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From Components to Systems

4-Achs-Schrittmotor-Controller CSD 405-IMC
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- Kompakte Leistungseinheit zur Ansteuerung voﬁ bis zu vier 2-Phasn-hrittmotoren
- CNC / DNC-Betriebsart durch intemean Mikrocontroller, Flash- Datenspeicher
- Interpolationsmodi: Linear und Zirkular; Helix-Interpolation optional
- Motorausgangsleistung 30V/2A je Motor, Schrittauflisung 1600Schritte/ Umdrehung

- 300VA-Netzteil mit Not-Aus-Schaltkreis gemaB EN 60204, NOT-AUS-Schaltelement,
Power-Taste, Haubenschalter-Ausgang

- 2x frei nutzbare Signaleingange (+24V-aktiv)

- 2x frei nutzbare Relais-Schaltausgange (+24-schaltend, 250mA)

- 2x AC-Schaltausgang (1x Relais-Ausgang 5A, 1x Solid-State-Relais 1,25A)

- Motoranschluss riickseitig tiber 9pol. Sub-D-Buchsenstecker

- Abmessungen: BxHxT 374x152x300mm

- Programmierbar durch Softwareprodukte: ProNG, PAL-PC 2.0 (Windows), PAL-PC
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Anschluss und Inbetriebnahme
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Sicherheitshinweise Frontseite CSD 405-IMC =
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Motorausgang X1 - X4

(9pol. SubD-Buchsenstecker)
®
' Referenz Schaiter DIOmA
D ** Motorphase 1A
Limit + *1 Motorphase 18
i il 2 Motorphase 24
: Bramsa+ 24V Motorphase 28
[
. ** nur bei Motorausgang z-Achse (X1),
ab Ser. Nr 178529

. *1 nichtbei 4. Achse

Beispiel: 2-Phasen-Schrittmotor (8-Leder)

) bipolar-senell (4) bip olar-paraliel
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- AC Output X5
. (Kaltgeratebuchse)
" Relais-Schaltausgang

AC (Out)y AC (Ou)

Schutzleiter

' -geschalteier AC 230V-Ausgang.

. DerAusgang ist auf deriniernen Steuerungsbau-
. gruppe mit einer Feinsicherung

‘ SA trige (HBD)

. abgesichert

" AC Output X6
- (Solid-State-Relais Schaltausgang)

AC (Out)  AC (Ou)

Schutzleiter

. -geschafteter AC 230V-Ausgang.

' DerAusgang ist auf deriniernen Steuerungsbau-
+ gruppe mit einer Feinsicherung

i 1,25A tiige (HBD)

 abgesichert.

o—— .

Safety-Switch
(15pol. SubD-Buchsenstecker)
L
Power-Taske (13) PowerTste (14)
(MO 1) e
Betishs af (24) COVER-Tasle (14, b)
NOT-AUS (12) Gd2
Btaat &3 Powte s 24
Pawer-Tasls =
g o NOT-AUS 22)
®
. NOTAUS - schattet die Spannungsversor-
: gung der Leistungsendstufen ab.
& e @)
€] el (B
Power-Taste - schaltet die Spannunsgver-
gqung der Leistungsendstufen ein,
sofem keine NOTAUS-Situation
vorliegt.
(1) 33 ,}/ 4 (9)
) 2 14)
. Betrlebsart - schaltet vom Automatik- in
den Testbetriebs
(3 13 /lr 14 (4)
6 = (13

Cover-Taste - entriegelt den optionalen
Haubenschalter mit Zuhaltung

(19 2 (11)
(12) _-®b_

User 1/0

(Phanix, MC 3,81, 8pol.)
g —
g 2 & §
25 ()
23253838

+24V | 20mA ——— Output2
GND

(max. 20mA) +24Vout

( max. 20mA) +24Vout
{+18V.. +30V/ 10mA) Input 2
+24V | 200mA ——Output 1

** ab Seriennummer 178529
(+18V.. +30V/ 10mA) Input 1

Locking (Verriegelung)
(9pol. SubD-Buchsenstecker)

