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Protokoét USS dla komunikacji szeregowej RS-232

1. Wprowadzenie 2. Warstwa fizyczna 3. Warstwa protokotu

1 WPROWADZENIE

Ta dokumentacja opisuje komunikacje szeregowg dla falownikéw wektorowych POSIDRIVE® FAS 4000, FDS 4000 i
serwoprzetwornic POSIDYN® SDS 4000 w wersji oprogramowania 4.5E i dalszej. Niektdére z opisanych tutaj funkcji sg dostepne
juz w wersji oprogramowania 3.2 i wyzszej. STOBER Antriebstechnik pozostawia sobie prawo do zmiany tych specyfikaciji bez
uprzednich zapowiedzi.

Przeglad przez warstwy modelu komunikacji wprowadzonego w przetwornicy:

Warstwa 1 Wartswa fizyczna, rozdziat 2
Warstwa 2 Warstwa protokotu, rozdziat 3
Warstwa 7 Warstwa sesji, rozdziat 4

Za pomocg programu dla Windows ,USS Trainer” mozliwe jest ogoine zapoznanie sig z programowaniem urzadzenia z uzyciem
protokotu USS. Bezptatny ,USS-Trainer” mozna otrzymac na zyczenie od STOBER Antriebstechnik lub STOEBER POLSKA.

2 WARSTWA FIZYCZNA (ang. physical layer)

Przytacze: 9-pinowa sub-D wtyczka na czotowej sciance urzadzenia (FAS/FDS) lub gérnej powierzchni (SDS)
Poziom sygnatu: zgodny z RS-232
Zabezpieczenie: sygnaty RS-232 sg galwanicznie odseparowane od wszystkich pozostatych potencjatéw urzadzenia

(zintegrowane z przetwornica)
Szybkos¢ transmisji: domysinie 9600 bitéw/s (moze by¢ zmieniona poprzez parametr lub w pozniejszej akcji, zobacz X998,
rozdziat 13)

Ramka: - 1 bit startu
- 8 bitéw danych
- 1 bit stopu
- parzystosé

Schemat potaczenia: pokazane ponizej powigzanie pindw jest tradycyjnym potgczeniem RS-232 (9-pin sub D).

POSIDRIVE® FAS 4000 / FDS 4000 POSIDYN® SDS 4000
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4 Tx (RS232) 9 4 TxD
5 |sG 5 B ¢ 5 |PGND'
Obud

6 | zastrzezony O udowa 6 | CANL
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8 Zastrzezony od cyfowej masy DGND na wtyczce X1. 3 potaczone
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Jesdli wymagana jest komunikacja pomiedzy wieloma falownikami, nalezy wykorzystaé pierscienn RS-232 — patrz rozdziat 12.

3 WARSTWA PROTOKOLU (ang. protocol layer)
Warstwa protokotu oparta jest na protokole USS firmy Siemens. Zrédto:

Protokot USS (opis techniczny protokotu uniwersalnego interfejsu szeregowego)
Opracowany przez firme¢ Siemens, 1992, numer porzadkowy: E31930-T9011-X-A

Wiecej informaciji znajduje sie¢ we wspomnianej wyzej dokumentaciji.

Dodatkowe informacje w stosunku do opisu protokotu USS Siemensa:

¢ Wymiana danych przebiega zawsze w trybie pétdupleks (naprzemiennej).

Wykorzystywana jest tylko acykliczna transmisja komunikatu.

Poniewaz nie jest ustalona stata diugos¢ komunikatu, jego dtugo$¢ nie jest deklarowana w przetwornicy lub we
wspotpracujacym napedzie.

Domys$ine pasmo przesytania wynosi 9600 boddow.

Przed rozpoczeciem nadawania master musi obserwowac poczatek przerwy sktadajgcej sie przynajmniej z 10 znakdw.

W komunikacji szeregowej przetwornice sg urzagdzeniami typu slave.



Protokoét USS dla komunikacji szeregowej RS-232

4. Warstwa sesji 5. Komunikat ,lustrzany” 6. Odczyt parametrow

e Czas odpowiedzi przetwornicy (slave’a) moze wynosi¢ do 100 ms. Musi to by¢ wzigte pod uwage podczas pisania
programowego sterownika protokotu USS dla urzgdzen typu master.

¢ Domyslne ustawienie adresu slave wynosi zero dla wszystkich przetwornic.

