerate sein, die an eine Steuerung angeschlossen werden kénnen. ConveyLinx beinhaltet
Eingangs-/Ausgangs-Registerauswahlen mit weniger Registern, die Grundfunktionen fur
Anwendungen enthalten, bei denen die volle Funktionalitat der Standard-ZPA-Modus-
Registerauswahlen nicht bendtigt wird. Die Registerauswahlen in reduzierter Gréle
ermodglichen grundlegende Auftstau- und Freigabe-Steuerung sowie Moduldiagnosedaten,
wahrend die Schnittstellen zum Lesen/Schreiben von Trackingdaten entfernt wurden.

ZPA-Modus Eingange zur SPS

Moduladresse Zusammengesetzte | Zusammengesetzte | Zusammengesetzte

Registername

Modbus-Adresse EIP-Adresse Profinet-Adresse
Lokaler Status .
4:0116 Vorgelagerte 4:2900 |.Data [0] Byte 0 (Hi)
Byte 1 (Lo)
Zone
Lokaler Status .
4:0196 Nachgelagerte 4:2901 |.Data [1] Byte 2 (Hi)
Byte 3 (Lo)
Zone
Ankunftszahler
] Lokale . Byte 4 (Hi)
4:0106 Vorgelagerte 4:2902 I.Data [2] Byte 5 (Lo)
Zone
Abzugzahler
. Lokale . Byte 6 (Hi)
4:0107 Vorgelagerte 4:2903 |.Data [3] Byte 7 (Lo)
Zone
Ankunftszahler
. Lokale . Byte 8 (Hi)
4:0186 Nachgelagerte 4:2904 |.Data [4] Byte 9 (Lo)
Zone
Abzugzahler
] Lokale . Byte 10 (Hi)
4:0187 Nachgelagerte 4:2905 |.Data [5] Byte 11 (Lo)
Zone
] Modulstatus- . Byte 12 (Hi)
4:0088 Datenwort 1 4:2906 |.Data [6] Byte 13 (Lo)
. Modulstatus- . Byte 14 (Hi)
4:0089 Datenwort 2 4:2907 I.Data [7] Byte 15 (Lo)
Aktueller :
4:0105 Freigabe-Zahler 4:2908 l.Data [8] Byte 16 (Hi)
. Byte 17 (Lo)
fur Vorgelagerte
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Zone
Aktueller
Freigabe-Zahler .
4:0185 | fur 4:2909 |.Data [9] gyttzs %3 (“I:'cI)))
Nachgelagerte Y
Zone
] Sensoranschluss- . Byte 20 (Hi)
4:0035 |2 00 4:2910 |.Data [10] Byte 21 (Lo)
' Byte 22 (Hi)
Reserved 4:2911 |.Data [11] Byte 23 (Lo)

ZPA-Modus Ausgange von der SPS

Zusammengesetzte | Zusammengesetzte | Zusammengeset

e MERTEEEE A SEREIE Modbus-Adresse EIP-Adresse
] Aufstau-Steuerung fur . Byte 0 (Hi)
4:0104 Lokale Vorgelagerte Zone 4:3000 0.Data [0] Byte 1 (Lo)
Aufstau-Steuerung fur .
4:0184 Lokale Nachgelagerte 4:3001 O.Data [1] Byte 2 (Hi)
Byte 3 (Lo)
Zone
4:0040 Motorrollenqeschmndlqkelt 4:3002 0.Data [2] Byte 4 (Hi)
einstellen Byte 5 (Lo)
Geschwindigkeit Rechte Byte 6 (Hi)
*A - .
4:0064 Motorrolle einstellen 4:3003 O.Data [3] Byte 7 (Lo)
Freigeben und Aufstauen .
4:0105 | bei Nachster Ankunft fiir 4:3004 0.Data [4] EVE: g ((LHCS
Lokale Vorgelagerte Zone y
Freigeben und Aufstauen
. bei Nachster Ankunft far . Byte 10 (Hi)
4:0185 Lokale Nachgelagerte 4:3005 O.Data [3] Byte 11 (Lo)
Zone
. Status fir Vorgelagerten ) Byte 12 (Hi)
4:0134 Sensornachlauf einstellen 4:3006 O.Data [6] Byte 13 (Lo)
. Status fur Nachgelagerte . Byte 14 (Hi)
4:0232 Entladun 4:3007 O.Data [7] Byte 15 (Lo)
_ . _ Byte 16 (Hi)
4:0022 Motorfehler |6schen 4:3008 0O.Data [8] Byte 17 (Lo)
] Aux 1/0-Ausgange . Byte 18 (Hi)
4:0063 cinstellen 4:3009 O.Data [9] Byte 19 (Lo)
. Byte 20 (Hi)
Reserved 4:3010 O.Data [10] Byte 21 (Lo)
Sensorstau-Befehl fur .
4:0109 Lokale Vorgelagerte Zone 4:3011 O.Data [11] Byte 22 (Hi)

Byte 23 (Lo)

[6schen
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Sensorstau-Befehl fur Byte 24 (Hi)
4:0189 Lokale Nachgelagerte 4:3012 O.Data [12] y
" Byte 25 (Lo)
Zone l6schen
Richtungs- & Aufstau- .
4:0365 | Modus-Steuerung fir 4:3013 0.Data [13] SVE: 5? ((['(;))
Lokale Vorgelagerte Zone y
Richtungs- & Aufstau-
. Modus-Steuerung fur . Byte 28 (Hi)
4:0375 Lokale Nachgelagerte 4:3014 O.Data [14] Byte 29 (Lo)
Zone
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10.4. Steuerung SPS I/0-Modus

Wenn sich ein ConveyLinx-Modul im SPS 1/0-Modus befindet, werden alle automatischen
Funktionen wie die Erkennung von Ladung und das Laufenlassen der Motoren durch die
lokale integrierte Logik des ConveyLinx-Modul unterbrochen und die externe Steuerung
muss ausdrucklich Eingange lesen und Datenausgaben schreiben, um Motoren anlaufen zu
lassen. Die folgenden Eigenschaften sind fur die externe Steuerung verfligbar, wenn sich
das ConveyLinx-Modul im SPS I/O-Modus befindet:

* Status aller verfugbaren digitalen Eingange an den Sensoranschllssen (2
vorgesehen als Eingange und 2 als Eingange konfigurierbar)

* Modulspannungsmesswert

» Status Linker und Rechter Motor - Frequenz, Strom und berechnete Temperatur
* Motordiagnose Links und Rechts Fehlerstatus-Datenwort

* Steuerung der digitalen Aux I/O-Ausgange

* Moglichkeit, den Linken und den Rechten Motor unabhangig voneinander
laufenzulassen

* Mdglichkeit, die Geschwindigkeit, Beschleunigung, Verzégerung und
Bremsmethode fur den Linken und Rechten Motor einzustellen

* Moglichkeit, einen oder beide MotoranschllUsse im digitalen Ausgangsmodus zu
konfigurieren

* Mdglichkeit zur Fernbehebung von schwerwiegenden Motorfehlerzustdanden

* Mdglichkeit, das Modul anzuweisen, die Motorausgange zu stoppen

* Moglichkeit, sich zur Festellung des Status und zum Tracking mit vorgelagerten
und nachgelagerten ZPA-Modulen zu verbinden

< Wenn ein ConveyLinx-Modul in den SPS 1/0-Modus versetzt wird, unterbricht
es seine gesamte interne ZPA-Logiksteuerung. Sensoren oder Motoren, die mit
dem Modul verbunden sind, erfordern dann die ausdruckliche Interaktion mit
einer externen Steuerung. Die externe Steuerung wird ein typisches Ethernet-
basiertes Fern-1/0-Verhalten mit einem ConveyLinx-Modul im SPS I/O-Modus
aufweisen.
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10.4.1. SPS 1I/0-Modus in EasyRoll

einstellen

Individuelle Module mussen Uber das EasyRoll -Softwaretool in den SPS I/0O-Modus versetzt
werden. Hierfar wird das Dialogfenster Erweiterte Funktionen aufgerufen und der Tab

Verbindungen verwendet.

Geben Sie im Hauptfenster zuerst
das korrekte Subnetzin die

~Netzwerk IP“-Felder ein, sowie den |

korrekten Knoten, den Sie
verbinden mochten. Rufen Sie das
Conveylinx-Dialogfenster
Erweiterte Funktionen auf und
wahlen Sie den Tab Verbindungen .
Beachten Sie, dass sich der
entsprechende Knoten in der Mitte
befindet und deaktiviert ist. Klicken
Sie das Kontrollkastchen ,,SPS I/O
Modus” an. Wenn dieses
Kontrollkdstchen ausgewahlt ist,
wird auch das Kontrollkastchen
~Verbindungen zurlcksetzen”
aktiviert. Abhangig von den
Anforderungen in lhrer Anwendung
kénnen Sie den Haken im
Kontrollkastchen ,Verbindungen
zuricksetzen” dort lassen oder ihn
entfernen. Klicken Sie auf
~Anwenden“, um die Anderung
durchzufuhren. Das Modul startet
sich neu. Dies kann einige
Sekunden dauern.

| ConveyLinx Advanced Dialog

192.166.21.29 |9 |S _I _+|£

Special Services |
Look Ahead & Timing

Upstream
 Mode #
10 hd

& |P Address

|192.188. 30,29

FlexZone |

PinZ Uzage | Senzors I E stenzions
I Upgrade Connections Metwork Services
Node®[5 2]

IPAddress:I 192,168, 21 . 28
SubnetMask:I 255.255. 0 .0

b i i &
—EE—

b = MHane -
~PLLC /0 ode € IP Address

| [ PLC 140 Mode ! |
ehnEar
T et T Right

[ Lock PLC Mode

0N PLC Disconnected
OlutputsMators:

PLC Program:

Downstream

& MNode #

[ Delete Bl C Frooram Apply

™ Clear Connections
Hardware Controlled

WICHTIGER HINWEIS: Wenn ein Modul in den SPS I/0O-Modus versetzt wurde,
kann es NUR in den ZPA-Modus zurickgesetzt werden, indem ein

Autokonfigurationsvorgang durchgefuhrt wird oder es von einer Backup-Datei
mit EasyRoll wiederhergestellt wird. Es gibt fur diese Aktion keine

»~Ruckgangig“- oder ,Reset”

-Funktion.
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10.4.2. Optionale Auswahl ,Verbindungen
zurucksetzen”

Die Entscheidung, ,Verbindungen zurlckzusetzen”, erfolgt abhangig von der Anwendung.
Wenn eine Modulreihe autokonfiguriert wird, baut jedes fortlaufende Modul in der Reihe eine
logische Verbindung in vorgelagerter / nachgelagerter Richtung mit seinen Nachbarmodulen
auf. Diese Verbindungen schaffen die Grundlage fur den logischen Fluss von Statusdaten
zwischen den Modulen fur die ZPA-Funktionalitat. Wenn jedoch ein einzelner Modulknoten
innerhalb einer Reihe von ZPA-konfigurierten Knoten im SPS I/O-Modus verwendet werden
soll, kébnnen diese logischen Verbindungen bestehen bleiben und auch zum Vorteil des
SPS-Programmierers genutzt werden.

Wenn Sie Verbindungen NICHT zurtiicksetzen

WENN SIE DIE VERBINDUNGEN NICHT ZURUCKSETZEN

7PA-Modus S7PADaten SPS I/0-Modus SIPADaten ZPA-Modus
, — . d . . d —— .
- £ ¥/ (%3 D 1o (3

ZPA-Daten werden
zu und von dem

Modul im SPS IfO-
Modus gesendet

Wenn Sie die Verbindungen nicht zurtcksetzen, behalt das Modul im SPS 1/0-Modus seinen
Datenaustausch zwischen den Modulen bei. Dies kann vorteilhaft fir Anwendungen sein, in
denen Sie einen spezialisierten Férderabschnitt steuern wollen, wie beispielsweise eine
rechtwinklige Ubergabe oder eine Zusammenfiihrung mit einem ConveyLinx-Modul im SPS |/
0O-Modus. Wenn beispielsweise das Modul im SPS I/O-Modus Ladung Foérderern zufihrt oder
von solchen Ladung zugeflihrt bekommt, die von Modulen im Standard-ZPA-Modus gesteuert
werden, werden die jeweiligen Statusdaten dieser Module in die SPS I/O-konfigurierten
Register des Moduls eingepflegt. Ebenso kann die SPS die Zonenstatus-Register des SPS 1/O-
konfigurierten Moduls manipulieren, und diese Register werden Uber die bereits
aufgebauten Verbindungen automatisch an die benachbarten Module geschrieben, ohne
dass die SPS explizit die NachrichtenUbermittlung durchfuhren muss.
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Wenn Sie Verbindungen zurticksetzen

WENN SIE DIE VERBINDUNGEN ZURUCKSETZEN

ZPA-Modus % 5P5 |f0- Modus % ZPA-Modus
ﬂ —

ZPA-Daten werden
NICHT zu und von
dem Modul im SPS
1/O-Modus gesendet

Wenn Sie die Option auswahlen, die ,Verbindungen zurlickzusetzen”, wird diese
automatische Datenubertragung verhindert. Das bedeutet, dass die Statusregister eines
Moduls im SPS I/0-Modus, dessen Verbindungen zurlckgesetzt wurden, nicht automatisch
an seine angrenzenden Nachbarn geschrieben werden. Das Zurlicksetzen der Verbindungen
kann vorteilhaft sein, wenn bei mehreren als SPS I/O konfigurierte Module in einer Reihe
diese zusatzliche Kommunikation der Module untereinander nicht notwendig ist und nur eine
unnétige Kommunikationsbandbreitenlast hinzufigen wurde.
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10.4.3. Konfigurieren des Verhaltens bei
Kommunikationsverlust

Wenn Sie in EasyRoll ein ConveyLinx-Modul in den SPS I/O-Modus versetzen, haben Sie die
Option, das Verhalten der ConveyLinx-Modul-Ausgange bei Verlust der Kommunikation mit
der SPS auszuwahlen.

| (iu.an\.reyLin-:.c Ad\ran-c-eu:-l. -D-ialog *
Wahlen Sie ,Nicht dndern“, wenn = 1521682128 |3 3 |+ |[_petresh_|
Sie WO”en, dass die IOgiSChen | Special Services ] Pin2 Usage ] FlexZone | Sensars ] Estensions ]
Ausgénge des Moduls und die I Look Ahead & Timing l Uparade Cormections l Metwark Services ]
Motorrollen in dem Zustand bleiben
otorrolle de ustand bleibe Node [T

sollen, in dem sie waren, als der

Kommunikationsverlust aufgetreten P Addrss:| 192,168, 21 . 28

ist Subnet Mask: 2R.2E. 0.0
| Upstream Downztream
. . “ o)
Wahlen Sie , Alle AUS“, um das || #eEal % o =—> Hod #
ConveyLinx-Modul anzuweisen, alle o ] Nore <]
logischen Ausgange auszuschalten | @ IPAddess PLE 140 Mode @ 7 e
und alle Motorrollen zu stoppen, 192168 30 . =23 W PLCI/0 Mode o
wenn ein Kommunikationsverlust | ,E”“’L""’P“"T”ese”"”
. eft [ Right
auftritt. | [ LockF’LC Mode
0OM Pl & ed
Tl putsa’Motors

Wenn die Kommunikation mit der

. o] tEIh
SPS wiederaufgebaut wurde, .z[-..
werden die Ausgange und A1 OFF Apply Al

Motorrollen des ConveyLinx-Modul [ Delete FLC Pragram Anply
automatisch wieder durch die SPS |
gesteuert. [ Hardware Contolled

[~ Clear Connections
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10.4.4. SPS-Eingange fur SPS 1/0-Modus

Unter diesen Themen werden die Daten, die von dem ConveyLinx-Modul kommen angezeigt
und als Eingang fur die SPS bereitgestellt:

ConveyStop-Status

Sensor- & Steuerungsanschlisse

Status Linker Motor

Status Rechter Motor

Digitaler Status Motoranschlisse

Vorgelagerter / Nachgelagerter Status & Tracking
Status Servosteuerung
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10.4.4.1. ConveyStop-Status

Registername / | Zusammengesetzte
Moduladresse Adresse flur SPS

Beschreibung

Bitweiser Wert - Schreibgeschitzt:

Bit 00 - 04 Reserviert

Bit 05 = Stopp aktiv an anderem Modul in Stopp-
Gruppe

Bit 06 = Stopp aktiv aufgrund verlorengegangener
Kommunikationsverbindung

ConveyStop- M: 4:1700

Status E: I.Data [0] . _ .
Datenwort P: Byte 0 (Hi) SPSB_l{t/eOr{)i;dSutr(])pp aktiv aufgrund verlorengegangener
4:0019 Byte 1 (Lo) 9

Bit 08 = Reserviert

Bit 09 = Reserviert

Bit 10 = Stopp aktiv aufgrund von Stoppbefehl von
SPS

Bit 11 - 15 Reserviert




10.4.4.2. Sensoranschlusse

Registername / | Zusammengesetzte

Beschreibung

Moduladresse Adresse fur SPS
Bitweiser Wert - Schreibgeschitzt:
Bit 00 = Linker Sensoranschluss - Aux I/O (M8 Pin
2)
M: 4:1701 Bit 02 = Rechter Sensoranschluss - Aux I/O (M8 Pin
Sensoranschluss- E: I.Data [1] 2)
Eingange P: B te 2 (Hi) Bit 4 = Linker Sensoranschluss - Sensorsignal (M8
4:0035 ' Byte 3 (Lo) Pin 4)
y Bit 06 = Rechter Sensoranschluss - Sensorsignal
(M8 Pin 4)
Bit 15 = 2 Sek an / 2 Sek aus Heartbeat
Alle anderen Bits reserviert
M: 4:1702 Bitweiser Wert - Schreibgeschitzt
T Bit 0 = Gerat ist an Rechten Sensoranschluss
Sensorerkennung | E: I.Data [2] angeschlossen
4:0036 P: Byte 4 (Hi) Bit 1 = Gerat ist an Linken Sensoranschluss
Byte 5 (Lo)
angeschlossen
M: 4:1703 .
Modulspannung | E: I.Data [3] Weét |n.rr;]\./ g%r' S;rogg)\éersorgung des Moduls
*4:0024* | P: Byte 6 (Hi) Derelch. 23'5005 5 Vol
Byte 7 (Lo) eispiel: 23500 = 23,5 Volt

* Die elektrischen logischen Zustande des Signals an den Sensor-
/Steueranschluss-Pins sind bitweise Exklusiv-ODER (XOR), wobei die Bits im
Register Sensoranschluss-Eingangssignal-Zustandsmaske gesetzt sind, um bei
den Bitwerten des Registers Sensoranschluss-Eingange anzukommen. Dies
ermoglicht es dem SPS-Programmierer zu bestimmen, ob ein elektrisch
aktivierter Zustand im Register Sensoranschluss-Eingange zu einer logischen
1 oder zu einer logischen 0 fuhrt. Das gleiche Verhaltnis wird auch durch den
Zustand der zugehorigen LED-Anzeige des Eingangs widergespiegelt.




10.4.4.3. Status Linker Motor

Registername / Zusammengesetzte Beschreibun
Moduladresse Adresse fur SPS 9
Strom Linker E’I I%Zg?‘” Ganzzahliger Wert in mA fir den Strom, den
Motor P: B.yte 8 (Hi) der Motor aufnimmt
4:0055 Byte 9 (Lo) Beispiel: 1900 = 1,9 Ampere
Frequenz Linker M_: 4:1705 Ganzzahliger Wert in Hz fur die elektrische
E: I.Data [5] . .
Motor P: Byte 10 (Hi) Frequenz, mit der der Motor lauft
4:0056 Byte 11 (Lo) Beispiel: 300 = 300 Hz
Temperatur M: 4:1706 High Byte / Low Byte der Temperaturen in °C
€mp E: I.Data [6] High Byte = Errechnete Motortemperatur
Linker Motor ; .
4:0057 P: Byte 12 (Hi) Low Byte = Temperaturmessung vom

Byte 13 (Lo)

integrierten Sensor

_ M: 4:1707
Statl\ljlztlalpker E: O.Data [7]
240058 P: Byte 14 (Hi)

Byte 15 (Lo)

Bitweiser Wert - Schreibgeschiitzt:

Bit 0 = Motorumdrehungsstatus

Bit 1 = Motorumdrehungsstatus

Bit 2 = Anschluss in Digitalem Modus
Bit 3 = Reserviert

Bit 4 = Reserviert

Bit 5 = Platine Uberhitzt

Bit 6 = Uberspannung

Bit 7 = Niederspannung

Bit 8 = Uberhitzt

Bit 9 = Uberstrom

Bit 10 = Kurzschluss

Bit 11 = Motor Nicht Angeschlossen
Bit 12 = Uberladen

Bit 13 = Blockiert

Bit 14 = Sensorfehler

Bit 15 = Motor Nicht Verwendet

Tatsachliche M: 4:1723
Geschwindigkeit | E: O.Data [23]
Linker Motor P: Byte 46 (Hi)
4:0507 Byte 47 (Lo)

Motorgeschwindigkeit und
Geschwindigkeitsstatus
Bit 00 bis Bit 13 = Numerischer Wert oder
momentane Geschwindigkeit
* Far Motorrollen ist der Wert in mm/s
* FUr Pulsgetriebeantriebe ist der Wert
in U/min x 10
Bit 14: 1 = Eingestellte Geschwindigkeit
liegt Uber der Héchstgeschwindigkeit des
Motors
Bit 15: 1 = Eingestellte Geschwindigkeit
liegt unter der Mindestgeschwindigkeit des
Motors

Motorumdrehungsstatus

Die Bits 0 und 1 werden in Kombination verwendet, um 4 mdgliche Zustande anzuzeigen. In




der folgenden Tabelle werden die Bitwerte flr diese Zustande definiert:

Bit 1 ‘ Bit 0 ‘ Beschreibung
0 0 Motor [duft nicht, Bremsmodus Normal oder Servo angewandt
0 Motor lauft entgegen dem Uhrzeigersinn
1 0 Motor [&uft im Uhrzeigersinn
1 1 Motor lauft nicht und Freier Bremsmodus angewandt
Motorfrequenz

Dies enthalt den aktuellen Wert der elektrischen Frequenz des Motors, wenn er lauft. Fur
Senergy-Motoren gilt: Elektrische Frequenz geteilt durch 5 = mechanische Frequenz. Die
mechanische Frequenz ist die Anzahl der Motorumdrehungen pro Sekunde. Sie kénnen
diesen Wert zusammen mit dem mechanischen Ubersetzungsverhéltnis des Getriebes
verwenden, um die tatsachlichen U/min des laufenden Motors zu berechnen. Den Wert far
die GetriebelUbersetzung Ihrer spezifischen Teilenummer finden Sie in Threm Pulseroller-
Katalog.

Tatsachliche Motordrehzahl

Die Ai-Motortechnologie kodiert die spezifischen Motordaten in einen Speicherchip im
Inneren des Motors. Diese Daten werden vom ConveyLinx-Modul gelesen. In diesen Daten
sind die mechanischen Eigenschaften des Motors enthalten, einschlieSlich der Mindest- und
Hochstgeschwindigkeitseinstellungen. Sie kdnnen in den Geschwindigkeitsreferenzregistern
Werte eingeben, die aulerhalb des zulassigen Bereichs flr den angeschlossenen Motor
liegen. Wenn Sie einen gréBeren als den Maximalwert eingeben, wird die
Hoéchstgeschwindigkeit eingestellt. Wenn Sie einen niedrigeren als den Minimalwert
eingeben, wird die Mindestgeschwindigkeit eingestellt.

Sie kdénnen feststellen, ob der im Geschwindigkeitsreferenz-Register eingegebene Wert
auBBerhalb des zulassigen Bereichs liegt, indem Sie Bits 14 und 15 der Register Tatsadchliche
Motorgeschwindigkeit Uberwachen.



Numerischer Wert der aktuellen

Motordrehzahl

l15|1a]13]12][11|10] 98|76 |5]a[3]2]1]0]

Bit 14 wird gesetzt, wenn
die eingestellte
Geschwindigkeitsreferenz
hdher ist als die maximal

Bit 15 wird gesetzt, wenn
die eingestellte
Geschwindigkeitsreferenz

niedriger ist als die minimal
zuldssige Geschwindigkeit
derRolle/des
Pulsgetriebeantriebs

zuldssige Geschwindigkeit
der Rolle/des
Pulsgetriebeantriebs

Ein Beispiel

Nehmen wir beispielsweise an, dass wir eine Motorrolle haben, deren Hochstgeschwindigkeit
1,34 m/s betragt. Bei dieser Geschwindigkeit wird im Eingaberegister Tatsachliche
Geschwindigkeit ein Dezimalwert sehr nah an oder gleich 1340 (die Geschwindigkeit in mm/
s) angezeigt.

MSE LSB

15/14 |13 |12 |11 /10| 9 | 8 | 7 | 6 | 5|4 |3 |2 |1 |0
0o lo oo o 1 | o0 1 | o | o 1 1 1 1 |0 | o0

|

0000010100111100 = 1340

Wenn wir den Wert 2,0 m/s als Geschwindigkeitsreferenz eingeben (Wert 2000 im
Geschwindigkeitsreferenz -Register) und dann den Motor laufen lassen, wird im
Eingaberegister Tatsdchliche Geschwindigkeit fir diesen Motor ein Dezimalwert sehr nah an
oder gleich 17724 angezeigt. Wenn Sie diesen Wert auf Bit-Ebene analysieren, werden Sie
feststellen, dass Bit 14 gesetzt ist, was anzeigt, dass der Wert fur die
Geschwindigkeitsreferenz iber dem Maximalwert liegt.

VISE LSB
15((14\13|12|11|10| 9 | 8|7 |6 |5|4|3|2|1]0

!

100010100111100 =17724



Wenn Sie Bit 14 aus diesem Wert entfernen, ist der verbleibende Dezimalwert (d.h. der
Bindrwert von Bits 0 bis 13) sehr nah an oder gleich 1340, was die maximal zuldssige
Geschwindigkeit fur die Motorrolle ist. Ahnliches ist zu beobachten, wenn der eingegebene
Wert fUr die Geschwindigkeitsreferenz unter dem Mindestwert liegt: Dann wird Bit 15 im
Register Tatsédchliche Geschwindigkeit des Motors gesetzt. Nach dem Entfernen von Bit 15
zeigt der Binarwert von Bits 0 bis 13 einen Wert sehr nah an oder gleich der minimal
zulassigen Geschwindigkeit an.

MSE LSE
15|14 |13 |12|11 (10| 9 | 8 | 7 | 6| 5 | 4|3 |2 |10

|

XX00010100111100 =1340



10.4.4.4. Status Rechter Motor

Registername / | Zusammengesetzte Beschreibun
Moduladresse Adresse fur SPS 9
Strom Rechter E’I I%ng[g] Ganzzahliger Wert in mA flr den Strom, den der
Motor P: E';yte 16 (Hi) Motor aufnimmt
4:0079 Byte 17 (Lo) Beispiel: 1900 = 1,9 Ampere
Frequenz M 4:1709 Ganzzahliger Wert in Hz fur die elektrische Frequenz,
E: I.Data [9] ; ..
Rechter Motor P: Byte 18 (Hi) mit der der Motor lauft
4:0080 Byte 19 (Lo) Beispiel: 300 = 300 Hz
Temperatur M: 4:1710 High Byte / Low Byte der Temperaturen in °C
P E: I.Data [10] High Byte = Errechnete Motortemperatur
Rechter Motor : : . .
4:0081 P: Byte 20 (Hi) Low Byte = Temperaturmessung vom integrierten

Byte 21 (Lo)

Sensor

M: 4:1711
StatllJ\asoF:g:hter E: O.Data [11]
40082 P: Byte 22 (Hi)

Byte 23 (Lo)

Bitweiser Wert - Schreibgeschiitzt:

Bit 0 = Motorumdrehungsstatus

Bit 1 = Motorumdrehungsstatus

Bit 2 = Anschluss in Digitalem Modus
Bit 3 = Reserviert

Bit 4 = Reserviert

Bit 5 = Platine Uberhitzt

Bit 6 = Uberspannung

Bit 7 = Niederspannung

Bit 8 = Uberhitzt

Bit 9 = Uberstrom

Bit 10 = Kurzschluss

Bit 11 = Motor Nicht Angeschlossen
Bit 12 = Uberladen

Bit 13 = Blockiert

Bit 14 = Sensorfehler

Bit 15 = Motor Nicht Verwendet

Motorumdrehungsstatus

Motorfrequenz

Tatsachliche Motorgeschwindigkeit




10.4.4.5. Motoranschlusse Digitaler
Status

Registername / | Zusammengesetzte

Beschreibung

Moduladresse Adresse flr SPS
Digitaler I/O- M: 4:1712
Status Linker | E: I.Data [12] Bitweiser Wert - Schreibgeschiitzt:
Motor P: Byte 24 (Hi) 9 ’
4:0060 Byte 25 (Lo) Bit 12 = Kurzschlussfehler an einem oder mehreren
Digitaler I/O- | M: 4:1713 Ausgangen ,
Status Rechter | E: I.Data [13] Bit 14 = Uberstrom - Mehr als 1A an einem oder
Motor P: Byte 26 (Hi) mehreren Ausgangen festgestellt
4:0084 Byte 27 (Lo)

Motoranschlusse als Digitale Ausgange verwenden




10.4.4.6. Vorgelagerter / Nachgelagerter
Status & Tracking

Registername /

Moduladresse

Vorgelagerter
Modulstatus
4:0134

Zusammengesetzte Beschreibung
Adresse fur SPS
M: 4:1714 Ganzzahliger Wert des Nieder- oder H6herwertigen
E: I.Data [14] Bytes:
P: Byte 28 (Hi)
Byte 29 (Lo) 0x01 = Zonensensor frei und Motor gestoppt

0x02 = Zonensensor frei, Motor lauft
und nimmt Ladung aus der vorgelagerten

Zone an
. A 0x04 = Zonensensor blockiert, Motor lauft
M: 4:1715 ; L
Nachgelagerter | _ und entladt Ladung in die nachgelagerte
E: I.Data [15]
Modulstatus P-B Hi Zone
4:0232  Byte 30 (Hi) 0x05 = Zonensensor blockiert und Motor gestoppt
' Byte 31 (Lo) = gestopp
0x06 = Busy (Zustand wahrend des aktiven
ConveyStop-Modus)
Aktuelles
Tracking- M: 4:1716
Datenwort 1 fur | - - Wert = Tracking-Datenwort #1 (16-Bit ganzzahlig) far
E: I.Data [16]
Benachbartes : , den Karton, der gerade vom benachbarten Modul
P: Byte 32 (Hi) .
Vorgelagertes dieses lokalen Moduls entladen wurde
Byte 33 (Lo)
Modul
4:0139
Aktuelles
Tracking- M: 4:1717
Datenwort 2 fur | - - Wert = Tracking-Datenwort #2 (16-Bit ganzzahlig) fur
E: I.Data [17]
Benachbartes : , den Karton, der gerade vom benachbarten Modul
P: Byte 34 (Hi) )
Vorgelagertes dieses lokalen Moduls entladen wurde
Byte 35 (Lo)
Modul
4:0140
M: 4:1718
. E: I.Data [18]
Reserviert P: Byte 36 (Hi)

Byte 37 (Lo)

Benachbarte Module verstehen

Diese Register enthalten nur dann sinnvolle Daten, wenn die ConveyLinx-Verbindungen

zwischen den vorgelagerten und/oder nachgelagerten Modulen erhalten geblieben sind, als
das lokale Modul in EasyRoll in den SPS 1/0-Modus versetzt wurde. Wenn die Verbindungen
in EasyRoll zurickgesetzt wurden, enthalten diese Register keine relevanten Daten und

werden nicht durch benachbarte Module aktualisiert. Mehr erfahren Uber das Zurtcksetzen

von Verbindungen.




10.4.4.7. Status der Servosteuerung

Registername /

Moduladresse

Servoposition
Linker Motor
4:0062

Zusammengesetzte Beschreibun
Adresse fur SPS g

M: 4:1719 , ] . .

E: |.Data [19] Ganzzahliger Wert mit Vorzeichen, der die aktuelle

Position des Linken Motors im Verhaltnis zu seiner

P: Byte 38 (Hi) ,0“-Position angibt

Byte 39 (Lo)

Servoposition
Rechter Motor
4:0086

M: 4:1720 Ganzzahliger Wert mit Vorzeichen, der die aktuelle
E: I.Data [20] . . s .