[
. Kontakt 11
~ Kontakt 12
~ Kontakt 21
; Kontakt 22
Enirizgeiung A2 egekmg A1
i

[ \[]"

® i o |
{ |
(§—Lt 4123
(5) e O
Sicherheitsverriegelungen (Haubenschalter).
eddllen in Verbindung mit speziellen Be-

tatiger und Auswertungeinheiten die
Steuerungskategorie 3 bzw. 4
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. Achs-Konfiguration

+ Der CSD 405-IMC ist ein kompakter

+ Controller fur bis zu vier Schrittmotoren.
+ Erverfogt Gber einen integrierten Mikro-
+ controller, der unter anderem auch je zwei
+ Signaleingange fur Endlagen-/ bzw.

+ Referenzschalter der Achsen 1 - 3 aus-

© wertet.

* (Hinweis: Die 4. Achse ist als Rotations-
+ achse definiert. Daher wird hier nur ein

+ Endlagenschalter ausgewertet)

+ Die Signaleingang sind +24V aktiv, d. h.
+ ginen offenen oder nicht beschalteten

+ Signaleingang interpretiert der Mikro-

+ controller als Endlagenschalter erreicht.

+ Dies sperrt die weiteren Aktivitaten des

+ Controllers und erlaubt nur noch eine

+ Referenzfahrt.

+ Da diese Problematik auch bei nicht

+ genutzten Motorausgangen auftritt, sind

+ vor dem Einschalten des Controllers die

+ jeweiligen Endlagen-/ Referenzschalter-

- eingange zu brilcken. Hierzu befinden

- sichim Lieferumfang entsprechende

. beschaltete Gegenstecker.
© Minimalbeschatung:
] o
s pFic
S =
= Motarphass 28
»
. Hinweis:

* isel Koordinatenmaschinen mit Schritt-
* motoren werden in den vielen Ausfuhr-
* ungen mit nur einem Referenzschalter
© ausgeristet. ,
© Somit missen Sie vor Inbetriebnahme der
* Steuerung an diesen Maschinen eine

* Bricke innerhalb des D-Sub Steckver-

* binders (Controllerseitig, Pin7 - Pin 9)

* 6ten, oder wie auf Seite 5 beschrieben

* den entsprechenden Opto-Koppler durch
* gine Brucke ersetzen

-+ Der integrierte Sicherheitskreis der CSD
+ + 405-MC erfasst neben den frontseitigen
+ Schattelementen auch externe Schalter.
+ Sind diese innerhalb der Anwendung nicht -
-+ notwendig, missen die entsprechenden
+ + Schalteranschlisse mit einer
© + Minimalbeschaltung gebrickt werden, -
+ + damit der Controller eingeschaltet werden
+ + kann. Hierzu umfasst der Lieferumfang
+ + einen 15-pol. D-Sub-Steckverbinder mit
++ Kurzschlussbricken.

©  Minimalbeschaltung:
' ®
i Powe Tt
Bevistis | COVER-Tasle
Betiebsan | e
Bm?l)_T-AUS : Batiehsarl
PM-TI.: Power-Esh
il NOT-AUS
© - Hinweis: .
« + Verwenden Sie unbedingt einen 2-poligen -
+ + NOT-AUS-Schalter.
© * Der Betriebsart-Wahlschalter erlaubt den
+ + Einsatz der Maschine in der Betrigbsart

© + Automatik und Test

*  Mitdem COVER-Taster schalten Sie die
© 4+ 24V-Steverspannung zur Entriegelung
« + eines Sicherheitsschalters mit Zuhaltung
©  (siehe Steckverbinder Locking).