4 WARSTWA SESJI (ang. session layer)

Struktura bajtow wszystkich ustug komunikacyjnych zwigzanych z przetwornicg pokazana jest na ponizszym rysunku.

STX | LGE [ADR[Datt |~~~ | Datn | BCC STX =Poczatek tekstu = 02nex
l I I l - l - - - LGE = Dtugos¢ komunikatu
~ ADR = Bajt adresowy (1Bajt=8Bit)
Znaki sieci BCC = Blok sumy kontrolnej

Uwagi:

LGE: Baijt odpowiadajacy dtugosci komunikatu, zawierajacy liczbe nastepujacych po nim bajtéw, tgcznie z BCC. LGE wskazuje
liczbe znakdw sieci + 2.

ADR: Adres urzadzenia w komunikacji szeregowej (A80) wprowadza sie w bitach od 0 do 4 bajtu adresowego. Domysinie ten
parametr ten jest ustawiony na ,0” dla wszystkich przetwornic. W bicie 5 ustawiamy ,7” jesli wykorzystywana bedzie
transmisja radiowa. W przypadku normalnej transmisji ten bit wynosi ,0”. Jedynka w bicie 6 okresla komunikat
Justrzany”. Bit 7 nie jest wykorzystywany.

BCC: Blok sumy kontrolnej (BCC = Block Check Character). Zawiera pofaczenie logiczne XOR wszystkich poprzednich bajtow
wliczajac w to STX.

Znaczenia poszczegolnych znakow sieci sg okreslone w warstwie sesji. Przypisanie tych znakéw zalezy od rodzaju komunikatu.

Falownik rozpoznaje trzy rézne tryby pracy, ktérych identyfikatory zawarte sg w pierwszym bajcie znakow sieci (Dat1):

Polecenie . . . . Transmisja
(POL) Znaczenie Zastosowanie Odpowiedz przetwornicy radiowa
0 Komunikat ,lustrzany” Nawaz_amg polaczenia, test Komunikat ,lustrzany” Nie
komunikacji
4 Odczyt pojedynczej Odczyt parametru lub Nadawanie danych albo Nie
danej wyswietlonej wartosci negatywny komunikat zwrotny
5 Zapis pojedynczej danej Zapls.param.etru Iuk? . Pozytyyvny albo negatywny Tak _(od $V 4.5E
wyswietlonej wartosci. komunikat zwrotny i wyzszej)
Komunikat o zmiennych
8
danych procesowych
Inne wartosci Zastrzezone Prosze nie stosowac!

Uwaga: Jesli struktura komunikatu bedzie niepoprawna (np.: btedna suma kontrolna BCC), przetwornica w ogéle nie odpowie
(zgodnie ze specyfikacjg protokotu USS). Czas oczekiwania musi by¢ automatycznie monitorowany przez ,mastera“
(zalecany 100 do 200 ms).

5 KOMUNIKAT ,,LUSTRZANY*“ (ang. mirror message)

Komunikat ,lustrzany“ (tzn. tryb pracy = 0) powinien by¢ pierwszym komunikatem wystanym po wigczeniu lub podigczeniu
przetwornicy. Powraca do ,mastera“ w catosci i bez zmian, co umozliwia poréwnanie wszystkich bajtéw i sprawdzenie
funkcjonowania potgczenia szeregowego.

Bajtt 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 Sp1..Sp7 = Dane
Nazwa | STX | LGE | ADRI POL | Sp1 | Sp2 | Sp3 | Sp4 | Sp5 | Sp6 | Sp7 | BCC | wiadomosci ,lustrzane;”
Warte, 02 OA 40 00 01 02 03 04 05 06 07 48

6 ODCZYT PARAMETRU

Ustuga odczytu parametru jest okreslona identyfikatorem 04 w bajcie 3 ramki komunikatu. Kazdy parametr konfiguracyjny
przetwornicy jest jednoznacznie opisany przez nastepujace informacije:

o Numer bloku Bn (2 bajty)
o Adres bloku Ba (2 bajty)

Przyktad: typ silnika (parametr B00) jest adresowany przez Bn = 42 (00 2Anex) oraz Ba = 29 (00 1Dhex).
Zapisy dwéch parametrow przetwornicy sg rozrézniane za pomocg réznych numeréw blokow.
Lista parametréw znajduje sie w rozdziale 13.
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Master wysyta komunikat do przetwornicy:

Bajt: 0 1 2 3 4 5 6 7 8
Nazwa: | STX | LGE | ADR | POL | BnM | BnL | BaM | BaL | BCC |
Warto$c¢hex 02 07 00 04 XX XX XX XX XX
BnM = numer bloku MSB
BnL = numer bloku LSB
BaM = adres bloku MSB
BaL = adres bloku LSB

Numer i adres bloku razem tworzg petny adres zmiennej docelowe;j (lista
parametréw — rozdziat 13).