. Position des Rechten Motors im Verhaltnis zu seiner
P: Byte 40 (Hi)

Byte 41 (Lo) ,0“-Position angibt

Servo-Status
Linker Motor
4:0011

M: 4:1721 Bit 0: Servobefehl-Status
E: I.Data [21] 1 = Letzten Servo-Laufbefehl ausgeflhrt
P: Byte 42 (Hi) 0 = Servobefehl in Bearbeitung

Byte 43 (Lo)

Servo-Status
Rechter Motor
4:0016

Bit 1: Servo-Reset-Status

M: 4:1722 Wiederholt Zustand des Motor-Servobefehls-Bits 0
E: I.Data [22] .
Byte 45 (Lo) Wiederholt Zustand des Motor-Servobefehls-Bits 1

Siehe Servomechanik-Beispiel
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10.4.5.1. ConveyStop-Befehl &
Motorfehler zurucksetzen

Registername / | Zusammengesetzte
Moduladresse Adresse fur SPS

Beschreibung

Ganzzahliger Wert

ConveyStop- M: 4:1800 0 = Kein Befehl
Befehl E: O.Data [0] 1 = Stoppgruppe des lokalen Moduls anweisen,
Datenwort P: Byte 0 (Hi) in den gestoppten Zustand zu gehen
4:0020 Byte 1 (Lo) 2 = Stoppgruppe des Lokalen Moduls anweisen,
den gestoppten Zustand aufzuheben
Motorfehler M: 4:1816 Logisch 1 oder O:
N E: O.Data [16]
zurlcksetzen P: Byte 32 (Hi) 1 = Reset-Befehl senden
4:0022 ' 0 = Reset-Befehl I16schen

Byte 33 (Lo)

Mehr erfahren Uber das Zuruicksetzen von Motorfehlern




10.4.5.2. Digitaler Ausgang Motor- &
Steueranschluss

Registername / Zusammengesetzte
Moduladresse Adresse fur SPS

Beschreibung

Bitweise Werte
Bit 00 = Reserviert
Bit 01 = Motoranschluss-Pin 4 einschalten

Motoranschluss

Links Digitale M: 4:1801 Bit 02 = Motoranschluss-Pin 3 einschalten
Steuer?m E: O.Data [1] Bit 03 bis Bit 14 = Reserviert
: 9 P: Byte 2 (Hi) Bit 15 = Digitalen Ausgang aktivieren
einstellen
. Byte 3 (Lo) 0 = Anschluss als Motorsteuerung
4:0060
verwenden
1 = Anschluss als Digitale Ausgange
verwenden

Bitweise Werte
Bit 00 = Reserviert
Bit 01 = Motoranschluss-Pin 4 einschalten

Motoranschluss

Rechts Digitale M: 4:1802 Bit 02 = Motoranschluss-Pin 3 einschalten
Stecerin E: 0.Data [2] Bit 03 bis Bit 14 = Reserviert
. 9 P: Byte 4 (Hi) Bit 15 = Digitalen Ausgang aktivieren
einstellen
. Byte 5 (Lo) 0 = Anschluss als Motorsteuerung
4:0048
verwenden
1 = Anschluss als Digitale Ausgange
verwenden

Bitweise Werte
Bit 00: 1 = Linker Pin 2 AN, 0 = Linker Pin 2 AUS
Bit 01: 1 = Rechter Pin 2 AN, 0 = Rechter Pin 2
AUS

Steueranschluss | M: 4:1803 , o _ .
Digitale E: O.Data [3] Bit 02 bis Bit 04 = Reserviert

: . Bit 05: 1 = Linken Pin 2 als Ausgang aktivieren,
Ausgar:lg.j(s)(s)t?’e;erung P: gﬁz (; (([lcl))) 0 = Linken Pin 2 als Eingang aktivieren
) Bit 06: 1 = Rechten Pin 2 als Ausgang
aktivieren, 0 = Rechten Pin 2 als Eingang
aktivieren
Alle anderen Bits reserviert

Mehr erfahren Uber die Verwendung von Motoranschlissen als Digitale Ausgange




10.4.5.3. Linke Motorsteuerung

Registername / Zusammengesetzte Beschreibun
Moduladresse Adresse fur SPS 9
Bit O:
L 1 = Laufbefehl
Linker Motorlauf / M_' 4:1804 0 = Stoppbefehl
. N E: O.Data [4] o,
Ruckwarts P: Byte 8 (Hi) Bit 8:
4:0260 ' Byte 9 (Lo) 0 = Laufen in Konfigurierter Richtung
y 1 = Laufen entgegen der Konfigurierten
Richtung
Ganzzahliger Wert:
Bremsmethode Linker M: 4:1805 1 = Standard-Bremsmethode verwenden
Motor E: O.Data [5] 2 = Leerlauf-Bremsmethode verwenden
4:0261 P: Byte 10 (Hi) 3 = Servo-Bremsmethode verwenden
’ Byte 11 (Lo) 0 = Beim letzten konfigurierten oder
letzten eingegebenen Wert bleiben
Ganzzahliger Wert:
0 = Ignorieren
M: 4:1806 1 = Slave-Modus AUS - Linker Motor
Slave-Modus Linker e unabhangig vom Rechten gesteuert
E: O.Data [6] _ ;
Motor . 2 = Slave-Modus AN - Linker Motor
. P: Byte 12 (Hi) ,
4:0262 Byte 13 (Lo) spiegelt Rechte Motorsteuerung
y 3 = Slave-Modus AN - Linker Motor lauft in
entgegengesetzter Richtung zum Rechten
Motor
Ganzzahliger Wert
Geschwindiakeitsreferenz M: 4:1810 Wert fUr Motorrolle ist in mm/s
Indig E: O.Data [10] Wert fUr Pulsgetriebeantrieb ist in U/min x
Linker Motor : .
4:0040 P: Byte 20 (Hi) 10
) Byte 21 (Lo) 0 = Beim letzten eingegebenen Wert
ungleich Null bleiben
Beschleuniaung Linker M: 4:1812 Ganzzahliger Wert
Mo(-?corg E: O.Data [12] Wert fur Motorrolle ist in mm
4:0043 P: Byte 24 (Hi) Wert fur Pulsgetriebeantrieb ist in
’ Byte 25 (Lo) Motorimpulsen
Verzdgerungsbereich: 0 bis 10000
Verzégerung Linker M': 4:1813 (Motorrolle und Pulsgetriebeantrieb)
Motor E: O.Data [13] Beschleunigungsbereich: 30 bis 10000
) P: Byte 26 (Hi) (Motorrolle und Pulsgetriebeantrieb)
4:0044 ; :
Byte 27 (Lo) 0 = Beim letzten eingegebenen Wert
ungleich Null bleiben




10.4.5.4. Rechte Motorsteuerung

Registername / Zusammengesetzte Beschreibun
Moduladresse Adresse fur SPS 9
Bit O:
. 1 = Laufbefehl
Rechter Motorlauf / M_' 4:1807 0 = Stoppbefehl
- N E: O.Data [7] o,
Ruckwarts P: Byte 14 (Hi) Bit 8:
4:0270 ' Byte 15 (Lo) 0 = Laufen in Konfigurierter Richtung
y 1 = Laufen entgegen der Konfigurierten
Richtung
Ganzzahliger Wert:
Bremsmethode Rechter M: 4:1808 1 = Standard-Bremsmethode verwenden
Motor E: O.Data [8] 2 = Leerlauf-Bremsmethode verwenden
4:0271 P: Byte 16 (Hi) 3 = Servo-Bremsmethode verwenden
’ Byte 17 (Lo) 0 = Beim letzten konfigurierten oder
letzten eingegebenen Wert bleiben
Ganzzahliger Wert:
0 = Ignorieren
M: 4:1809 1 = Slave-Modus AUS - Rechter Motor
Slave-Modus Rechter e unabhangig vom Linken gesteuert
E: O.Data [9] _
Motor . 2 = Slave-Modus AN - Rechter Motor
. P: Byte 18 (Hi) , .
4:0272 Byte 19 (Lo) spiegelt Linke Motorsteuerung
y 3 = Slave-Modus AN - Rechter Motor lauft
in entgegengesetzter Richtung zum Linken
Motor
Ganzzahliger Wert
Geschwindiakeitsreferenz M: 4:1811 Wert fUr Motorrolle ist in mm/s
9 E: O.Data [11] Wert fUr Pulsgetriebeantrieb ist in U/min x
Rechter Motor .
4:0064 P: Byte 22 (Hi) 10
’ Byte 23 (Lo) 0 = Beim letzten eingegebenen Wert
ungleich Null bleiben
Beschleuniaung Rechter M: 4:1814 Ganzzahliger Wert
M?)torg E: O.Data [14] Wert fur Motorrolle ist in mm
4:0067 P: Byte 28 (Hi) Wert fur Pulsgetriebeantrieb ist in
’ Byte 29 (Lo) Motorimpulsen
Verzdgerungsbereich: 0 bis 10000
Verzégerung Rechter M': 4:1815 (Motorrolle und Pulsgetriebeantrieb)
Motor E: O.Data [15] Beschleunigungsbereich: 30 bis 10000
) P: Byte 30 (Hi) (Motorrolle und Pulsgetriebeantrieb)
4:0068 . )
Byte 31 (Lo) 0 = Beim letzten eingegebenen Wert
ungleich Null bleiben




10.4.5.5. Status & Tracking einstellen

Registername /
Moduladresse

Zusammengesetzte

Adresse fiur SPS

Beschreibung

Status fur
Nachgelagertes
Modul einstellen

M: 4:1817
E: O.Data [17]
P: Byte 34 (Hi)

Verwendet um den ZPA-Status dieses Moduls an sein
benachbartes Nachgelagertes Modul zu schreiben:

4 = Nachgelagertes Modul anweisen,
»aufzuwachen” und seine am weitesten
vorgelagerte Zone anlaufen zu lassen

4:0196 Byte 35 (Lo) 1 = Teilt dem Nachgelagerten Modul mit, dass ein
Karton die lokale Zone verlassen hat und weist es
an, in die Register ,Tracking-Datenwort 1 und 2
Entladung setzen” geschriebene Trackingdaten
anzunehmen, wenn ein Karton ankommt
Verwendet um den ZPA-Status dieses Moduls an sein
benachbartes Vorgelagertes Modul zu schreiben:
Status fur M: 4:1818 5 = Weist die Entladezone des Vorgelagerten
Nachgelagertes | E: O.Data [18] Moduls an, Ladung aufzustauen und jeden Karton,
Modul einstellen | P: Byte 36 (Hi) der in der Entladezone ankommt, zu halten.
4:0116 Byte 37 (Lo)
1 = Weist die Entladezone des Vorgelagerten
Moduls an, jeden Karton, der in der Entladezone
ankommt, zu freizugeben
Tracking-
Datenwo?t 1 M: 4:1820
E: O.Data [20]
Entladung P: Bvte 40 (Hi _
setzen : Byte 40 (Hi) Nur verwendet, wenn das lokale Modul im SPS I/O-
4:0201 Byte 41 (Lo) Modus Trackingdaten an das angeschlossene
nachgelagerte ConveyLinx-Modul weitergeben muss.
Tracking- M: 4:1821 Verwendet zusammen mit dem Register ,Status auf
Datenwort 2 E-.O.Data [21] Nachgelagertes Modul einstellen”
Entladung o .
P: Byte 42 (Hi)
setzen Byte 43 (Lo)
4:0202
M: 4:1822
. E: O.Data [22]
Reserviert P: Byte 44 (Hi)

Byte 45 (Lo)

* FUr Register, in denen es um die Ubertragung von Status- und Trackingdaten
an vor- und nachgelagerte Module im ZPA-Modus geht, durfen die
Verbindungen NICHT geldscht werden, wenn dieses Modul Gber EasyRoll in
den SPS I/0O-Modus versetzt wird. Mehr erfahren Uber Optionen des
Zurucksetzens von Verbindungen
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10.4.5.6. Sensoranschluss-Eingabemaske
einstellen

Registername / | Zusammengesetzte
Moduladresse Adresse fur SPS

Beschreibung

Bitweiser Wert:
Bit 00 = Linker Sensoranschluss - Aux I/O (M8 Pin
2)
Sensoranschluss- | M: 4:1819 Bit 02 = Rechter Sensoranschluss - Aux I/O (M8 Pin
Eingangssignal- | E: O.Data [19] 2)
Zustandsmaske | P: Byte 38 (Hi) Bit 04 = Linker Sensoranschluss - Sensorsignal
4:0034 Byte 39 (Lo) (M8 Pin 4)
Bit 06 = Rechter Sensoranschluss - Sensorsignal
(M8 Pin 4)
Alle anderen Bits reserviert

Wie Eingangssignale im ZPA-Modus aufbereitet werden

FUr ein Standard-Modul im ZPA-Modus werden die Werte in diesem Register wahrend des
Autokonfigurationsvorgangs eingestellt, damit das Modul die Sensoranschluss-LEDs korrekt
anzeigen kann und um die Diagnose zu ermoglichen. Dies ist sinnvoll, damit die visuelle
LED-Diagnose beispielsweise fur ,Zone blockiert” unabhangig vom Sensortyp immer
dieselbe ist.

Nehmen wir zum Beispiel an, dass die verwendeten Zonen-Fotosensoren ,Lichtbetrieben,
Normalerweise Offen” sind. Das bedeutet, dass der Ausgang des Sensors den
Sensoranschluss-Eingangspin 4 einschaltet, wenn die Zone frei ist. Die LED-Anzeige fur Pin
4 (grun) des Sensoranschlusses des Moduls sollte aufleuchten, wenn die Zone blockiert ist,
also wird im Autokonfigurationsvorgang ein Bit im Register Sensoranschluss-Eingangssignal-
Zustandsmaske so gesetzt, dass es mit dem Pin 4-Signal am entsprechenden
Sensoranschluss Ubereinstimmt. Wenn der Sensor elektrisch entgegengesetzt ist, so dass
sein Ausgang Pin 4 des Sensoranschlusses einschaltet, wenn die Zone blockiert ist, ist das
Bit, das mit Pin 4 dieses Sensoranschlusses Ubereinstimmt, frei, so dass die LED des
Sensoranschlusses grun aufleuchtet, wenn Pin 4 eingeschaltet wird.

Wie Eingangssignale im SPS I/0O-Modus aufbereitet werden

Wenn ein Modul in den SPS 1/0-Modus versetzt wird, werden die Werte aus dem Register
Sensoranschluss-Eingangssignal-Zustandsmaske , die wahrend des
Autokonfigurationsvorgangs eingestellt wurden, geldscht. Das Register Sensoranschluss-
Eingangssignal-Zustandsmaske wird fur Sensoranschluss-Eingange im SPS 1/0-Modus
verfigbar gemacht, damit der SPS-Programmierer die gleiche Flexibilitat hat, um zu
konfigurieren, welcher elektrische Zustand (an oder aus) des Eingangs daflr sorgt, dass
eine logische 1 im Register Sensoranschluss-Eingange erscheint und die entsprechende LED
des Pins aufleuchtet. Indem er das zugehoérige Bit fir das Pin 3- oder Pin 4-Signal setzt oder
I6scht wird, kann der SPS-Programmierer bestimmen, welcher physikalische Zustand (an
oder aus) des Eingangssignals dafur sorgt, dass das Bit des entsprechenden Pins im
Sensoranschluss-Eingangs-Register gesetzt wird und die zugehdérige LED aufleuchtet. Im
Folgenden sind zwei Beispiele dargestellt, die die Bit-Muster und Signale fir einen der
Eingange des Moduls zeigen: Das gleiche Muster gilt flr alle verfiUgbaren Eingange:

Beispiel: Rechter Sensoranschluss - Pin 4-Signal
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. . . Register
EIekFrlsches Sensoranschluss-Emggngss:gnal- Sensoranschluss-1 LED-Zustand
Signal Zustandsmaske Register Bit 6 S .
Eingange Bit 6
AUS 0 0 Grin = AUS
AN 0 1 Grin = AN
AUS 1 1 Grin = AN
AN 1 0 Grin = AUS

Beispiel: Linker Sensoranschluss - Pin 2-Signal

Elektrisches Sensoranschluss-Eingangssignal- Register
. . - Sensoranschluss-| LED-Zustand
Signal Zustandsmaske Register Bit 0 S .
Eingdnge Bit 0
AUS 0 0 Rot = AUS
AN 0 1 Rot = AN
AUS 1 1 Rot = AN
AN 1 0 Rot = AUS

Seien Sie vorsichtig, wenn Sie die Sensoranschluss-Eingangssignal-
Zustandsmaske in lhnrem Ethernet I/P-SPS-Programm andern. Die
Eingangs-Bit-Werte im Register Sensoranschluss-Eingange konnen
unerwartete oder gegensatzliche Werte anzeigen, bis die SPS die Daten
der Sensoranschluss-Eingangssignal-Zustandsmaske aktualisiert hat.

Abhangig von den Ethernet I/P RPI-Einstellungen kann dieses Update
mehrere Programm-Scans erfordern. Achten Sie darauf, dass die Daten
der Sensoranschluss-Eingangssignal-Zustandsmaske an das Modul
geschrieben werden, bevor Sie versuchen, die Eingangswerte im Register
Sensoranschluss-Eingange zu andern.
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10.4.5.7. Servosteuerung

Registername /
Moduladresse

Zusammengesetzte
Adresse flur SPS

Beschreibung

Linker Motor
Servo-Befehl

M: 4:1824 Bit 0: Reset-Befehl
E: O.Data [24] 1 = Aktuelle Impulszahlung auf ,0“ setzen

Impulse
4:0013

Datenwort P: Byte 48 (Hi)
4:0009 Byte 49 (Lo) Bit 1: Servolauf-Befehl
Rechter Motor | M: 4:1826 1 = Motor vom aktuellen Impulszahlerstand zum
Servo-Befehl | E: O.Data [26] eingesteliten o
Datenwort P: Byte 52 (Hi) Impulszahlerstand im Linken Motor-Servo-
4:0014 Byte 53 (Lo) Befehl Impulse-Register laufen lassen
Linker Motor M: 4:1823
Servo-Befehl E: O.Data [23]
Impulse P: Byte 46 (Hi) Ganzzahliger Wert mit Vorzeichen in Motorimpulsen
4:0008 Byte 47 (Lo) der Position, zu der beim nachsten Servolauf-Befehl
gelaufen werden soll
Rechter Motor | M: 4:1825
Servo-Befehl | E: O.Data [25] Gultige Werte liegen zwischen -32767 und +32767

P: Byte 50 (Hi)
Byte 51 (Lo)

! FUr die Servomotor-Steuerung mit dem ConveyLinx-Ai2-Modul wird

mindestens Firmware 4.14 bendtigt.

«¥s Die Servomotor-Steuerungsfunktion verwendet die existierenden
Motorgeschwindigkeits-, Beschleunigungs- und Verzégerungsregister. Die
bestehenden Start-, Stopp- und Richtungssteuerungs-Register werden nicht
verwendet. Diese Funktionen werden in die Servosteuerungs-Register

integriert.
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10.4.5.7.1. Beispiel der Servosteuerung

FUr unser Beispiel wollen wir unter Verwendung der SPS-Steuerung der Linken Motorrolle an
einem ConveylLinx-Modul den folgenden Zyklus durchfihren:

* Bestimmen Sie durch externe Ansteuerung des Moduls von der SPS (Sensor oder
Bedientaste) eine Null- oder Home-Position.

* Drehen entgegen dem Uhrzeigersinn fur 7000 mm bei einer Geschwindigkeit von 0,8
m/s mit einer Beschleunigungsrampe von 100 mm und einer Verzégerungsrampe von
50 mm.

* Drehen im Uhrzeigersinn fur 9000 mm bei einer Geschwindigkeit von 1,0 m/s mit einer
Beschleunigungsrampe von 50 mm und einer Verzégerungsrampe von 10 mm.

* Drehen entgegen dem Uhrzeigersinn zurtick zur Null- oder Home-Position bei einer
Geschwindigkeit von 0,8 m/s mit einer Beschleunigungsrampe von 50 mm und einer
Verzégerungsrampe von 10 mm.

* Warten far eine Zyklus-Haltezeit von 4 Sekunden und dann Wiederholung der
Umlaufzyklen.

Die Rotation von 0 zu einem positiven Wert verursacht immer eine Rotation
entgegen dem Uhrzeigersinn und die Rotation von 0 zu einem negativen Wert
verursacht immer eine Rotation im Uhrzeigersinn. Die Servomotor-Steuerung

ignoriert die Einstellung der Uhzeigersinn-/Gegen-Uhrzeigersinn-Richtung in
EasyRoll und/oder eine konfigurierte oder Standard-Richtung, die
moglicherweise in der Konfiguration des ConveyLinx-Modul besteht.

SPS-Tags definieren

Tag-Bezeichnung ‘ Datentyp ‘ Registerauswahl (/Bit)
ZERO Boolean Servo-Befehl Links Datenwort - Bit 0
ZERO_ACK Boolean Servo-Status Linker Motor - Bit 1
RUN Boolean Servo-Befehl Links Datenwort - Bit 1
READY Boolean Servo-Status Linker Motor - Bit 0
POSITION Integer Servo Links Befehlsimpulse
SPEED Integer Geschwindigk&i;c:gsferenz Linker
ACCEL Integer Beschleunigungsrampe Linker Motor
DECEL Integer Verzégerungsrampe Linker Motor

Arbeitsablauf

Schritt #1: Nach dem externen Signal vom Sensor oder Button wird das ZERO Bit-gesetzt;
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urm-die-NuH oder ,Home*-Position zu bestimmen. Wenn die SPS sieht, dass das ZERO_ACK
-Bit gesetzt ist, setzt sie das ZERO -Bit zuruck.

Schritt #2 Um die erste Rotation durchzufihren, missen die Geschwindigkeit, Rampenwerte
und Rotationsstrecke in die entsprechenden Register geschrieben werden:

* 800 in SPEED schreiben

* 100 in ACCEL schreiben

* 50 in DECEL schreiben

e 7000 in POSITION schreiben

Schritt #3: Wenn READY zurlickgesetzt wurde, kann die SPS das RUN -Bit setzen, um die
Rotation zu starten. Wenn die Umdrehung durchgefihrt wurde, setzt das Modul das READY
-Bit. Dies ist das Signal fur die SPS, das RUN -Bit zurlckzusetzen. Wenn das Modul sieht,
dass das RUN -Bit zurickgesetzt ist, setzt es das READY -Bit zurlck.

Schritt #4: Fur die zweite Rotation missen die Geschwindigkeits- und Rampenwerte in die
entsprechenden Register geschrieben werden:

e 1000 in SPEED schreiben
e 50 in ACCEL schreiben
e 10 in DECEL schreiben

Da die Drehung in der entgegengesetzten Richtung durchgefihrt werden soll, muss die neue
Lage basierend auf der Null- oder ,Home"“-Position bestimmt werden. In diesem Fall wissen
wir, dass 7000 mm ,vorwarts”“ gedreht wurde und wir wollen 9000 mm ,rackwarts” drehen.
Die Position, bei der wir ankommen wollen ist 7000 - 9000 = -2000.

* -2000 in POSITION schreiben
Schritt #5: Wiederholung von Schritt #4

Schritt #6: Fur die 3. Rotation werden die Rampenwerte der 2. Rotation beibehalten, aber
die Geschwindigkeit und die Position missen eingestellt werden. In diesem Fall wollen wir
zur Null- oder ,Home*“-Position drehen.

e 800 in SPEED schreiben
e 0 in POSITION schreiben

Schritt #7: Wiederholung von Schritt #4

SPS-Kontaktplan
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READY
External_Reset <ERSC_1:l.Data[21].0>

ZERO THE LEFT MOTOR POSITION FROM EXTERNAL SIGNAL

ConveyLinx-Ai Family Complete Guide - 2.1

ZERO
<ERSC_1:0.Data[24].0> External_Reset
L

E

9]

ZERO_ACK

ZERO ¥
<ERSC_1:0.Data[24].0> <ERSC_1:l.Data[21].1>
1 E

q E
1 C

Zero_Complete

Cycle_Step_1
/

10

Cycle_Step_2
/

PERFORM FIRST ROTATION

Cycle_Step_3
/

ZERO
<ERSC_1:0.Data[24].0> Zero_Complete
U L

Cycle_Step_4 <ERSC_1:l.Data[21].0>
=

E

MOV-
Move
Source 7000
Dest POSITION
<ERSC_1:0.Data[23]>|
-2000«
MOV-
— Move
Source 800
Dest SPEED
<ERSC_1:0.Data[10]>|
1000«
MOV-
— Move —
Source 100
Dest ACCEL
<ERSC_1:0.Data[12]>|
50«
MOV-
— Move
Source 50
Dest DECEL
<ERSC_1:0.Data[13]>|
10<
<ERSC_1:0.Data[24].1>
L
Cycle_Step_1
L
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ACKNOWLEDGE FIRST ROTATION AS COMPLETE

Zero_Complete  Cycle_Step_1 <ERSC_1:0.Data[24].1> <ERSC_1:l.Data[21].0> Cycle_Step_1 <ERSC_1:0.Data[24].1> Cycle_Step_2
3 JC 1 1 1 u u L

PERFORM 2nd ROTATION

READY
Zero_Complete  Cycle_Step_2 <ERSC_1:.Data[21].0> ——MOV—— ———MOV-
4 ] F 5 E = Move Move
Source -2000 Source 50
Dest POSITION Dest ACCEL
<ERSC_1:0.Data[23]>| <ERSC_1:0.Data[12]>|
-2000+« 50«
——MOV—ry ——MOV
Move Move
Source 1000 Source 10
Dest SPEED Dest DECEL
<ERSC_1:0.Data[10]>| <ERSC_1:0.Data[13]>|
1000+« 10+
RUN
<ERSC_1:0.Data[24].1>
L

ACKNOWLEDGE 2ND ROTATION AS COMPLETE

RUN READY RUN
Zero_Complete  Cycle_Step_2 <ERSC_1:0.Data[24].1> <ERSC_1:l.Data[21].0> Cycle_Step_2  Cycle_Step_3 <ERSC_1:0.Data[24].1>
5 1F 1 F 1 F 1 F y L u

PERFORM 3rd ROTATION

Zero_Complete  Cycle_Step_3 <ERSC_1:1.Data[21].0> ——MOV— ——MOV-
6 1 F JE = Move Move
Source 0 Source 50
Dest POSITION Dest ACCEL
<ERSC_1:0.Data[23]>| <ERSC_1:0.Data[12]>|
-2000¢« 50«
——MOV——ry ———MOV
Move Move
Source 800 Source 10
Dest SPEED Dest DECEL
<ERSC_1:0.Data[10]>| <ERSC_1:0.Data[13]>|
1000+« 10«
RUN
<ERSC_1:0.Data[24].1>
L
ACKNOWLEDGE 3RD ROTATION AS COMPLETE
Zero_Complete  Cycle_Step_3 <ERSC_1:0.Data[24].1> <ERSC_1:l.Data[21].0> <ERSC_1:0.Data[24].1> Cycle_Step_3 Cycle_Step_4
7 1F 1 F 1 F 1 F u y L
HOLD FOR 4 SECOND DUTY CYCLE
Zero_Complete  Cycle_Step_4  Cycle_Delay.DN TON
8 ] F 5 E = Timer On Delay —CEN>—
Timer  Cycle_Delay
Preset 4000+« _DN>—
Accum 0«
Cycle_Delay.DN Cycle_Step_4
9 I F U
EXTERNAL SIGNAL TO STOP CYCLE ALTOGETHER
Zero_Complete  External_Stop Zero_Complete  External_Stop  Cycle_Step_1 Cycle_Step_2  Cycle_Step_3 Cycle_Step_4 <ERSC_1:0.Data[24].1>
10 1 E JE U V) V) V) V) V) U

(End)




10.4.6. SPS I/0-Modus-Registerauswahlen
In reduzierter GrofRe

Bei manchen SPS-Steuerungen kann der Datenspeicherplatz, der fur bestimmte
Registerauswahlen bendtigt wird, ein einschrankender Faktor hinsichtlich der Anzahl der
Gerate sein, die an eine Steuerung angeschlossen werden kénnen. ConveyLinx beinhaltet
Eingangs-/Ausgangs-Registerauswahlen mit weniger Registern, die Grundfunktionen fur
Anwendungen enthalten, bei denen die volle Funktionalitat der SPS 1/O-Modus-
Registerauswahlen nicht bendtigt wird. Die Registerauswahlen in reduzierter Gréfse
ermodglichen grundlegende 1/O- und Motorsteuerung, ohne die Schnittstellen flur
Servomechanismen, vorgelagerte/nachgelagerte Daten, Trackingdaten usw.

SPS 1/0-Modus Eingange zur SPS

Moduladresse Zusammengesetzte | Zusammengesetzte | Zusammengesetzte

Registername

Modbus-Adresse EIP-Adresse Profinet-Adresse
Eingange Sensor- .
4:0035 |& 4:2700 |.Data [0] gyi g f[g))
Steueranschluss y
. _ Byte 2 (Hi)
4:0036 Sensorerkennung 4:2701 |.Data [1] Byte 3 (Lo)
_ Temperatur . Byte 4 (Hi)
4:0057 Linker Motor 4:2702 |.Data [2] Byte 5 (Lo)
. Status Linker ) Byte 6 (Hi)
4:0058 |5 4:2703 |.Data [3] Byte 7 (Lo)
_ Temperatur . Byte 8 (Hi)
4:0081 Rechter Motor 4:2704 Data [4] Byte 9 (Lo)
) Status Rechter . Byte 10 (Hi)
4:0082 | 4:2705 .Data [5] Byte 11 (Lo)
Digitaler 1/O-
. Status : Byte 12 (Hi)
4:0060 Motoranschluss 4:2706 :Data [6] Byte 13 (Lo)
Links
Digitaler I/O-
: Status ) Byte 14 (Hi)
4:0084 Motoranschluss 4:2107 Data [7] Byte 15 (Lo)
Rechts
. _ Byte 16 (Hi)
Reserviert 4:2708 I.Data [8] Byte 17 (Lo)

SPS 1/0-Modus Ausgange von der SPS

Moduladresse ‘

Registername

‘ Zusammengesetzte ‘ Zusammengesetzte | Zusammengesetz
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‘ ‘ Modbus-Adresse ‘ EIP-Adresse ‘ Profinet-Adresse

Digitale Steuerung .

4:0060 Motoranschluss Links 4:2800 O.Data [0] Byte 0 (Hi)
; Byte 1 (Lo)

einstellen

Digitale Steuerung .

4:0084 Motoranschluss Rechts 4:2801 O.Data [1] Byte 2 (Hi)
. Byte 3 (Lo)

einstellen

) Steueranschluss Digitale ) Byte 4 (Hi)
4:0037 Ausgangssteuerung 4:2802 O.Data [2] Byte 5 (Lo)
i Linker Motorlauf / ] Byte 6 (Hi)
4:0260 ROCKWArts 4:2803 O.Data [3] Byte 7 (Lo)
) Rechter Motorlauf / ) Byte 8 (Hi)
4:0270 ROCKWETtS 4:2804 O.Data [4] Byte 9 (Lo)
) Geschwindigkeitsreferenz ] Byte 10 (Hi)
4:0040 Linker Motor 4:2805 O.Data [5] Byte 11 (Lo)
) Geschwindigkeitsreferenz ] Byte 12 (Hi)
4:0064 Rechter Motor 4:2806 O.Data [6] Byte 13 (Lo)
. .. . Byte 14 (Hi)
4:0022 Motorfehler zuriicksetzen 4:2807 O.Data [7] Byte 15 (Lo)
) Byte 16 (Hi)
Reserved 4:2808 O.Data [8] Byte 17 (Lo)
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10.5. ConveyLlogix-Schnittstelle

ConveyLinx-Modul im SPS I/O-Modus ermdglichen das Herunterladen eines
Anwenderprogramms, das mit dem ConveyLogix-Programmiertool generiert wurde. Es kann
vorkommen, dass Sie eine externe SPS mit einem ConveyLinx-Modul verbinden mdchten, in
dem ein ConveyLogix-Programm lauft.

* Da mit ConveyLogix ein eigenes benutzergeneriertes Programm in dem
ConveyLinx-Modul lauft, sind die zuvor definierten bestehenden
Registerauswahlen fur ZPA- und SPS I/O-Modus nicht mehr gultig und
produzieren unerwartete Ergebnisse, wenn sie verwendet werden.

Die ConveylLogix Programmiersoftware ab Version 2.2 bietet fir die Umgebung vordefinierte
geregelte Eingangs- und Ausgangsregister-Tags, die vom Programmierer verwendet werden
kdnnen, um sich mit einer externen SPS zu verbinden. Die in diesem Abschnitt
beschriebenen Registerauswahlen sind diejenigen, mit denen sich die externe SPS
verbinden und verwenden wirde, um auf die Daten im ConveyLogix-Programm zuzugreifen.

Diese Daten sind aufgeteilt in 16 ganzzahlige Eingangsdatenworte und 16 ganzzahlige
Ausgangsdatenworte. Der ConveyLinx-Programmierer und der SPS-Programmierer kdnnen
entscheiden, wie viele dieser Datenblécke sie fur ihre bestimmte Anwendung nutzen.




10.5.1. ConveyLogix Registerauswahl-
Eingange zur SPS

s(t:g:gﬁjynﬁ% -g Ethernet I/P Tag SPS-BeTr?gg:fegister Profinet 1/0 Byte-Abstand
ToPLCArray [0] E: I.Data [0] M: 4:13100 P: Byte 0 (Hi) Byte 1 (Lo)
ToPLCArray [1] E: I.Data [1] M: 4:13101 P: Byte 2 (Hi) Byte 3 (Lo)
ToPLCArray [2] E: I.Data [2] M: 4:13102 P: Byte 4 (Hi) Byte 5 (Lo)
ToPLCArray [3] E: I.Data [3] M: 4:13103 P: Byte 6 (Hi) Byte 7 (Lo)
ToPLCArray [4] E: I.Data [4] M: 4:13104 P: Byte 8 (Hi) Byte 9 (Lo)
ToPLCArray [5] E: I.Data [5] M: 4:13105 P: Byte 10 (Hi) Byte 11 (Lo)
ToPLCArray [6] E: I.Data [6] M: 4:13106 P: Byte 12 (Hi) Byte 13 (Lo)
ToPLCArray [7] E: I.Data [7] M: 4:13107 P: Byte 14 (Hi) Byte 15 (Lo)
ToPLCArray [8] E: I.Data [8] M: 4:13108 P: Byte 16 (Hi) Byte 17 (Lo)
ToPLCArray [9] E: I.Data [9] M: 4:13109 P: Byte 18 (Hi) Byte 19 (Lo)
ToPLCArray [10] E: I.Data [10] M: 4:13110 P: Byte 20 (Hi) Byte 21 (Lo)
ToPLCArray [11] E: I.Data [11] M: 4:13111 P: Byte 22 (Hi) Byte 23 (Lo)
ToPLCArray [12] E: I.Data [12] M: 4:13112 P: Byte 24 (Hi) Byte 25 (Lo)
ToPLCArray [13] E: I.Data [13] M: 4:13113 P: Byte 26 (Hi) Byte 27 (Lo)
ToPLCArray [14] E: I.Data [14] M: 4:13114 P: Byte 28 (Hi) Byte 29 (Lo)
ToPLCArray [15] E: I.Data [15] M: 4:13115 P: Byte 30 (Hi) Byte 31 (Lo)




10.5.2. ConveylLogix Registerauswahl-
Ausgange von der SPS

Sgg:gﬁjynL;sc_q_iT);g Ethernet I/P Tag sps-Bel\il:Ir?gg:rsegister Profinet I/O Byte-Abstand
FromP[l(_)(]:Array E: O.Data [0] M: 4:13200 P: Byte 0 (Hi) Byte 1 (Lo)
FromP[Ii(]ZArl’ay E: O.Data [1] M: 4:13201 P: Byte 2 (Hi) Byte 3 (Lo)
FromFEIi?Array E: O.Data [2] M: 4:13202 P: Byte 4 (Hi) Byte 5 (Lo)
FromPllé(]ZArraY E: O.Data [3] M: 4:13203 P: Byte 6 (Hi) Byte 7 (Lo)
FromP[IﬁArray E: O.Data [4] M: 4:13204 P: Byte 8 (Hi) Byte 9 (Lo)
FromP[Ig(]:Array E: O.Data [5] M: 4:13205 P: Byte 10 (Hi) Byte 11 (Lo)
me"['é?p‘”ay E: O.Data [6] M: 4:13206 P: Byte 12 (Hi) Byte 13 (Lo)
Fr°m'°[';(]:A”ay E: O.Data [7] M: 4:13207 P: Byte 14 (Hi) Byte 15 (Lo)
Fr°m'°[;?A"ay E: O.Data [8] M: 4:13208 P: Byte 16 (Hi) Byte 17 (Lo)
FromP[I§<]2Array E: 0.Data [9] M: 4:13209 P: Byte 18 (Hi) Byte 19 (Lo)
meFng]A”ay E: O.Data [10] M: 4:13210 P: Byte 20 (Hi) Byte 21 (Lo)
me["{-lcf‘"ay E: O.Data [11] M: 4:13211 P: Byte 22 (Hi) Byte 23 (Lo)
me[Png]A"ay E: O.Data [12] M: 4:13212 P: Byte 24 (Hi) Byte 25 (Lo)
me["{-g]’""ay E: O.Data [13] M: 4:13213 P: Byte 26 (Hi) Byte 27 (Lo)
Fr°m[P{-§]A"ay E: O.Data [14] M: 4:13214 P: Byte 28 (Hi) Byte 29 (Lo)
me["{-SC]A"ay E: O.Data [15] M: 4:13215 P: Byte 30 (Hi) Byte 31 (Lo)




10.6. Registerauswahlen mit Reset-Schutz

Flr Steuerungssystem-Anwendungen, in denen die Ethernet I/P-SPS bestimmte Handlungen
vornehmen muss, um die aufgrund eines neugestarteten Moduls verlorengegangene
Kommunikation wiederherzustellen, steht eine zusatzliche Reihe von Instanzen mit 2 neuen
Registern zur Verfugung, die es der SPS erméglichen, die Funktion des Moduls fur die
Wiederherstellung zu beeinflussen.

Wenn die Stromzufuhr eines ConveyLinx-Modul im ZPA-Modus unterbrochen wird und es
dann wieder eingeschaltet wird, vielleicht wegen eines E-Stopps, der die Steuerungsleistung
unterbricht, werden einige der Arbeitsregisterwerte des Moduls auf 0 zuriickgesetzt. Dazu
gehodren die Ankunftszahler, Abzugzahler und die Aufstau-Befehle flr jede konfigurierte
Zone an dem Modul. Wenn die SPS nach dem Neustarten des ConveyLinx-Modul ihre volle
Ethernet I/P-Verbindung aufbauen kann, bevor eine ZPA-Aufgabe voll funktionsfahig wird,
funktionieren die vorherigen SPS-Prgrammierbeispiele immer noch wie erwartet. Da jedoch
die SPS-Ethernet I/P-Verbindungszeit variabel und nicht fest ist, kann das Design eines
robusten Steuerungssystems nicht darauf zahlen, dass die SPS die Ethernet I/P-Verbindung
aufbaut, bevor die ZPA-Aufgabe des ConveyLinx-Modul das Modul befehligt, als ware keine
SPS angeschlossen. Eine Konsequenz davon im vorigen Programmierbeispiel ist, dass wenn
eine Ladung in einer SPS-gesteuerten Zone wahrend eines Leistungsverlusts aufgestaut ist,
kann diese Ladung nach dem erneuten Einschalten freigegeben werden, ohne dass die SPS
den Befehl daflir gibt. Diese Freigabe kénnte von der SPS-Logik verursacht werden, die eine
Veranderung in der Ankunftszahlung festgestellt hat und deshalb die Freigaben erhéht, oder
sie kénnte dadurch verursacht werden, dass der Aufstau-Befehl im ConveyLinx-Modul
aufgrund des Neustarts geléscht wurde, und da die SPS keine Verbindung aufgebaut hat um
das Aufstau-Befehl-Bit zu setzen, gibt das Modul die Zone frei, weil kein Befehl vorliegt,
diese aufzustauen.