*  Die Zuhaltung ist weiterhin mit Uber-

+ + wachungsschaltungen fir Maschinen-

* Home-Position, Spindelmotor-Stillstand
* + und dem Betriebsart-Wahlschalter ver-
« + knipft, so dass die COVER-Taste erst

« + wirksam wird (Cover-Lampe leuchtet), £ i
« + wenn alle gemaB Betriebsart notwendigen |
+  Eingange aktiv sind. £

Inbetriecbnahme

- Locking (Verriegelung)
© . Dieser Anschluss wird zur Uberwachung
.. einer Schutztir der
.. Maschinenumhausung verwendet. Ist
. keine Schutzvorrichtung dieser Art
.. notwendig, muss der Eingang gemaB
. . nachstehendem Schema beschaltet
. . werden.
. (Hinweis: Im Lieferumfang des Controller
.. ist ein mit Létbrucken beschalteter Spol.
.. D-Sub-Steckverbinder enthalten).

Minimalbeschaltung:

@
Koraid 11
Kokt 12
Kozt 21
i Korlaka 22
Enriegelung A2 Ertiegeiung Al
<]
.. Hinweis:

. . Die Steuerspannung zum inaktivieren des
. . Verriegelungsmagneten betragt -+24V, der |
.. Schaltstrom ca. 300mA. :

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

' | Betriebsart-Wahlschalter

1 Im Automatik-Betrieh werden die Positio- |
. ' niermotoren nur angesteuert, wenn die

. 1 Schaltkontakte des Locking-Steckver-

. binders geschlossen sind.

. Im Test-Betrieb arbeitet die Steverung

.+ auch, wenn die Schaltkontalte des

. Locking-Steckverbinders offen (nicht

. geschlossen)sind; Jedoch werden in ;
.« dieser Betriebsart die AC-Schaltausgange
+ (X5 und X6)nicht angestevert.




7 Inbetriebnahme Y

Deaktivierung von einzelnen Endlagen-/Referenzschalter

* In manchen Applikationen ist es not- O-\
* wendig, den 2. Endlagenschalter der J
' Motorausgange zu deaktivieren (z. B. in

* Kreuz-/ und Koordinatentische mit einem

* Referenzschalter).

* Dies erfolgt durch Austausch eines Opto-

* kopplers gegen eine Kurzschluss-Bricke.

Hierzu missen Sie gemad nachstehender
* Beschreibung das Gerdt offnen und die
* Anpassung vornehmen.

Linsenkopfschrauben lésen (10 St.) # Schrauben lésen (6 St.)
und Deckelblech entfernen und Kuhiblech entfemen

' Achtung: (3)
' Das Gehdause des Gerates diirfen Sie
' nur dfinen, wenn Sie zuvor die Netzzu-
' leitung entfernt haben und damit das

' Gerat stromfrei ist.

' Hinweis:

' Das Gerdt verfiigt iiber einen Gléttungs-
. kondensator im Motorspannungskreis.

' Nach Abschalten des Gerétes bendtigt

. er ca. 60sec. um seine Ladespannung

' abzubauen. Wéhrend dieser Zeit diirfen
' keine Veranderungen am Gerdt vorge-

' nommen werden.

' Bevor Sie das Gerét wieder in Betrieb

' nehmen. ist unbedingt das Gehause mit
' den zuvor entfernten Blechteilen und

' Schrauben wieder zu verschliessen

# Kihiblech mit Schrauben (6 St.) 2. Endlagenschatier 2. Endlagenschalter
befestigen aktiv (Opio-Koppler aktiv (Opto-Koppler
bestiickd) bestiickf)

2. Endlagenschalier
deaksv, (Drahtrilcke
Pin 3-4 bestiick)

A 2. Endlagenschatier
; - deakiv, (Drahtbriicke
M S’ ©in 3-4 bestickd)

Deckelblech mit Linsenkopf-
schrauben (10 St.) festschrauben

N y
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Im DNC-Modus betrieben, werden die von
einem Steuerrechner iibergebenen Daten-
satze bzw. Befehle direkt ausgewertet und
ausgefiinrt. Hierzu ist zu Beginn der
Datenkommunikation eine sogenannte
Initialisierung notwendig. Sie besteht aus
einem Datenerdffnungszeichen @,

der Geratenummer 0=Standard und der
Anzahl der zu verfahrenden Achsen.
AnschlieBend werden der Steuerung die
Programmschritte einzeln iibergeben und
von ihr direkt ausgefiihrt. Zur Uberpriifung
der Datenkommunikation bzw. Meldung
von aufgetretenen Fehlern werden iiber die

Befehlsumfang DNC Y

Schnittstelle entsprechende ASCII-Zeichen
an den Steuerrechner zuriickgesendet
(Software-Handshake).