Przetwornica wysyta odpowiedz do mastera:
Bajt: 0 1 2 3 4 5..
Nazwa: ['STX JLGE [ADR [ Res. [Da0] | ~ [scc]
Warto$¢rex 02 06 00 00 XX XX ...
Res. = Wynik zwracany przez falownik (patrz lista po prawej)
Dat0 = Pierwszy bajt danych

W zaleznosci od dtugosci zmiennej docelowej ilos¢ bajtow moze byé
rézna. Bajty sg przesytane w formacie Motoroli (bardziej znaczacy bajt
jako pierwszy). Typy danych wszystkich dostepnych zmiennych znajdujg
sie w rozdziale 13.

Bajt wynikowy ,,Res“

= brak btedow

18 = nieznany rodzaj komunikatu

19 = btedny Bn lub Ba. Zmienna okreslona tym
adresem nie istnieje.

20 = zbyt mata warto$¢

21 = zbyt duza warto$¢

22 = wartos¢ w ,dziurze definicyjnej”

23 = kolizja z innymi warto$ciami

24 = dostep do zmiennej poprzez niewtasciwy
interfejs

25 = w tym stanie przetwornicy zapis jest
niemozliwy. ,Enable” jest wytaczone.

26 = zastrzezone

27 = zastrzezone

Uwaga:

Typ danej i jej diugosé powinna by¢ inna dla kazdego parametru. Podczas przetwarzania danych ,master” musi
przestrzegaé typow danych opisanych w rozdziale 13. Dla przyktadu, rodzaj silnika (parametr B00) jest zwracany do
Lmastera“jako typ U8 (o dlugosci 1 bajtu).

Przykitad A: E50 Odczyt typu urzadzenia:

1.

= © o N o u

11.

12.

13.

Na podstawie rozdziatu 13 nalezy wyszukac¢ opis parametru E50: numer bloku Bn=450 (01C2.x), adres bloku Ba=26
(001Anex), typ danych STR17. W tym przypadku jest to tancuch znakéw (String) sktadajacy sie maksymalnie z 16 znakéw
zakonczonych przez \0'.

W baijcie 0 (STX) wysytanej ramki komunikatu nalezy wprowadzi¢ wartosé 02.

W bajcie 1 (LGE) ramki polecenia wprowadzi¢ wartos¢ 07. LGE (dlugos$¢ wiadomosci) zawiera sume wszystkich bajtow
nastepujacych po nim w ramce komunikatu. Dla odczytu warto$¢ ta zawsze wynosi 7, poniewaz po LGE nastepuja baijt
adresowy, bajt okreslajacy rodzaj polecenia, 2 bajty numeru bloku, 2 bajty adresu bloku i jeden bajt dla BCC.

W bajcie 2 komunikatu wprowadzi¢ wartos¢ ADR réwng 00. ADR zawiera adres docelowy podtgczonej przetwornicy oraz
specjalne bity dla transmisji radiowej i komunikatu ,/ustrzanego”. Wszystkie przetwornice majg adres zero.

W bajcie 3 nalezy wpisa¢ warto$¢ 04, ktéra przypisana jest poleceniu ,odczyt”.

W bajcie 4 ramki komunikatu nalezy wpisa¢ warto$¢ 01 dla BnM (numer bloku, MSB).
W baijcie 5 ramki poda¢ wartos¢ C2 dla BnL (numer bloku, LSB).

W bajcie 6 ramki wiadomosci wprowadzi¢ 00 dla BaM (adres bloku, MSB).

W bajcie 7 wpisa¢ wartos¢ 1A dla BaL (adres bloku, LSB).