Fur ConveyLinx-Modul im SPS I/O-Modus ist der Reset-Schutz von geringerer Bedeutung,
dennoch sind Reset-Schutz-Registerauswahlen fir den SPS 1/0-Modus verfliigbar. Manche
Einstellungen, wie zum Beispiel die aktuelle Servoposition usw. werden bei der
Wiederherstellung der Stromversorgung zuriickgesetzt. Der SPS-Programmierer sollte sich
dessen bewusst sein und die Einstellungen entsprechend uUberprifen.

o¥s Reset-Schutz -Registerauswahlen werden fiir Anwendungen verwendet, in
denen das ConveyLinx-Modul in einem , Halte“-Zustand bleibt, bis die SPS die
Verbindung aufgenommen hat. Ansonsten sind die Registerbelegungen fur
diese Registerauswahlen die gleichen wie fur die entsprechenden
ungeschutzten Registerauswahlen.

! Bitte beachten Sie, dass sich die Modbus TCP-Startadressen fur jede

Registerauswahl mit Reset-Schutz von denen ohne Schutz unterscheiden.




10.6.1. ZPA-Modus-Registerauswahl-
Eingange mit Reset-Schutz

Ethernet I/P Modbus
Tag SPS-Betriebsregister

Moduladresse Registername

4:0116 Lokaler Status Vorgelagerte Zone E: I.Data [0] M: 4:3500

4:0196 Lokaler Status Nachgelagerte Zone E: I.Data [1] M: 4:3501

4:01006 Ankunftszahler Lokale Vorgelagerte Zone | E: |.Data [2] M: 4:3502

4:.0107 Abzugzahler Lokale Vorgelagerte Zone E: I.Data [3] M: 4:3503

4:0186 Ankunftszahler Lokale Nachgelagerte E: I.Data [4] M: 4:3504
Zone

4.0187 Abzugzahler Lokale Nachgelagerte Zone E: I.Data [5] M: 4:3505

4:0088 Module Status Word 1 E: I.Data [6] M: 4:3506

4:0089 Module Status Word 2 E: I.Data [7] M: 4:3507

4:0119 Aktuelle Vorgelagerte Zone Tracking- E: I.Data [8] M: 4:3508
Datenwort 1

4:0120 Aktuelle Vorgelagerte Zone Tracking- E: I.Data [9] M: 4:3509
Datenwort 2

4:0199 Aktuelle Nachgelagerte Zone Tracking- E: I.Data [10] M: 4:3510
Datenwort 1

4:0200 Aktuelle Nachgelagerte Zone Tracking- E: I.Data [11] M: 4:3511
Datenwort 2

4:0105 Aktueller Freigabe-Zahler fur E: I.Data [12] M: 4:3512
Vorgelagerte Zone

4:0185 Aktueller Freigabe-Zahler flr E: I.Data [13] M: 4:3513
Nachgelagerte Zone

4:0201 Tracking-Datenwort 1 Vorwartsrichtung E: I.Data [14] M: 4:3514
abrufen

4:0202 Tracking-Datenwort 2 Vorwartsrichtung E: I.Data [15] M: 4:3515
abrufen

4:0237 Tracking-Datenwort 1 Rickwartsrichtung E: I.Data [16] M: 4:3516
abrufen

4:0238 Tracking-Datenwort 2 Rickwartsrichtung E: I.Data [17] M: 4:3517
abrufen

4:0035 Sensor- & Steueranschluss-Eingange E: I.Data [18] M: 4:3518

k.A. Reset-Zahlung aktuelles Modul E: I.Data [19] M: 4:3519
4:0019 ConveyStop-Status E: I.Data [20] M: 4:3520




10.6.2. ZPA-Modus-Registerauswahl-
Ausgange mit Reset-Schutz

Moduladresse Registername e qubus .
I/P Tag | SPS-Betriebsregister
4:0132 Tracklng-Datenwort 1 Lokale Vorgelagerte E: I.Data M: 4:3600
Zone einstellen [0]
4:0133 Trackm_g—Datenwort 2 Lokale Vorgelagerte E: I.Data M: 4:3601
Zone einstellen [1]
4:0212 Tracklng-Datenwort 1 Lokale Nachgelagerte E: I.Data M: 4:3602
Zone einstellen [2]
4:0213 Trackm_g—Datenwort 2 Lokale Nachgelagerte E: I.Data M: 4:3603
Zone einstellen [3]
4:0104 Aufstau-Steuerung flr Lokale Vorgelagerte E: I.Data M: 4:3604
Zone [4]
4:0184 Aufstau-Steuerung flr Lokale Nachgelagerte E: I.Data M: 4:3605
Zone [5]
4:0040 G.eschwmdlgkelt far Linke Motorrolle E: I.Data M: 4:3606
einstellen [6]
4:0064 G.eschwmdlgkelt far Rechte Motorrolle E: I.Data M: 4:3607
einstellen [7]
] Freigeben und Aufstauen bei Nachster E: I.Data o
4:0105 Ankunft flr Lokale Vorgelagerte Zone [8] M: 4:3608
) Freigeben und Aufstauen bei Nachster E: I.Data o
4:0185 Ankunft fir Lokale Vorgelagerte Zone [9] M: 4:3609
. . E: I.Data
4:0134 Status fur Vorgelagerten Nachlauf einstellen [10] M: 4:3610
4:0232 SFatus fur Nachgelagerte Entladung E: I.Data M: 4:3611
einstellen [11]
] Nachlauf-Tracking-Datenwort 1 E: I.Data o
4:0139 Vorwartsrichtung setzen [12] M: 4:3612
] Nachlauf-Tracking-Datenwort 2 E: I.Data o
4:0140 Vorwartsrichtung setzen [13] M: 4:3613
) Nachlauf-Tracking-Datenwort 1 E: I.Data o
4:0237 Rickwartsrichtung setzen [14] M: 4:3614
) Nachlauf-Tracking-Datenwort 2 E: I.Data o
4:0238 Ruckwartsrichtung setzen [15] M: 4:3615
4:0022 Motorfehler zuricksetzen E: [I.l[éz]ata M: 4:3616
N . E: I.Data
4:0063 Steueranschluss-Ausgange einstellen [17] M: 4:3617




E: I.Data

k.A. Modul-Reset-Zahlung einstellen [18] :4:3618
4:0020 | ConveyStop-Befehl E: ['i%?ta . 4:3619
4:0109 g(e)rr:seolgsst?#é?]efehl fur Lokale Vorgelagerte E: [I.ZE())z]ata . 4:3620
4:0189 gigzollg,stgﬁéiefehl fur Lokale Nachgelagerte E: [I.le?ta . 4:3621
4:0387 ConveyMerge-Schnittstelle E: |.Data :4:3624

[24]




10.6.3. ZPA-Modus-Registerauswahlen in
reduzierter Groflse mit Reset-Schutz

Eingange zur SPS

. Ethernet I/ Modbus
Moduladresse Registername P Tag SPS-Betriebsregister

E: I.Data

4:0116 Lokaler Status Vorgelagerte Zone (0] M: 4:4900
E: I.Data

4:0196 Lokaler Status Nachgelagerte Zone 1] M: 4:4901
N E: I.Data

4:0106 Ankunftszahler Lokale Vorgelagerte Zone 2] M: 4:4902
. E: I.Data

4:0107 Abzugzahler Lokale Vorgelagerte Zone (3] M: 4:4903
- E: I.Data

4:0186 Ankunftszahler Lokale Nachgelagerte Zone (4] M: 4:4904
N E: I.Data

4:0187 Abzugzahler Lokale Nachgelagerte Zone (5] M: 4:4905

4:0088 | Module Status Word 1 E: '['g]ata M: 4:4906

4:0089  |Module Status Word 2 E: '['E]ata M: 4:4907

4:0105 Aktueller Freigabe-Zahler flr Vorgelagerte E: I.Data M: 4:4908

Zone [8]
4:0185 Aktueller Freigabe-Zahler fur Nachgelagerte | E: |.Data M: 4:4909
Zone [91]

N E: I.Data

4:0035 Sensor- & Steueranschluss-Eingange [10] M: 4:4010

k.A. Reset-Zahlung aktuelles Modul E: [I'll:i?ta M: 4:4911

Ausgange von der SPS

. Ethernet I/ Modbus
Moduladresse Registername P Tag SPS-Betriebsregister

4:0104 Aufstau-Steuerung flr Lokale Vorgelagerte E: O.Data M: 4:5000
Zone [0]

4:0184 Aufstau-Steuerung fur Lokale E: O.Data M: 4:5001
Nachgelagerte Zone [0]

4:0040 G.eschwmdlgkelt far Linke Motorrolle E: O.Data M: 4:5002
einstellen [2]




Geschwindigkeit fir Rechte Motorrolle

: O.Data

4:0064 cinstellen (3] :4:5003
. Freigeben und Aufstauen bei Nachster : O.Data s
4:0105 Ankunft fur Lokale Vorgelagerte Zone [4] $4:35004
) Freigeben und Aufstauen bei Nachster : O.Data L
4:0185 Ankunft fir Lokale Vorgelagerte Zone [5] +4:3005
. . : O.Data
4:0134 Status fur Vorgelagerten Nachlauf einstellen (6] : 4:5006
4:0232 SFatus fir Nachgelagerte Entladung : O.Data . 4:5007
einstellen [7]
4:.0022 Motorfehler zuricksetzen : Cfé[iata : 4:5008
4:0063 Steueranschluss-Ausgange einstellen : O[.gD]ata :4:5009
k.A. Modul-Reset-Zahlung einstellen : ?ig]ata :4:5010
4:0109 Sensor__stau-BefehI flr Lokale Vorgelagerte : O.Data . 4:5011
Zone léschen [11]
4:0189 Sensor"stau—BefehI fur Lokale Nachgelagerte : O.Data . 4:5012
Zone léschen [12]
) Richtungs- & Aufstau-Modus-Steuerung fur : O.Data o
4:0365 Lokale Vorgelagerte Zone [13] $4:5013
) Richtungs- & Aufstau-Modus-Steuerung fur : O.Data o
4:0375 Lokale Nachgelagerte Zone [14] $4:5014




10.6.4. SPS I/0O-Modus-Registerauswahl-
Eingange mit Reset-Schutz

Moduladresse

Registername

Ethernet I/P

Tag

Modbus

SPS-Betriebsregister

4:0019 ConveyStop-Status E: I.Data [0] M: 4:3700
4:0035 Sensor- & Steueranschluss-Eingange E: I.Data [1] M: 4:3701
4:0036 Sensorerkennung E: [.Data [2] M: 4:3702
4:0024 Modul-Spannung E: I.Data [3] M: 4:3703
4:0055 Strom Linker Motor E: [.Data [4] M: 4:3704
4:0056 Frequenz Linker Motor E: I.Data [5] M: 4:3705
4:0057 Temperatur Linker Motor E: I.Data [6] M: 4:3706
4:0058 Status Linker Motor E: I.Data [7] M: 4:3707
4:0079 Strom Rechter Motor E: I.Data [8] M: 4:3708
4:0080 Frequenz Rechter Motor E: I.Data [9] M: 4:3709
4:0081 Temperatur Rechter Motor E: I.Data [10] M: 4:3710
4:0082 Status Rechter Motor E: [.Data [11] M: 4:3711
4:0060 | Digitaler [/O-Status Linker E: I.Data [12] M: 4:3712
Motoranschluss

4:0084 afti;?;enrs'c/glf;sat“s Rechter E: I.Data [13] M: 4:3713
4:0134 Status des Vorgelagerten Moduls E: I.Data [14] M: 4:3714
4:0232 Status des Nachgelagerten Moduls E: I.Data [15] M: 4:3715

k.A. Reset-Zahler aktuelles Modul E: I.Data [18] M: 4:3718
4:0062 Servo-Position Linker Motor E: [.Data [19] M: 4:3719
4:0086 Servo-Position Rechter Motor E: I.Data [20] M: 4:3720
4:0011 Servo-Status Linker Motor E: [.Data [21] M: 4:3721
4:0016 Servo-Status Rechter Motor E: I.Data [22] M: 4:3722




10.6.5. SPS-Modus-Registerauswahl-
Ausgange mit Reset-Schutz

Ethernet I/P Modbus
Tag SPS-Betriebsregister

Moduladresse Registername

4:0020 ConveyStop-Befenhl E: O.Data [0] M: 4:3800

4:0060 |Digitale Steuerung Linker E: O.Data [1] M: 4:3801
Motoranschluss einstellen

4.0084 | Digitale Steuerung Rechter E: O.Data [2] M: 4:3802
Motoranschluss einstellen

4:0037 Steueranschluss Digitalausgangs- E: O.Data [3] M: 4:3803
Steuerung

4:0260 Linker Motorlauf / RUckwarts E: O.Data [4] M: 4:3804

4:0261 Bremsmethode Linker Motor E: O.Data [5] M: 4:3805

4:0262 Qeschwmdlgkeltsregelungsmethode E: O.Data [6] M: 4:3806
Linker Motor

4:0270 Rechter Motorlauf / Rickwarts E: O.Data [7] M: 4:3807

4:0271 Bremsmethode Rechter Motor E: O.Data [8] M: 4:3808

4:0272 Geschwindigkeitsregelungsmethode E: O.Data [9] M: 4:3809
Rechter Motor

4:0040 Geschwindigkeitsreferenz Linker Motor E: ([)ig]ata M: 4:3810

4:0064 Geschwindigkeitsreferenz Rechter Motor E: ([)1.I13]ata M: 4:3811

4.0043 Beschleunigungsrampe Linker Motor E: ?ig]ata M: 4:3812

4:0044 Verzdgerungsrampe Linker Motor E: ([)ig]ata M: 4:3813

4.0067 Beschleunigungsrampe Rechter Motor E: ?ig]ata M: 4:3814

4:0068 Verzégerungsrampe Rechter Motor E: ?l.fl?]ata M: 4:3815

4:0022 Motorfehler zuricksetzen E: ?1.[6)]ata M: 4:3816

4:0196 SFatus auf Nachgelagertes Modul E: O.Data M: 4:3817
einstellen [17]

4:0116 SFatus auf Vorgelagertes Modul E: O.Data M: 4:3818
einstellen [18]

) Sensoranschluss-Eingangssignal- E: O.Data s
4:0034 Zustandsmaske [19] M: 4:3819




: O.Data

4:0201 Tracking-Datenwort 1 Entladung setzen [20] :4:3820
4:0202 Tracking-Datenwort 2 Entladung setzen : ([)z.li)]ata :4:3821

k.A. Modul-Reset-Zahlung einstellen : ([)ég]ata :4:3822
4:0008 | Servobefehl-Impulse Linker Motor : ([Dz'gfta : 4:3823
4:0009 Servo-Befehl-Datenwort Linker Motor : ([)2.‘[1)]ata :4:3824
4.0013 Servo-Befehl-Impulse Rechter Motor : ?Z.S]ata : 4:3825
4:0014 Servo-Befehl-Datenwort Rechter Motor + O.Data :4:3826

[26]




10.6.6. SPS I/0-Modus-Registerauswahlen
INn reduzierter GroRe mit Reset-Schutz

Eingange zur SPS

. Ethernet I/ Modbus
Moduladresse Registername P Tag SPS-Betriebsregister

N E: I.Data

4:0035 Sensor- & Steueranschluss-Eingange (0] M: 4:4700

4:0036 Sensorerkennung E: I[.lD]ata M: 4:4701

4.0057 Temperatur Linker Motor E: I[.;)]ata M: 4:4702

4:0058 Status Linker Motor E: I[.?I)D]ata M: 4:4703

4:0081 Temperatur Rechter Motor E: I[.i)]ata M: 4:4704

4:0082 | Status Rechter Motor = '['g]ata M: 4:4705
. . E: I.Data

4:0060 Digitaler 1/0-Status Linker Motoranschluss (6] M: 4:4706
. E: I.Data

4:0084 Digitaler 1/0O-Status Rechter Motoranschluss (7] M: 4:4707

k.A. Reset-Zahlung aktuelles Modul E: I[.8D]ata M: 4:4708

Ausgange von der SPS

. Ethernet I/ Modbus
Moduladresse Registername P Tag SPS-Betriebsregister
4:0060 D.|g|tale Steuerung Linker Motoranschluss E: O.Data M: 4:4800
einstellen [0]
4:0084 Dllgltale Steuerung Rechter Motoranschluss E: O.Data M: 4:4801
einstellen [1]
4.0037 Steueranschluss Digitalausgangs-Steuerung E: Cf.zD]ata M: 4:4802
4:0260 | Linker Motorlauf / Riickwarts E: O['?)D]ata M: 4:4803
4:0270 Rechter Motorlauf / RUckwarts E: Cﬁ.ﬁata M: 4:4804
4:0040 Geschwindigkeitsreferenz Linker Motor E: O[.Sliiata M: 4:4805




E: O.Data

4:0064 Geschwindigkeitsreferenz Rechter Motor 6] M: 4:4806
4:0022 Motorfehler zuricksetzen E: O[.7liiata M: 4:4807
k.A. Modul-Reset-Zahlung einstellen E:-0.Data M: 4:4808

[8]




10.6.7. Verwendung von
Registerauswahlen mit Reset-Schutz

Wenn die SPS feststellt, dass sie eine gultige Verbindung zu dem entsprechenden
ConveylLinx-Modul aufgebaut hat und bereit ist, auf Ausgangsdaten, die an die SPS
geschrieben werden, zu antworten:

* lhr SPS-Programm muss den Wert im Register Aktueller Modul-Reset-Zéhler in das
Register Modul-Reset-Zahler einstellen schieben

* Wenn das ConveyLinx-Modul erkennt, dass der Wert im Register Modul-Reset-Zahler
einstellen gleich dem Wert im Register Aktueller Modul-Reset-Zahler ist, antwortet das
Modul auf Daten, die von der SPS an die ubrigen Ausgangs-Registerauswahlen
geschrieben werden.

«¥» Bitte beachten Sie, dass wenn der Wert im Register Aktueller Modul-Reset-
Zahler nicht gleich dem Wert im Register Modul-Reset-Zahler einstellen ist, die
Werte in den Eingangsregistern durch das ConveyLinx-Modul aktualisiert und
in Threm SPS-Programm gultig sein werden. Auch wenn die SPS Daten an die
Ausgangsregister schreibt, wird das Modul dies in diesem Zustand ignorieren.

o> Um sicherzustellen, dass eine ZPA-Zone nach dem Einschalten Ladung
aufstaut, verwenden Sie die EasyRoll -Konfigurationstool-Software und stellen
Sie , Aufstauen” fur die Zone ein. Wenn dies Uber EasyRoll eingestellt wurde,
wird die Einstellung im Flash-Speicher des Moduls gespeichert, so dass die
Zone zunachst Ladung aufstaut, die sich beim Einschalten in der Zone
befindet. Mehr erfahren Uber die Aufstau-Steuerung von EasyRoll

* Wenn eine ZPA-Zone durch eine SPS angewiesen wird, Ladung aufzustauen
und Sie sich mit diesem Modul mit EasyRoll verbunden haben, wird die
Schaltflache ,Aufstauen” im Hauptfenster sichtbar anzeigen, dass die Zone
aufgestaut ist. Diese Schaltflache sieht dann genauso aus, als ware sie in
EasyRoll angeklickt worden.

Denken Sie daran, dass bei Leistungsverlust des Moduls ein SPS-Befehl zum
Aufstauen NICHT gespeichert wird. Nur wenn die ,Aufstauen“-Schaltflache
Uber EasyRoll auf ,AN“ geschaltet wird, wird der Aufstau-Zustand fur die Zone
im Flash-Speicher gespeichert und beim Wiedereinschalten verwendet.
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10.7. Motoranschluss als Digital-I/O

! Der Motoranschluss als Digital-1/0 ist nur anwendbar fur ein ConveyLinx-Modul

im SPS I/O-Modus.

Jeder Motoranschluss kann 1 oder 2 unabhangig voneinander gesteuerte digitale Ausgange
bereitstellen und jeder dieser Ausgange kann gleichzeitig fur insgesamt 4 pro ConveyLinx-
Ai-Modul verfligbare Ausgange eingeschaltet werden. Jeder einzelne Ausgang hat eine
Belastbarkeit von 0,75 A.

Externe Steuerungen missen fur den Motoranschluss (Links oder Rechts), der als digitaler
Ausgang verwendet werden soll, zuerst im Register Linke/Rechte Motoranschluss-
Digitalsteuerung einstellen Bit 15 = 1 setzen. Wenn Bit 15 = 0 ist, ignoriert das ConveyLinx-
Modul die Bit 0- bis Bit 2-Befehle und stellt keinen aussagekraftigen Status an den Bits 12
und 14 im entsprechenden Register Digitaler I/O-Status Linker/Rechter Motoranschluss fur
den betreffenden Anschluss bereit.

' Bitte beachten Sie, dass bei beiden Motoranschlissen (Links und Rechts) der

digitale Ausgang auf GND (Masse) geschaltet wird, um den Stromkreis zu
schlieBen.

Siehe Schaltplane fur Motoranschluss - Digitale Ausgange

! Ein Kurzschlussfehler an Bit 12 im Register Digitaler I/O-Status Linker/Rechter
Motoranschluss wird als ,,schwerwiegender” Fehler klassifiziert, der eine
Interaktion erfordert. Sie konnen (1) das ConveyLinx-Modul neustarten, (2)

einen Reset-Befehl von EasyRoll senden oder (3) einen Motorfehler-Reset-
Befehl von der SPS senden
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11. Doppelantrieb-Zonen einrichten

In diesem Abschnitt wird beschrieben, wie Forderzonen mit zwei Motorrollen in Szenarien
mit ZPA-Modus-, SPS I/O-Modus- und ConveylLogix-Programm-Steuerung eingerichtet
werden. Die genaue Einrichtung wird auch durch den mechanischen Aufbau der Férderzone
bestimmt.

Losungsmatrix fur Module der ConveyLinx-Ai-Gruppe

Zonentyp ‘ Betriebsmodus ‘

ZPA Automatisch - Keine Einstellungen notwendig

Erfordert Programm-Code, um die richtigen Werte der

2 Motorrollen - SPS1/0 SPS-Ausgangs-Registerauswahl zu erstellen

Gekoppelt

Erfordert Programm-Code, um die richtigen internen

Conveylogix Registerwerte zu erstellen

ZPA Wird nicht ordnungsgemaR funktionieren

Keine speziellen Einstellungen erforderlich - Programm-
SPS I/0 Code verwenden, um nach Wunsch unabhangig

2 Motorrollen - \ .
voneinander oder zusammen zu betreiben

Nicht Gekoppelt

Keine speziellen Einstellungen erforderlich - Programm-
ConveylLogix Code verwenden, um nach Wunsch unabhangig
voneinander oder zusammen zu betreiben

ZPA Nicht mdglich

Erfordert Programm-Code, um die richtigen Werte der

2 Motoren in 1 SPS /0 SPS-Ausgangs-Registerauswahl zu erstellen

Motorrollen-Rolle

Erfordert Programm-Code, um die richtigen internen

Conveylogix | pegisterwerte zu erstellen
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11.1. Zwei Ai-Motorrollen, mechanisch
gekoppelt

Dieses Szenario ist vielleicht das haufigste, es wird mit einer Doppelantriebsrolle in
Anwendungen mit Neigung verwendet wie abgebildet. Bitte beachten Sie, dass die beiden
Motorrollen einfach mit ringférmigen Bandern oder mit einem Band Uber die gesamte Breite
gekoppelt werden kénnen. Das Konzept ist, dass die vorgelagerte Motorrolle daflr da ist, die
nachgelagerte Motorrolle zu unterstitzen.
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11.1.1. ZPA-Modus

Wenn Sie einen Autokonfigurationsvorgang, durchfuhren, werden ConveyLinx-Ai2-Module
grundsatzlich im ZPA-Modus konfiguriert. Wenn ein Sensor (entweder Links oder Rechts) und

zwei Motoren angeschlossen sind, wird das Modul automatisch als einzelne logische Zone
konfiguriert und betreibt beide Motoren gleichzeitig. Der Motor auf der Seite (Links oder
Rechts), an die der Sensor anschlossen ist, wird automatisch als Master und der andere
Motor als Slave konfiguriert. Die PI-Regelung und der PWM-Ausgang des Master-Motors wird
auf den ,Slave“-Motor angewandt.

«¥s Bitte beachten Sie, dass alle Einstellungen fiir den Slave-Motor, die
maoglicherweise in EasyRoll bereits vorhanden waren, ignoriert werden und nur
die Master-Motoreinstellungen fur beide Motoren erkannt werden.

Die Slave-Motorrolle
ignoriert die
Einstellungen in EasyRoll
und iibernimmt die
Einstellungen der
Master-Motorrolle

Master-Motorrolle, da sie
sich auf derselben Sete
befindet wie der Sensor
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11.1.2. SPS I/0-Modus

Im SPS I/0-Modus gibt es keine ZPA-Logik zur Bedienung des Moduls, daher werden die
Motoren standardmaRig unabhangig voneinander gesteuert, wenn das Modul in den SPS I/O-
Modus versetzt wird. Mit einer Fern-SPS kdnnen Sie sich mit den SPS I/O-Registerauswahlen
verbinden und entweder den Linken oder den Rechten Motor als Master konfigurieren und
nur den Master bedienen. Der Slave -Motor wird dann zusammen mit dem Master betrieben.

In der SPS I/O-Ausgangs-Registerauswahl gibt es ein Slave-Modus Linker Motor (4:0262)
-Register und ein Slave-Modus Rechter Motor (4:0272) -Register. Je nachdem, welchen Motor
(den Linken oder den Rechten) Sie bedienen mdchten, kénnen Sie das Slave-Modus-Register
des jeweils anderen Motors auswahlen, um diesen Motor anzuweisen, die Befehle des

Master-Motors zu befolgen. Wenn Sie dies tun, Ubernimmt der Slave-Motor auch die
Geschwindigkeit und die Einstellungen des Master-Motors.

SPS 1/0-Modus Beispiel

In diesem Beispiel soll der Linke Motor als Master und der Rechte Motor als Slave verwendet
werden. Also wird in das Register Slave-Modus Rechter Motor der Wert 2 eingegeben, um
dem Rechten Motor zu sagen, dass er die Einstellungen des Linken Motors verwenden und
immer dann laufen soll, wenn der Linke Motor von der SPS-Programmlogik instruiert wird zu
laufen.

Der linke Motor ist als Master
ausgewihlt — alle Motoreinstellungen
und Steuerungen werden auf den
linken Metor in lhrem SPS-Programm
angewandt.

Der rechte Motor ist der “Slave” — er wird mit
dem Register Rechter Motor Slave-Modus
konfiguriert, damit er dem linken Motor folgt.
Die Position des Sensors spielt im SPS EasyRoll-Einstellungen werden ignoriert.
1/0-Modus keine Rolle.
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11.1.3. ConveylLogix-Programm

Ahnlich wie im SPS I/O-Modus Beispiel wird entweder das Slave-Modus Linker Motor (4:0262)
-Register oder das Slave-Modus Rechter Motor (4:0272) -Register entsprechend der
gewlnschten Steuerung ausgefillt. Es wird empfohlen, den booleschen Steuerungs-Tag
FirstLadderExec in einer Stufe zu verwenden, die einen WRC -Baustein ausfuhrt, der die
gewlnschten Daten an Register 262 oder 272 schreibt. Die Verwendung des FirstLadderExec
-N.O.-Kontakts in dieser Stufe stellt sicher, dass die Daten nach jedem Einschalten oder
Neustarten des ConveylLinx-Ai2-Moduls geschrieben werden und nicht kontinuierlich bei
jedem Programm-Scan, was unnétige Modulresourcen verbrauchen wiurde.
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11.2. Zwei Ai-Motoren in einer
Motorrollen-Rolle (Doppelantrieb)

Manche Pulseroller Ai-Modelle sind mit zwei Motoren in einer Rolle verfligbar wie hier
dargestellt.

ZPA-Modus

Diese mechnische Konfiguration wird mit ConveyLinx-Ai-Gruppe-Steuerungen nicht
unterstitzt.

! Der Versuch, eine Doppelantrieb-Motorrolle im ZPA-Modus mit einer

ConveylLinx-Ai-Gruppe-Steuerung zu verwenden, kann zu Beschadigungen des
Rollenaufbaus fuhren.

Seite 296 von 423



PULSEROLLER

SPS 1/0-Modus

Wahrend des
Autokonfigurationsvorgangs
werden alle Zonen in den
ZPA-Modus versetzt und die
Antriebe laufen. Das
ConveyLinx-Modul weils
nicht, dass sich der

gegenuberliegende Motor dStecken;g:delpMotd:r
. . er gegeniiberliegenden
in derselben Rolle befindet. Seite vor der

Es wird versuchen, die Autokonfiguration aus.

Motoren in die gleiche
Richtung zu drehen und sie
werden sich in einer
mechanischen Zwickmuhle
befinden. Das Ausstecken
des gegenuberliegenden
Antriebs verhindert, dass
dies passiert. Versetzen Sie
das Modul in den SPS |/O-
Modus, wenn die
Autokonfiguration
abgeschlossen ist. Dann
konnen Sie den Antrieb
wieder mit dem Modul
verbinden.

Beispiel

In diesem Beispiel ist der
Rechte Antrieb der Master
und der Linke Antrieb ist
der Slave. Nachdem Sie
die Autokonfiguration
durchgefuhrt, dann das
Modul in den SPS 1/0O-
Modus versetzt und den
Motor wieder
angeschlossen haben,
schreiben Sie einen Wert
von 3 in das Register
Slave-Modus Linker Motor
(4:0262). Dieser Wert

“Slave” des rechten Motors zu sein und in

we | St d en Ll n ke n Antrl e b entgegengesetzter Richtung zum rechten Motorzu

laufen.

an, im Slave-Modus zum
Rechten Antrieb und
immer in
entgegengesetzter
Richtung zum Rechten
Antrieb zu laufen.

Der linke Motor ist der “Slave” —er wird mit dem
Register Linker Motor Slave-Modus konfiguriert,
damit er dem rechten Motor folgt. EasyRoll-
Einstellungen und Anweisungen werden ignoriert.

Das Register Linker Motor Slave-Modus benétigt einen
Wert von 3, um den linken Motor anzuweisen, ein

ConveyLinx-Ai Family Complete Guide - 2.1

Der rechte Motor ist als Master ausgewdhlt
und alle Motoreinstellungen und Steuerungen
werden auf den rechten Motor in lhrem SPS-

Programm angewandt.
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ConveylLogix-Programm

Wenden Sie dasselbe Verfahren an wie im Beispiel des SPS I/0O-Modus bis zum Ausstecken
des Slave-Motors vor der Autokonfiguration. Gehen Sie dann vor wie im Abschnitt Zwei Ai-
Motorrollen, mechanisch gekoppelt - ConveylLogix-Programm beschrieben.

! Vergewissern Sie sich, dass Sie die korrekten Werte in die richtigen Motor-

Slave-Modus-Register schreiben, damit der Slave-Motor immer in
entgegengesetzter Richtung zum Master-Motor lauft.
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11.3. Zwei Motorrollen in einer logischen
Zone, nicht gekoppelt

In diesem mechanischen Szenario sind die Motorrollen nicht miteinander verbunden, wie
dargestellt.

Keine mechanische
Kopplung zwischen den
beiden Moterrellen

ZPA-Modus

Im ZPA-Modus wird diese mechanische Konfiguration nicht richtig funktionieren, denn das
Modul wird niemals die Geschwindigkeit des Slave-Antriebs Uberwachen und anpassen. Da
sie nicht gekoppelt sind, variieren beide Antriebe ihre Geschwindigkeit basierend auf ihrer
jeweiligen Last, wahrend das Modul nur die Ladung des Masters lGberwacht.

! Auch wenn diese Konfiguration logisch erlaubt ist, wird empfohlen, dass Sie

den ZPA-Modus nicht fur diese mechanische Konfiguration verwenden.

SPS 1/0-Modus und ConveyLogix-Programm

Sie kénnen flr die Antriebe dieselben Einstellungen in EasyRoll verwenden und beide
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Antriebe logisch gleichzeitig im SPS-Logik- oder ConveyLogix-Programm laufen lassen. Auch
wenn Sie versuchen, die Master/Slave-Funktionalitdt zu verwenden wie im Vorigen
beschrieben, wird die gleiche Situation resultieren wie fir den ZPA-Modus dargestellt, wo
nicht gekoppelte Antriebe ihre Geschwindigkeiten variieren.

! Es ist nicht ratsam, die Master/Slave-Antriebssteuerung fur diese mechanische

Konfiguration zu verwenden.
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12. Rockwell-SPS mit Ethernet I/P
verbinden

Diese Anleitung beschreibt, wie Sie Ihre Ethernet I/P-fahige Rockwell SPS mit einem
Netzwerk von ConveylLinx-Modulen verbinden. Es gibt drei grundlegende Methoden,
ConveyLinx mit Rockwell-SPS zu verbinden:

* Verwendung eines Generischen Ethernet-Gerats
* Importieren von EDS und optional Importieren und Verwenden von AOls
* Verwendung der MSG-Anweisung

Alle drei Methoden kdnnen flr ConveyLinx-Module im ZPA-Modus und im SPS 1/0-Modus
verwendet werden. Die Methode mit MSG-Anweisung halt jedoch keine konstante
Verbindung zu einem ConveyLinx-Modul aufrecht und sollte nicht fur ,zeitkritische”
Vorgange verwendet werden.

Ethernet I/P-Richtlinien

Jede Allen-Bradley-SPS hat 2 Metriken zur Begrenzung der aufrechterhaltenen Ethernet I/P-
Kommunikationen mit Ferngeraten:

* Feste Menge an TCP-Verbindungen, die an ihrem Ethernetanschluss verfugbar ist
* Feste Menge im I/O-Daten-Tabellenspeicher, die fur angeschlossene Gerate verflugbar
ist

Wenn der Grenzwert einer dieser Mengen erreicht ist, zeigt der SPS-Prozessor einen 1/O-
Kommunikationsfehler in einer oder mehreren Instanzen der Geratedeklaration an. In
ConveylLinx-Geratedeklarationen, die entweder ZPA- oder SPS I/O-Modus-Instanzen
verwenden, wird die SPS-Begrenzung der TCP-Verbindungen im Allgemeinen erreicht, bevor
die Begrenzung des I/O-Daten-Tabellenspeichers erkannt wird.

Flr einen Prozessor der CompactLogix L3x-Serie betragt die dokumentierte Menge an am
Ethernetanschluss verfiugbaren TCP-Verbindungen beispielsweise 32. Der Prozessor behalt
immer eine TCP-Verbindung als Programmierplatz usw. in Reserve. Ein Prozessor der L3x-
Reihe kann 31 Vollzeit-ConveyLinx-Verbindungen als generische I/O-Module aufnehmen, die
eine beliebige Kombination von ZPA-Modus- und SPS-I/0O-Modus-Instanzen verwenden.
Wenn ein ConveyLinx-Modul als ein , generisches Vollzeit-I/O-Modul“ an die SPS
angeschlossen wird, wird die Verbindung standig aufrechterhalten und Daten werden in
einem Mindest-RPI-Wert ausgetauscht (bezeichnet als eine implizite Verbindung). Wenn die
SPS aus irgendeinem Grund nicht mit dem ConveyLinx-Modul kommunizieren kann,
registriert die I/0-Baumstruktur einen Fehler. Die SPS kann Uber Ethernet I/P mit jedem
ConveyLinx-Modul kommunizieren, das sie physisch Uber ihren Ethernet-Anschluss erreichen
kann, ohne dass das Modul ,in Vollzeit als ein generisches 1/0-Modul“ angeschlossen ist.
Dies wird mithilfe einer Logix5000-MSG-Anweisung erreicht (bezeichnet als explizite
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Verbindung).
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12.1. Auswahl der Verbindungsmethode
basierend auf der Registerauswahl

Wie im Abschnitt SPS-Entwickleranleitung beschrieben, hangen die Daten, die Sie zwischen
Ihrer SPS und einem ConveyLinx-Modul austauschen, vom Modus des Moduls ab und davon,
wie Sie es verwenden mdéchten. Die I/O-Daten, die ausgetauscht werden sollen, sind in

Registerauswahlen angeordnet und bestimmen abhangig von der Registerauswahl, ob Sie
die EDS-Datei-Methode oder die Generische Ethernet-Modul-Methode verwenden kénnen.