Achsanzahl setzen Durch Ubertragen der Achsenanzahl wir die Steuerung neu initialisiert

@01, @03, @07, @08

7. B. @07 X-, ¥- und z-Achse sind aktiv
Referenzfahrt @0R1, @0R3, @0R7, @0R8 Die Steuerung verfahrt alle angegebenen Positionierachsen in ihre
Referenzpunkte (Maschinen-Nullpunkte)
z.B. @0R7  x-, y- und z-Achse fahren auf Nullpunkt
Referenzfahrt- @0d1000,3000,2000 Der Befehl definiert die Verfahrgeschwindigkeit der Referenzfahrt. Die Angabe
Geschwindigkeit erfolgt getrennt fiir jede Achse

z. B. @d1000,3000,2000 x-Achs- max. Pos.Geschwindigkeit 1000Hz
y-Achs- max. Pos.Geschwindigkeit 3000Hz
z-Achs- max. Pos.Geschwindigkeit 2000Hz

Relativ-Bewegung  @0A30,800,10,900,4,90, -4,90 Die Steuerung interpoliert entsprechend der iibergebenen Schrittanzahl und
der Schrittgeschwindigkeit eine relative Bewegung (Punkt zu Punkt). Fiir die
7-Achse werden zwei Bewegungsdaten erwartet.
z. B. @A30,800,10,900,4,90,-4,90
x-Achse: 30 Schritte, max. Pos.Geschwindigkeit 800Hz
y-Achse: 10 Schritte, max. Pos.Geschwindigkeit 300Hz
z-Achse: 4 Schritte, max Pos.Geschwindigkeit 90Hz (nach unten)
z-Achse: -4 Schritte, max Pos.Geschwindigkeit 90Hz (nach oben)
Absolut-Bewegung ~ @0A30,800,10,900,4,90, 0,30 Die Steuerung interpoliert entsprechend den berechneten Schrittanzahlen zur
absoluten Zielkoordinate die Bewegung aller Achsen; Bezugspunkt ist der
Maschinen-Nullpunkt.
z. B. @M30,800,10,900,4,90,0,30
x-Achse: Position 30, max. Pos.Geschwindigkeit 800Hz
y-Achse: Position 10, max. Pos.Geschwindigkeit 900Hz
z-Achse: Position 4, max. Pos.Geschwindigkeit 90Hz (nach unten)
z-Achse: keine Bewegung
Positionsabfrage @0OP Die Steuerung gibt die aktuelle Istposition aller aktiven Achsen als
Hex-Wert an den (ibergeordneten Steuerrechner zuriick.
z. B. 00010002000FFFFFFE
Position x =000100kex (2-er Kompliment)} entspricht 2564e:
Position y =02000F.x (2-er Kompliment} entspricht 131087 e

Position z = FFFFFEex (2-er Kompliment) entspricht -2¢e:

Nullpunkt setzen @0n1, @0n3, @0n7, @0n8 Die Steuerung speichert die aktuelle Position als virtuellen Nullpunkt fiir die
angegebene(n} Achse(n). Die ndchste Absolut-Positionierung bezieht sich
damit auf diesen Punkt.

z.B. @0n7 - x-, y- und z-Position werden als Nullpunkt definiert

3D-Linearinterpolation = @0z1, @0z0 Die Steuerung erweiter t die 2.5-D-Interpolation des Standard-Betriebssystems
auf eine 3D-Interpolation.
z. B. @0z1 - 3D-Interpolation eingeschaltet