W baijcie 8 nalezy wprowadzi¢ warto$¢ D8 dla BCC (blok umy kontrolnej). BCC jest obliczane na podstawie bajtéw od 0 do
7 jako logiczne dziatanie XOR (02 xor 07 xor 00 xor 04 xor 01 xor C2 xor 00 xor 1A) = D8pex

Wysta¢ kompletny komunikat ,Odczyt”.
Ramka komunikatu dla przyktadu A. ,Master” wysyta:

Bait: 0 1 2 3 4 5 6 7 8
Nazwa: | sTx | LGe [ aDrR | PoL | Bom | BnL | Bam | BaL | BCC
Warto$c¢hex 02 07 00 04 01 Cc2 00 1A D8
Poczeka¢ na odpowiedz falownika. Przetwornica odpowie w nastepujacy sposob (w tym przypadku FDS):

Baijt: 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 21 22
Nazwa: [ sTX |LGE [ADR|Res|oao| | | | | | | | | | | | | | | [ [scc
Warto$Chex 02 14 00 00 46 44 53 20 34 30 32 34 2F 42 20 20 20 20 20 20 OO0 68

Znaki ASCII: F D S 4 0 2 4 | B

Sprawdz odpowiedz: pierwszy znak to STX (02) — OK! Liczba bajtéw zgodnie z LGE odpowiada zawartosci LGE
(14nex) > OK! Zawartos¢ bajtu BCC odpowiada operacji EXOR wszystkich poprzedajacych go bajtéw — OK!
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14. Bajty od 4 do 21 zawierajg zmienng typu STR17 z tekstem ASCII: “FDS 4024/B”

Przyktad B: Odczyt pradu znamionowego (parametr E00) podigczonego silnika :

Ten przyktad pokazuje, w jaki sposob prad jest przeskalowany.

1. Wyszuka¢ niezbedne informacje w rozdziale 13: numer bloku 33 (= 00 21yex), adres bloku 14 (= 00 OEnx), typ danych 116
(zmienna 16-bitowa ze znakiem). Rozdzielczo$¢ zmiennej jest okreslona jako 8000n.x = czterokrotna wartosé pradu
znamionowego przetwornicy. Prad znamionowy FDS 4024/B wynosi 3,5 A (dla SDS 4011 jest 1,5 A). To daje rozdzielczosc:

4*3,5A/8000n =14 A/32768 = 0,43 mA /LSB (FDS)
4*1,5A/8000nhx=6A/32768 = 0,18 mA / LSB (SDS)

Typowa warto$¢ mogtaby wynosi¢, na przyktad, 8192 (= 2000nhex) Wprost jako prad znamionowy jednostki (dla FDS = 3,5 A/
SDS =1,5A).

2. Whpisa¢ kompletng ramke komunikatu zgodnie z zasadami wyjasnionymi w przykfadzie A.
3. Wysta¢ wiadomos¢ do falownika:
Bajt: 0 1 2 3 4 5 6 7 8
Nazwa: | sTx | LGE [ ADR | POL [ BoM | BnL | Bam | BaL | BCC
Wartos$¢hex 02 07 00 04 00 21 00 OE 2E
4. Poczeka¢ na odpowiedz z przetwornicy. Ten komunikat moze wyglada¢ tak:
Baijt: 0 1 2 3 4 5 6
Nazwa: | STX | LGE | ADR | Res. | MSB | LSB | BCC

Wartos$¢hex 02 06 00 00 12 34 22
5. Sprawdzi¢ odpowiedz (patrz przyktad A).

6. Przeliczy¢ bajty 4 oraz 5 poniewaz zawierajg zmienne — wartos¢ 1234ex = 46604ec. Wynik przedstawiony jest w amperach:
I-Motor = (1234nex / 8000hex)gec * 4 * 3,5 A= 2,0 A (FDS)
I-Motor = (1234hex / 8000hex)dec * 4 * 1,5 A = 0,85 A (SDS)

7 ZAPIS PARAMETRU
Zapis parametru odpowiada identyfikatorowi 05 w bajcie 3 ramki komunikatu.

Wszystkie parametry z dostepem ‘rw’, przedstawionym za kolumng typu na liscie parametréw w rozdziale 13, moga by¢
zmieniane za pomocg komendy ,zapis”. Jezeli dostep jest okreslony jako ‘r’, sygnalizuje to, ze pod te zmienng nie mozna nic
zapisac¢. Przetwornica jednak nie zapobiega zapisowi do tych zmiennych. Oznacza to, ze wazne dane moga zostac
znieksztatcone!