* Alle verfugbaren Registerauswahlen konnen mit der Generischen Ethernet-
Modul-Methode angeschlossen werden, aber nur ausgewahlte
Registerauswahlen sind aus der EDS-Datei-Installation verfugbar.

Verfugbar Verfault_s:)bar
Registerauswahl-Paar aus der_ Generisches
EDS-Datei-
Installation SETmEE
Modul
ZPA-Modus-Eingange v v
ZPA-Modus-Registerauswahl-Ausgange
ZPA-Modus-Registerauswahl-Eingange mit Reset-Schutz v v
ZPA-Modus-Registerauswahl-Ausgange mit Reset-Schutz
ZPA-Modus-Registerauswahl-Eingange in reduzierter GréRe v
ZPA-Modus-Registerauswahl-Ausgange in reduzierter GréRe
ZPA-Modus-Registerauswahl-Eingange in reduzierter GréRe mit
Reset-Schutz v
ZPA-Modus-Registerauswahl-Ausgange in reduzierter GrélRe mit
Reset-Schutz
SPS I/0-Modus-Registerauswahl-Eingange v v
SPS I/0-Modus-Registerauswahl-Ausgange
SPS 1/0-Modus-Registerauswahl-Eingange mit Reset-Schutz v v
SPS 1/0-Modus-Registerauswahl-Ausgange mit Reset-Schutz
SPS I/0-Modus-Registerauswahl-Eingange in reduzierter Grof3e v
SPS 1/0-Modus-Registerauswahl-Ausgange in reduzierter GréRe
SPS 1/0-Modus-Registerauswahl-Eingange in reduzierter GréRe
mit Reset-Schutz v
SPS 1/0-Modus-Registerauswahl-Ausgange in reduzierter GréRe
mit Reset-Schutz
ConveylLogix Registerauswahl-Eingange
. . . v v
Conveylogix Registerauswahl-Ausgange




12.2. Verwendung der Generischen
Ethernet-Modul-Methode

Wenn Sie das Generische Ethernet-Modul Konstrukt in RSLogix 5000 verwenden, missen Sie
die Konfigurationsinformationen des Gerats, das Sie verbinden moéchten, bereitstellen. In

den folgenden Abschnitten wird die schrittweise Vorgehensweise zum Anschlielen eines
ConveyLinx-Modul fur jeden Satz von Eingangs- und Ausgangsregisterauswahlen gezeigt,
wie sie im Abschnitt SPS-Entwickleranleitung beschrieben sind.

Registerauswahl ‘ Anerkannte Instanzwerte
ZPA-Modus-Registerauswahl-Eingange 105
ZPA-Modus-Registerauswahl-Ausgange 106
ZPA-Modus-Registerauswahl-Eingange mit Reset-Schutz 305
ZPA-Modus-Registerauswahl-Ausgange mit Reset-Schutz 306
ZPA-Modus-Registerauswahl-Eingange in reduzierter Grofl3e 119
ZPA-Modus-Registerauswahl-Ausgange in reduzierter GréRe 120
ZPA-Modus-Registerauswahl-Eingange in reduzierter GréRe

. 319
mit Reset-Schutz
ZPA-Modus-Registerauswahl-Ausgange in reduzierter GréRe

, 320
mit Reset-Schutz
SPS I/0-Modus-Registerauswahl-Eingange 107
SPS 1/0-Modus-Registerauswahl-Ausgange 108
SPS I/0-Modus-Registerauswahl-Eingange mit Reset-Schutz 307
SPS 1/0-Modus-Registerauswahl-Ausgange mit Reset-Schutz 308
SPS 1/0-Modus-Registerauswahl-Eingange in reduzierter 117
Grolse
SPS 1/0-Modus-Registerauswahl-Ausgange in reduzierter 118
GroBe
SPS 1/0-Modus-Registerauswahl-Eingange in reduzierter 317
GrolBe mit Reset-Schutz
SPS 1/0-Modus-Registerauswahl-Ausgange in reduzierter 318
GroBe mit Reset-Schutz
ConveylLogix Registerauswahl-Eingange 121
Conveylogix Registerauswahl-Ausgange 122




12.3. Vorgehensweise zum Verbinden
unter Verwendung des Generischen
Ethernet-Moduls

Alle Registerauswahl-Paare kbnnen mit einem einzelnen ConveylLinx-Modul verbunden
werden, indem die gleiche Vorgehensweise innerhalb der RSLogix 5000-Umgebung

verwendet wird:

1. Erstellen Sie ein neues Modul in lhrer Ethernet-Baumstruktur
Wahlen Sie , Generic Ethernet Module” aus der Gerateliste

3. Geben Sie den Name und die IP-Adresse ein # Wahlen Sie den korrekten ,Comm Data“-
Typ
Geben Sie Wert und GroRRe der Eingangsregisterauswahl-Instanz ein

5. Geben Sie Wert und GrélBe der Ausgangsregisterauswahl-Instanz ein

6. Geben Sie den gewlinschten RPI-Wert ein

Wenn Sie zum Beispiel 5 ConveyLinx-Modul im ZPA-Modus hinzufiigen wollen, hat jedes
Modul seinen eigenen Namen und seine eigene IP-Adresse (Schritt 3). In den Schritten 4, 5,
6 und 7 werden jeweils die gleichen Werte flir jedes ConveyLinx-Modul verwendet.
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https://www.youtube.com/embed/21vxtPUUWv8?rel=0

12.3.1. Parameter fur jede
Registerauswahl

«¥» Bitte beachten Sie, dass fir alle Registerauswahlen und alle Firmware-
Versionen der Instanzwert fur die ,Konfigurations“parameter immer ,, 1 und
ihre GrofSe immer ,,0“ ist.

Registerauswahl ‘ Typ ‘ Instanzwert ‘ GroBenwert

Eingang 105 21
ZPA-Modus-Registerauswahl

Ausgang 106 25

Eingang 305 21
ZPA-Modus-Registerauswahl mit Reset-Schutz

Ausgang 306 25
ZPA-Modus-Registerauswabhl in reduzierter Eingang 119 12
GroRe Ausgang 120 15
ZPA-Modus-Registerauswabhl in reduzierter Eingang 319 12
GréBe mit Reset-Schutz Ausgang 320 15

Eingang 107 23
SPS 1/0-Modus-Registerauswabhl

Ausgang 108 27
SPS 1/0-Modus-Registerauswahl mit Reset- Eingang 307 23
Schutz Ausgang 308 27
SPS 1/0-Modus-Registerauswahl in reduzierter Eingang 117 9
GroRe Ausgang 118 9
SPS 1/0-Modus-Registerauswahl in reduzierter Eingang 317 9
GroRe mit Reset-Schutz AUSgang 318 9

Eingang 121 16
Conveylogix-Registerauswahl

Ausgang 122 16
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12.4. Vorgehensweise fur die Verwendung
der EDS-Methode

Auf der Pulseroller.com-Webseite sind alle EDS-Dateien zum Download verfligbar,
einschlieBlich alter Versionen. Bitte besuchen Sie den Download-Bereich auf Pulseroller.com
um die aktuelle EDS-Datei fUr die ConveyLinx-Ai-Modulgruppe herunterzuladen.

! Um die besten Ergebnisse zu erzielen, sollten Sie alle alten ConveyLinx-
Ai-EDS-Dateien, die Sie bereits in Ihrer RSLogix 5000-Umgebung installiert
haben, entfernen, bevor Sie eine neue Version installieren.

Loschen Sie alle nicht verwendeten Datentypen aus lhrem Programm, vor
allem wenn Sie Modifizierungen vornehmen oder mit einem existierenden
Programm starten.

Das Installieren der von Pulseroller bereitgestellten EDS-Datei in IThre RSLogix
5000-Umgebung erlaubt es lhnen, das ConveyLinx-Modul-Modul von lhrer Liste bekannter
Gerate auszuwahlen, ohne dass Sie die Generische Ethernet-Modul-Methode anwenden
mussen. Die EDS-Datei enthalt die Instanz- und GroRenparameter, Sie miUssen diese
Informationen also nicht ausfillen. Wenn Sie sich mit einem ConveyLinx-Modul verbinden,
werden die Daten in Registerauswahlen angeordnet und die Daten erscheinen in lhren
Steuerungs-Tags, ahnlich der Weise in der die Daten erscheinen, wenn Sie sich mithilfe der
Generischen Ethernet-Modul -Methode verbinden.
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https://www.youtube.com/embed/z28iBdmeRyg?rel=0

12.5. Verwendung von Add On
Instructions (AOI) mit RSLogix 5000

Pulseroller hat Add On Instructions (AOI) authorisiert und verfigbar gemacht, um lhnen das
Programmieren zu erleichtern. In diesem Dokument war es bis zu diesem Abschnitt nétig,
dass Ihr SPS-Programm zum Verbinden mit einem ConveyLinx-Modul, unabhangig vom
Modus, direkt auf die Registerdaten-Array-Tags zugreift, die Sie wahrend der Erstellung der
ConveylLinx-Modul-Instanz angelegt haben. Die AOIs verbinden sich mit den erstellten
Registerdaten-Arrays des ConveyLinx-Modul und bilden die Daten in Benutzer-Tags und
Funktionen mit aussagekraftigen Bezeichnungen ab. Es gibt zwei separate AOIs, die je nach
dem Modus des ConveyLinx-Modul verwendet werden, mit dem Sie sich verbinden wollen:
Eine ZPA-Modus-AOl und eine SPS I/0O-Modus-AOl .

«¥s Bitte beachten Sie, dass die Verwendung von AQI rein optional ist. Vor der
Verwendung von AQl mussen Sie jedoch die EDS-Datei installieren wie bereits

beschrieben

Die Auswahl der richtigen AOI-Anweisung

AOI -Dateien werden in lhre konkrete SPS-Programmdatei importiert und nicht wie eine
EDS-Datei in die RSLogix 5000-Umgebung. Die folgende Tabelle bietet Querverweise flr die
Auswahl der richtigen AOI -Datei basierend auf der Betriebsart.

ConveyLinx-Modul- EDS-Datei AOI-Datei
Modus
ZPA-Modus ConveyLinxAi_V5_1.eds Ai2_ZPA AOIl 4 5.L5X
SPS 1/0-Modus ConveyLinxAi_V5_1.eds Ai2_PLCIO_AOI_4 5.L5X

o¥s Die neuesten Aktualisierungen der EDS und/oder AOI-Dateien finden Sie im
Downloadbereich.




Program a rung
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12.5.1. AOI Tag-Beschreibungen

Uber die folgenden Links gelangen Sie zu den Auflistungen aller Tags, die jeweils in der
ERSC-ZPA-AOI und in der SPS I/O-AQIl verfligbar gemacht werden.

ZPA-Modus-Eingange
ZPA-Modus-Ausgange
SPS 1/0-Eingange
SPS 1/0-Ausgange
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12.5.1.1. ZPA-Modus-Eingange

Tag-Bezeichnung

I_Arrival_DnZone

BOOL

‘ Datentyp ‘ Modulregister‘

4:0116

Bit

AOI-Logik

Beschreibung

Aufgestaute Ankunft in
Nachgelagerter
Richtung - Nur aktiv,
wenn Lokales Aufstau-
Bit gesetzt ist

I_Arrival_UpZone

BOOL

4:0196

AOI Logic

Aufgestaute Ankunft in
Vorgelagerter Richtung
- Nur aktiv, wenn
Lokales Aufstau-Bit
gesetzt ist

I_ConveyStopByLostConnection

BOOL

4:0019

ConveyStop aktiviert
wegen
verlorengegangener
Verbindung

|_ConveyStopByPLCCmd

BOOL

4:0019

10

ConveyStop aktiviert
wegen SPS-Befehl

I_ConveyStopByPLCDisconnect

BOOL

4:0019

ConveyStop aktiviert
wegen
verlorengegangener
Verbindung zur SPS

I_ConveyStopByRemoteModule

BOOL

4:0019

ConveyStop aktiviert
durch anderes Modul in
ConveyStop-Gruppe

|_Get_Tracking_FWD

DINT

4:0201
(MSW)
4:0202 (LSW)

AOIl-Logik

Vorwarts-Trackingwert
bei Nachlauf in Lokale
Vorgelagerte Zone
abrufen

I_Get_Tracking_REV

DINT

4:0121
(MSW)
4:0122 (LSW)

AOI-Logik

Rickwarts-Trackingwert
bei Nachlauf in Lokale
Nachgelagerte Zone
abrufen

|_Heartbeat

BOOL

4:0035

15

Modul-Heartbeat, 2s An
/ 2s Aus

I_Jam_at_DnZone

BOOL

4:0089

Sensorstau in lokaler
Nachgelagerter Zone

| Jam_at_UpZone

BOOL

4:0088

Sensorstau in lokaler
Vorgelagerter Zone

I_Module_Enabled

BOOL

AOI-Logik

Lokale Ausgange sind
freigegeben (Reset-
Schutz-Modus)

|_Module_Fault_Left

BOOL

4:0088

Motorfehler Links aktiv

| Module Sts_Left

BOOL

4:0089

Motorfehler Rechts
aktiv




|_Module_Sts_Left INT 4:0088 - Modulstatus Links
|_Module_Sts_Right INT 4:0089 - Modulstatus Rechts
Sensoranschluss-Pin 2
|_Sensor_Port_Left Pin2 BOOL 4:0035 0 Links aktiviert (wenn
als Eingang verwendet)
|_Sensor_Port_Left_Pin4 BOOL 4:0035 4  |>ensoranschiuss-Pin 4
- - - = Links aktiviert
Sensoranschluss-Pin 2
|_Sensor_Port_Right_Pin2 BOOL 4:0035 2 Rechts aktiviert (wenn
als Eingang verwendet)
. . . Sensoranschluss-Pin 4
|_Sensor_Port_Right_Pin4 BOOL 4:0035 6 Rechts aktiviert
4:0199 Far in der
|_Tracking_DnZn DINT (MSwW) AOI-Logik | Nachgelagerten Zone
4:0200 (Lsw) aufgestaute Ladung
4:0119 FOr in der
|_Tracking_UpZn DINT (MSwW) AOI-Logik | Vorgelagerten Zone
4:0120 (LSW) aufgestaute Ladung
| Zone_Status_DnZn_FWD SINT 4:0196 Lo Byte | -okaler Nachgelagerter
= - - - Status Vorwartsrichtung
Lokaler Nachgelagerter
| Zone_Status DnZn_REV SINT 4:0196 Hi Byte | Status
Ruckwartsrichtung
. Lokaler Vorgelagerter
| Zone_Status UpZn FWD SINT 4:0116 Lo Byte Status Vorwartsrichtung
Lokaler Vorgelagerter
|_Zone_Status_UpZn_REV SINT 4:0116 Hi Byte | Status

Rickwartsrichtung




12.5.1.2. ZPA-Modus-Ausgange

Tag-Bezeichnung ’ Datentyp ‘ Modulregister‘ Bit ‘ Beschreibung

Benachbarte
Vorgelagerte bis
O_Acc_Adj_UpStr_to_DnZn BOOL 4:0184 8 Lokale
Vorgelagerte Zone
Aufstauen

Benachbarte
Vorgelagerte bis
O_Acc_Adj UpStr to UpZn BOOL 4:0104 8 Lokale
Nachgelagerte
Zone Aufstauen

Lokale
O_Acc_Arr_DnZn BOOL 4:0184 0 Nachgelagerte
Zone Aufstauen

Lokale
O_Acc_Arr_UpZn BOOL 4:0104 0 Vorgelagerte Zone
Aufstauen

Stau in lokaler
O_Clear_jJam_DnZn BOOL 4:0189 0 Nachgelagerter
Zone zurucksetzen

Stau in lokaler
O_Clear_Jam_UpZn BOOL 4:0109 0 Vorgelagerter Zone
zurucksetzen

Motorfehler Links &
O_Clear_Motor Error BOOL 4:0022 0 Rechts
zurucksetzen

Nachgelagerte
Ankunft fur
O_ConfArrivalAdjDownstreamToDnZn BOOL 4:0184 9 Benachbarte
Nachgelagerte
Zone bestatigen

Nachgelagerte
Ankunft far
O_ConfArrivalAdjDownstreamToUpZn BOOL 4:0104 9 Benachbarte
Nachgelagerte
Zone bestatigen

ConveyMerge:
Freigabe aus
Mittlerer Strecke
deaktivieren

O_ConveyMerge_Disable_Center BOOL 4:0387 4

ConveyMerge:
Freigabe aus Linker
Strecke
deaktivieren

O_ConveyMerge Disable_Left BOOL 4:0387 5

O _ConveyMerge Disable Right BOOL 4:0387 6 ConveyMerge:




Freigabe aus
Rechter Strecke
deaktivieren

O_ConveyMerge_Enable PLC_Cntrl

BOOL

4:0387

15

SPS freigeben, um
ConveyMerge
Prioritat & Freigabe
zu steuern

O_ConveyMerge_Priority

SINT

4:0387

0 = First come first
served, 1 =
Mittlere Strecke
hat Prioritat, 2 =
Linke Strecke hat
Prioritat, 3 =
Rechte Strecke hat
Prioritat

O_ConveyStop_Command

INT

4:0020

Lokalen
ConveyStop-Befehl
einstellen

O_DA Mode_Cmd_DnZn

SINT

4:0375

Lo Byte

Richtungs- &
Aufstau-Modus-
Befehlsbyte flur
Nachgelagerte
Zone

O_DA Mode_Cmd_UpZn

SINT

4:0365

Lo Byte

Richtungs- &
Aufstau-Modus-
Befehlsbyte flr
Vorgelagerte Zone

O_DA_Mode_Value_DnZn

SINT

4:0375

Hi Byte

Richtung &
Aufstau-Modus
Anzahl der Zonen

O_DA Mode_Value_UpZn

SINT

4:0365

Hi Byte

Richtung &
Aufstau-Modus
Anzahl der Zonen

O_Enable_Module

BOOL

AOI-Logik

Ausgang zum
Modul freigeben
(Reset-Schutz-
Modus)

O_Jog_FWD_DnZn

BOOL

4:0184

10

Lokale
Nachgelagerte
Zone in
Vorwartsrichtung
laufen lassen

O _Jog FWD_UpZn

BOOL

4:0104

10

Lokale
Vorgelagerte Zone
in Vorwartsrichtung
laufen lassen

O_Jog_REV_DnZn

BOOL

4:0184

11

Lokale
Nachgelagerte
Zone in




Ruckwartsrichtung
laufen lassen

O_Jog_REV_UpZn

BOOL

4:0104

11

Lokale
Vorgelagerte Zone
in
Ruckwartsrichtung
laufen lassen

O_Maintenance_Stop_DnZn

BOOL

4:0184

13

Stopp der Lokalen
Nachgelagerten
Zone erzwingen

O_Maintenance_Stop UpZn

BOOL

4:0104

13

Stopp der Lokalen
Vorgelagerten
Zone erzwingen

O_Release_DnZn

BOOL

4:0185

AOI-Logik

Freigeben und
Aufstauen bei
nachster Ankunft in
Nachgelagerter
Zone

O_Release_UpZn

BOOL

4:0105

AOI-Logik

Freigeben und
Aufstauen bei
nachster Ankunft in
Vorgelagerter Zone

O_Sensor_Prt_P2_Left Output_Enable

BOOL

4:0063

12

Sensoranschluss-
Pin 2 Links als
Ausgang aktivieren

O_Sensor_Prt_P2_Left Output_Energize

BOOL

4:0063

Sensoranschluss-
Pin 2 Links
einschalten,
Ausgangsfreigabe
muss eingeschaltet
sein

O_Sensor_Prt_P2_Right_Output_Enable

BOOL

4:0063

13

Sensoranschluss-
Pin 2 Rechts als
Ausgang aktivieren

O_Sensor_Prt_P2_Right_Output_Energize

BOOL

4:0063

Sensoranschluss-
Pin 2 Rechts
einschalten,
Ausgangsfreigabe
muss eingeschaltet
sein

O_Speed_Motor_Left

INT

4:0040

Wert in mm/s flr
Motorrolle oder U/
min x 10 fur
Pulsgetriebeantrieb

O Speed Motor Right

INT

4:0064

Wert in mm/s fur
Motorrolle oder U/
min x 10 far
Pulsgetriebeantrieb

O_Sts_DnZn_Discharge_FWD

SINT

4:0232

AOI-Logik

Status-Wert fur




Nachgelagerte
Entladezone
Vorwartsrichtung
setzen

Status-Wert far
Nachgelagerte

O_Sts_DnZn_Discharge_REV SINT 4:0232 AOI-Logik | Entladezone
Ruckwartsrichtung
setzen
Status-Wert far
Vorgelagerte

O_Sts_UpZn_Induct_FWD SINT 4:0134 AOI-Logik | Nachlaufzone
Vorwartsrichtung
setzen
Status-Wert fur
Vorgelagerte

O_Sts UpZn_Induct REV SINT 4:0134 AOI-Logik | Nachlaufzone
Ruckwartsrichtung
setzen
32 Bit
Trackingdaten flr

4:0212 Lokale

O_Tracking_DnZn DINT (MSw) AOI-Logik | Nachgelagerte

4:0213 (LSW) Zone Wenn
Aufgestaut
schreiben
4:0139 Tracking-Wert
O_Tracking_Induct_FWD DINT (MSW) AOI-Logik | Nachlauf Vorwarts
4:0140 (LSW) setzen
4:.0237 Tracking-Wert
O_Tracking_Induct_REV DINT (MSW) AOI-Logik | Nachlauf
4:0238 (LSW) RUckwarts setzen
32 Bit
4:0132 'II_':)akcakllengdaten far
O_Tracking_UpZn DINT (MSw) AOI-Logik
4:0133 (LSW) Vorgelagerte Zone
' Wenn Aufgestaut
schreiben
Lokale

O_WakeUp_DnZn BOOL 4:0184 12 Nachgelagerte
Zone aufwecken
Lokale

O_WakeUp_UpZn BOOL 4:0104 12 Vorgelagerte Zone

aufwecken




12.5.1.3. Eingange SPS 1/0-Modus

Tag-Bezeichnung ‘ Datentyp ‘ Modulregister ‘ [ Beschreibung

Stopp aktiv aufgrund
I_ConveyStopByLostConnection| BOOL 4:0019 6 verlorengegangener
Kommunikationsverbindung

Stopp aktiv aufgrund von

I_ConveyStopByPLCCmd BOOL 4:0019 10 Stoppbefehl von SPS

Stopp aktiv wegen
I_ConveyStopByPLCDisconnect BOOL 4:0019 7 verlorengegangener
Verbindung zur SPS

Stopp aktiv an anderem

I_ConveyStopByRemoteModule BOOL 4:0019 5 Modul in Stopp-Gruppe
|_Current_Left_ MDR REAL 4:0055 _ | >tromaufnahme der Linken
- - = Motorrolle in Ampere
Stromaufnahme der
|_Current_Right MDR REAL 4:0079 - Rechten Motorrolle in

Ampere

Links: Mehr als 1A an einem
|_Dig_Mtr_Over_Cur_Left BOOL 4:0060 14 oder mehreren Ausgangen
festgestellt

Rechts: Mehr als 1A an
|_Dig_Mtr_Over_Cur_Right BOOL 4:0084 14 einem oder mehreren
Ausgangen festgestellt

Links: Kurzschlussfehler an

|_Dig_Mtr_Short_Cir_Left BOOL 4:0060 12 einem oder mehreren
Ausgangen
Rechts: Kurzschlussfehler an

|_Dig_Mtr_Short_Cir_Right BOOL 4:0084 12 einem oder mehreren
Ausgangen

|_Frequency_ Left MDR INT 4:0056 - Frequenz der Linken

Motorrolle in Hz

Frequenz der Rechten

|_Frequency_Right_ MDR INT 4:0080 - Motorrolle in Hz

| Heartbeat BOOL 4:0035 15 X'Sf”"Heartbeat' 2s An [ 2s
Lokale Ausgange sind

|_Module_Enabled BOOL - AOI-Logik | freigegeben (Reset-Schutz-
Modus)

|_Motor_Sts_Left INT 4:0058 - Modulstatus Links

I_Module_Sts_Right INT 4:0082 - Modulstatus Rechts

| Sensor Detect_Left Port BOOL 4:0036 1 |>ensoranLinkem Pin 4

erkannt




|_Sensor_Detect_Right_Port

BOOL

4:0036

Sensor an Rechtem Pin 4
erkannt

I_Sensor_Port_Left_Pin2

BOOL

4:0035

Sensoranschluss-Pin 2 Links
aktiviert (wenn als Eingang
verwendet)

|_Sensor_Port_Left_Pin4

BOOL

4:0035

Sensoranschluss-Pin 4 Links
aktiviert

|_Sensor_Port_Right_Pin2

BOOL

4:0035

Sensoranschluss-Pin 2
Rechts aktiviert (wenn als
Eingang verwendet)

|_Sensor_Port_Right_Pin4

BOOL

4:0035

Sensoranschluss-Pin 4
Rechts aktiviert

I_Servo_CmdComplete_Left

BOOL

4:0011

1 = Letzter Servolauf-Befehl
abgeschlossen

I_Servo_CmdComplete_Right

BOOL

4:0016

1 = Letzter Servolauf-Befehl
abgeschlossen

|_Servo_CmdStatus_Left

BOOL

4:0011

1 = Laufen zu Impulsbefehl-
Position

I_Servo_CmdStatus_Right

BOOL

4:0016

1 = Laufen zu Impulsbefehl-
Position

|_Servo_Position_Left

. INT

4:0062

Ganzzahliger Wert mit
Vorzeichen fur Position ab
Position “0”

|_Servo_Position_Right

INT

4:0086

Ganzzahliger Wert mit
Vorzeichen fur Position ab
Position “0”

|_Speed_Left

INT

4:0507

Wert in mm/s fGr Motorrolle
oder U/min x 10 far
Pulsgetriebeantriebsbereich:
abhangig von der
angeschlossenen Ai-
Motorrolle oder dem
Pulsgetriebeantrieb. Beispiel
Motorrolle: 400 = 0,40 m/s
Pulsgetriebeantrieb-
Beispiel: 400 = 40 RPM 0 =
Remain at last non zero
value entered

|_Speed_Left Max

BOOL

4:0507

14

Eingestellte
Geschwindigkeit Linker
Motor ist héher als
maximale
Motorgeschwindigkeit

|_Speed_Left Min

BOOL

4:0507

15

Eingestellte
Geschwindigkeit Linker
Motor ist geringer als
minimale
Motorgeschwindigkeit




|_Speed_Right

INT

4:0508

Wert in mmy/s flr Motorrolle
oder U/min x 10 far
Pulsgetriebeantriebsbereich:
abhangig von der
angeschlossenen Ai-
Motorrolle oder dem
Pulsgetriebeantrieb. Beispiel
Motorrolle: 400 = 0,40 m/s
Pulsgetriebeantrieb-
Beispiel: 400 = 40 U/min 0
= Beim letzten
eingegebenen Wert
ungleich Null bleiben

| Speed_Right_Max

BOOL

4:0508

14

Eingestellte
Geschwindigkeit Rechter
Motor ist hdher als
maximale
Motorgeschwindigkeit

I_Speed_Right_Min

BOOL

4:0508

15

Eingestellte
Geschwindigkeit Rechter
Motor ist geringer als
minimale
Motorgeschwindigkeit

|_Temp_MDR_Left

INT

4:0057

Hi Byte

Temperaturmessung Linker
Motor

|_Temp_MDR_Right

INT

4:0081

Hi Byte

Temperaturmessung
Rechter Motor

|_Temp_On_Board_Left

INT

4:0057

Lo Byte

Bordeigene
Temperaturmessung Links

|_Temp_On_Board_Right

INT

4:0081

Lo Byte

Bordeigene
Temperaturmessung Rechts

I_Tracking_UpZn

DINT

4:0139
(MSW)
4:0140 (LSW)

AOI-Logik

Tracking fur das vom
benachbarten Vorgelagerten
Modul entladenen Férdergut

|_Voltage_MDR

REAL

4:0024

Spannung gemessen am
Stromanschluss der
Motorrolle

|_Zone_Status_DnModule

INT

4:0232

Lokaler Nachgelagerter
Status

|_Zone_Status_UpModule

INT

4:0134

Lokaler Vorgelagerter Status




12.5.1.4. Ausgange SPS I/0-Modus

Tag-Bezeichnung

O_Clear_Motor_Error

’ Datentyp ‘ Modulregister ‘

BOOL

4:0022

Bit

‘ Beschreibung

Motorfehler Links &
Rechts
zurucksetzen

O _ConveyStop_Command

INT

4:0020

Lokalen
ConveyStop-Befehl
einstellen

O_Digital_Mode_Enable_Left

BOOL

4:0060

15

Digitalausgang-
Modus fur Linken
Motoranschluss
aktivieren

O _Digital Mode_Enable_Right

BOOL

4:0084

15

Digitalausgang-
Modus flur Rechten
Motoranschluss
aktivieren

O_Digital_Out_Left_P3_Energize

BOOL

4:0060

Digitalausgang-Pin
3 Linker
Motoranschluss
aktivieren

O _Digital_Out_Left P4_Energize

BOOL

4:0060

Digitalausgang-Pin
4 Linker
Motoranschluss
aktivieren

O_Digital_Out_Right_P2_Energize

BOOL

4:0084

Digitalausgang-Pin
2 Rechter
Motoranschluss
aktivieren

O_Digital_Out_Right_P3_Energize

BOOL

4:0084

Digitalausgang-Pin
3 Rechter
Motoranschluss
aktivieren

O_Enable_Module

BOOL

AOI-Logik

Ausgang zum
Modul freigeben
(Reset-Schutz-
Modus)

O_Mtr_Accel_Ramp_Left

INT

4:0043

Wert in mm fur
Motorrolle oder
Impulse fur
Pulsgetriebeantrieb

O_Mtr_Accel_Ramp_Right

INT

4:0067

Wert in mm fur
Motorrolle oder
Impulse flur
Pulsgetriebeantrieb

O_Mtr_Brake_Method_Left

INT

4:0261

Steuerung Linker
Motor




O_Mtr_Brake_Method_Right

INT

4:0271

Steuerung Rechter
Motor

O_Mtr_Decel_Ramp_Left

INT

4:0044

Wert in mm fur
Motorrolle oder
Impulse fur
Pulsgetriebeantrieb

O_Mtr_Decel_Ramp_Right

INT

4:0068

Wert in mm fur
Motorrolle oder
Impulse fur
Pulsgetriebeantrieb

O_Mtr_Dir_Left

BOOL

4:0260

An = Laufen
entgegen der
Konfig. Richtung

O_Mtr_Dir_Right

BOOL

4:0270

An = Laufen
entgegen der
Konfig. Richtung

O_Mtr_Run_Left

BOOL

4:0260

An = Laufen

O_Mtr_Run_Right

BOOL

4:0270

An = Laufen

O_Mtr_Slave_Mode_Left

INT

4:0262

0 = Ignorieren 1 =
AUS: Linker Motor
unabhangig
gesteuert 2 = AN:
Linker Motor
spiegelt Rechte
Motorsteuerung

O_Mtr_Slave Mode Right

INT

4:0272

0 = Ignorieren 1 =
AUS: Rechter Motor
unabhangig
gesteuert 2 = AN:
Rechter Motor
spiegelt Linke
Motorsteuerung

O_Mtr_Speed_Left

INT

4:0040

Wert in mm/s fur
Motorrolle oder U/
min x 10 fur
Pulsgetriebeantrieb

O_Mtr_Speed_Right

INT

4:0064

Wert in mm/s flr
Motorrolle oder U/
min x 10 far
Pulsgetriebeantrieb

O_Sensor_Prt_Mask P2_Left

BOOL

4:0034

Aktiven Zustand
fur den Pin
umkehren

O_Sensor_Prt_Mask_P2_Right

BOOL

4:0034

Aktiven Zustand
fur den Pin
umkehren

O _Sensor_Prt_Mask P4 Left

BOOL

4:0034

Aktiven Zustand
fUr den Pin




umkehren

O_Sensor_Prt_Mask_P4_Right

BOOL

4:0034

Aktiven Zustand
fur den Pin
umkehren

O_Sensor_Prt_P2_Left Output_Enable

BOOL

4:0037

Sensoranschluss-
Pin 2 Links als
Ausgang aktivieren

O_Sensor_Prt_P2_Left Output_Energize

BOOL

4:0037

Sensoranschluss-
Pin 2 Links
einschalten,
Ausgangsfreigabe
muss eingeschaltet
sein

O_Sensor_Prt_P2_Right_Output_Enable

BOOL

4:0037

Sensoranschluss-
Pin 2 Rechts als
Ausgang aktivieren

O_Sensor_Prt_P2_Right_Output_Energize

BOOL

4:0037

Sensoranschluss-
Pin 2 Rechts
einschalten,
Ausgangsfreigabe
muss eingeschaltet
sein

O_Servo_CmdPosition_Left

INT

4:0008

Wert in mm far
Motorrolle oder
Impulse fur
Pulsgetriebeantrieb

O_Servo_CmdPosition_Right

INT

4:0013

Wert in mm fur
Motorrolle oder
Impulse fur
Pulsgetriebeantrieb

O _Servo_GoCmd_Left

BOOL

4:0009

Von Position “0“ zu
befohlener Position
gehen

O_Servo_GoCmd_Right

BOOL

4:0014

Von Position “0“ zu
befohlener Position
gehen

O_Servo_Zero_Left

BOOL

4:0009

Aktuelle
Impulszahlung auf
,0“ setzen

O_Servo_Zero_Right

BOOL

4:0014

Aktuelle
Impulszahlung auf
.0“ setzen

O_Tracking_Discharge

DINT

4:0201
(MSw)
4:0202 (LSW)

AOI-Logik

Tracking fur
Férdergut, das
entladen wird

O_Zone_Sts DnZn

INT

4:0196

Zonenstatus zum
Nachgelagerten
Modul




O _Zone_Sts UpZn

INT

4:0116

Zonenstatus zum
Vorgelagerten
Modul




12.6. Verwendung der Logix 5000 MSG-
Anweisung

Zugriff auf ConveyLinx-Modul kann auch Uber die Logix 5000 MSG -Anweisung erfolgen. Die
MSG -Anweisung verwendet CIP-Kommunikation mit Expliziten Nachrichten . Das bedeutet,
dass die Verbindung nicht als implizite Verbindung aufrechterhalten wird. Generische
Ethernet-Modul - und EDS -Verbindungen sind implizit und muissen daher standig
aufrechterhalten werden, da ansonsten ein Kommunikationsfehler auftritt. Die
Kommunikation mit Expliziten Nachrichten 6ffnet die Verbindung, liest/schreibt Daten und
schlief8t dann die Verbindung, wodurch wieder Kommunikationsressourcen fur die SPS frei
werden.

Wann werden MSG-Anweisungen verwendet

Da die MSG -Anweisung asynchron zum Programm-Scan ausgefUhrt wird und nicht den
RPI-Beschrankungen der impliziten Nachrichtenlibermittlung unterliegen, ist die
Reaktionszeit zwischen der Anforderung von Daten und dem Datenempfang nicht
deterministisch und kann zwischen separaten Anforderungen derselben Daten vom selben
Gerat variieren. Daher wird empfohlen, MSG -Anweisungen nicht flur die , Echtzeitsteuerung”
von Anlagen zu verwenden. Bei ConveyLinx-Modul sind MSG -Anweisungen flr das Sammeln
von Informationen mit ,niedriger Prioritat“ und/oder das Senden unregelmaliger
Parameteranderungen vorgesehen. Bitte beachten Sie, dass es sich hierbei nur um eine
Empfehlung handelt. Die Besonderheiten lhrer speziellen Anwendung, die SPS-Kapazitat, die
verfligbare Netzwerkbandbreite usw. erméglichen es IThnen méglicherweise, erwartete
Ergebnisse mit der ,Echtzeitsteuerung” unter der Verwendung von MSG -Anweisungen zur
Verbindung mit ConveyLinx-Modul zu erzielen.