@020 - 3D-Interpolation ausgeschaltet; 2,50-Interpolation aktiv

Interplationsebenen = @0e0, @0e1, @0e?2 Hiermit wird die Interpolationsebene fiir die Kreisinterpolation festgelegt. Als
Defaultebene ist die xy-Ebene ausgewahlt.
2. B. @0z0 - xy-Ebene als Interpolationsebene

@021 - xz-Ebene als Interpolationsebene

@0z2 - yz-Ebene als Interpolationsebene

by /




e Befehlsumfang DNC Y

Kreisrichtung @0f-1, @010 Dieser Befehl legt die Bewegungsrichtung der Positionierachsen wahrend
der Kreisinterpolation fest.
z. B. @0f-1 - Kreisinterpolation im Uhrzeigersinn (CW)
@010 - Kreisinterpolation entgegen dem Uhrzeigersinn (CCW)

Kreisinterpolation @y400,1500,119,-141,-141,-1,-1  Nach Festlegen der Bewegungsrichtung iibergibt dieser Befehl die Inter-
polationsparameter an die Steuerung. Hierbei werden die Bogenlange des
Kreissegments, die Verfahrgeschwindigkeit, die Startpunkte der x- und der
y-Achse sowie der Kreisquadrant, in dem die Bewegung starten soll iiber-
mittelt.

Start @0s Dieser Befehl fiihrt zur Weiterfiihrung einer Positionierbewegung, die wahrend
der Bearbeitung angehalten wurde (z. B. durch Stopp-Taste)

Eingangsport lesen ~ @0b0, @0b1 Der Befehl liest den aktuellen Zustand von logischen und physikalischen Ein-
gangsports iiber die serielle Schnittstelle. Die Steuerung antwortet mit dem
Character @ gefolgt von einem Hexadezimalwert (2-stellig).
z.B. @0bh1 Antwort: 007 - Schaltkontakte des Locking-Steckverbinders
sind geschlossen.

Ausgangsport schreiben ~ @0B0,16, @0B1,1 Der Befehl steuert die Schaltausgéange der Steuerung. Nach der Port-Nummer
wird der neue Portwert (hexadezimal} iibergeben.
z.B. @0B1,16 - am Ausgangsport 7 wird der Ausgang 5 gesetzt
@0B0,8 - am Ausgangsport 0 wird der Ausgang 4 gesetzt

Testmodus @070, @0T1 Im Testmodus ist die Funktion der Referenzschalter gedndert. Sie werden
weiterhin von der Steuerung iiberwacht, kénnen aber z. B. im Teach-Modus
iiberfahren werden. Mit Hilfe dieses Befehls kénnen Sie Positioniersysteme,
die im Endlagenschalter stehen wieder freifahren.

z. B. @0T0 - Testmodus wird aktiviert
@0T1 - Testmodus wird deaktiviert (Normalbetrieb)

Statusanzeige @0H Abfrage der wichtigsten Statusdaten der Steuerung zur Diagnose. Die Infor-
mation erfolgt zeilenweise im ASCII-Format, so dass sie in einem Terminal-
fenster direkt auf dem Bildschirm des Steuerrechners angezeigt werden kann.
Als Information wird z. B. auch der Status der Endlagenschalter angezeigt

Versionsabfrage @0V Abfrage wichtiger Versionsdaten der Steuerung. Wie bei der Statusabfrage
erfolgt die Information im ASCII-Format.