Komunikat zapisu wysytany z ,mastera”

Baijt: 0 1 2 3 4 5..
Nazwa: | STX | LGE | ADR | POL | BnM | BnL | BaM | BaL | Dat0 |_ ~ Tecc
Warto$cChex 02 XX 00 05 XX XX ...

Przyktad C: Parametr B0O (typ silnika) zmieniony w FDS 4024/B (1,5kW) na wartos¢ 27 = 160L trojkat 15kW (!):

Ten przyktad pokaze w jaki sposob falownik zwréci komunikat o btedzie, gdy zgdana warto$¢ parametru bedzie niepoprawna.

1. Niezbedne informacje znajduja sie na liscie parametréw, rozdziat 13: numer bloku 43 (= 00 2Bhex), adres bloku 29 (= 00
1Dnex), typ danych U8 (8-bitowa zmienna bez znaku). Dostep w kolumnie ,FDS® jest ‘rw’, tzn. ze zapis parametru jest
dozwolony. Zadany typ silnika jest okreslony przez wartos¢ 27 (= 1Bnex) (patrz instrukcja obstugi dla FDS).

2. Wypehhi¢ catg ramke komunikatu zgodnie z zasadami opisanymi w przyktadzie A:
Woysta¢ kompletne zgdanie do falownika.

Bait: 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9
Nazwa: | STX | LGE | ADR | POL | BnM | BnL | BaM | Bal | Dat0 | BCC
Warto$éex 02 08 00 05 00 2B 00 1D 1B 22
3. Poczeka¢ na odpowiedz:
Bait: 0 1 2 3 4
Nazwa: | STX | LGE | ADR | Res. | BCC
Warto$énex 02 03 00 15 14
4. Sprawdzi¢ odpowiedz (patrz przyktad A)

5. Przelicz kod btedu odpowiedzi: bajt 3 zawieraja wynik Res. Wartosc¢ jest # 0, co oznacza, ze odrzucono prosbe o zapis do
parametru. Kod btedu 21 (= 15nex) 0znacza ,zbyt duza wartosc” (patrz strona 3).
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Przyktad D: Zmiana wartosci parametru D12 z 750 obr/min na 500 obr/min dla 4-polowego silnika asynchronicznego

lub 6-poloweqgo servosilnika.

Ten przykiad pokazuje, w jaki sposob przetwornica FAS/FDS przelicza predkos¢ na czestotliwo$c.

1.

5.
6.

Informacje dotyczace parametru — rozdziat 13: numer bloku 53 (= 00 35ycx), adres bloku 00 00, typ danych 116 oraz
rozdzielczo$¢ w zaleznosci od technologii (asynchronicznie: FAS/FDS w Hz; synchronicznie: SDS w obr/min).

FAS/FDS - 400Hz / 8000nhex =0,012207 Hz / LSB
SDS - 1 obr/min (dla SDS mozna wprost wpisa¢ warto$¢ predkosci w obrotach na minute)

Dla FAS/FDS zadana predko$¢ w obr/min musi by¢ wpierw zamieniona na czestotliwos¢:

LiczbaBiegunow

2-60

Czestotliwos¢ = Predkosé *

Wprowadzi¢ predko$¢ w obr/min. Standardowo liczba biegunéw dla silnikow firmy STOBER wynosi 4. Jezeli
wykorzystywana jest inna liczba biegunéw, wtedy odpowiednio nalezy zmieni¢ parametr B10. W tym przypadku predkosc¢
500 obr/min przeliczana jest w nastgpujacy sposob:

4
Czestotliwosé = 500 * ———  (wynik 16,6 Hz)
2-60

Przetwornica musi zosta¢ zaprogramowana na warto$¢ Round (16,666 Hz /0,012207 Hz /LSB ) = 1365 = 555pex
Wypetni¢ kompletng ramke komunikatu zapisu zgodnie z zasadami wyttumaczonymi w przyktadzie A.
Wystac petng wiadomosé
Baijt: 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
Nazwa: | STX | LGE | ADR | POL | BnM | BnL | BaM | Bal | Dat0 | Dat1 | BCC
FAS/FDS Warto$énex 02 09 00 05 00 35 00 00 05 55 22

SNS Wartagé... 02 na nn n& nn 3R nn nn n1 FA CF
Poczekac¢ na odpowiedz:

Baijt: 0 1 2 3 4
Nazwa: | STX | LGE | ADR | Res. | BCC
Warto$¢hex 02 03 00 00 01
Sprawdzi¢ odpowiedz (patrz przyktad A).