Moduladressen im Vergleich zu Registerauswahl-Adressen mit
MSG-Anweisung

Moduladressen sind die 512 ,eigentlichen” Register im Modul und Registerauswahlen sind

Wvirtuelle” Register, die basierend auf ihrer Funktion gruppiert werden. Es gibt bestimmte
Beschrankungen der Mdéglichkeiten, die Sie mit einer MSG-Anweisung haben:

* Sie kdnnen eine einzelne MSG-Anweisung verwenden, um ein und bis zu 30
aufeinander folgende ConveyLinx-Modul-Register zu lesen

* Sie kdnnen eine einzelne MSG-Anweisung verwenden, um in eines (und nur eines) der
ConveyLinx-Modul-Register zu schreiben

* Sie kdnnen eine einzelne MSG-Anweisung verwenden, um eine beliebige der
verflugbaren Eingangs-Registerauswahlen vollstandig zu lesen

* Sie k6nnen die MSG-Anweisung NICHT verwenden, um in eine Ausgangs-
Registerauswahl zu schreiben.



12.6.1. MSG-Anweisung lesen

FUr dieses Beispiel haben wir ein ConveyLinx-Modul in unserem Ethernet-Baum erstellt und
eine MSG-Anweisung zu einer Leitersprosse hinzugefigt. Wir haben diesen MSG-Baustein
~ReadStatus” genannt und den Steuerungs-Tag daflr erstellt. Mit dieser MSG-Anweisung
lesen wir Moduladressen 4:0088 und 4:0089, die Modulstatus-Datenwort 1 und 2 sind. Wir
haben flr die Verwaltung dieser Daten aullerdem einen Steuerungs-Tag des Datentyps DINT
erstellt, den wir ,JempDiagStatus” genannt haben. Daten von 4:0088 sind im héherwertigen
Wort des DINT und 4:0089 befinden sich im niederwertigen Wort des DINT.

Message Configuration - ReadStatus
Configuration® Communication Tag

Message Type: o CIP Generic

Service . >
Tupe: Get Attribute Single 9

Sewvice [ . [on o=l
Code: ® (Hex) Llass: M (Hex] Destination

Instance: |88 9 Attribute:{ 2 ﬁ (Hex) Element

) Enable ) Enable Watting O Start
) Emor Code: Extended Emor Code:
Emor Path:
Emor Text:
oK

(O Done

e

v

TempDiagStatus @L

New Tag...

Done Length: 0
[] Timed Out «

Apply Help

Wahlen Sie aus dem Nachrichtentyp-Dropdownmenu CIP Generic aus

Wahlen Sie aus dem Servicetyp-DropdownmenU Get Attribute Single aus

Geben Sie in das Instanzfeld ,,88“ ein

0 0O d e

Geben Sie in das Klassenfeld ,,64“ ein




Geben Sie in das Attributfeld ,2“ ein, da wir 4:0088 und 4:0089 lesen mochten

Zur Bestimmung des Zielelements verwenden Sie das ,Tag Browser“-Dropdownmend,
um TempDiagStatus auszuwahlen




12.6.2. MSG-Anweisung schreiben

FUr dieses Beispiel haben wir ein ConveyLinx-Modul in unserem Ethernet-Baum erstellt und
eine MSG-Anweisung zu einer Leitersprosse hinzugefigt. Wir haben diesen MSG-Baustein
MriteSpeed” genannt und den Steuerungs-Tag dafir erstellt. Mit dieser MSG-Anweisung
schreiben wir einen Wert fir die Linke Motorgeschwindigkeit bei Moduladresse 4:0040. Wir
haben flr den Geschwindigkeitswert, den wir an das Modul schreiben wollen, wenn wir die
die MSG-Anweisung ausfihren, auBerdem einen Steuerungs-Tag des Datentyps INT erstellt
und diesen ,NewSpeed” genannt.

| Message Configuration - WriteSpeed X

Configuration Communication Tag

Message Type: o CIP Generic v

Service | get Attribute Sinal Source Element:  [NewSpeed

Toper et Attribute Single 9 v j 0 -
Source Length: 2 Q = (Bytes)

Semvice [14 | . [ca onl
Code: 10 [Hex] Class: E&ﬂ (Hex)

Instance: |40 ﬁ Attribute: 1 ﬁ (Hex) New Tag..

) Enable ) Enable Watting QO Start O Done Done Length: 0
) Enmor Code: Extended Emor Code: [] Timed Out «
Ermor Path:
Emor Text:
OK Cancel Apply Help

Wahlen Sie aus dem Nachrichtentyp -Dropdownmeni CIP Generic aus

Wahlen Sie aus dem Servicetyp -Dropdownment Set Attribute Single aus

Geben Sie in das Instanzfeld ,,40“ ein

0 0O d e

Geben Sie in das Klassenfeld ,,64“ ein




Geben Sie in das Attributfeld ,,1“ ein

Zur Bestimmung des Quellenelements verwenden Sie das ,,Tag Browser"-
Dropdownmenl, um NewSpeed auszuwahlen

O @O

Geben Sie als Quellenldnge ,,2" ein (2 Bytes = 1 INT)




PULSEROLLER ConveyLinx-Ai Family Complete Guide - 2.1

12.6.3. Eine Eingangs-Registerauswahl
mit MSG-Anweisung lesen

FUr dieses Beispiel haben wir ein ConveyLinx-Modul in unserem Ethernet-Baum erstellt und
eine MSG-Anweisung zu einer Leitersprosse hinzugefigt. Wir haben diesen MSG-Baustein
~ReadZPA"“ genannt und den Steuerungs-Tag dafur erstellt. Mit dieser MSG-Anweisung
werden wir alle 21 Register aus SPS-Eingange fur ZPA-Modus lesen. Wir haben auBerdem
einen Steuerungs-Tag namens ,ZPA_Inputs” erstellt, der ein INT-Array aus 21 Elementen ist,
um die Daten zu verwalten.

* Wenn Sie eine Eingangs-Registerauswahl mit einer MSG-Anweisung lesen,
mussen Sie als Zielelement-Steuerungs-Tag ein Array von INT mit einer Anzahl
an Elementen erstellen, die der Anzahl der Register in der Registerauswahl
entspricht.

Message Configuration - ReadZPA X

Configuration Communication Tag

Message Type: o CIP Generic v
?;;\:Fﬂ Get Attibute Single @3 v
0 =
Service . 2 aml
Code: ® (Hex) Lisss L@J (Hex) Destination ZPA_Inputs[0] @ v

Instance: 1359 httrigutEZE_eJ (Hex) Flement New Tag

) Enable O Enable Waiting ) Start 2 Done Done Length: 0
O Enmor Code: Extended Emor Code: [] Timed Out €
Ermror Path:
Emor Text:
OK Cancel Apply Help

o Wahlen Sie aus dem Nachrichtentyp-Dropdownmeni CIP Generic aus

Seite 330 von 423



Wahlen Sie aus dem Servicetyp-DropdownmenU Get Attribute Single aus

Geben Sie im Instanzfeld ,,105“ ein, was der Registerauswahl-Wert fUr die ZPA-Modus-
Eingange ist

Geben Sie in das Klassenfeld ,,4“ ein

Geben Sie in das Attributfeld ,,3“ ein

© 000

Zur Bestimmung des Zielelements verwenden Sie das ,,Tag Browser“-Dropdownmend,
um zuerst ZPA Inputs und dann das Element [0] auszuwahlen




12.7. EDS-Modul-Datentyp Querverweis

Wenn Sie in Ihrer RSLogix 5000-Umgebung eine Instanz eines Gerats aus einer EDS-Datei
erstellen, stellt die EDS-Datei einen Moduldefinierten Datentyp fur die Eingange und
Ausgange des Gerats bereit- Der Name dieses Moduldefinierten Datentyps wird automatisch
von der EDS-Dateierstellungssoftware generiert und basiert (unter anderem) auf einer
Prifsumme der Eintrage in der Datei. Dies fuhrt oft zu eher kryptischen alphanumerischen
Zeichenfolgen als Namen.

Wenn Sie ein existierendes Programm bekommen und in lhrer RSLogix 5000-Umgebung die
EDS-Datei fehlt, die fur dieses Programm verwendet wurde, missen Sie feststellen, welche
Version der EDS-Datei verwendet wurde und diese dann auf unserer Website Pulseroller.com
suchen. Es kann auch vorkommen, dass Sie die korrekte EDS-Datei fur Ihre AOI-Version
finden missen. Die folgende Tabelle enthalt Querverweise der haufigsten EDS-Dateien,
AOQOI-Dateien und Moduldatentypen.

EDS-Datei ‘ AOIl-Datei ‘ Modul-Datentyp
_055C:Ai2_84EED4D3:1:0

Ai2_ZPA_AOI_4 5.L5X
_055C:Ai2_3015BAF1:0:0

ConveylLinxAi_V5_1.eds
_055C:Ai2_1F7F96C5:1:0

Ai2_PLCIO_AOI_4 5.L5X
_055C:Ai2_7DDD1BFA:0:0

* FUr nicht dargestellte Versionen oder Moduldatentypen kontaktieren Sie bitte
support@pulseroller.com.
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13. Siemens-SPS mit Profinet 10
verbinden

! In diesem Abschnitt wird vorausgesetzt, dass Sie uber solide Grundkenntnisse
Uber Siemens SPS und uber die TIA Portal- oder Step7 Manager-
Entwicklungsumgebungen verfugen.

Dieser Abschnitt gilt fur alle Module der ConveyLinx-Gruppe. Abbildungen und
Software-Screenshots zeigen moglicherweise nur Beispiele aus der
ConveyLinx-Ai-Gruppe, die Konzepte gelten jedoch fur alle ConveyLinx-
Module.

S7-SPS von Siemens kdnnen mit ConveyLinx -Modulen arbeiten, weil diese das PROFINET IO
-Kommunikationsprotokoll unterstitzen und als PROFINET 10-Gerate fungieren kénnen,
wahrend die S7-SPS als eine PROFINET 10-Steuerung funktioniert. Die SPS kann auf
verschieden Arten mit demselben ConveyLinx -Modul verbunden werden, je nachdem, wie
Sie es verwenden wollen. Jede dieser verschiedenen Verbindungsarten der SPS mit einem
Modul ist ein Device Access Point (DAP). Fir einen ConveyLinx -Modultyp oder eine
ConveylLinx -Gruppe muss in lhrer SPS-Programmierumgebung eine GSDML-Datei installiert
werden, damit Ihre Umgebung jeden der verfigbaren DAPs flir diesen Modultyp oder diese
Gruppe anzeigen kann. Jede ConveyLinx -Modulgruppe (ConveyLinx-ERSC, ConveyLinx-Ai
und ConveyLinx-ECO) hat ihre eigene GSDML-Datei, die alle DAP -Informationen enthalt.
Jeder DAP entspricht einer Betriebsart des ConveyLinx-Moduls.

Vorbereitung der Programmierumgebung

Die Betriebsarten des ConveyLinx-Moduls verstehen

Device Access Points (DAP)

Das ProfiNet-Protokoll erlaubt mehrere Zugriffswege fir ein einzelnes physisches Gerat. Dies
nennt man Device Access Point oder DAP . Im Wesentlichen ermdéglicht es jeder DAP, die SPS
auf eine Art mit demselben phyischen Gerat zu verbinden, die sich von der Verbindungsart
der anderen DAPs fur dieses Gerat unterscheidet. Die Anzahl der DAPs, die ein Gerat
unterstltzt ist anbieterspezifisch - jeder Hersteller entscheidet, wie viele Zugriffswege er far
sein Gerat bereitstellt.

Nachdem Sie basierend auf der ConveyLinx-Gruppe, die Sie verwenden die entsprechende
GSDML -Datei in Ihre Programmierumgebung installiert haben, gibt es zwei Verzeichnisse
(oder Ordner) mit DAPs:

1. Enthalt die DAPs, die verwendet werden, wenn Sie die Separate ConveyLinx-
Autokonfiguration entweder Uber den Installieren-Button (ConveyLinx-ERSC-Gruppe)
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oder mit EasyRoll (ConveyLinx-Ai-Gruppe und ConveyLinx-ECO) durchfihren mdchten
Enthalt DAPs, die verwendet werden, wenn Sie die Integrierte Konfiguration direkt aus
der SPS-Topologie durchfiUhren mdéchten, um die Topologie Ihres ConveyLinx-Netzwerks
zu entdecken und alle Module zu konfigurieren



13.1. Vorbereitung der
Programmierumgebung

Um ConveyLinx mit Ihrer SPS verwenden zu kénnen, mussen Sie die richtigen
Konfigurationsdateien in lhrer TIA Portal - oder STEP 7 -Programmierumgebung installieren.
Die bendtigten Dateien sind in einem von unserer Webseite herunterladbaren .zip-Archiv
enthalten und beinhalten eine xml-Datei mit der Dateinamen-Struktur “GSDML-V2.xx-
IndustrialSoftware-ConveyLinx-yyyymmdd.xml” und mindestens 1 Bitmap-Datei (.bmp) mit
der grafischen Darstellung des/der bestimmten Moduls/Module flr das/die die xml-Datei lhre

Siemens Programmierumgebung festlegt.

AuBerdem gibt es optionale (aber unbedingt empfehlenswerte) User Data Type (UDT)
-Dateien speziell flr jeden Modultyp und Betriebsart, die Sie verwenden moéchten.

* Die Dateien, die Sie bendtigen, hangen von dem spezifischen ConveyLinx-
Modul und der Version der Modul-Firmware ab, die Sie verwenden.




13.2. Betriebsarten

Wenn sie installiert sind, kénnen ConveyLinx-Module in einem der folgenden 6 Grundmodi
konfiguriert werden:

Vollstandiger ZPA-Modus

In diesem Modus arbeitet ConveyLinx als Ein- oder Zweizonen-ZPA-Steuerung. Wenn sie mit
einem Modul in diesem Modus kommuniziert, kann die S7-300-SPS hauptsachlich
Eigenschaften steuern, die den Materialtransport betreffen, wie das Aufstauen, Freigeben,
Aufwecken/Stoppen, Lesen/Schreiben, Tracking, Motorrollen-Parameter (Geschwindigkeit,
Beschleunigung und Verzdégerung) und ConveyStop. In diesem Modus hat die SPS keinen
Zugriff auf das unmittelbare Starten/Stoppen von Motorrollen, da die interne ZPA-Logik das
Modul betreibt. Wenn die SPS mit ConveyLinx im ZPA-Modus kommuniziert, benétigt sie
keine schnelle Reaktionszeit, wie dies flr ein Fern-1/0-Gerat erwartet wlrde. Der typische
Reaktionszeitbereich, der zwischen der SPS und einem ConveyLinx-Modul im ZPA-Modus
genutzt wird, ist 32 ms bis 256 ms. Die Instanzlangen der Daten-Arrays flr Eingangs- und
Ausgangsdaten in diesem Modus betragen 64 Bytes.

Eingeschrankter ZPA-Modus

In diesem Modus arbeiten die ConveyLinx-Module als Ein- oder Zweizonen-ZPA-Steuerung,
genauso wie im Vollstandigen ZPA-Modus. Die Instanzdaten, die der S7-300-SPS angezeigt
werden, sind jedoch beschrankt auf grundlegende Materialtransporteigenschaften, wie
Aufstauen, Freigeben, Aufwecken/Stoppen und Motorrollengeschwindigkeit. Da die
Instanzlange in diesem Modus auf 30 Bytes reduziert ist, kann die SPS eventuell mehrere
Module unterbringen, vor allem in Anwendungen, in denen nicht alle ZPA-Funktionen (wie
Tracking) bendtigt werden. Ahnliche wie im Vollstidndigen ZPA-Modus ist eine Reaktionszeit
von 32 ms bis 256 ms in diesem Modus typisch.

Zusammenfuhrungsmodus

In diesem Modus lauft das Modul im ZPA-Modus und tauscht Datenmengen von 64 Bytes mit
der SPS aus. Zusatzlich zur ZPA-Logik fUhrt das Modul nun die Zusammenfihrungsaufgabe
in einer seiner Zonen aus. Fur das Konfigurieren der Zusammenfihrungszone gibt es zwei
unterschiedliche Konfiguraztionsmethoden (siehe das Konfigurationsmethoden-Kapitel).
Ahnliche wie im Vollstdndigen ZPA-Modus ist eine Reaktionszeit von 32 ms bis 256 ms in
diesem Modus typisch. Die ausgetauschten Daten sind die gleichen wie im Vollstandigen
ZPA-Modus.

Vollstandig SPS-gesteuerter Modus

In diesem Modus wird das ConveyLinx-Modul mithilfe des EasyRoll-Softwaretools in den SPS



I/0-Modus versetzt. Wenn das Modul im SPS 1/0O-Modus ist, ist die gesamte interne ZPA-Logik
ausgesetzt und das Modul braucht eine externe SPS, um Anschlusseingange zu lesen und
die an das Modul angeschlossenen Motorrollen laufen zu lassen und zu stoppen. Die SPS
enthalt die gesamte Logik, um Eingange von Sensor-/Steueranschllissen zu verarbeiten,
Motorrollen laufen zu lassen und zu stoppen, die Richtung/Geschwindigkeit/Beschleunigung/
Verzdgerung von Motorrollen einzustellen und mehr. In diesem Modus hat die SPS auRerdem
Zugriff auf Register im SPS I/O-Modul, die sich mit benachbarten ZPA-Modulen verbinden
kénnen, um den Materialtransport zu steuern und zur Tracking-Datenunterstitzung. Ein
ConveyLinx-Modul im SPS 1/0-Modus kann auch Servo-Funktionen ausfuhren, die der SPS
zuganglich sind. In diesem Modus reagiert das ConveyLinx-Modul so, wie es von einem Fern-
I/0-Gerat erwartet wird. Die Reaktionszeit auf Anfragen, wenn sich ConveyLinx mit der SPS
verbindet, betragt 4 ms. Die Instanzlangen der Daten-Arrays fur Eingangs- und
Ausgangsdaten in diesem Modus betragen 64 Bytes.

Eingeschrankter SPS-gesteuerter Modus

In diesem Modus wird das ConveylLinx Modul konfiguriert und arbeitet ohne ZPA-Logik,
genauso wie im Vollstandig SPS-gesteuerten Modus. In diesem Modus sind jedoch nur
Anschluss-1/0- und Motorrollen-Lauf-/Stopp-/Geschwindigkeitsfunktionen far die SPS
verflugbar. Da die Instanzlange in diesem Modus reduziert ist, kann die SPS eventuell
mehrere Module unterbringen, vor allem in Anwendungen, in denen nicht alle Funktionen im
Vollstandig SPS-gesteuerten Modus benétigt werden. ConveyLinx-Module in diesem Modus
kommunzieren mit derselben 4 ms-Reaktionszeit wie im Vollstandig SPS-gesteuerten Modus.
Die Instanzlangen der Daten-Arrays fur Eingangs- und Ausgangsdaten in diesem Modus
betragen 16 Bytes.

SPS-gesteuerter Modus mit ConveylLogix-Programm

In diesem Modus wurde das ConveyLinx-Modul mit ConveyLogix programmiert und dieses
Programm lauft im Inneren. ConveylLogix ermdglicht es Ilhnen, Ihre eigenen Programme zu
schreiben, es auf das ConveyLinx-Modul herunterzuladen und es damit wie eine kleine SPS
zu verwenden. Die Datenworte ToPLCArray(WORD [16] ) und FromPLCArray(WORD [16])
werden mit der SPS ausgetauscht. Welche Daten in diesen Daten-Arrays ausgetauscht
werden, wird vom Techniker im ConveylLogix-Programm und in der SPS programmiert. Die
Reaktionszeit der Kommunikation sollte durch den Programmierer basierend auf der GréRe
und Komplexitat des ConveylLogix-Programms angepasst werden. Je gréBer es ist, umso
hdher sollte die Aktualisierungsgeschwindigkeit ausgewahlt werden.
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13.3. Die beiden Konfigurationsmethoden
verstehen

! Bevor Sie fortfahren, missen Sie zunachst entscheiden, welche dieser beiden

Methoden Sie verwenden werden!

Generell missen ConveyLinx-Modulnetzwerke autokonfiguriert werden, bevor die Module im
ZPA-Modus zusammenarbeiten oder im SPS I/O-Modus Daten austauschen kénnen. Die
typische Methode ist die Verwendung des Install-Buttons (an Modulen der ERSC-Gruppe)
oder EasyRoll (flr die ConveyLinx-Ai-Gruppe und ConveyLinx-ECO). Wenn Sie Siemens
S7-SPS und TIA Portal oder Step 7 Manager verwenden, kdnnen Sie die ConveyLinx-Module
automatisch von der SPS basierend auf der Topologie konfigurieren lassen, die Sie wahrend
der Planung in lhrer Siemens SPS-Programmierumgebung erstellen.

Separate ConveylLinx Autokonfiguration

Wenn Sie diese Methode verwenden, wird die Konfiguration eines Moduls oder einer Gruppe
von Modulen mit dem Install-Button oder mit der EasyRoll -Software initiiert. Alle
Modulparameter, wie Motor-Modus (ECO/BOOST usw.), Modul-Modus (SPS/ZPA),
Verbindungen von Modulen untereinander, Zusammenflihrungszone, IP-Adressen und alle
anderen allgemeinen Parameter werden wahrend des Autokonfigurationsvorgangs
zugewiesen. Auch der Profinet-Name wird wahrend des Autokonfigurationsvorgangs vom
Modul gebildet. Um Ihr Programm in der SPS zu schreiben, miissen Sie den genauen
Profinet-Namen jedes Moduls kennen, das Sie anschlieBen méchten. Diese Namen kénnen
nicht geandert werden.

Vorteile der Separaten ConveyLinx-Autokonfiguration:

* Die Anderung von Parametern wie Motoreinstellungen, ZPA-Funktionalitat
usw. kann mit EasyRoll fUr mehrere Module auf einmal vorgenommen werden
* lhre SPS muss nur mit den Modulen verbunden werden, mit denen eine
Verbindung nétig ist und nicht mit jedem Modul im Netzwerk

* Die ZPA Extension kann konfiguriert werden

Nachteile der Separaten ConveyLinx-Autokonfiguration:

* Der Profinet-Name des Moduls wird wahrend der Autokonfiguration
festgelegt und kann nicht modifiziert werden

* lhre SPS muss die exakte Syntax des Profinet-Namens des Moduls
verwenden, um eine Verbindung herzustellen

* Sie mussen vor der Programmierung lhrer SPS lhre exakte Netzwerk-
Topologie und IP-Adressierung kennen

Seite 338 von 423



PULSEROLLER ConveyLinx-Ai Family Complete Guide - 2.1

Integrierte Konfiguration direkt aus der SPS-Topologie

! Diese Methode ist nur verfugbar fur die ConveyLinx-ERSC-Gruppe fur Serie 4

ab Firmware 4.27 und Serie 5 ab Firmware 5.03.

Wenn Sie diese Methode verwenden, erstellen Sie lhre Netzwerk-Topologie innerhalb der
Siemens SPS-Programmierumgebung (TIA Portal oder STEP 7). Alle relevanten
Modulparameter werden innerhalb Ihrer Umgebung verflgbar und kénnen in der Design-
Phase konfiguriert werden. Wenn lhre physisch installierte Netzwerktopologie aus
Steuermodulen lhrer entworfenen Topologie in lhrer SPS-Programmierumgebung entspricht,
Ubernimmt die SPS die Konfiguration aller ConveyLinx-Steuermodule, wenn Sie Ihr Projekt
auf die SPS herunterladen.

Vorteile der Konfiguration aus der SPS-Topologie:

* Keine Einschrankungen bei der Namensgebung von Modulen

* Es muss keine separate EasyRoll-Software verwendet werden

* Der Modulaustausch erfolgt durch einfaches Plug and Play, da der Gbrige
Vorgang durch die SPS abgewickelt wird

* Alle Modulparameter sind in die Siemens SPS-Programmierumgebung
integriert

Nachteile der Konfiguration aus der SPS-Topologie:

* Sie mussen alle ConveyLinx-Module in Ihrer Topologie bericksichtigen, egal
ob Sie mit ihnen mit lhrer SPS-Logik fur Ihr System interagieren missen

* Keine integrierte Méglichkeit, Parameter fur mehrere Module gleichzeitig zu
andern; Sie mlssen fur diesen Zweck lhre eigene SPS-Logik erstellen

* Die ZPA Extension ist nicht verfigbar
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13.4. Separate ConveyLinx-
Autokonfiguration

! Dieser Abschnitt gilt NUR, wenn Sie die Separate ConveyLinx-

Autokonfiguration (EasyRoll oder ConveyLinx-Installieren-Button) verwenden.

ConveyLinx-Module zu Ihrem Projekt hinzufigen

Wenn Sie die GSDXML Datei in Ihrer Umgebung installiert haben, sind ConveyLinx-Gerate
zur Verwendung in lhrem Projekt verfligbar. Sie kbnnen ConveylLinx-Gerate im
Hardwarekatalog -Fenster finden

Options (EE

=

o

v | Catalog ;‘7:

<J—-—-_ ][] 5

L. [ Filter Profile: [ <All> [v] g

Gehen S|e n der T’_ﬁ%ﬂ devices &
Baumstruktur nach ~ [ Otherfield devices a |
: . » [ Additional Ethemnet devices E
unten, bis Sie zum Ordner < [ PROFINETIO =
FOFderbandSteuerung mit » r:n Controllers %
EasyRoll-Konfiguration b e Wl
. b L@l Encoders o

g__elangen, um die T =
verfugbaren DAPs zu ~ (g o -
Sehenl vmlndustriaISO&ware Co. =

- Pj ConveyLinx o g

» ri Conveyor Control &
Jedes dieser Elementeist ein ~ [ Conveyor Contral with EasyRoll configuration 8 |

separater DAP fiir die | —pill Conveyinx Ai L

Installation mit EaszoII oder - ——u ConveyLinxAi in PLC mode with ConveylLogix 5

itd i m ConveylinxAi in reduced PLC mode E

mit dem Installieren-Button \l ConveyLinxAi in reduced ZPA mode | | E.

«¥» Die Betriebsart eines ConveyLinx-Moduls bestimmt, welche der DAPs Sie aus
dem Hardwarekatalog -Fenster in Ihr Projekt ziehen kdnnen.
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13.4.1. Profinet-Name

Wenn die Autokonfiguration von ConveyLinx-Modulen Uber EasyRoll oder mithilfe des
Installieren-Buttons erfolgt, generiert jedes Modul automatisch seine eigenen spezifischen
Profinet-Namen jeweils mit einer exakten Syntax, die der Betriebart (ZPA oder SPS I/0)
entspricht, die wahrend der Autokonfiguration bestimmt wurde. Wenn Sie die
Autokonfiguration mit einem Installieren-Buttom durchgefuhrt haben, ist jedes Modul
standardmaRig im ZPA-Modus und die ZPA-Profinet-Namen werden automatisch generiert.
Wenn Sie EasyRoll verwenden, um ein Modul vom ZPA- in den SPS I/O-Modus zu andern,
werden die Profinet-Namen fur den SPS I/0-Modus automatisch aktualisiert.

Die folgende Tabelle zeigt die exakte Syntax flr Profinet-Namen:

Mode ‘ Syntax ‘ Anmerkungen

Vollstandig ZPA

- - conveylinxzpa-
Eingeschrankt XXX-YYY xxX = 3. Oktett
ZPA der IP- Adresse

Vollstandig

SPS-gesteuert yyy = 4. Oktett

conveylinxplc- | ger |p- Adresse
Eingeschrankt XXX-YYY
SPS-gesteuert

! Wenn Sie Module verwenden, die mit ConveyLinx autokonfiguriert wurden,
kdnnen Sie in lhrer Siemens-Programmierumgebung den Profinet-Namen im

Modul nicht andern, um die Kommunikation mit einem bestimmten Modul zu
ermaoglichen.

* Bitte verwechseln Sie nicht die Allgemeine Bezeichnung des Moduls oder den
Projektnamen , den Sie einem bestimmten Gerat zuweisen, mit seinem
Profinet-Namen. Das Format des Profinet-Namen muss in der korrekten Syntax
sein, da sich das Modul sonst nicht mit der SPS verbindet. Der Projektname
des Moduls kann ganz nach Wunsch des Benutzers gewahlt werden, um das
Modul in Ihrer Siemens-Programmierumgebung zu identifizieren und ist der
Name, der in der Netzwerkansicht und der Baumstruktur Ihres Projekts
angezeigt wird.
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13.4.2. Module hinzufugen - Beispiele

In diesem Abschnitt prasentieren wir Ihnen ein Beispiel, in dem ein einzelnes Modul in jedem
Modus zu einem Projekt hinzugeflgt wird. Daflr ist sowohl das Auswahlen des richtigen DAP
aus dem Hardwarekatalog als auch die Verwendung des korrekten Profinet-Namens
erforderlich, um das gewlnschte Ergebnis zu erzielen. In der folgenden Tabelle sind die 6
Module, die wir zu unserem Projekt hinzufUgen moéchten sowie die richtige Syntax der

bendtigten Gerate- und Profinet-Namen aufgelistet.

Modulmodus IP- Adresse AP BB (i Profinet-Name
Hardwarekatalog
Vollstandig ZPA 192.168.0.20 | ConveyLinx-Ai conveylinxzpa-0-20
Vollstandig

SPS-gesteuert 192.168.101.21 | ConveyLinx-Ai conveylinxplc-101-21

ConveyLinx-Ai

Reduziert ZPA 192.168.101.22 | im reduzierten conveylinxzpa-101-22
ZPA-Modus
Reduziert ConveyLinx-Ai

192.168.20.123 | im reduzierten conveylinxplc-20-123

SPS-gesteuert SPS-Modus

Vollstandig ZPA
mit 192.168.0.21 | ConveyLinx-Ai conveylinxzpa-0-21
Zusammenflhrung

ConveyLinx-Ai
192.168.0.22 |im SPS-Modus conveylogix-0-22
mit ConveyLogix

ConveylLogix-
Schnittstelle

* In den folgenden Abschnitten werden die Details fur das Hinzuflgen jedes
dieser Elemente in Ihre TIA Portal-Umgebung angezeigt.
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13.4.2.1. Vollstandig ZPA

SCHRITT 1: Fugen Sie das Modul dem SPS-Netzwerk

hinzu

Ziehen Sie den
ConveyLinx-Ai -DAP aus
dem Katalog -Fenster und
legen Sie ihn im Network
View -Fenster ab.

Um das Modul mit der
SPS zu verbinden, klicken
Sie auf den ,,Not
Assigned“-Link und
wahlen Sie die
gewulnschte Profinet-
Schnittstelle der SPS.

Wenn die Verbindung
erfolgt ist, sehen Sie,
dass die grune Grafik die
SPS und das Modul
miteinander verbindet.

[,_!-’ Topology view Network view ™y [[If Device view || options |
T (o] 3 -
% Newvork| 1§ Connections [Hi connection — 2| M LA = | o|E
2] Gatalon) H
T— w8
- (it it g
PLC1 [ Filter Profile: [ <All> [+ |_f| 5
= |3
CPU 15111 PN ~ [l PROFINETIO ol
» [l Controllers
» [ orives e
» [l Encoders =
s
b Ll Gateway g
~mo 5
= [ Industrizl Software Co. g
I + [ Conveytinx &
| :
" » [l Conveyor Contro |
[ = [ Conveyor Control with EasyRoll configuration &
| 7
| a
Cenveylinx A in PLC mede with Conveylegix &
B Conveytin 4i in reduced PLC mede =
Ml conveytinx 4i in reduced ZFA mode I

|E Topology view ||h-ﬂ-h Network view ||[|T Device view |
o Network ﬂﬂ Connections |HI.'I connection |v| i :g 2E Q s =] b
PLC_1 CLAIZPA Ty
CPU 1511-1 PN ConveyLinx Ai i... ;Blvi!-.---;
. Sy

|
el

ect 10 controller

'_?LC_1 PROFINET inte rface_1|

ConnectingToSiemensPLC_ DOCUMENTATIO

L v | | =

N » Devices & networks

|; Topology view

”EE-,J Network view

L:-:.i PLC_1.PROFINET 10-5y5te._. jm—mcr

& MNetwork| ?" Connections | HMI connection =]
1 10 system: PLC_1.PROFINET 10-System (100) E
e CLAi R Conwming a2 e
CFU 1511-1 PN ConveyLing Al v =
o o1 o

Erfolgreiche

Verkniipfung
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SCHRITT 2: Weisen Sie dem
Profinet-Namen zu.

Finden Sie lhr neu
erstelltes Modul im
Projektbaum im Ordner
Ungrouped devices .
Klicken Sie rechts auf lhr
Modul, so dass sich ein
Popup-Menu 6ffnet und
wahlen Sie Properties .

Ein neues Fenster 6ffnet
sich. Wahlen Sie General
im Menu auf der linken
Seite. Geben Sie im Feld
Name den bendtigten
Namen flr das Gerat ein.
In unserem Beispiel ist es
conveylinxzpa-0-20 aus
der Beispiel-Tabelle

Geben Sie den EXAKTEN
Profinet-Namen ein und
klicken Sie auf ,Enter”,

um die Anderung
durchzufuhren.

3 r:*a Technology objects

3 External source files

» [4 PLCtags

v [ PLC data types

» r.:,L Watch and force tables
[& online backups

e
%5 Traces

- v v

i Device proxy data
Bog Program info
[of PLC supervisions & alarms
E] PLC alarm text lists
» p_u Local modules
» [ Distributed 10
= k4 Ungrouped devices
| CLAI [ConveyLinx Ai]
» Q Common data

CLAi [ConveyLinx Ai]
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Modul den EXAKTEN

Open
Open in new editor

Export CAxdata...

¥ Delets De

& Go to topology view

i Go to network view
Go to master/ 10 system
Cornpile
Download to device

& Goonline

%) Online & diagnostics

1" Assign device name

8[2 Compare
I3 search in project

2€' Cross-references F11

Open blockiPLC data type... F7
Cerl+C

Rename F2

Crrl+k
&Y Gooffline Cerl+M
Curl+D

Crrl+F

Crrl+F

3@ Print preview...
_-|b Export module labeling strips...

Ig Properties...

Alt+Enter

»
3

3

5, Frint_
i ¥ 95 CLA [ConveyLink All

3 ﬁ Common data

| General

| 10 tags || System constants

[ Texts |

I - General I
Catalog information

~ PROFINETinterface [X1]
General
Ethernet addresses
» Advanced options
Hardware identifier
Identification & Maintenance

Hardware identifier

General

———

Mame: |CLA

Author: | User
Comment: |
Rack: |0
slot: |0

CLA ["CnmreyLinx Ail

J General || 10 tags || System constants || Texts
- General G |
2 L enera
Catalog information
w FROFINETinterface [X1]
General | Mame: |conveylimepa-0-20] I
Ethernetaddrlesses Authors |User
» Advanced options
Hardware identifier EomaEnk
Identification & Maintenance
Hardware identifier
Reck: |0 |
Slot: |0 |
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SCHRITT 3: Geben Sie die IP- Adresse ein

Klicken Sie im selben
Eigenschaftenbereich, in
dem Sie den Profinet-
Namen geandert haben,
auf Ethernet-Adressen
und geben Sie die IP-
Adresse ein. In unserem
Beispiel ist es
192.168.0.20 aus der
Beispiel-Tabelle

- General
Catalog information
w PROFIMNET interface [X1]
General
» Advanced options
Interface options
F Real time settings
» Port1[X1P1R]
b Port 2 [X1 P2 R]
Hardware identifier
Identification & Maintenance
Hardware identifier

Ethemet addresses

IP protocol

Interface networked with

Subnet: | PNIIE_1

IP address:

 Subnet mack:

C

(=)
(=]
(=]

SCHRITT 4: Aktualisierungszeitintervall auswahlen

Klicken Sie im selben
Eigenschaftenbereich, in
dem Sie den Profinet-
Namen geandert haben,
auf Erweiterte Optionen
und wahlen Sie eine
passende
Aktualisierungszeit. Fur
ein ConveyLinx-Modul im
ZPA-Modus liegt die
empfohlene
Aktualisierungszeit
zwischen 32ms und
512ms.