Initialisierung @01ID2, @0IR1, @0IS1 Initialisierung der Achs- und Referenzrichtungen
z.B. @0ID2 - Drehrichtung der y-Achse ist negiert
@0IR1 - Referenzfahrt der x- Achse ist negiert
@0IS1 - Hardwarestatusbyte (nur vom Hersteller nutzbar)

Diagnose @0ODRp Abfrage von Diagnosedaten der Steuerung
z.B. @0DRp - Status positive Endlagenschalter abfragen
@O0DRn - Status negative Endlagenschalter abfragen
@O0DPO - Eingangsport 0 abfragen
@0DP1 - Eingangsport 1 abfragen
@0D00 - Ausgangssport 0 abfragen
@0DS0 - Statusport abfragen

Selbsttest @07 Der Selbsttest umfasst die Bewegung der Achsen, den Schnittstellentest und
gibt zudem die Version der Betriebssoftware aus. Hierzu muss der Steuer-
rechner sich im Empfangsmodus befinden, z. B. im Terminalfenster von

PAL-PC 2.0.
Léschen des @0k Der Befehl [oscht iiber die serielle Schnittstelle die innerhalb der Steuerung
Datenspeichers gespeicherten CNC-Programmdaten.

by /




/ Fehlermeldungen DNC Y

0 Handshake-Charakter - kein Fehler, der Befehl wurde ausgefiihrt, der nachste Befehl kann tibermittelt werden

1 - Die Steuerung hat eine Zahlenangabe empfangen, die nicht korrekt interpretiert werden konnte
- Der libergebene Datenwert ist auBerhalb des zuldssigen Bereichs oder enthalt unzulassige Zeichen.

2 - Durch die Verfahrbewegung wurde ein Endlagenschalter angefahren und damit gedffnet. Die aktuelle Bewegung
wurde ohne Bremsrampe abgebrochen.
- Die Referenzfahrt einer Positionierachse wurde nicht korrekt oder noch nicht ausgefiihrt

Achiung: Nach einem Fehler 2 (Endlagenschalter-Fehler) muB die Steuerung neu initialisiert und eine Referenz-

fahrt ausgefiihrt werden.

3 - Der Steuerung wurde ein Befehl iibermittelt, die Informationen iiber eine nicht definierte Achse enthélt. z. B.
Positionswerte fiir eine y-Achse, obwohl nur die x-Achse initialisiert ist.

4 - Die Steuerung hat Positionierdaten oder Befehle erhalten, ohne dass zuvor die Achsanzahl definiert wurde.

5 - Syntax Fehler! Ein Befehl wurde nicht richtig iibermittelt, existiert nicht oder kann von dieser Steuerung nicht
abgearbeitet werden.

6 - wird von dieser Steuerung nicht erzeugt

7 - Die Steuerung hat mehr oder weniger Parameter fiir den Befehl erhalten, als benétigt werden. Priifen Sie bitte die

Anzahl der Parameter in Bezug au die initialisierte Achsanzahl.

8 - wird von dieser Steuerung nicht erzeugt

9 - allgemeiner Steuerungsfehler. Bitte halten Sie Riicksprache mit unserer Service-Abteilung

A - wird von dieser Steuerung nicht erzeugt

B - wird von dieser Steuerung nicht erzeugt

C - wird von dieser Steuerung nicht erzeugt

D - Die zulassigen Grenzen fiir die Geschwindigkeitsangaben wurden nicht eingehalten 0 > Geschwindigkeit < 10000

E - wird von dieser Steuerung nicht erzeugt

F - Der Benutzer hat die Stop-Taste an der Steuerung betatigt. Damit wurde die aktuelle Verfahrbewegung durch
Einleiten einer Bremsrampe angehalten. Die Befehlsausfiihrung kann mit der Start-Taste oder dem Startbefehl @0s
wieder aufgenommen werden.

G - Der Steuerung wurde ein Start-Befehl iibergeben, ohne dass ein Bewegungsrest im Speicher vorhanden war (z. B.
durch einen zuvor erfolgten Stop-Befehl).

H - Die Schaltkontakte am Steckverbinder Locking sind nicht geschlossen (Haubenfehler)

S - Benutzerstart; Nach einer unterbrochenen Bewegung (Stop-Befehl, Stop-Taste} wurde vom Anwender die Start-

Taste betatigt und die unterbrochene Bewegung fortgesetzt

= - wird von dieser Steuerung nicht erzeugt