Oszacowac¢ odpowiedz — jesli bajt Erg zawiera zero, to znaczy, ze przetwornica przyjeta pozytywnie zadanie zapisu.

Informacije o szybkos$ci przesytania i adresach staciji:

Wartosci te moga byé modyfikowane za pomocg programu FDS-Tool. Zmiana moze takze zosta¢ wprowadzona poprzez
potaczenie szeregowe. Aby zmieni¢ to predko$¢ transmisji, nalezy wprowadzi¢ odpowiednig warto$¢ do parametru A81 o
numerze bloku 14 i adresie bloku 8 (np. 3 odpowiada 38400). Wartos¢ nowej predkosci jest automatycznie zapisywana do
pamieci trwatej. Aby uaktywni¢ nowg predkos¢ przesytu, nalezy zainicjalizowa¢ nowa akcje ‘InitUssTreiber poprzez numer
bloku 13 i adres bloku 8 (zapis wartosci 1). Nie jest konieczna zmiana adresu podczas transmisji szeregowej, gdy
wykorzystywany jest pierscien RS-232.

Przykiad E: Odczyt biezacej pozycji (parametr 180).

1.
2.

Niezbedne informacje pobra¢ z listy parametréow: numer bloku — 33 (= 21hex), adres bloku — 86 (=56nex).

Wypetni¢ catg ramke bazujac na zasadach wyttumaczonych w przyktadzie A:
Bajt: 0 1 2 3 4 5 6 7 8
Nazwa: | sTx | LGE | ADR | POL | BnM | BnL | Bam | BaL | BCC
Warto$Chex 02 07 00 04 00 21 00 56 76
Czeka¢ na odpowiedz:
Bajt: 0 1 2 3 4 5 6 7 8
Nazwa: | STX | LGE | ADR | Res. | Dat0 | Dat1 | Dat2 | Dat3 | BCC

Warto$Chex 02 07 00 00 00 00 44 33 72
Sprawdz odpowiedz (patrz przykiad A).

Oszacuj odczytang warto$¢: dane sa typu 132 (tzn. 32-bitowa wartos¢ ze znakiem). Bajty 4 i 5 zawierajg bardziej znaczace,
natomiast 6 i 7 mniej znaczace stowo — wartos¢ 4433neyx, (dziesietnie jest to 17459). Wszystkie wartosci pozycji sg okreslone
w przyrostach.

5
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6. Zamieni¢ przyrosty na jednostki uzytkownika, ktére sg wykorzystywane dla wszystkich pozostatych parametréw w grupie |
oraz J:

Wartos¢ dziesietna 108 * 107 droga/licznik obrotow * 105
108 droga/mianownik obrotéw * przyrosty pozycji * 1E™

Wyswietlenie wartosci w jednostkach uzytkownika =

Przyrosty pozycji nalezy przyja¢ wg ponizszych zasad:
Jesli 102 enkoder pozycjonujacy = 0:BE-Encoder, wtedy przyrosty pozycji = F36 BE-rozdzielczos¢ * 4
Jesli 102 enkoder pozycjonujacy = 71:X20 (niedostepne dla FAS), wtedy przyrosty pozycji = H22 X20-rozdzielczos¢ * 4
Jesli 102 enkoder pozycjonujacy = 2:Motor-Encoder (niedostepne dla FAS), wtedy:
FDS — dla B26 = 0 przyrosty pozycji = F36 BE-rozdzielczos¢ * 4
dla B26 = 1 przyrosty pozycji = H22 X20-rozdzielczos¢ * 4
SDS - dla B26 = 2 przyrosty pozycji = 16384 (4000nex)
dla B26 = 3 przyrosty pozycji = 16384 (4000nex)

Jesli 102 enkkoder pozycjonujacy = 3:X41 (dostepne tylko dla SDS), wtedy przyrosty pozycji = 16384 (4000nex)