Catalog information
w PROFINETinterface [X1]
General
Ethemnetaddresses
Hardware identifier
Identification & Maintenance
Hardware identifier

Update time

Update time:

Watchdog time

Accepred update cycles withou

() Calculate update time automatically

(*) Setupdate time manually

4.000

8.000

16.000
32.000
54000

128.000
256,000
512.000

10 data: |

Watchdog time:

[12.000
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13.4.2.2. VolIstandig SPS-gesteuert

SCHRITT 1: Fugen Sie das Modul dem SPS-Netzwerk

hinzu

Ziehen Sie den
ConveyLinx-Ai -DAP aus
dem Katalog -Fenster und
legen Sie ihn im Network
View -Fenster ab.

Um das Modul mit der
SPS zu verbinden, klicken
Sie auf den ,, Not
Assigned“-Link und
wahlen Sie die
gewunschte Profinet-
Schnittstelle der SPS.

Wenn die Verbindung
erfolgt ist, sehen Sie,
dass die grune Grafik die
SPS und das Modul
miteinander verbindet.

[mmmmcmmmmcncd [PLC_1.PROFINET IQ-Syste...

e
|§ Topology view ({h Network view ‘|E1' Device view | Options
% Hemwork 1§ Connections [Hi nectio [T i & = =M =
R 10 system: PLC_1.PROFINET I0-System (100) |* VlCatalog)—
== | it [t
node1 = 1 [ Filter  Profile: [<Al> [+] ]
Conveylinc Aii.. Wl yiees - and ful. |
PLC 1 e — = e
HEl . i
§ — ConveyLinx Al in PLC mode with Conv..
|

ConveyLinxAi in reduced PLC maode
m ConveyLinx Al in reduced ZPA mode
[l conveyLinx i in ZPA mode
ConveyLinx Ai Merger

ConnectingToSiemensPLC_DOCUMENTATION » Devices & networks

|; Topology view

|r% Metwork| 5 Connections |'—| Il connection

AL

I 10 system: PLC_1.PROFINET 10-System (100) E

||Eg'h Network view

; :@11

||I]'f Device view |

=

conveylinxzpa- .. i rr————
‘Corrveyling Ai m— i yemn
o SRR

-1 FN

| '-..'Efi.li'mmll.
PLC_1.PROFINET inte rface_1

PLC_1.PROFINET I0-Eyste... :-:-j

ConnectingToSiemensPLC_DOCUMENTATION » Devices & networks

|§ Topology view

e Metwork E_ﬂ Connections |:—:: il connection

mveﬁinm._.i Commins Atz [CLA

"ﬁE‘h Network view
] &

0 10 system: PLC_1.PROR

=

1PN ComveyLinx Ai | = CorveyLins Al
BT BLET

||[|'f Device view |

Erfolgreiche
Verkniipfung

[PLC_1.PROFINET 10-5yste... |

SCHRITT 2: Weisen Sie dem Modul den EXAKTEN
Profinet-Namen zu.

Befolgen Sie den gleichen SCHRITT 2 wie im Beispiel Vollstandig ZPA. Fur dieses Beispiel ist
der korrekte Profinet-Name nach unserer Beispiel-Tabelle conveylinxplc-101-21

SCHRITT 3: Geben Sie die IP- Adresse ein.

Befolgen Sie den gleichen SCHRITT 3 wie im Beispiel Vollstandig ZPA. Fur dieses Beispiel ist
die korrekte IP- Adresse nach unserer Beispiel-Tabelle 192.168.101.21
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SCHRITT 4: Aktualisierungszeitintervall auswahlen

Befolgen Sie den gleichen SCHRITT 4 wie im Beispiel Vollstandig ZPA. Da die 1/O und
Motoren dieses Moduls vollstandig SPS-gesteuert sind, wird die schnellste
Aktualisierungszeit von 4ms empfohlen.
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13.4.2.3. Reduziert ZPA

SCHRITT 1: Fugen Sie das Modul dem SPS-Netzwerk
hinzu

[& Topology view WDevice view || Options o]
¢ Network| 1§ Connections [iconnecion | Tt @ o J— Sl
B 10 system: PLC_1.PROFINET 10-System (100) | ™ ‘(T('a[alog \ - §
Ziehen Sie den DAP | e conveylinxzpa-.. I conveylinxplc- .. 1 W Fiter  Profile: [<All> TT“% %
ConveyLinx-Aiim | & " l i S | e [l
reduzierten ZPA-Modus : E b 8 g
aus dem Katalog -Fenster L :
und legen Sie ihn im Mt scbre > H
Network View -Fenster ab. | —————— A
T "
|E Topology view ||Eg'h Network view ||[|'|‘ Device view |
EE MNetwork un Connections |HI.'I connection |V| EL__T Eg 5 @l % :_”. ]
1 10 system: PLC_1.PROFINET 10-System (100) E
node2 [ ConvepLins Atz CLAIZPAmIni O e b R e 1
Um das Modul mit der | Cometmeaii g oLl bl
SPS zu verbinden, klicken it A
Sie auf den ,Not [FeCT PROFINET interiace _1
Assigned”“-Link und PLC_1.PROFINET IO-Syste... |
wahlen Sie die
gewulnschte Profinet-
Schnittstelle der SPS. |
.
L]

ConnectingToSiemensPLC_DOCUMENTATION » Devices & networks
|§ Topology view ||g,-Eh Network view ||'f Device view |

; ; 3 ork| 2§ i T Tra e o | e = (&l -~
Wenn die Verbindung |£¥ Newerk| £ connections | i connecion BRESER=  foigreiche
o 10 system: PLC_1_PROA Verknupfung

erfolgt ist, sehen Sie,
dass die grune Grafik die et -
SPS und das Modul |- Comeylmal | aoge comneyina
miteinander verbindet. == =

w

PLC_1.PROFINET 10-Gyste _. |

SCHRITT 2: Weisen Sie dem Modul den EXAKTEN
Profinet-Namen zu.

Befolgen Sie den gleichen SCHRITT 2 wie im Beispiel Vollstandig ZPA. Fur dieses Beispiel ist
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der korrekte Profinet-Name nach unserer Beispiel-Tabelle is conveylinxzpa-101-22

SCHRITT 3: Geben Sie die IP- Adresse ein.

Befolgen Sie den gleichen SCHRITT 3 wie im Beispiel Vollstandig ZPA. Fur dieses Beispiel ist
die korrekte IP- Adresse nach unserer Beispiel-Tabelle 192.168.101.22

SCHRITT 4: Aktualisierungszeitintervall auswahlen

Befolgen Sie den gleichen SCHRITT 4 wie im Beispiel Vollstandig ZPA. Da sich dieses Modul
im ZPA-Modus befindet, liegt die empfohlene Aktualisierungszeit zwischen 32ms und 512ms.
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13.4.2.4. Reduziert PLC

SCHRITT 1: Fugen Sie das Modul dem SPS-Netzwerk
hinzu

[ Topology view I Device view || Options (i)
% Newwork| 1 Connections [HII connection 1 = o d|F
7 10 system: PLC_1.PROFINET 10-5ystem (100) ~| | | Catalog Y — §
Ziehen Sie den DAP | ecs conveylinepa-. M conveylinxple- . S @ rroie: [l IE“%‘ %
ConveyLinx-Aiim | & " | D | Rl I
reduzierten ZPA-Modus f ot g
aus dem Katalog -Fenster ey :
und legen Sie ihn im Mt scbre > A
Network View -Fenster ab. ] g » [ Conveyor Convol _ =
T = \'— M ||
';_;’ A b | [ cad | me v e o g
K hnniair (2
|E Topology view ||Eg'h Network view ||[|'f Device view |
b—f MNetwork uu Connections |Hl.'| connection |V| ﬂ:‘: !'g i @l a2 :_"’. ]
1 10 system: PLC_1.PROFINET 10-System (100) E
node2 W cuaizeamini B 1
Um das Modul mit der |  Comveytineaii. = aeongp=: R
SPS zu verbinden, klicken | H&L
Sie auf den ,Not [FeCT PROFINET interiace _1
Assigned”“-Link und PLC_1.PROFINET IO-Syste... |
wahlen Sie die
gewulnschte Profinet-
Schnittstelle der SPS. |
.
L]
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|; Topology view ||Eg,] Network view ||ﬂ'f Device view |
& Network E‘“g Connections | HMI connection [« & B 5 * H 1

o 10 system: PLC_1.PROFIMET ID-System (100} E

merger1 MO CuaiPLcioghc  MRETUITOTN
ConveyLinx Al.. '.":jﬁ E.__-:".: ConveyLinx Al .. %-. —'Bi {:E
FLE 1 ] PLEZY: == TR

Wenn die Verbindung "
erfolgt ist, sehen Sie,
dass die grl'.'lne 1€10=Y1] Qs [[ R e | e ——————————— PLC_1.PROFIMET I0-¢
SPS und das Modul
miteinander verbindet.

Erfolgreiche

Verkniipfung

| > ] | caam

SCHRITT 2: Weisen Sie dem Modul den EXAKTEN
Profinet-Namen zu.

Befolgen Sie den gleichen SCHRITT 2 wie im Beispiel Vollstandig ZPA. Fur dieses Beispiel ist
der korrekte Profinet-Name nach unserer Beispiel-Tabelle conveylinxplc-20-123

SCHRITT 3: Geben Sie die IP- Adresse ein.

Befolgen Sie den gleichen SCHRITT 3 wie im Beispiel Vollstandig ZPA. Fur dieses Beispiel ist
die korrekte IP- Adresse nach unserer Beispiel-Tabelle 192.168.20.123

SCHRITT 4: Aktualisierungszeitintervall auswahlen

Befolgen Sie den gleichen SCHRITT 4 wie im Beispiel Vollstandig ZPA. Da die 1/O und
Motoren dieses Moduls vollstandig SPS-gesteuert sind, wird die schnellste
Aktualisierungszeit von 4ms empfohlen.
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13.4.2.5. Zusammenfuhrungsmodus

Die Zusammenfiihrungsfunktion wird in EasyRoll konfiguriert. Befolgen Sie genau dieselben
Schritte wie fUr ein Vollstandig ZPA, um ein Modul hinzuzufigen, dass spater in EasyRoll als

Zusammenflhrungszone konfiguriert wird.
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13.4.2.6. SPS-gesteuert mit ConveylLogix-

Schnittstelle

SCHRITT 1: Fagen Sie das Modul dem SPS-Netzwerk

hinzu

Ziehen Sie den DAP
ConveylLinx-Ai im
SPS-Modus mit
ConveylLogix aus dem
Katalog -Fenster und
legen Sie ihn im Network
View -Fenster ab.

Um das Modul mit der
SPS zu verbinden, klicken
Sie auf den ,,Not
Assigned“-Link und

PLC 1

wahlen Sie die
gewunschte Profinet-
Schnittstelle der SPS.

e —
|&¥ Topology view ([ Network view Uﬂ]‘ Device view || Options =]
I Network | £F Connections [HI connecuior -] g | [IF]HCES =H I = §
1 10 system: PLC_1.PROFINET 10-system (100) || = |« | Catalog g
o — i [t o
onveylinepic- Mo ( [ Fiter ) Profile: [<All> [~][ed]| &
Fanveyinx Ai g T NETIO || &
et ! - » :].cemrcllers Lo
; » [ Drives e
:’ : » [ Encoders D
---------------- IR FRORRET 1O Byve.. » [ Gatenay :
K ~mo s
: = [ Industrial Software Co. == 3_'
: i ~ [ ConveyLinx i
i » [ Conveyor Contral -
e conveylinxzpa-... B0 i = [i§j Conveyor Control with EasyRoll configuration ..Z‘
- ConveyLinx A = —
| g = "l"' & SN g&
Ml conveyLinx i in reduced ZPA mode i
|; Topology view "EEH Network view ||[|'f Device view |
: : : Comae []
h—f MNetwork “' Cannections |HI.I connection |v| T % 5 :_"’.
I 10 system: PLC_1.PROFIMNET I0-System (100) E
mergerl - ConveLine 402 CLAIPLCLogix B o o e
ConveyLinx Al...

(ConveyLinx Al . I op B
'
SelefTToTn e

|‘ PLC_ 1 .PRDFINET'ltE rface_1 |

e

PLC_1.PROFIMET I0-5yste.. |

| v | | =
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|; Topology view ||E§_‘m Network view ||ﬂ'f Device view |

ﬂ—gﬂ MNetwork ug Connections |H= Il connection |" | : chgf : % aE : - :_"’.

o 10 system: PLC_1.PROFIMET ID-System (100} E

merger1 MO cLaiPLCLogi B
onvepi Al (yggs| o oy
PLC_1 =] PLC_1 e

Wenn die Verbindung "
erfolgt ist, sehen Sie,
dass die grl'.'lne 1€10=Y1] Qs [[ R e | e ——————————— PLC_1.PROFIMET I0-¢
SPS und das Modul
miteinander verbindet.

Erfolgreiche

Verkniipfung

| > ] | caam

SCHRITT 2: Weisen Sie dem Modul den EXAKTEN
Profinet-Namen zu.

Befolgen Sie den gleichen SCHRITT 2 wie im Beispiel Vollstandig ZPA. Fur dieses Beispiel ist
der korrekte Profinet-Name nach unserer Beispiel-Tabelle conveylogix-0-22

SCHRITT 3: Geben Sie die IP- Adresse ein.

Befolgen Sie den gleichen SCHRITT 3 wie im Beispiel Vollstandig ZPA. Fur dieses Beispiel ist
die korrekte IP- Adresse nach unserer Beispiel-Tabelle 192.168.0.22

SCHRITT 4: Aktualisierungszeit-Intervall auswahlen

Befolgen Sie den gleichen SCHRITT 4 wie im Beispiel Vollstandig ZPA. Da in diesem Modul
ein ConveylLogix-Programm lauft, wird empfohlen, dass das Aktualisierungszeit-Intervall
basierend auf der CPU-Last eingestellt wird, die das ConveyLogix-Programm im Modul

verursacht.

* Die CPU-Last in einem ConveyLinx-Modul kann eingesehen werden, wenn Sie
mit der ConveylLogix-Programmiersoftware online gehen.

CPU-Auslastung und empfohlene Aktualisierungszeiten

In der folgenden Tabelle sind die empfohlenen Aktuakisierungszeiten basierend auf der
CPU-Last Ihres ConveylLogix-Programms angegeben.
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Minimale

CPU-Last empfohlene
Aktualisierungszeit

< 50% 8ms

5:8{‘,’/0_ 16ms
6;)8/;2_ 32ms
7:;/:,%_ 64ms
8908@)_ 128ms

Die Verwendung einer schnelleren Aktualisierungszeit als empfohlen kann zu
unerwarteten Ergebnissen fuhren.

Es wird empfohlen, dass Sie keine ConveyLogix-Module mit ConveyLogix-
Programmen betreiben, die eine CPU-Auslastung Uber 90% haben. Die
CPU-Auslastung durch ConveyLinx-Module von tUber 90% kann die
Modulleistung beeintrachtigen.
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13.5. Integrierte SPS-Topologie-

Konfiguration

Dieser Abschnitt gilt NUR, wenn Sie die TIA Portal- oder STEP 7 Manager-
Topologie zur Konfiguration lhrer ConveyLinx-Module verwenden.

Fur die SPS-Topologie-Konfiguration benotigen Module der
ConveyLinx-ERSC-Gruppe mindestens Firmware 5.07.

ConveyLinx-Module zu Ihrem Projekt hinzufigen

Wenn Sie die GSDXML Datei in Ihrer Umgebung installiert haben, sind ConveyLinx-Gerate
zur Verwendung in Ihrem Projekt verfugbar. Sie kdhnen ConveyLinx-Gerate im
Hardwarekatalog -Fenster finden

Gehen Sie in der
Baumstruktur nach
unten, bis Sie zum Ordner
Férderbandsteuerung mit
Topologie und
vollstandiger
SPS-Konfiguration
gelangen, um die
verfugbaren DAPs zu
sehen.

Options 2z

S|

=

v | Catalog 3

: [— Il
Diese DA?S werden bem'_ltn_’_ [ Filter) Profile: |<AH> ['] E
wenn Sie die SPS-TopoIogle far ~ LI Conveyor Control with topology and full PLC configuration E} 2

die Modulkonfiguration [ conveytinx Ai in PLC mode
verwenden. [l Conveylinx A in PLC mode with Conveylogix

[. Conveylinx Al in reduced PLC mode

Tl conveylinx Aiin reduced ZPA mode

u Conveylinx Al in ZPA mode

[l Conveylinx Al Merger

|00} auljuQ lﬁ”

«¥» Die Betriebsart eines ConveyLinx-Moduls bestimmt, welche der DAPs Sie aus
dem Hardwarekatalog -Fenster in Ihr Projekt ziehen kdnnen.
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13.5.1. Profinet-Name

Es gibt keine modulspezifischen Namenskonventionen, wenn Sie die Integrierte
SPS-Topologie-Konfiguration von der SPS verwenden. Sie kénnen fur das Gerat einen
beliebigen Namen auswahlen. TIA Portal korrigiert den Namen automatisch, wenn er
aulBerhalb der Profinet-Einschrankungen liegt.

«¥» Fir Benutzer, die mit ConveyLinx noch nicht vertraut sind aber die Siemens-
Plattform kennen, ist die Integrierte SPS-Topologie-Konfiguration
wahrscheinlich schneller und einfacher durchzufthren.

Bitte beachten Sie, dass der Step7-Manager nicht konforme Namen nicht
automatisch korrigiert. Ein haufiger Fehler ist die Verwendung von
GrolBbuchstaben, die nach dem Profinet-Standard nicht erlaubt sind. TIA Portal

korrigiert GroBschreibung automatisch, aber der Step7-Manager fuhrt keine
automatische Korrektur durch, was letztendlich zu einem Programmfehler
fuhrt.
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13.5.2. Module hinzufugen

Um Module hinzuzufiigen, gehen Sie genau so vor, wie im Abschnitt Separate ConveylLinx-

Autokonfiguration dargestellt. Der Hauptunterschied besteht darin, dass Sie die

DAPs, die

fur die Integrierte SPS-Topologie-Konfiguration erstellt wurden verwenden mussen.

Aktualisierungszeit

Die DAPs fur die Integrierte SPS-Topologie-Konfiguration sind bereits vorkonfiguriert mit der
niedrigesten empfohlenen Aktualisierungszeit flr die jeweilige Funktionalitat. Das bedeutet,
dass Sie SCHRITT 4 Uberspringen kénnen, wenn Sie lhre Module hinzufligen.

Die Aktualisierungszeit
wird auf die Einstellung
Aktualisierungszeit
automatisch berechnen
zurickgesetzt. Wenn
noétig, kdnnen Sie immer
auch manuell eine
langere Zeitspanne
eingeben.

~ General > Real time settings

Catalog information
* PROFINETinterface [¥1] x ¥
General

10 cycle

Update time

Sie knnen SCHRITT 4 iiberspringen,
wenn Sie lhre Module hinzufiigen,

{») Calculate update time automatically

() setupdate time manually
da der DAP automatisch die

Update time: | 32.000

Aktualisierungszeit einstellt.

Adapt update time when send clock changes

Watchdog time

Accepted update cycles without

b 10 data: |3

Watchdog time: | 96.000
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13.5.3. Topologie-Beispiel

Anhand eines Beispiel eines Forderanlagenlayouts lasst sich die Methode der integrierten
SPS-Topologie-Konfiguration sehr gut darstellen.

Topologie-Beispiel

feeder merge
Vollstindig ZPA DAP  Zusammenfihrungs-DAP

Reduziert 5P5 DAP

”H““ “”“lH ”H”Hl
Forderband-Fluss
mmnm

divert workstation
Conveylogix-DAP Vollstandig SPS DAP

Modulmodus IP- Adresse AP EILE e AN
Hardwarekatalog Name
. ConveyLinx-Ai im
Vollstandig ZPA 192.168.0.20 ZPA-Modus feeder
Vollstandig ZPA . .
mit 192.168.0.21 | ConveyLinx-Ai- merge
. Zusammenfihrung

Zusammenfihrung

ConveyLinx-Ai im
192.168.0.22 | SPS-Modus mit divert
ConveyLogix

Conveylogix-
Schnittstelle

Vollstandig ConveyLinx-Ai im ,

SPS-gesteuert 192.168.0.23 SPS-Modus workstation
ConveyLinx-Ai im

Reduziert ZPA 192.168.10.20 | reduzierten spur
ZPA-Modus

Reduziert ConveyLinx-Ai im .

SPS-gesteuert 192.168.15.20 reduzierten reject
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SPS-Modus

FUgen Sie diese flr dieses Beispiel auf dieselbe Art hinzu wie zuvor im Abschnitt Module
hinzuflgen - Beispiele beschrieben. Da in unserem Beispiel ein Switch verwendet wird,
mussen Sie einen Profinet-Switch aus dem Katalog auswahlen. In unserem Beispiel haben
wir einen SCLANCE XF204-Switch mit vier Anschlissen ausgewahlt. In dieser Ansicht werden
alle Elemente dargestellt, die zu unserer Topologie hinzugefliigt wurden, einschliel3lich

Profinet-Switch und ConveyLinx-Module.

ConnectingToSiemens * Devices & networks

= Topology view L, Network view
S EHD e
PLCT divert workstation Comemn 43 reject
€PU 15111 PN ComveyLing Ai L. ConveyLink Al L. T ConveyLine Ai i
1
‘ ConveyLinx-
Module

Switch_1 spur Se———— merge Comvmen i feeder Comvmun i
SCALAMNCE XF204 ConveyLing Al i... T T ConveyLinx Ai... el [ ConveyLing A i... FL=T T e

B | ] Oy A= g | { O

(1 (1 (1

—
Y Device view ||E2
g =
= 2
| H
~
e
H
a
= g
2
£
&
a

S[00] SUIUE = |

syse] gk

saueiq &

SPS und Switch anschlielSen

Um eine Topologieverbindung zu erstellen, klicken und ziehen Sie die Elemente aus dem

Verbindungsquadrat der SPS zu einem der Anschlisse am Switch.

ConnectingToSiemeans » Devices & networks
& Topology view |, Network view

E e HIas

PLC Y divert — workstation Coervma ag reject

CPU 1511-1 PH Conveyline Aji_. e CormveyLins Aii.. S CorveyLir Aj ..

1 Bt
Linie von der SPS zum Switch ziehen, um eine
Verbindung zu erstellen
Switch_1 [— spur re———— merge =y feader CorveLing s
SCALANCE XF204 Conveyline Ai L. b0 | | Oy ConveyLing Ai... b0 | | Oy Conveylin Ai i... S0 | | o
b ¢ 1 — " —

| Device view |

b
>
Gojejes asempiey (T

S|00) SU[UD = |

“"“i't"l

sapeiqr] & |
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13.5.3.1. Das 1. Subnetz von Modulen
anschlielSen

Klicken und ziehen Sie einen der Profinet-Switch-Anschlisse zum linken Anschluss des divert

-ConveylLinx-Moduls. Wiederholen Sie den Vorgang, um das divert -Modul mit dem
workstation -Modul und dann das workstation -Modul mit dem reject -Modul zu verbinden.

ConnectingToSiemens * Devices & networks

AR E =
sl
PLEY divert re———— workstation =TT reject E——r——
CPU 15111 PN ConveyLing Aii... b 1] o ConveyLinx Aii... S ComveyLinx A i... D |
s i i | f Oy s i

Switch_1
SCALANCE XF204

- merge prem—r— feeder CotremLion kT
;-—.Jj O] Coreyime A =:_'Jj = ConveyLin Aji.. :_'Jj O
- L] L

Linie vom Switch
zum linken
Anschluss am
Meodul ziehen

| & Topology view | Network view  |[Y Device view I

Gojeyes siempiey [ |

S0y aulug = |

saueIg E” sgselhr"

Wenn Sie mit dem 1. Subnetz von Modulen fertig sind, sollte es folgendermaflien aussehen:

ConnectingToSiemens *» Devices & networks

_-_.5' Topology view Eﬁ Network view "’ﬂ'[ Device view ]
e 3 == [T =
|
PLET divert e waorkstation Ceavagin i reject
CPU 1511-1 PN ConveyLing A L. ;-—"-;.-; ConveyLinx Ai i.. ;-—.3-,.-; ConveyLine A i..
| e e
‘ l 1. Subnetz
- verbunden mit
Switch, Pfad fiihrt
zuriick zur SPS
Switch 1 spur e — merge E—— feedor E—
SCALAMNCE XF204 ConveyLinx Ai ... e E— Conveyling Ai... i ConveyLing A Q... ==
: ol ol o Ty

Gojeyes siempaey (§ |

sjony auug = |

ECTTEIT TR E | EECTE k-rll
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13.5.3.2. Das 2. Subnetz von Modulen
anschlielSen

Klicken und ziehen Sie auf dieselbe Art wie fur das 1. Subnetz die Verbindung vom Switch

zum spur -Modul und vom spur -Modul zum rechten Anschluss am merge -Modul. Verbinden

Sie den linken Anschluss des merge -Moduls mit dem linken Anschluss des feeder -Moduls.

o¥s Achten Sie darauf, welcher Anschluss am merge -Modul mit welchem
Anschluss seiner Nachbarmodule verbunden wird.

ConnectingToSiemens * Devices & networks

ol 3 == 7] - =

2|

divert
ConveyLing A iL..

-

workstation pre—— reject re—————
ConveyLinx Al iL.. 3 === ConveyLing Ai ... == =
: Wiederholen fiir die Gbrigen Module und dabei
die Verbindungen der linken und rechten
Linie vom Switch- Anschliisse notieren, um die tatsichlich

Anschluss zum linken verbundene Topologie zu erhalten
Anschluss am spur-
Modul ziehen

Switch_1
SCALANCE XF204

spur
ConveyLine Al ..

_._-_.5" Topology view ?ﬂ; Network view "—ﬂ'[ Device view ]

Bojeyes siempaey (7 |

sjooy auug = ||

ECTTTIT TR E | LT k-rll

Wenn Sie mit dem 2. Subnetz von Modulen fertig sind, sollte es folgendermalien aussehen:

ConnectingToSiemens * Devices & networks

| Topology view | Network view |If Device view |

el TR =1

PLC1 divert ——— workstation .
CPU 1511-1 PN ConveyLing Ai L. ;-ai,-. =3 ConveyLinx AliL. £ Verhi ndungen der
L3 linken und rechten

‘ ‘ Anschlilsse notieren, 2. Subnetz
um die tatsdchliche verbunden mit
Topologie zu erhalten Switch, Pfad fiihrt

zuriick zur SPS

feeder
ConveyLinx Ai i..,

Switch_1 Lty arrmn bl meTge
SCALANCE XF204 Conveylinx Ai i, || j"' - | Conveylinx Ai..,
) g

Bojejes asempiey (7|

5|00} SUIUD [ |

Eﬂ;?]_vll

[ sspeqn ]
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13.5.4. Modulkonfiguration

Mit der Integrierten SPS-Topologie-Konfiguration mussen Sie fur die erste Modulkonfiguration
nicht _*EasyRoll verwenden oder die ConveyLinx-Modulparameter andern. Die
SPS-Programmierumgebung bietet die Mdéglichkeit, die meisten der Parameter und
Einstellungen zu konfigurieren, auf die Sie mit EasyRoll zugreifen kénnen.

nodel '['Cnnvey'L'i.nx Alin ZPA mndé]

General 10 tags Syster

* General
Catalog information
w PROFIMETinterface [X1]
General
Ethernet addrezses
F Advanced ocptions
Hardware identifier
Identification & Maintenance
rr-'.-i':iﬂ[iié parameters

Hardware identifier

Die folgenden Abschnitte zeigen die verschiedenen Parameter, auf die Sie flr jeden der
DAPs Zugriff haben, zusammen mit Links zu den zugehérigen EasyRoll-Erklarungen der

jeweiligen Parameter:

ZPA-/Reduzierter ZPA-Modus
SPS-/Reduzierter SPS-Modus
Zusammenflihrungsmodus
Conveylogix-Modus




13.5.4.1. ZPA-/Reduzierter ZPA-Modus

Allgemein

General

Zones used: | Two I;::-jica.l.zﬁnes -
Flow direction: | The flow is from left to ﬁg ht - :|L o
QBE lted: |Disable v
&ensurs debounce[ms]: 50 |
QFIEIZ one: | Disable -

Connect to Upstream | —_
ConveyLinx: | Connect to the topological neighbor module |-

Upstream IP1: |0
Upstream IP2: |0
Upstream IF3: |0

0

Upstream IP4: |

Connect to Downstream . i e
Conveylinx: | Connect to the topological neighbor module  |=

Downstream IP1: |0
Downstream IP2: |0
Downstream IP3: |0

0

Downstream |P 4:

Es gibt keine vergleichbare Einstellung in
EasyRoll , da diese durch den
Autokonfigurationsvorgang bestimmt
werden

Master-/Slave-Motorrollen in einer
Férderbandzone einrichten Es gibt keine
vergleichbare Einstellung in EasyRoll

Sensorentprellung

00 O ©

FlexZone aktivieren/deaktivieren

Vorgelagerte ConveyLinx-Verbindung
andern. Wenn Sie das EasyRoll
-Aquivalent zur Auswahl von ,Keine“ fur
die Verbindung durchfiihren méchten,
wahlen Sie aus dem Dropdownmentu die
Option , Das Modul mit der unten
angegebenen IP-Adresse verbinden” aus
und geben Sie ,,0“ flr jedes Oktett der IP-
Adresse ein.

C

Nachgelagerte ConveyLinx-Verbindung
o andern. Wenn Sie das EasyRoll
-Aquivalent zur Auswahl von ,Keine" flr



die Verbindung durchfiihren méchten,
wahlen Sie aus dem Dropdownmentu die
Option ,,Das Modul mit der unten
angegebenen IP-Adresse verbinden” aus
und geben Sie ,,0" flr jedes Oktett der IP-
Adresse ein.
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13.5.4.1.1. Vorgelagerte/Nachgelagerte

Zone

Die Einstellungsheschreibungen sind
‘ identisch fiir die nachgelagerte Zone.

Upstream zone
Mode of operation: |§|ngula_te-m;:|de mo
e‘l'rain gap timer[ms]: | 0 |
GSenmrtyp!: | Retro-reflective senzor is used 'q
() puskeuLL sensor (@)
ol:l Reverse motor

Go;-tions: (1 |

Motor mode: | ECO mode(3Astart | 2 .é’ﬁEb’niir’iUéﬁé'tﬂ??&ﬁ’é'ii_@o

°5pe=d{mmisl: { 1000 ]
Brake mode: | Normal brake method |v‘]°

Accel[mm]: |30 |

eIII::-t:eI[rﬂnm]: (30 |

Freigabe-Modus der Zone einstellen

Timer-Wert bei Verwendung der
Blocklickenfreigabe

Logische Polaritat des Sensors andern

Sensoranschluss fur Push-Pull-Sensoren
konfigurieren

Standard-Drehrichtung des Motors andern

Verschiedene Zonenoptionen aktivieren/
deaktivieren

Motortyp der Zone einstellen

Gewunschte Motorgeschwindigkeit
eingeben

Bremsmethode des Motors andern

Gewlnschte Werte fur Beschleunigung/
Verzdgerung des Motors eingeben

Q0000O0OOOO

* Diese Einstellungen sind fur die Nachgelagerte Zone identisch.
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13.5.4.1.2. Zeiteinstellungen
Vorgelagerte/Nachgelagerte Zone

Die Einstellungsheschreibungen sind

identisch fiir die nachgelagerte Zone.

Upstream zone timing options

Run after product leaves[ms]: | 2000 | o

o Forward inductfmm]: |0
Backward inductfmm]: |0

ohm timers[ms]: | 3000
Slow Down speed[%]: O

o ||:| FastRelease

Den Standardwert des Nachlauf-Timers
der Zone andern

Werte des Nachlauf-Timers Vorwarts und
Ruckwarts andern

Den Standardwert des Stau-Timers der
Zone andern

Vorausschau-/Abbremsfunktion der Zone
konfigurieren

* Diese Einstellungen sind fur die Nachgelagerte Zone identisch.
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13.5.4.1.3. Verwendung Sensoranschluss
Pin 2

Pin 2 usage

Left Fin 2 optiens: | Fin2 functions disabled | ~!
[ Left Pin 2 invert
[ Left Pin 2 PUSHIPULL

Right Fin 2 options: | Pin2 functions disabled ~!
f:l Right Fin 2 invert
[ right Fin 2 FUSHIPULL

Funktion und Konfiguration des Pin 2 jedes Sensoranschlusses auswahlen
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13.5.4.1.4. Verbindung mit
Zusammenfuhrungsmodul

Merger connection

MergerIP 1:
Merger IP 2:
Merger IF 3:
hMerger IF 4:

Feeder line selection:

(=0 =B ]

The module is not a feeder to 8 merger zone

-

Diese Einstellungen werden nur verwendet, wenn dieses Modul Ladung an ein anderes
ConveyLinx-Modul abgibt, das als eine Zusammenfihrung konfiguriert ist. In EasyRoll wird
diese Funktion bei Verbindung zur Zusammenfiihrungszone des Zusammenfihrungsmodul
durchgefuhrt. Der Unterschied besteht darin, dass Sie die IP-Adresse des
Zusammenfiihrungsmoduls an der Stelle eingeben, an der sich die Zusammenfihrungszone
befindet. Im EasyRoll -Beispiel sind Sie mit der Zusammenfihrungszone des
Zusammenflihrungsmoduls verbunden und geben die IP-Adresse des ZPA-Moduls ein, das
der Zusammenfiihrungszone Ladung zufuhrt. Diese Funktion wird in einem Beispiel im

ConveyMerge -Abschnitt dargestellt.




13.5.4.2. SPS-/Reduzierter SPS-Modus

Allgemein

General

Flow direction: | The flow is from left to right [=] o

Connect to Upstream —
Conveylinx __Cnnnett to the m-_:dule with the below IP addrt!T’

Upstream IP1: |0
Upstream IF2: |0 ;._e
Upstream IP3: |0

Upstream IP4: |0

Connect to Downstream : y —
Conveylime | Connect to the module with the below IF addrej =

Downstream IP1: |0
Downstream IP2: |0
Downstream IP3: |0

0

Downstream IP 4:

Es gibt keine vergleichbare Einstellung in

o EasyRoll , da diese durch den
Autokonfigurationsvorgang bestimmt
werden

Vorgelagerte ConveyLinx-Verbindung
andern. Wenn Sie das EasyRoll
-Aquivalent zur Auswahl von ,Keine“ fur
die Verbindung durchfihren méchten,

o wahlen Sie aus dem Dropdownmenu die
Option ,,Das Modul mit der unten
angegebenen IP-Adresse verbinden” aus
und geben Sie ,,0“ flr jedes Oktett der IP-
Adresse ein.

Nachgelagerte ConveylLinx-Verbindung
andern. Wenn Sie das EasyRoll
-Aquivalent zur Auswahl von ,Keine“ fur
die Verbindung durchfihren moéchten,

o wahlen Sie aus dem Dropdownmenu die
Option ,,Das Modul mit der unten
angegebenen IP-Adresse verbinden” aus
und geben Sie ,,0“ flr jedes Oktett der IP-
Adresse ein.
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Konfiguration Linke/Rechte Seite

Die Einstellungsbeschreibungen sind

identisch fiir die rechte Seite.

Left side e

ommhﬁniim‘eﬂ

(] Left Pin 2 PUSHIPULL o

o (] Left Pin 4 invert

o D Reverse motor

Motor mode:

o Speed[mmis]:

Brake mode:

o Accellmm]:
Decellmm]:

("] Left Fin 4 PUSHIPULL o

ECO n.':.m:l_e.-{éﬁ--sfart- | 2.8A continuous curre nt_lllr :-' o
1000
‘Normal brake method T+l o
30 '

30

-

Q00600

FUr den SPS-Modus wird diese Funktion
nicht in EasyRoll eingestellt, sondern
indem Daten in das Register
Sensoranschluss-Eingabemaske

einstellen von der SPS eingegeben
werden. Wenn Sie die Integrierte
SPS-Topologie-Konfiguration verwenden,
stellen Sie diese Funktion dort ein und Sie
mussen keine Daten von lhrer SPS-Logik

schreiben.

Es gibt keine vergleichbare Funktion in

EasyRoll

Standard-Drehrichtung des Motors andern

Motortyp der Zone einstellen

Gewlnschte Motorgeschwindigkeit

eingeben

Bremsmethode des Motors andern

Gewlnschte Werte fur Beschleunigung/
Verzdgerung des Motors eingeben

«¥» Diese Einstellungen sind fiir die Rechte Seite identisch.
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13.5.4.3. Zusammenfuhrungsmodus

Der Zusammenfiuhrungs-DAP ist im Grunde ein Modul im Vollstandigen ZPA-Modus mit einem
zusatzlichen Parameter zur Konfiguration der Zusammenfuhrung . Somit sind die Parameter
far Allgemein, Vorgelagerte/Nachgelagerte Zone, Zeiteinstellungen Vorgelagerte/
Nachgelagerte Zone, and Verwendung Sensoranschluss Pin 2 die gleichen wie bereits
beschrieben.

Konfiguration der Zusammenfuhrung

Merger
Merger type: if-.riergerisdisahled -
Merger mode: iFirstmmE first serve B3|
LeftiP1: |0 |
LeftiP2: (O |
LeftiP3: (O |
LeftiP4: (O |

("] Enable TMerge
("] Enable TMerge Move-ToSensor

RightIP1: O |
RightIP2: O |
RightIP3: |0 |
RightIP4: |0 |

("] Enable TMerge
(] Enable TMerge Move-ToSensor

TMerger Accept timer: iﬂl |

ThMerger Sending timer: iﬂ |

Ein Beispiel der Verwendung dieser Parameter in EasyRoll ist im Abschnitt Konventionelle
Abzweig-Zusammenfuhrung des ConveyMerge-Themas dargestellt.

* Alle Informationen zur Einrichtung und Verwendung von ConveyMerge finden
Sie im ConveyMerge-Abschnitt.
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13.5.4.4. ConveylLogix-Modus

Der ConveyLogix-DAP ist im Grunde das Gleiche wie ein Modul im Vollstandigen SPS-Modus,
daher ist das vorherige Thema flr den SPS-/Reduzierten SPS-Modus fur den

ConveylLogix-DAP identisch.



13.6. Auf Daten von ConveylLinx-Modulen
zugreifen

Es gibt 3 Methoden, um auf die Daten lhrer Module zuzugreifen:

1. Nicht zugeordnete Rohdaten direkt vom Modul

Diese Methode erlaubt Ihnnen den Zugriff auf Rohdaten zum/vom Array der im DAP
definierten 1/O-Daten direkt aus einem lhrer Programmbausteine. Sie initiieren dann die
Kommunikation unter Verwendung von GETIO-/SETIO-Funktionen innerhalb Ihres Bausteins.
Diese Methode wird typischerweise nur von fortgeschrittenen Programmierern verwendet
oder von solchen, die keine Tags oder UDTs verwenden mochten. Diese Methode wird fur
Erstanwender nicht empfohlen.

* Diese Methode wird nicht empfohlen fur Erstanwender oder Anwendungen, in
denen mehrerer Programmierer dasselbe Programm bearbeiten und verstehen
mussen.

2. Moduldaten-Elemente zugeordnet zu Tags

Mit dieser Methode erstellen Sie separate Programm-Tags fur das entsprechende Wort-
/Integer-Array-Element, das Sie lesen oder an ein Modul schreiben mdchten. Diese Methode
kann eventuell vorteilhaft sein, wenn Sie wissen, dass Sie von einem Modul nur auf eine
kleine Anzahl von Elementen zugreifen missen und nicht auf alle verfUgbaren Daten. Diese
Methode erfordert auch, dass Sie Uber eine genaue Kenntnis der Struktur der Eingangs-
/Ausgangs-Registerauswahl-Instanzen des Moduls und der in der Entwickleranleitung
definierten Betriebsweise verflgen. AuBerdem erlaubt diese Methode keinen einfachen
Zugriff auf Unterelemente wie die booleschen Bits innerhalb eines Wort-Elements.

* Diese Methode wird nicht empfohlen fur Anwendungen, in denen Sie auf mehr
als ein oder zwei Datenelemente eines Moduls zugreifen mussen, denn Sie
mussen fur jedes Element, auf das Sie zugreifen mochten, manuell
individuelle Tags erstellen und auch der Zugriff auf Unterelemente ist
erschwert.

3. Moduldaten-Instanzen zugeordnet zu UDTs (benutzerdefinierte Typen)

Mit dieser Methode importieren Sie eine von Pulseroller bereitgestellte UDT-Datei, die Uber
vordefinierte Tags und Strukturen verflgt, die mit jedem fur das Modul verfligbaren
Betriebsmodus Ubereinstimmen. Sie verwenden dann diese intuitiv benannten Tags direkt in
Ihrem SPS-Programm. Diese Methode erlaubt Ihnen den Zugriff auf alle Daten, die zum/vom
Modul verfugbar gemacht werden, basierend auf seinem zugewiesenen DAP und
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Betriebsmodus.
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13.6.1. Nicht zugeordnete Rohdaten
direkt vom Modul

«¥» Diese Methode wird nicht empfohlen fiir Erstanwender oder fiir Anwendungen,
in denen mehrere Programmierer dasselbe Programm bearbeiten und
verstehen mussen.

Bei dieser Datenzugriffsmethode kopieren Sie Daten in den/vom 1/O-Speicher des Moduls
direkt in die lokalen Variablen lhres Funktionsblocks, indem Sie GETIO/SETIO-Anweisungen
verwenden. Die I/O-Speicheradressen fur Ihr Modul wurden zugewiesen, als Sie das Modul zu
Ihrem Projekt hinzugefligt haben. Die Speicherorte hangen von der Reihenfolge ab, in der
Sie sie zu lhrem Projekt hinzugefligt haben und von der verwendeten Speichermenge, die im
DAP definiert ist.

Beispiel

Sie erstellen einen Funktionsbaustein mit der Bezeichnung Baustein_1 und méchten die
Eingangsdaten von dem ConveylLinx-Modul, das wir in unserem Topologie-Beispiel erstellt
und workstation genannt haben, lesen und Ausgangsdaten an dieses schreiben. Fur lhre
lokalen statischen Variablen in Inrem Baustein_1 mussen Sie die Datentypen fur Ihre
Eingangs und Ausgangsvariablen als *Wort-Array[0..31] * einstellen. Um die Daten in die
lokale Eingangsvariable einzulesen, missen Sie die GETIO Funktion verwenden, und um

Daten in die lokale Ausgangsvariable zu schreiben, mussen Sie die SETIO Funktion
verwenden. Die GETIO -und die SETIO-Funktionen erfordern einen ID -Parameter, der dem
Eingangs- und Ausgangsspeicher des spezifischen Moduls entspricht.

Erstellen Sie lhren
Baustein 1 und stellen
Sie den Datentyp fur die
Eingangs - und 5o B0, E@S:F AR B umH N PFad &2/ 5 i
Ausgangsvariablen ein.

Hame Daia type Default value Retnin Accessibled.. Writs.. Visblein.. Setpoint  Superision Comm

Wir wissen, dass sich das | @ sei
workstation -Modul im e - = e
Volistindigen SPS-Modus | . . = e 8
befindet, also bendtigt es |. :
64 Bytes (32 Worte) an =l - £
Eingangs- und

Ausgangsdaten.

10®
LAk
DD

1 L]
12 4 = Temp
3 .




Wir missen den
Hardware-Ildentifier fur
die Eingange fur das
workstation -Modul
finden. Gehen Sie zu den
Nicht gruppierten
Geraten im Projektbaum,
wahlen Sie das
workstation -Modul aus,
wahlen Sie virtuelles
Eingangsmodul und dann
Eigenschaften

Von hier aus konnen Sie
sehen, dass der
Hardware-Ildentifier fUr
die Eingange fur das
workstation -Modul 274
ist. Notieren Sie sich
diesen Wert, denn Sie
werden ihn spater
bendétigen, um die GETIO
-Funktion zu
konfigurieren.

Verwenden Sie die
gleiche Vorgehensweise,
um aus dem Projektbaum
das virtuelle
Ausgangsmodul
auszuwahlen. Von hier
aus konnen Sie sehen,
dass der Hardware-
Identifier fur die
Ausgénge far das
workstation -Modul 275
ist. Notieren Sie sich
diesen Wert, denn Sie
werden ihn spater
bendétigen, um die SETIO
-Funktion zu
konfigurieren.

| Devices

1 |2 |# & B2 4, EH|Q:
Open
kL, Dewice procy dats +
|
| Program infc Wiy Copy e
4 PLC supenasions & alarmg s
K PLC alarm teat lists .
¥ L@ Local modules Rensme F2
b i Distributed VO Compile ¥
i ;ﬂ Ungrouped devices Dewnload to devce ]
» [d divert [Conveyline Al in PLC mode with . | & Goonline Crorlek
» [ feeder [ConveyLing A in ZPA made] =
b [ memge [Comeyline Al Merger] 4 Online & dsgnaitics Cirdalr

¥ [ reject [ComveyLina Al in reduced PLC mode] [y Searchin project
b [ s pur [Comeyline A in reduced IPAmode]

= [ch weorks tation [ Comeyling 4 in PLC mode]

=+ Expom module labehng $tnps

Crlsf POE-

B=iID=

CrrleF IHE

. progra
%= Online & diagnostics

Blreeenes Ao g

"IN il input meodule 64 bye_1

¢ [gf comenan dats
¢ B Documentaticn setiings
» f) Languages & resources
* [ Online secess
¥ [ Card ReaderUSE memoary

viriual input module 64 byte_1]
General J 10 tags “ System constants l Texts [

F General

Jirtual input module 64 byte]

Hardware identifier

Hardware identifier

I virtual output module 64 byte_1 | virtual output module 64 byte]

[ General |_ 10 tags [ System constants l Texts |
¥ Genersl I
10 addr Hardware identifier

Hardware identifier

I’ . .




Hier ist der Baustein_1 -
Programmcode, der die
GETIO -Funktion unter
Verwendung des Werts
274 des Hardware-
Identifiers zeigt und die
Daten im lokalen
Eingangs - Tag ablegt. Es
gibt auch einen Code, der
die SETIO -Funktion unter
Verwendung des Werts
275 des Hardware-
Identifiers zeigt und den
lokalen Ausgangs - Tag
verwendet.

o DG DO

L T B —
v m .

Die fiir die GETIO/SETIO-Anweisungen
bendtigten Hardwareldentifier

> | | 100%

|'d Properties

[fiinte @ % Diagnostics




13.6.2. Moduldaten-Elemente zugeordnet
zu Tags

«¥» Diese Methode wird nicht empfohlen fiir Anwendungen, in denen Sie auf mehr
als ein oder zwei Datenelemente eines Moduls zugreifen mussen, denn Sie
mussen fur jedes Element, auf das Sie zugreifen mochten, manuell
individuelle Tags erstellen und auch der Zugriff auf Unterelemente ist

erschwert.

Diese Methode ermdglicht Ihnen die Erstellung lhrer eigenen globalen Tags mit
aussagekraftigen Bezeichnungen und das Mapping dieser Tags zu einer spezifischen Wort
-Adresse innerhalb eines Moduls. Um diese Methode verwenden zu kénnen, missen Sie sehr
gut vertraut sein mit der Struktur der Instanz-Registerauswahl fir das ConveyLinx-Modul.

Beispiel

In diesem Beispiel wollen wir die Sensoranschluss-Eingange lesen und einen
Staubehebungs-Befehl an die vorgelagerte Zone an dem ConveyLinx-Modul senden, das wir
in unserem Topologie-Beispiel feeder genannt haben. AuBerdem wollen wir die
Sensoranschluss-Eingange lesen und den linken Motor an dem ConveyLinx-Modul steuern,
das wir in unserem Topologie-Beispiel workstation genannt haben.

Tags fur unser feeder -Modul erstellen

Finden Sie in der
Netzwerkansicht das
Modul feeder, klicken Sie
rechts und wahlen Sie

v feeder ] 0
b interface ) ox1
virual input module 64 byte 1 0 1

virtual output module 64 byte 1 0 2

Geré tekonﬁgura tion . ConnectingToSiemens » Ungrouped devices b feeder [Conveylinx Ai in ZPA mode]
ErWeitern Sie von der —_— = - -~ % Topo?ogy view | gy Network view _[l‘r Device view !llsid
. . : == 7] 8 = Device overview 2
Geréteansicht das e : g
Y -  Module Rack  Shot laddress | Q address 5

Fenster nach rechts, um
die Gerételbersicht
anzuzeigen. Hier sehen
Sie die Speicherorte der I-
und Q-Adressbytes, die
zugewiesen wurden, als
Sie das Modul dem
Projekt hinzugefigt
haben. Wie Sie sehen
befinden sich Iund Q des
feeder -Moduls
entsprechend in den
Bytes 0 bis 63 .

Convepie a2

2

S00] auIuD |c€]|

Filr das Modul mit der Bezeichnung “feeder”:
Eingange sind bei l-Adressbytes 0 bis 63 [Datenworte 0 bis 31)
Ausginge sind bei Q-Adressbytes 0 bis 63 (Datenworte 0 bis 31) |

Wir wollen das Register Sensoranschluss-Eingdange des feeder -Moduls lesen. Wie in der
Beschreibung der Anschlusseingange und des ConveyStop-Status im Abschnitt der




SPS-Entwickleranleitung dargestellt kdnnen wir sehen, dass sich die Daten der
Sensoranschluss-Eingdnge bei Wortregister-Offset 01 innerhalb der ZPA-Modus-
Registerauswahl-Instanz befinden. Um unser neues Tag auf das richtige Anfangsbyte
auszurichten, nehmen wir unsere Wort-Adresse x 2, um die Offset-Adresse des Anfangsbytes
zu erhalten. In unserem Beispiel bedeutet das, dass sich die Wort-Registerdaten der
Sensoranschluss-Eingange bei I-Adressbytes 36 und 37 befinden. Wenn wir unseren Tag mit

der W-Syntax angeben, ist bekannt, dass der Tag 2 Bytes bendtigt, beginnend bei I-Adresse
36.

. ConnectingToSiemens » PLC_1 [CPU 1511-1 PN] » PLC tags » Default tag table [116]
Erstellen Sie aus unserer J - 2

Standard-Tag-Tabelle E— jaTess hal
einen neuen Tag, den wir -"'D-“; —;’ & - L
feeder SensorPortinputs Slout1ag rable - - : - _

- . e , [Data type | | Address | Retain  Acces.. Wnta... Visibl... Sup
nennen wollen. Wahlen 1 @ feeder_Sensorfortinputs Word %IW36 EF & E‘
Sie Wort als Datentyp aus |: = M &8 @
und geben Sie %IW36 als | 'lf & 'Lf:

. e ._.I =) il

Adresse ein. = B

Wir wollen einen Befehl in das Register Stau fiir Lokale Vorgelagerte Zone zurilicksetzen an
das feeder -Modul schreiben. Wie in der Beschreibung von ConveyStop und der
Zurucksetzung von Staus im Abschnitt der SPS-Entwickleranleitung dargestellt kbnnen wir
sehen, dass sich die Daten des Staus zuriicksetzen fir Lokale Vorgelagerte Zone bei
Wortregister-Offset 20 innerhalb der ZPA-Modus-Registerauswahl-Instanz befinden. Um unser
neues Tag auf das richtige Anfangsbyte auszurichten, nehmen wir unsere Wort-Adresse x 2,
um die Offset-Adresse des Anfangsbytes zu erhalten. In unserem Beispiel bedeutet das, dass
sich die Wort-Registerdaten der Sensoranschluss-Eingange bei Q-Adressbytes 40 und 41
befinden. Wenn wir unseren Tag mit der W-Syntax angeben, ist bekannt, dass der Tag 2
Bytes benotigt, beginnend bei Q-Adresse 40.

ConnectingToSiemens » PLC_1[CPU 1511-1 PN] » PLCtags * Default tag table [117]

Erstellen Sie aus unserer

Standard-Tag-Tabelle einen —— [ateg [au
neuen Tag, den wir -‘“D—’; f’ - ; o
feeder ClearlamUpstreamZone SRR g e _ —r

- . . MName Data type Address Retain  Acces.. Writa.. Visibl.. Sup
nennen WOIIen Wahlen Sle 1 e | feeder_SensorPortinputs Wiord RIW35 E‘ @ @
Wort als Datentyp aus und > @ Tederdesnamupttresmzene]viord | | =owao | =] v @
geben Sie %QW40 als Adresse | :%: 2=
ein. : ® B o




Tags fur unser workstation -Modul erstellen

Finden Sie in der
Netzwerkansicht das
Modul workstation ,
klicken Sie rechts und
wahlen Sie

. . . ctingToSiemens » rou| evices » rkstation [ConveyLinx Ai in PLC mode]
Gera tekonflgura tlon ConnectingToSiemens » Ungrouped device workstation : ]

. A ) |E‘ Topology view _ﬂg Network view _[[‘r Device view | b
Erweitern Sie von der & | [rotcuton omeyimnn]s) | 8| & |[G)H0) Q¢ || Device overviow |
Geréateansicht das = (= Mom:ks : Reck [Slor | laddress |0 oddress | 5

~ workstation o o al
Fenster nach rechts, um Wl > budce o ou g

virtual input module 64 byte 1 0 1
virtual output module 64 byte_1 0 2

die Gerateubersicht
anzuzeigen. Hier sehen
Sie die Speicherorte der I-
und Q-Adressbytes, die

Fiir das Modul mit der Bezeichnung “workstation”:

Zug eW|esen wu rde n, a IS Eingdnge sind bei I-Adressbytes 64 bis 127 (Datenworte 32 bis 63)

Ausginge sind bei Q-Adressbytes 64 bis 127 (Datenworte 32 bis 63)

Sie das workstation
-Modul dem Projekt
hinzugefligt haben. Wie
Sie sehen befinden sich /
und Q des workstation
-Moduls entsprechend in
den Bytes 64 bis 127 .

[ susei @il sioo1sunup ]

Wir wollen das Register Sensoranschluss-Eingdnge des workstation -Moduls lesen. Wie in der
Beschreibung der Sensoranschlisse im Abschnitt der SPS-Entwickleranleitung dargestellt

kdnnen wir sehen, dass sich die Daten der Sensoranschluss-Eingdnge bei Wortregister-Offset
1 innerhalb der SPS I/0O-Modus-Registerauswahl-Instanz befinden. Um unser neues Tag auf
das richtige Anfangsbyte auszurichten, nehmen wir unsere Wort-Adresse x 2, um die Offset-
Adresse des Anfangsbytes zu erhalten. In unserem Beispiel bedeutet das, dass sich die
Wort-Registerdaten der Sensoranschluss-Eingange bei I-Adressbytes 2 und 3 innerhalb des
workstation-Moduls befinden. AuBerdem mussen wir erfassen, wo sich das workstation-
Modul innerhalb des gesamten I/O-Speichers befindet. Wir wissen, dass das workstation-
Modul bei %164 / %Q64 beginnt, also missen wir unseren Versatzvon 2 zum Startpunkt des
workstation-Modulspeichers dazurechnen. Daraus resultiert ein Versatz von 66 (64 + 2).
Wenn wir unseren Tag mit der W-Syntax angeben, ist bekannt, dass der Tag 2 Bytes
bendtigt, beginnend bei I-Adresse 66.

. ConnectingToSiemens » PLC_1 [CPU 1511-1 PN] » PLCtags » Default tag table [118]
Erstellen Sie aus unserer

Standard-Tag-Tabelle einen N— et AU
neuen Tag, den wir A —T ar > &
workstation SensorPortinputs SEATHAAG A _ —
- .. K Name Data type Address Retain  Acces.. Writa.. Visibl.. Sup

nennen wollen. Wahlen Sie 1 @ feeder_SensorPorinputs word %IW36 = ! 7
Wort als Datentyp aus und 2 4@ feeder_ClearlamuUpstreamZone Word HOWE0 2 [ v
geben Sie %IW66 als Adresse |° '@ workstation_SensorPortinputs  Word | I LIVWES I ] =) =2

. 4 M &M &
ein. 5 7] (v (v

Wir méchten einen Befehl in das Register Linke Motorsteuerung an das workstation -Modul
schreiben. Wie in der Beschreibung Linke Motorsteuerung im Abschnitt der
SPS-Entwickleranleitung dargestellt, kbnnen wir sehen, dass sich die Daten des Linken




Motorlaufs / Rickwérts bei Wortregister-Offset 4 innerhalb der SPS I/O-Modus-
Registerauswahl-Instanz befinden. Um unser neues Tag auf das richtige Anfangsbyte
auszurichten, nehmen wir unsere Wort-Adresse x 2, um die Offset-Adresse des Anfangsbytes
zu erhalten. In unserem Beispiel bedeutet das, dass sich die Registerdaten Linker Motorlauf /
Rickwarts bei Q-Adressbytes 8 und 9 innerhalb des workstation-Moduls befinden. Aullerdem
mussen wir erfassen, wo sich das workstation-Modul innerhalb des gesamten 1/O-Speichers
befindet. Wir wissen, dass das workstation -Modul bei %164 / %Q64 beginnt, also missen wir
unseren Versatzvon 2 zum Startpunkt des workstation-Modulspeichers dazurechnen. Daraus
resultiert ein Offset von 72 (64 + 8). Wenn wir unseren Tag mit der W-Syntax angeben, ist
bekannt, dass der Tag 2 Bytes benétigt, beginnend bei Q-Adresse 72.

ConnectingToSiemens » PLC_1 [CPU 1511-1 PN] » PLCtags » Default tag table [119]

Erstellen Sie aus unserer

Standard-Tag-Tabelle einen — alape B
neuen Tag, den wir FEEHTH
workstation LeftMotorControl | Pefeulttagtable : —
— .. . Name Data type Address Retain | Acces.. Writa.. Visibl.. Sup

nennen wollen. Wahlen Sie i 41 feeder_SensorPorinputs word %INW36 [+ ™ v
Wort als Datentyp aus und 2 @@ feeder_ClearlamUpstreamZone Word %QWL0 [w] =] vl

H o, 3 < workstation_SensorPortinputs  Word LIWES E‘ @ E‘
geben Sle_ A)QW72 als 4 Lﬂ workstation_LeftMotorContrel  Werd | I QW72 I [w] v vl
Adresse ein. & ¥ @ @




13.6.3. Moduldaten-Instanzen zugeordnet
zu UDTs (benutzerdefinierte Typen)

* Die Verwendung der UDTs ist die empfohlene Methode des Datenzugriffs mit
ConveyLinx-Modulen, denn diese wurden durch Pulseroller getestet und
verifiziert.

User Data Types (UDTs) werden verwendet, um strukturierte Datentyp-Bausteine innerhalb
der SPS-Programmierumgebung fir die Ein- und Ausgange jedes DAPs zu generieren. Wenn
Sie Tags zur Verwendung in lhrem Programm generieren, kdnnen Sie dann die
entsprechenden Datentypen fur die Eingdnge und Ausgange des ConveyLinx-Moduls
zuweisen.

Jeder DAP verbraucht eine gewisse Anzahl an Eingangsspeicher-Bytes und
Ausgangsspeicher-Bytes. Wenn Sie UDTs verwenden und Tags mit den UDT-Datentypen
erstellen, wird der I/O-Speicher der SPS ordnungsgemal zugeordnet und die
Speichergrenzen zwischen den Modulen werden einfach festgelegt.
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13.6.3.1. UDTs in die
Programmierumgebung installieren

Klappen Sie in lhrem
Projektbaum die Externen
Quelldateien auf und

wahlen Sie Neue externe ~ (g rc 1 [_CPU 1215:m| | Organize « Mew folder )
Datei hinzufiigen aus. [E SR ot T Je Desktop A Name

. . %] Online & diagnestics kb
Gehen Sie zu dem Ort in = gl Program blocks ST —lllclac

& Downloads

Ihrem PC, an dem Sie die B Add new block 1| CLA ALL UDTs rev1.7.scl

- u' Music I
UDT-Datei gespeichert ik o] —~ P VORODTE)
. . & Block_1 [FB1] _
haben, die Sie von ; £ Pictures
Pulseroller.com W la} External source files -I 3 Videos
heruntergeladen haben. f . W Addnewextemalfle | e 55D (C; :
. . . A=y g Data (D lhre Datei kann anders aussehen,
In diesem BelSp|e| ~ [§) PLC data types P abhiingig davon, welches Conveylinx-
verwenden wir Module B¢ Add new data type _L: DO Modul Sie verwenden. Die aktuellen UDT-
der ConveyLinX-Ai- il cLxaiPLC IN E 8 Dateien finden Sie unter Pulseroller.com.

Gruppe, also haben wir
die entsprechende Datei

ausgewahlt.
Devices Open
&% X cut Cerl+X ||
= 5| Copy Ctrl+C
* | Tests =
" 3 ' Delete Del
Wenn Sie die Datei I Add new device T =
ausgewahlt haben, Eg-h Devices & network . .
erscheint sie als eine ~ 1§ PLC_1 [cPu 1215¢ & Go online Cerl+K o
Element im Ordner I} Device configut &Y Go ofin: trh+M |
Externe Quelldateien . % Online &diagni B Startsimulation  Ctrl+Shift+X |u
Wfahlen S_|e die Datei aus, + [ Program blocks e : =
klicken Sie rechts und B Add new bic _#j Search in project ke L
wahlen Sie Bausteine aus & Moin [0B1] Generate blocks from source |
Quelle generieren . -
& Block_1 [FB] ferenc FTy
» L Technology obj
= External source
| CLAI ALL UD
P —————
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Nachdem die Bausteine
generiert wurden, kénnen
Sie zum Ordner mit den
SPS-Datentypen im
Projektbaum gehen und
das Verzeichnis
aufklappen, um die
generierten UDTs zu
sehen. In diesem Beispiel
wurden alle UDTs
generiert, die flr die
ConveyLinx-Ai-Gruppe
bendtigt werden.

Project tree

Devices |

e
=0

i Block_1 [FB1]
kg System blocks
] Eﬁ Technology objects
] External source files
b Lo PLCtags
~ [ g PLC data types

E" Add new data type

15 CLxAIPLC_IN

IH| CLxAiPLC_OUT
CLXAIPLCmini_IN
CLXAIPLCMini_OUT
i| CLXAIZPA_IN

i| CLxAiZRA OUT
CLXAIZPAMINI_IN

i| CLXAIZPAMIni_OUT

i1

=

= |

lzz| Watch and force tables

r &
Fias .

b L& Online backups
b E Traces




13.6.3.2. Den richtigen UDT fur den dem
Modul zugewiesenen DAP auswahlen

Die UDTs sind basierend auf dem vom Betriebsmodus des ConveyLinx-Moduls verwendeten
I/O-Speicher strukturiert. Welcher DAP fur lhr Modul ausgewahlt wird, hangt davon ab, was
Sie damit tun mdéchten und welche der beiden Konfigurationsmethoden Sie verwenden
werden. In diesen Abschnitten werden die Kombinationen von Funktionalitat, der
auszuwahlende DAP, die Speicheranforderungen und der zu verwendende UDT angegeben.

DAPs der Ai-Gruppe, wenn die Separate ConveyLinx-
Autokonfiguration verwendet wird

Modulmodus ‘Modulmodus‘Eingangsbytes‘ Eingangs-UDT ‘Ausgangsbytes‘ Ausgangs-UD

Vollstandig ZPA A?/?” veyLinx 64 CLXAIZPA_IN 64 CLXAiZPA_OUT

Vollstandig ZPA ConvevLinx

mit A y 64 CLXAIZPA_IN 64 CLXAiZPA_OUT

Zusammenfihrung
ConveylLinx

Reduziert ZPA Alim 30 CLXAiZPAmini_IN 30 CLXAiZPAmini_O
reduzierten - -
ZPA-Modus

Vollstandig SPS g;’”"ey Linx 64 CLXAIPLC_IN 64 CLXAiPLC_OUT
Conveylinx

Reduziert SPS Alim 16 CLXAIPLCmini_IN 16 CLXAiPLCmini_O!
reduzierten - _
SPS-Modus
ConveylLinx

. Aiim

SPS mit SPS-Modus 32 entf. 32 entf.

ConveylLogix |
mit
Conveylogix

DAPs der Ai-Gruppe, wenn die Topologie-Konfiguration
verwendet wird

Modulmodus ‘ Modulmodus ‘ Eingangsbytes ‘ Eingangs-UDT ‘Ausgangsbytes ‘ Ausganc
. ConveylLinx Ai im . :
Vollstandig ZPA ZPA-Modus 64 CLXAIZPA_IN 64 CLXAIZPA_
Vollstandig ZPA ConveyLinx Ai 64 CLXAIZPA_IN 64 CLXAIZPA
mit Zusammenfiahrung - -




Zusammenfihrung

ConveylLinx Ai im

Reduziert ZPA reduzierten 30 CLXAIZPAmini_IN 30 CLXAIZPAr
ZPA-Modus

Vollstandig SPS ConveyLinx Alim 64 CLXAIPLC_IN 64 CLXAIPLC
SPS-Modus - -
ConveylLinx Aiim

Reduziert SPS reduzierten 16 CLXAIPLCmini_IN 16 CLXAIPLCn

SPS-Modus

ConveylLinx Ai im
SPS-Modus mit 32 entf, 32 ent
Conveylogix

SPS mit
Conveylogix

DAPs der ERSC-Gruppe, wenn die Separate ConveyLinx-
Autokonfiguration verwendet wird

Modulmodus ‘ Modulmodus ‘ Eingangsbytes‘ Eingangs-UDT ‘Ausgangsbytes‘ Ausgangs

ConveylLinx
Vollstandig ZPA im 64 CLXERSCZPA IN 64 CLXERSCZPA
ZPA-Modus

Vollstandig ZPA ConveylLinx
mit im 64 CLXERSCZPA IN 64 CLXERSCZPA
Zusammenflhrung | ZPA-Modus

ConveylLinx
Reduziert ZPA im - 30 CLXERSCZPAmMini IN 30 CLXERSCZPA
reduzierten -

ZPA-Modus

ConveylLinx
Vollstandig SPS im 64 CLXERSCPLC_IN 64 CLXERSCPLC.
SPS-Modus

ConveylLinx
Reduziert SPS im 16 CLXERSCPLCmini_IN 16 CLXERSCPLCr
reduzierten -

SPS-Modus

ConveylLinx
im
SPS-Modus 32 entf. 32 entf.
mit
Conveylogix

SPS mit
ConveylLogix

DAPs der ERSC-Gruppe, wenn die Topologie-
Konfiguration verwendet wird

Modulmodus Modulmodus ‘Eingangsbytes‘ Eingangs-UDT ‘Ausgangsbytes



ConveylLinx im

. L )
Vollstandig ZPA ZPA-Modus 64 CLXERSCZPA_IN 64 CLXERS
Vollstandig ZPA ConvevLinx
mit Y . 64 CLXERSCZPA_IN 64 CLXER
. Zusammenfiahrung -
Zusammenfuhrung
ConveylLinx im
Reduziert ZPA reduzierten 30 CLXERSCZPAmini_IN 30 CLXERS
ZPA-Modus
. ConveylLinx im y
Vollstandig SPS SPS-Modus 64 CLXERSCPLC_IN 64 CLXERS
ConveylLinx im
Reduziert SPS reduzierten 16 CLXERSCPLCmini_IN 16 CLXERS
SPS-Modus
. ConveylLinx im
SPS mit SPS-Modus mit 32 entf. 32

Conveylogix

Conveylogix




13.6.3.3. Beispiel UDT-Zuordnung

Um UDTs zu verwenden, erstellen Sie Ihren eigenen Tag in der Standard-Tag-Tabelle wie im
vorherigen Abschnitt gezeigt, und anstatt einen der elementaren Datentypen zu verwenden,

wahlen Sie einen der UDTs , die wir erstellt haben. Fir das feeder -Modul wissen wir also aus
dem vorherigen Abschnitt, dass seine Startadresse flr sowohl fur Eingange als auch fur
Ausgange Byte 0 ist. Also werden wir einen Tag erstellen, um alle Eingange des feeder
-Moduls zu speichern, und einen Tag, um an alle Ausgange des feeder -Moduls zu schreiben.

Beispiel-Module und UDT-Zuordnung

Unter Verwendung der Module, die wir im ,, Abschnitt Topologie-Beispiel”:#topology-
example definiert haben, werden wir die Eingangs- und Ausgangsdaten jedes Moduls den
UDTs zuweisen, die wir im vorherigen Abschnitt generiert haben.

Profinet- DAP aus dem

Name Modulmodus Hardwarekatalog Eingangs-UDT-Name | Ausgangs-UDT-Name

ConveyLinx-Ai im

feeder Vollstandig ZPA ZPA-Modus CLXAIZPA_IN CLXAIZPA_OUT
Vollstandig ZPA ConvevLinx-Ai
merge mit y CLXAIZPA_IN CLXAiZPA_OUT

Zusammenfiihrung Zusammenfuhrung

ConveyLogix- ConveyLinx-Ai im

divert . SPS-Modus mit entf. entf.
Schnittstelle :
Conveylogix
. Vollstandig ConveyLinx-Ai im . ,
workstation SPS-gesteuert SPS-Modus CLXAIPLC IN CLXAIPLC OoUT
ConveyLinx-Ai im
spur Reduziert ZPA reduzierten CLXAiZPAmini_IN CLXAiZPAmini_OUT

ZPA-Modus

Reduziert ConveyLinx-Ai im

reject reduzierten CLXAIPLCmini_IN CLXAIPLCmini_OUT
SPS-gesteuert
SPS-Modus

feeder -Modul hinzufugen

workstation -Modul hinzufiigen
Ubrige Module hinzufiigen

Was ist mit der ConveyLogix-Schnittstelle?

Flr die ConveylLogix - Schnittstelle wird kein UDT benétigt, da die Eingangs- und
Ausgangsdaten keine vordefinierten Bedeutungen oder Aktionen haben. Die I/O-Daten fur
ein Modul, das ConveyLogix verwendet, sind ein ,leerer” Baustein von 32 Eingangs- und 32
Ausgangsbytes (16 Eingangs- und 16 Ausgangsworte), der dem Programmierer zur
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Verfligung steht, um basierend auf der Anwendung verwendet zu werden.

Flr dieses Beispiel kbnnen Sie Uber die zuvor beschriebenen Methoden Nicht zugeordnete
Rohdaten direkt vom Modul oder Moduldaten-Elemente zugeordnet zu Tags auf das divert

-Modul zugreifen.
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13.6.3.3.1. Feeder-Modul hinzufugen

Erstellen Sie aus unserer
Standard-Tag-Tabelle
einen neuen Tag, den wir
feeder Inputs nennen
wollen. Wahlen Sie
CLXAIZPA_IN als Datentyp
aus.

Da wir aus dem Beispiel
im Abschnitt Moduldaten-
Elemente zugeordnet zu
Tags wissen, dass das
feeder -Modul bei
Eingangsbyte-Offset 0
beginnt, wissen wir, was
wir als Adresse eingeben
mussen.

Erstellen Sie aus unserer
Standard-Tag-Tabelle
einen neuen Tag fur die
Ausgange, den wir
feeder_Inputs nennen
wollen. Wahlen Sie
CLXAiZPA_OUT als
Datentyp aus.