8 SPECYFIKACJA DLA ZRODLA SYGNALOW STERUJACYCH

Jedna z 32 funkgji (np. Halt, Posi.start) moze zostaé Panele sterujace

przypisana do kazdego z wej$¢ binarnych (parametry —

F31, F32, itd., dokumentacja FAS — nr 441581; FDS BE 1 Inwersja, potaczenie OR z

— nr 441408 i SDS — nr 441449). BE 2—¥ funkcjami BE

Kazdy sygnat sterujacy, ktdry nie zostat przypisany np. F31BE1 = &:Halt Funkcja

do zadnego wejécia binarnego moze byé _i‘\,_, Halt
adresowany poprzez sie¢ miejscowg (E101 bity E104 Bity sterliace T

sterujace). Jedna z 14 funkcji moze zosta¢ Przetacznik jest
przypisana do wejs¢ analogowych (parametr F20 Bit 0: Halt wiaczony, jesli

(nie dla FAS) i F25). Interfejs ~ —P| Bit 1: quick stop przynajmniej jedno BE
Brakujace funkcje moga zostaé okreslone poprzez szeregowy jest ustawione na ,Halt”
interfejs szeregowy (np. E102 ograniczenie momentu).

A Sygnaly binarne i analogowe z terminala sterujgcego maja pierwszenstwo przed sygnatami poprzez interfejs szeregowy!

Znaczenie bitow sterujagcych parametru E101

Bit | Nazwa Znaczenie, gdy bit = 1 F31*
Naped zatrzymuje sie z wybrang rampa hamowania, dopiero wtedy wiaczany jest

0 |Halt hamulec (jesli aktywny FO00 lub F08). Mozliwe jest reczne sterowanie (tip). Minimalnie 4 | 8
ms przerwy zanim nastapi jazda reczna, posi.start, etc.
Gdy stan zmienia sie z niskiego na wysoki, naped jest hamowany zgodnie z wartoscig

1 | Quick Sto D81. Wtedy wigczany jest hamulec (jesli aktywny FOO lub F08). Krotki impuls (=4 ms) 9
jest wystarczajacy, aby zablokowaé hamulec. Szybkie zatrzymanie nie moze by¢
odwotane, dopoki predkos¢ nie zmaleje ponizej C40 (patrz F38)

2 | Ext.fault Wzrastajacy poziom sygnatu, falownik interpretuje jako btad ,44:ext. fault”. 12

3 | Fault reset Wzrastajacy poziom sygnatu kasuje zakidcenie, jesli jego przyczyna ustepuje. 13

4 | Wind.setD-ini Poczgtkowa warto$¢ $rednicy zwijania jest wstawiana do parametru G14. 29
0 oznacza pierwszy zestaw parametréw. 1 oznacza drugi zestaw parametrow. Zestaw

5 | Parameter set-select parametrow moze byc ustawiony tylko wtedy, gdy A41=0. Wybrany zestaw nie bedzie | 71
dziatal, dopoki nie zostanie odtaczon stopien mocy (,enable’”).

6 | Additional enable Dodatkowe Mapzenie przetwornicy (musi byé¢ Yviapzone razem z gotowoés:iq stopnia 7
mocy na listwie X1). Dozwolona pauza 4 ms, zanim nastgpi jazda reczna, posi-start, etc.

7 | Torque select Przetgczanie ograniczenia momentu pomiedzy C03 M-Max1 na C04 M-Max2. 10

8 |RV-select 0 . . . . ) ) 1

9 RV-select 1 Uzywane razem z bitem 19., do wybierania poszc;egolnych programéw procesu lub >

10 TRV-select 2 statych w'artosm zad.anych. Bity RV-select 0 do 4 sg interpretowane jako liczby binarne. 3

11 TRV-select 3 W falownikach FAS i FDS dostepne sg tylko RV-select 0 do 2. 30

12 | Disable PID-controller | Regulator PID jest blokowany oraz kasowany jest integrator. 26

13 | Direction of rotation Negacja aktualnej wartosci predkosci podczas trybu pracy regulacji predkosci obrotowej. | 6

14 | Motorpoti up Gdy D90=1, symulowany jest potencjometr motoryczny. Parametry D00 i D01 sg |4

15 | Motorpoti down wykorzystywane jako rampy. 5
Rozpoczyna ruch: uruchamia program wybrany za pomocg RV-select 0 do 4,

16 | Posi.Start ewentualne pozycjonowanie uruchomione wczes$niej zostanie przerwane i zastgpione | 19
nowym programem (zmiana ,w locie”).
Rozpoczyna ruch: j.w, ale wykonywany aktualnie program nie zostanie przerwany.