ConnectingToSiemens » PLC_1 [CPU 1511-1 PN] » PLCtags *» Default tag table [103]

<@ Tags & Usq

T

Default tag table

Name
1 I'Iﬂ feeder_Inputs I
2 | <Add news

Data type Address Retain |Acces.. Writa... | Visibl.. Sup
[~1 v ¥ ™

" CLXAIPLC_IN®

*CLXAIPLC_OUT

*CLXAIPLCrnini_IN*
" CLXAIPLCrnini_OUT

“CLXAIZPA_OUT
“CLXAIZPAmIni_IN
*CLXAIZPAmMIni_OUT

" CL}(AIZPA_IN®

ConnectingToSiemens » PLC_1 [CPU 1511-1 PN] » PLCtags » Default tag table [103]

|@I Tags & User constants

= EX

Default tag table

Mame
1 < b feeder_Inputs
2 <Add news

Data type Address

"CLXAIZPAIN® [ E)[%10.0 [+] =] =] =]

il

Retain | Acces.. Writa. | Visibl_. | Supervision Commen

Operand identifier: [N -
Operandpe: | [

Bit number: |0

ConnectingToSiemens » PLC_1 [CPU 1511-1 PN] » PLCtags » Default tag table [104]

<@ Tags = User

TIEE I
Default tag table
Name
<@ » feeder_Inputs
| @@ » feeder Outputs |

Wk

Data type
"CLXRIZPA_IN®
"CLXAIZPA_IN®

" CLXAIPLC_IN®
"CLXAIPLC_OUT

" CLYAIPLCrmini_IN®
*CLXAIPLCmini_OUT"
| TCLxaizRA IN®

| cuxsizea_our
*CLXAIZPAMmINI_IN"
*CLXAIZPAMIni_OUT

Address Retain | Acces... Writa.. | Visibl...

%10.0 =] @ M

K®
KE
Q]

[+]




Da wir aus dem Beispiel
im Abschnitt Moduldaten-
Elemente zugeordnet zu
Tags wissen, dass die
Ausgange des feeder
-Moduls bei
Ausgangsbyte-Offset 0
beginnen, wissen wir, was
wir als Adresse eingeben
mussen.

Um nun das workstation
-Modul hinzuzuftigen,
erstellen Sie aus unserer
Standard-Tag-Tabelle
einen neuen Tag, den wir
workstation_Inputs
nennen wollen. Wahlen
Sie CLXAIPLC_IN als
Datentyp aus.

ConnectingToSiemens » PLC_1 [CPU 1511-1 PN] » PLCtags » Default tag table [104]

|<E\I Tags = User constants

EYIEL
Default tag table
Name
1 <@ » feeder_Inputs
2 @ » feeder_Outputs

2 dd news

Address
%10.0

Data type
"CLXAIZPA_IN®

Retain  Acces.. Writa.. Visibl.. | Supervision Commer|
M &M ™
M & &

“cLxaizPa_oUT  [i[%164.0 =

e

Bit number: |0

4]

ConnectingToSiemens » PLC_1 [CPU 1511-1 PN] » PLC tags » Default tag table [103]

<@ Tags E Usq

Default tag table

Mame
1 Irlﬂ feeder_Inputs I
2 | <Add news

Data type

" CLXAIPLC_IN®
"CLXAIPLC_OUT
" CLXAIPLCMini_IN®
*CLXAIPLCmini_OUT"
“CLXAIZPA_OUT
*CLXAIZPAmMIn_IN®
*CL¥AIZPAmMINi_OUT

Address

%I0.0 []

Retain

Acces... Writa.. | Visibl... |Sup
¥y ¥ &




13.6.3.3.2. Workstation-Modul hinzufugen

Erstellen Sie aus unserer
Standard-Tag-Tabelle
einen neuen Tag fur die
Eingange, den wir
workstation_Inputs
nennen wollen. Aus der
Tabelle im Beispiel
UDT-Zuordnung wissen
wir, dass sich das
workstation -Modul im
Vollstandigen SPS I/O-
Modus befindet. Wahlen
Sie CLXAIPLC_IN als
Datentyp aus.

Da wir aus dem Beispiel

im Abschnitt Moduldaten-

Elemente zugeordnet zu
Tags wissen, dass das
workstation -Modul bei
Eingangsbyte-Offset 64
beginnt, wissen wir, was
wir als Adresse eingeben
mussen.

Erstellen Sie aus unserer
Standard-Tag-Tabelle
einen neuen Tag fur die
Ausgange, den wir
workstation Outputs
nennen wollen. Da wir
wissen, dass sich das
workstation -Modul im
Vollstandigen SPS I/O-
Modus befindet, wahlen
Sie CLXAIPLC _OUT als
Datentyp .

ConnectingToSiemens » PLC_1 [CPU 1511-1 PN] » PLCtags » Default tag table [105]

$F D T
Default tag table
Mame
4 » feeder_Inputs
4 » feeder_Outputs

Bow N -

| @ » workstation_inputs |
r add =

Data type
“CLXAIZPA_IN®
“CLXAIZPA_OUT

CLXAIZPA OUT JEEE

Retain  Acces..

#
bel
I@.
o
4

5
ST
:
SENEE

“CLXAIPLC_IN®

"CLXAPLC_OUT

* CLXAIPLCmini_IN®

* CLXAIPLCmini_OUT"
" CLXAIZPA_IN®
*CLXAIZPA_QUT

" CLXAIZPAMmIni_IN"

" CLXAIZPAMIni_OUT

Visibl...

FRE®E

<@ Tags = Us

Sup

ConnectingToSiemens » PLC_1[CPU 1511-1 PN] » PLCtags » Default tag table [105]

= B T
Default tag table
Mame
< » feeder_Inputs
<@ b feeder_Outputs
<@ » workstation_Inputs

VTR SR

<Add new>

Data type Address
"CLXAIZPA_INT %100
"CLXAIZPA_OUT %Q0.0

“coirLc v [E[%Qs+0 =]

Retain  Acces_. Writa_.  Visibl_
M ¥ &
¥ 8 &
M ¥ &

[Crerend deriier IR -]

Operand type: :
[ Address: |64

Bit nurnber: |IJ |

|~:E|| Tags & User constants

Supervision  Cornrner

ConnectingToSiemens » PLC_1[CPU 1511-1 PN] » PLCtags » Default tag table [106]

|<@ Tags = Us|

Default tag table
Name

< »

<l »

<l »

feeder_Inputs
feeder_Outputs

workstation_Inputs

| «>

workstation_Outputs I

wmoRE Wk =

Data type
"CLXAIZPA_IN"
"CLXAIiZPA_OUT
"CLXAIPLC_IN®

CLXAIFLC_IN® El
* CLXAIPLC_IN®

* CLXAIPLCmini_IN"

* CLXAIPLCmini_OUT
" CLXAIZPA_IN®
*CLXAIZPA_OUT

" CLYAIZPAMmIni_INT

* CLXAIZPAMIni_OUT

Address
®I0.0
%Q0.0
®l64.0
%I128.0

Retain  Acces.. Writa...

[«

HEOR®
LEREE

iuu | ¥

<]

Visibl...
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ConnectingToSiemens » PLC_1 [CPU 1511-1 PN] » PLCtags » Default tag table [106]

|@ Tags & User constants

o2 B % T

Da wir aus dem Beispiel
Default tag table

Im AbSChnltt MOdUIdaten_ Name Data type Address Retain | Acces.. Writa.. Visibl.. Supervision Commer
Elemente Zuqeord net zu 1 <@ + feeder_Inputs 'cum?zm_w' %00 = [ [

; . 2 4@+ feeder_Outputs "CLXAIZRA_OUT %QO.0 [+ =) =l
Tags wissen, dass die = @ » workstation_nputs “CLXAIPLC_IN® %I64.0 ™ =] =]
Ausgénge des 4 4@ » workstation_Outputs “cuxirLc_our  [E[w%280 - v =) =l

. . ) <Add new> = = =
workstation -Moduls bei
Ausgangsbyte-Offset 64 0“"?;‘:‘“’“ - -
. . . ress:

beglnnen, wissen wir, was o ——
wir als Adresse eingeben
mussen. v
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13.6.3.3.3. Ubrige Module hinzufiigen

Die ubrigen Module werden auf ahnliche Weise hinzugefugt. Wir gehen zur Gerateansicht fur
jedes der Module, um die Startbyte-Adressen fur ihre jeweiligen Eingangs- und
Ausgangsdaten zu sehen und verwenden diese, wenn wir unsere Tags flr diese Module

erstellen.

Wenn wir in die

Gerateansicht des spur- | ouicnetmuneice = & & 5[0 @t 4 | Devie m;i:m;mm ety Qfonkeser E
Moduls schauen, sehen 2] R [wodv ok [sor_[1s00es [0t |3
wir, dass sein Eingangs- s T g
und Ausgangs-Startbyte- R Sl 7. 5' =
Offset 128 ist. Aus der — g
Tabelle im Beispiel = ——c= ]
UDT-Zuordnung wissen o 4
wir, dass sich das spur ~ -
-Modul im Reduzierten : :

ZPA-Modus befindet.

Wenn wir in die

[ = Topology view |gh Network view  |IIf Device view | |3
Gerateansicht des reject i [eicticonepmanrads) o ¥ (&£ @t 4 | | Devicooverview | ' |E
-Moduls schauen, sehen A R Moue fack ot aderess_ Q s | §
wir, dass sein Eingangs- T — — 3
und Ausgangs-Startbyte- i M ”73 7
Offset 158 ist. Aus der — g
Tabelle im Beispiel = —— :
UDT-Zuordnung wissen — 1
wir, dass sich das spur =
-Modul im Reduzierten ' 3

PLC-Modus befindet.

Wenn wir in die

PLC-Modus befindet.

| Topology view | g Network view | Device view ||kl
Gerdteansicht des reject - |i meweiconepmaieeisl = 2 440 @+ 4 | Device overview | |g
Moduls schauen, sehen 2 W e ok sor1adares Quisr |5
wir, dass sein Eingangs- Sb s R 2
und Ausgangs-Startbyte- et ovput ot ssvpe.t 02 el [ore gy 1o
Offset 174 ist. Aus der — g
Tabelle im Beispiel = pry :
UDT-Zuordnung wissen e g
wir, dass sich das spur - ' =
Modul im Reduzierten : g

ConnectingToSiemens » Ungrouped devices » spur [ConveyLinx Al in reduced ZPA mode]
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[ﬂl Tags | & User constants

Da nun alle Startbyte- # 2 B E T at
Offsets bekannt sind, Dofauli fag mble . - e

. . ame ata type ress. in  Acces... ta.. Visibl... pervision
konnen wir unter i@ feederinputs “CLXAZPAIN" 0.0 ¥ 8 @
Beachtu ng der 2 - » feedel_l?!u'lputs 'CLXA?ZPA_OUT' %00.0 =] v ]

. 3 <@ » workstation_Inputs "CLXAIPLC_IN' %164.0 =] f =]

BenennungSkonvent|on: 4 <@ » workstation_Outputs *CLXAIPLC_OUT %Q64.0 =] = =]
die wir flr das feeder - 5 <@ » spurinputs 'CLXA?ZPAmi.ni_IN' %1128.0 =] = =]

nd das workstation & <@ » spur_Outputs *CLXAIZPAmini_OUT" %Q128.0 =] = M
u w 1 7 <@ » rejectinputs *CLXAIPLCmini_IN® %1158.0 ™ = 1=
-Modul verwendet haben’ & 4@ » reject Outputs 'ELXAiPLCmini_OU'I' %0158.0 ™ = !

) 5 <@ » merge_inputs "CLXAIZPA_IN® %1174.0 =] = =]
die Erstellung unserer 10 4@ b merge_Outputs *CLXAIZPA_OUT %Q174.0 M B8 &
den UDTs zugeordneten | = Ml M

Tags abschlie3en.
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13.7. User Data Types (UDTs)

User Data Types (UDTs) werden verwendet, um strukturierte Datentyp-Bausteine innerhalb
der SPS-Programmierumgebung fir die Ein- und Ausgange jedes DAPs zu generieren. Wenn
Sie Tags zur Verwendung in lhrem Programm generieren, kdnnen Sie dann die
entsprechenden Datentypen fur die Eingdnge und Ausgange des ConveyLinx-Moduls

zuweisen.

Jeder DAP verbraucht eine gewisse Anzahl an Eingangsspeicher-Bytes und
Ausgangsspeicher-Bytes. Wenn Sie UDTs verwenden und Tags mit den UDT-Datentypen
erstellen, wird der I/O-Speicher der SPS ordnungsgemal zugeordnet und die
Speichergrenzen zwischen den Modulen werden einfach festgelegt.



13.7.1. UDTs fur die Ai2-Gruppe

Forderbandsteuerungs-DAPs fur die Separate

ConveyLinx-Autokonfiguration

DAP aus

ConveyLinx-Modus Katalog Eingangsbytes | Ausgangsbytes
.. ConveylLinx
Vollstandig ZPA Al 64 64
Vollstandig PLC gl?”"ey Linx 64 64
Vollstandig ZPA .
mit anveyL/nx 64 64
. Ai
Zusammenfihrung
ConveylLinx
. Aiim
SPS mit SPS-Modus 32 32
Conveylogix |
mit
Conveylogix
ConveylLinx
Reduziert SPS Arim 16 16
reduzierten
SPS-Modus
ConveylLinx
Reduziert ZPA Arim 30 30
reduzierten
ZPA-Modus

Forderbandsteuerungs-DAPs fur die Integrierte
SPS-Topologie-Konfiguration

ConveyLinx-Modus ‘ DAP aus Katalog ‘ Eingangsbytes ‘ Ausgangsbytes

. ConveylLinx Aiim
Vollstandig SPS SPS-Modus 64 64
: ConveylLinx Ai im
SPSmit SPS-Modus mit 32 32
ConveylLogix .
Conveylogix
ConveylLinx Ai im
Reduziert PLC reduzierten 16 16
PLC-Modus
ConveylLinx Ai im
Reduziert ZPA reduzierten 30 30
ZPA-Modus




PULSEROLLER

ConveyLinx-Ai Family Complete Guide - 2.1

ConveylLinx Ai im

Vollstandig ZPA ZPA-Modus 64 64
ZPA mit ConveylLinx Ai 64 64
Zusammenfuhrung | Zusammenfihrung

«¥s Die UDT-Details in den folgenden Abschnitten basieren auf der Datei
CLAi_All_UDTs_rev1.9.udt
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13.7.1.1. Eingange Vollstandiger ZPA-

Modus

CLXAIZPA IN

Element-Name Unterelement ‘ Datentyp ‘ Link
LocalUpstreamZoneStatus_Rev Byte
LocalUpstreamZoneStatus_Fwd Byte Weitere
LocalDownstreamZoneStatus_Rev Byte Informationen
LocalDownstreamZoneStatus_Fwd Byte
ArrivalCountUpstreamZone Int
DepartureCountUpstreamZone Int Weitere
ArrivalCountDownstreamZone Int Informationen
DepartureCountDownstreamZone Int

LeftMotorOverheat Bool
LeftMotorMaxTorque Bool
LeftMotorShort Bool
LeftMotorNotConn Bool
LeftMotorOverload Bool
LeftMotorStalled Bool
LeftMotorBadHall Bool
LeftMotorNotUsed Bool
ModuleResetFlag Bool
Diagnostic Index06Bit01 Bool Weite.re
OverVoltage Bool Informationen
LeftMotorAnyErr Bool
ConnectionsNotOK Bool
UpstreamjamErr Bool
LeftSensLowGain Bool
LowVoltage Bool
RightMotorOverheat Bool
RightMotorMaxTorque Bool
RightMotorShort Bool
RightMotorNotConn Bool




RightMotorOverload Bool

RightMotorStalled Bool

RightMotorBadHall Bool

RightMotorNotUsed Bool

Index07Bit00 Bool

Index07Bit01 Bool

OverVoltagel Bool

RightMotorAnyErr Bool

Index07Bit04 Bool

Downstream)JamErr Bool

RightSensLowGain Bool

LowVoltagel Bool
TrackingUpstreamZone DWort
TrackingDownstreamZone DWort Weitere
ReleaseCounterUpstreamZone Int Informationen
ReleaseCounterDownstreamZone Int
GetDischargeTracking_Fwd DWort Weitere
GetDischargeTracking_Rev DWort Informationen

Bit08 Bool

Bit09 Bool

Bit10 Bool

Bitll Bool

Bit12 Bool

Bit13 Bool

Bit14 Bool
AllSensorPortinputs [Z:::iat EZZ: In foivrvrii;fi:)enen

Bit01 Bool

RightPin2 Bool

Bit03 Bool

LeftSensor Bool

Bit05 Bool

RightSensor Bool

Bit07 Bool




Index19 Wort
Bit08 Bool
Bit09 Bool
StopActiveCommandPLC Bool
Bitll Bool
Bit12 Bool
Bit13 Bool
Bit14 Bool
ConveyStopStatus BIL> pool 7Weitelre
Bit0O Bool Informationen
Bit01 Bool
Bit02 Bool
Bit03 Bool
Bit04 Bool
StopActiveOtherModule Bool
StopActivelLostConn Bool
StopActivelLostPLC Bool
Future Array[21..31]

aus Worten




13.7.1.2. Ausgange Vollstandiger ZPA-
Modus

CLXAIZPA _OUT

Element-Name Unterelement Datentyp
InductTrackingOnUpstreamZone DWort Weitere
InductTrackingOnDownstreamZone DWort Informationen

AccumUpstreamToThisZone Bool
SetArrival Bool
JogDefaultDir Bool
JogOppDir Bool
WakeUp Bool
MaintMode Bool
Bit14 Bool
Bit15 Bool

Weitere
Informationen

AccumulateControlUpstream

Accumulate Bool
Bit01 Bool
Bit02 Bool
Bit03 Bool
Bit04 Bool
Bit05 Bool
Bit06 Bool
Bit07 Bool
AccumUpstreamToThisZone Bool
SetArrival Bool
JogDefaultDir Bool
JogOppDir Bool
AccumulateControlDownstream ::::::F;de Z::: In foivrvrii;si:)enen
Bit14 Bool
Bit15 Bool
Accumulate Bool

Bit01 Bool




Bit02 Bool

Bit03 Bool

Bit04 Bool

Bit05 Bool

Bit06 Bool

Bit07 Bool
SetSpeedLeftMotor Int Weitere
SetSpeedRightMotor Int Informationen
SetReleaseCountUpstream Int Weitere
SetReleaseCountDownstream Int Informationen
SetinductStatus Wort
SetDishargeStatus Wort Weitere
SetInductTrackingFwd DWort Informationen
SetinductTrackingRev DWort
ClearMotorError Wort WLtelre

Informationen
Index17 Wort
Index18 Wort
ConveyStopControl Wort Welitelre
Informationen

ClearJamUpstream Wort Weitere
ClearJamDownstream Wort Informationen
GlobalDirAccModeUpstr Wort Weitere
GlobalDirAccModeDnstr Wort Informationen

Future

Array[24..31]
aus Worten




13.7.1.3. Eingange Reduzierter ZPA-

Modus

CLXAIiZPAmini_IN

Element-Name Unterelement ‘ Datentyp ‘ Link
LocalUpstreamZoneStatus_Rev Byte
LocalUpstreamZoneStatus_Fwd Byte Weitere
LocalDownstreamZoneStatus_Rev Byte Informationen
LocalDownstreamZoneStatus_Fwd Byte
ArrivalCountUpstreamZone Int
DepartureCountUpstreamZone Int Weitere
ArrivalCountDownstreamZone Int Informationen
DepartureCountDownstreamZone Int

LeftMotorOverheat Bool
LeftMotorMaxTorque Bool
LeftMotorShort Bool
LeftMotorNotConn Bool
LeftMotorOverload Bool
LeftMotorStalled Bool
LeftMotorBadHall Bool
LeftMotorNotUsed Bool
ModuleResetFlag Bool
Diagnostic Index06Bit01 Bool Weite_re
OverVoltage Bool Informationen
LeftMotorAnyErr Bool
ConnectionsNotOK Bool
UpstreamjamErr Bool
LeftSensLowGain Bool
LowVoltage Bool
RightMotorOverheat Bool
RightMotorMaxTorque Bool
RightMotorShort Bool
RightMotorNotConn Bool




RightMotorOverload Bool

RightMotorStalled Bool

RightMotorBadHall Bool

RightMotorNotUsed Bool

Index07Bit00 Bool

Index07Bit01 Bool

OverVoltagel Bool

RightMotorAnyErr Bool

Index07Bit04 Bool

Downstream)JamErr Bool

RightSensLowGain Bool

LowVoltagel Bool
ReleaseCounterUpstreamZone Int Weitere
ReleaseCounterDownstreamZone Int Informationen

Bit08 Bool

Bit09 Bool

Bit10 Bool

Bitll Bool

Bit12 Bool

Bitl13 Bool

Bit14 Bool
AllSensorPortinputs [I:fi::iat zz:: In foivrvrii;fi:)enen

Bit01 Bool

RightPin2 Bool

Bit03 Bool

LeftSensor Bool

Bit05 Bool

RightSensor Bool

Bit07 Bool

Future

Array[11..14]
aus Worten




13.7.1.4. Ausgange Reduzierter ZPA-

Modus

CLXAIiZPAmMini_OUT

Element-Name ‘ Unterelement Datentyp Link

AccumUpstreamToThisZone Bool

SetArrival Bool

JogDefaultDir Bool

JogOppDir Bool

WakeUp Bool

MaintMode Bool

Bit14 Bool

AccumulateControlUpstream B> Bool 7Weitelre

Accumulate Bool |!nformationen
Bit01 Bool

Bit02 Bool

Bit03 Bool

Bit04 Bool

Bit05 Bool

Bit06 Bool

Bit07 Bool
AccumUpstreamToThisZone Bool

SetArrival Bool

JogDefaultDir Bool

JogOppDir Bool

WakeUp Bool

AccumulateControlDownstream MaintMode pool 7Weitelre

Bit14 Bool Informationen
Bit15 Bool

Accumulate Bool

Bit01 Bool

Bit02 Bool

Bit03 Bool




Bit04 Bool
Bit05 Bool
Bit06 Bool
Bit07 Bool
SetSpeedLeftMotor Int Weitere
SetSpeedRightMotor Int  |Informationen
SetReleaseCountUpstream Int Weitere
SetReleaseCountDownstream Int Informationen
SetinductStatus Wort Weitere
SetDishargeStatus Word | !nformationen
ClearMotorError Wort WLtelre
Informationen
Index10 Wort
ClearJamUpstream Wort Weitere
ClearJamDownstream Wort | Informationen
GlobalDirAccModeUpstr Wort Weitere
GlobalDirAccModeDnstr Wort | Informationen




13.7.1.5. SPS-Modus-Eingange

CLXAIPLC_IN
Element-Name ‘ Unterelement Datentyp Link

Bit08 Bool

Bit09 Bool
StopActiveCommandPLC Bool

Bitll Bool

Bit12 Bool

Bitl13 Bool

Bit14 Bool

ConveyStopStatus Bt Boo 7Weite.re

Bit0O Bool Informationen
Bit01 Bool

Bit02 Bool

Bit03 Bool

Bit04 Bool
StopActiveOtherModule Bool
StopActiveLostConn Bool
StopActivelLostPLC Bool

Bit08 Bool

Bit09 Bool

Bit10 Bool

Bitll Bool

Bit12 Bool

Bitl13 Bool

AllSensorPortinputs Bit14 Bool Info%nen

Heartbeat Bool

LeftPin2 Bool

Bit01 Bool

RightPin2 Bool

Bit03 Bool

LeftSensor Bool




Bit05 Bool

RightSensor Bool

Bit07 Bool

Bits08_15 Sint

RightSensorDetect Bool

LeftSensorDetect Bool

Bit02 Bool
SensorDetect Bit03 Bool Info%nen

Bit04 Bool

Bit05 Bool

Bit06 Bool

Bit07 Bool
VoltageMotors Int Info%nen
LeftMotorCurrent Int
LeftMotorFreq Int Weitere
LeftMotorCalcTemp Byte Informationen
ModuleTemp Byte

Overheat Bool

MaxTorque Bool

ShortCircuit Bool

MotorNotConnected Bool

Overload Bool

Stalled Bool

BadHall Bool
LeftMotorDiagnostic MotorNotUsed Boo 7Weite.re

MotorStatusl Bool Informationen

MotorStatus2 Bool

MotorPortinDOmode Bool

ReservedBit03 Bool

ReservedBit04 Bool

BoardOverheat Bool

OverVoltage Bool

LowVoltage Bool




RightMotorCurrent Int
RightMotorFreq Int Weitere
RightMotorCalcTemp Byte Informationen
ModuleTempl Byte

Overheat Bool

MaxTorque Bool

ShortCircuit Bool

MotorNotConnected Bool

Overload Bool

Stalled Bool

BadHall Bool
RightMotorDiagnostic MotorNotUsed bool 7Weite_re

MotorStatus1 Bool Informationen

MotorStatus2 Bool

MotorPortinDOmode Bool

Bit03 Bool

Bit04 Bool

Bit05 Bool

OverVoltage Bool

LowVoltage Bool

Bit08 Bool

Bit09 Bool

Bit10 Bool

Bitll Bool
LeftMotorDIOstatus ShortCircuit Bool Info%nen

Bitl13 Bool

Bit14 Bool

Bitl5 Bool

Bits00_07 Sint

Bit08 Bool

Bit09 Bool
RightMotorDIOstatus Bit10 Bool Info%nen

Bitll Bool

ShortCircuit Bool




Bitl13 Bool

Bit14 Bool

Bit15 Bool

Bits00_07 Sint
UpstreamModuleStatus Wort
DownstreamModuleStatus Wort In fo%nen
TrackingFromUpstream DWort
Index18 Wort
ServolocationLeft Int
ServolLocationRight Int Weitere
ServoStatusLeft Wort Informationen
ServoStatusRight Wort
LeftMotorActualSpeed Wort Weitere
RightMotorActualSpeed Wort Informationen

Future

Array[25..31]
aus Worten




13.7.1.6. SPS-Modus-Ausgange

CLXAiPLC_OUT

Element-Name Unterelement ‘ Datentyp ‘ Link
ConveyStopControl Wort In fo%nen
Bit08 Bool
Bit09 Bool
Bit10 Bool
Bitll Bool
Bitl2 Bool
Bit13 Bool
Bit14 Bool
LeftMotorAsDIO Enableblo Soo! Weitere
Bit0O Bool Informationen
EnergizeM8Pin4 Bool
EnergizeM8Pin3 Bool
Bit03 Bool
Bit04 Bool
Bit05 Bool
Bit06 Bool
Bit07 Bool
Bit08 Bool
Bit09 Bool
Bit10 Bool
Bitll Bool
Bit12 Bool
RightMotorAsDIO Bitl3 Bool Info%nen
Bit14 Bool
EnableDIO Bool
EnergizeM8Pin2 Bool
Bit01 Bool
EnergizeM8Pin3 Bool




Bit03 Bool
Bit04 Bool
Bit05 Bool
Bit06 Bool
Bit07 Bool
Bit08 Bool
Bit09 Bool
Bit10 Bool
Bitll Bool
Bit12 Bool
Bit13 Bool
Bit14 Bool
SensorPortsDO Bt pool Weitere
EnergizeLeftPortPin2 Bool Informationen
EnergizeRightPortPin2 Bool
Bit02 Bool
Bit03 Bool
Bit04 Bool
EnableLeftPortPin2 Bool
EnableRightPortPin2 Bool
Bit07 Bool
MotorDirection Bool
Bit09 Bool
Bit10 Bool
Bitll Bool
Bit12 Bool
Bitl3 Bool
LeftMotorControl Bit14 Bool Info%nen
Bitl5 Bool
Run Bool
BitO1 Bool
Bit02 Bool
Bit03 Bool
Bit04 Bool




Bit05 Bool
Bit06 Bool
Bit07 Bool
LeftSetMotorBrakeMode Wort Weitere
LeftSetMotorSlaveMode Wort Informationen
MotorDirection Bool
Bit09 Bool
Bit10 Bool
Bitll Bool
Bitl2 Bool
Bitl3 Bool
Bitl4 Bool
Bitl5 Bool -
RightMotorControl WLtelre
Run Bool Informationen
Bit01 Bool
Bit02 Bool
Bit03 Bool
Bit04 Bool
Bit05 Bool
Bit06 Bool
Bit07 Bool
RightSetMotorBrakeMode Wort Weitere
RightSetMotorSlaveMode Wort Informationen
LeftSetMotorSpeed Int Welite.re
Informationen
RightSetMotorSpeed Int 7We|telre
Informationen
LeftSetMotorAccel Int Weitere
LeftSetMotorDeccel Int Informationen
RightSetMotorAccel Int Weitere
RightSetMotorDeccel Int Informationen
ClearMotorError Wort M
Informationen
SendStatusToDownstream Wort Weitere
SendStatusToUpstream Wort Informationen




Bit08 Bool

Bit09 Bool

Bit10 Bool

Bitll Bool

Bit12 Bool

Bit13 Bool

Bit14 Bool

Bit15 Bool :
SensorPolarity P— oo Info%nen

Bit01 Bool

Right_Pin2 Bool

Bit03 Bool

Left_Pin4 Bool

Bit05 Bool

Right_Pin4 Bool

Bit07 Bool
TrackingToDownstream DWort In fo%nen
Index22 Wort
ServoControlDistancelLeft Int
ServoControlCommandLeft Wort Weitere
ServoControlDistanceRight Int Informationen
ServoControlCommandRight Wort

Future

Array[27..31]
aus Worten




13.7.1.7. Eingange Reduzierter SPS-
Modus

CLXAIPLCmini_IN

Element-Name ‘ Unterelement Datentyp Link

Bit08 Bool

Bit09 Bool

Bit10 Bool

Bitll Bool

Bit12 Bool

Bitl3 Bool

Bit14 Bool
AllSensorPortinputs reartbeat Bool 7Weite.re

LeftPin2 Bool Informationen

Bit01 Bool

RightPin2 Bool

Bit03 Bool

LeftSensor Bool

Bit05 Bool

RightSensor Bool

Bit07 Bool

Bits08_15 Sint

RightSensorDetect Bool

LeftSensorDetect Bool

Bit02 Bool
SensorDetect Bit03 Bool In fo%nen

Bit04 Bool

Bit05 Bool

Bit06 Bool

Bit07 Bool
LeftMotorCalcTemp Byte Weitere
ModuleTemp Byte Informationen
LeftMotorDiagnostic | Overheat Bool Weitere




MaxTorque Bool

ShortCircuit Bool

MotorNotConnected Bool

Overload Bool

Stalled Bool

BadHall Bool

MotorNotUsed Bool

MotorStatusl Bool Informationen

MotorStatus2 Bool

MotorPortinDOmode Bool

Bit03 Bool

Bit04 Bool

BoardOverheat Bool

OverVoltage Bool

LowVoltage Bool
RightMotorCalcTemp Byte Weitere
ModuleTemp_1 Byte Informationen

Overheat Bool

MaxTorque Bool

ShortCircuit Bool

MotorNotConnected Bool

Overload Bool

Stalled Bool

BadHall Bool
RightMotorDiagnostic MotorNotlsed Bool 7Weite_re

MotorStatusl Bool |!nformationen

MotorStatus2 Bool

MotorPortinDOmode Bool

Bit03 Bool

Bit04 Bool

Bit05 Bool

OverVoltage Bool

LowVoltage Bool
LeftMotorDIOstatus Bit08 Bool Weitere




Bit09 Bool
Bit10 Bool
Bitll Bool
ShortCircuit Bool
Informationen
Bitl3 Bool
Bit14 Bool
Bitl5 Bool
Bits00_07 Sint
Bit08 Bool
Bit09 Bool
Bit10 Bool
Bitll Bool
RightMotorDIOstatus | ShortCircuit Bool Info%nen
Bitl3 Bool
Bitl4 Bool
Bitl5 Bool
Bits00_07 Sint




13.7.1.8. Ausgange Reduzierter SPS-
Modus

CLXAIPLCmini_OUT

Element-Name ‘ Unterelement Datentyp Link
Bit08 Bool
Bit09 Bool
Bit10 Bool
Bitll Bool
Bitl2 Bool
Bit13 Bool
Bit14 Bool
LeftMotorAsDIO EnableDlo Bool Weitere
Bit0O Bool Informationen
EnergizeM8Pin4 Bool
EnergizeM8Pin3 Bool
Bit03 Bool
Bit04 Bool
Bit05 Bool
Bit06 Bool
Bit07 Bool
Bit08 Bool
Bit09 Bool
Bit10 Bool
Bitll Bool
Bitl2 Bool
RightMotorAsDIO B3 Bool M’Eelre
Bit14 Bool Informationen
EnableDIO Bool
EnergizeM8Pin2 Bool
Bit01 Bool
EnergizeM8Pin3 Bool
Bit03 Bool




Bit04 Bool
Bit05 Bool
Bit06 Bool
Bit07 Bool
Bit08 Bool
Bit09 Bool
Bit10 Bool
Bitll Bool
Bit12 Bool
Bit13 Bool
Bit14 Bool
SensorPortsDO Bitl> Bool 7Weite.re
EnergizeLeftPortPin2 Bool |!nformationen
EnergizeRightPortPin2 Bool
Bit02 Bool
Bit03 Bool
Bit04 Bool
EnableLeftPortPin2 Bool
EnableRightPortPin2 Bool
Bit07 Bool
MotorDirection Bool
Bit09 Bool
Bit10 Bool
Bitll Bool
Bit12 Bool
Bit13 Bool
LeftMotorControl Bild bool 7Weitelre
Bit15 Bool Informationen
Run Bool
Bit01 Bool
Bit02 Bool
Bit03 Bool
Bit04 Bool
Bit05 Bool




Bit06 Bool

Bit07 Bool

MotorDirection Bool

Bit09 Bool

Bitl0 Bool

Bitll Bool

Bit12 Bool

Bitl3 Bool

Bit14 Bool
RightMotorControl Bit15 Bool M’ce.re

Run Bool Informationen

Bit01 Bool

Bit02 Bool

Bit03 Bool

Bit04 Bool

Bit05 Bool

Bit06 Bool

Bit07 Bool
LeftSetMotorSpeed Int Weitere
RightSetMotorSpeed Int Informationen
ClearMotorError Wort Weitere

Informationen




13.8. Fehlerbehebung

Problem

Die SPS kann nicht mit
einem ConveyLinx-
Modul kommunizieren

Méglicher Grund

Falsche Profinet-
Namensyntax

MalBnahme

Stellen Sie sicher, dass der Profinet-Name
nach den Regeln der zuvor beschriebenen
Syntax aufgebaut ist.

Wenn Sie online sind, kdnnen Sie die
Verbindungen zu Ihrer SPS mithilfe der
Funktion Verftigbare Knoten in TIA Portal
Uberprifen.

Falsche IP-Adresse

Stellen Sie sicher, dass die IP-Adresse des
Moduls korrekt ist, wie unter Module
hinzufigen beschrieben.

NichtUbereinstimmung
der Subnetzmaske

Stellen Sie sicher, dass die Subnetzmaske
der SPS mit der Subnetzmaske in allen
ConveyLinx-Modulen Ubereinstimmt.

Nichtlbereinstimmung
der Subnetzmaske

FUr den Vollstandig ZPA-Modus, Vollstandig
SPS-gesteuerten Modus und den Reduziert
SPS-gesteuerten Modus - ConveyLinx-ERSC
Firmware ab 4.3

FUr den Reduzierten ZPA-Modus -
ConveylLinx Firmware ab 4.24

Periodischer
Kommunikationsausfall
zwischen SPS und
Modul

Unzulassige Modul-
Aktualisierungszeit

Stellen Sie sicher, dass die
Aktualisierungszeit basierend auf dem DAP,
den Sie gewahlt haben, korrekt eingestellt
ist. Ein Beispiel fur den ZPA-Modus

Das Verbindungslimit
der SPS oder das 1/O-
Speichernutzungslimit
ist erreicht

Uberpriifen Sie die Anzahl der Verbindungen
und die Speicherbegrenzungen flr den
verwendeten SPS-Prozessor und fUhren Sie
wenn noétig ein Upgrade des Prozessors
durch.

Reduzieren Sie die Anzahl der
angeschlossenen Module, wenn das
Verbindungslimit erreicht ist.

Wenn das SPS I/O-Speicherlimit
Uberschritten wurde, andern Sie die Module,
die sich im vollstandigen ZPA- oder im
vollstandigen SPS-Modus befinden, zu ihrem
entsprechenden ,reduzierten” DAP, um den
benotigten 1/O-Speicher zu reduzieren.

Falsche Verkabelung

Stellen Sie sicher, dass alle Kabel dem fur
die Installationsumgebung empfohlenen Typ
entsprechen und dass alle Verbindungen in
Ordnung sind.

Falscher Schaltertyp

Stellen Sie sicher, dass der verwendete
Schalter Profinet-geeignet ist und aus den im
Katalog in der SPS-Programmierumgebung
verfugbaren Einheiten ausgewahlt wird.
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