17 | Posi.Step Wykorzystywane gtéwnie przy recznym przetaczaniu programoéw pozycjonowania | 16
(J17=0).
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Znaczenie bitéw sterujacych parametru E101

Bit | Nazwa Znaczenie, gdy bit = 1 F31*
W powigzanych blokach, polecenie to powoduje, ze aktualnie wykonywany blok jest
przerywany i nastepuje skok do nastepnego programu, w ten sposdéb mozna, np.

18 | Posi.Next zaprogramowa¢ droge hamowania. Posinext musi by¢ zaprogramowana dla |20
okreslonego bloku programowego (np. J17=3:Posi.next). W przeciwnym wypadku naped
nie zareaguje na komende Posi.next!

19 | RV-select 4 Patrz bity od 8 do 11. 31

20 | Start reference Zmiana stanu niskiego na wysoki uruchamia jazde referencyjna. 24

21 | Tip+ Jazda reczna (tip) w kierunku dodatnim. Funkcja Halt musi by¢ aktywna. 17

22 | Tip- Jazda reczna (tip) w kierunku przeciwnym (ujemnym). Funkcja Halt musi by¢ aktywna. 18

23 | Brake release Reczne ;wolnienie hamulca — posiada wyzszy priorytet niz wewnetrzna komenda 32
hamowania.

Sygnat z wylgcznika krancowego w dodatnim kierunku. W trybie (C60=2) ta komenda

24 | Stop+ spowoduje zakitdcenie. W trybie regulacji predkosci lub momentu, kierunek obrotéw jest | 21
niedostepny.

25 | Stop- Sygnat z wytacznika kraricowego w ujemnym kierunku. 22

26 | Reference input Okresla pozycje referowania dla 130=0. 23
Odtaczenie sygnatu synchronizujgcego. Przyktad, naped moze byé obstugiwany jak

27 | Synchron free-run iadzno poprzgg E46. P}:'Qdkoéé jejsatl re%ulowarz/a z aktua?r?a rampa (ng. D00). ’ v 27

28 | Synchron reset Réznica katowa w sterowaniu synchronicznym jest zerowana. 28

29

... | Inreserve -

31

* Ta kolumna pokazuje dostepne wybieranie tych samych funkcji dla funkcji BE (F31, itd.).

Znaczenie bitow w parametrze E100 (bity statusowe)

Bit | Nazwa Znaczenie, gdy bit = 1 FO00

0 | Standstill Liczba obrotéw silnika EQ8 n-Motor < C40 n-window 2
Dla C60=0:moment. mozliwe jest uruchomienie.

Dla C60=1:speed: liczba obrotéw silnika (E06 n-reference vaule — E08 n-motor) < C40 n-
window.

1 | RefVal-reached Dla C60=2:position: zmiana na 1, gdy sterownik pozycjonujacy osiggnie pozycje |3
docelowa i zostanie obliczona wartos¢ (180 — 181) < 122. Podczas postojow bit = 1.

Zmiana na 0, gdy zaczyna sie krok programowania lub jazda referencyjna lub o$ zostata
przesunieta poza okno 122 (tylko jesli enable =0).

2 | Acceleration Naped jest przyspieszany lub hamowany. -

3 Standstill ramp T .. . .

reached ylko, gdy C60=1: generator ramp jest ustawiony na zero (+0,5Hz dla FAS/FDS) -

4 rl'\(;eafc.:':éadlue ramp Tylko, gdy C60=1: generator ramp osiagnat wartos¢ zadana. -

5 | Ramp diff. >0 Tylko, gdy C60=1: generator ramp przyspiesza. -

6 | Torque limit Naped jest w biezgcym ograniczeniu momentu podczas operacji statycznej. 4

7 | Accel. overload Naped jest w ograniczeniu momentowym podczas przyspieszania. -

8 | Decel. overload Naped jest w ograniczeniu naprezenia podczas hamowania. -

9 |Relay 1 Przekaznik 1 (przekaznik gotowosci) jest zamkniety (zadnych bteddéw, ostrzezen, etc.). -

10 | Clockwise (n-motor>0) | E08 n-motor jest dodatnia. Podczas przekraczania zera, histereza zgodna z C40. 14

11 | Capturing active Tylko dla FAS/FDS, gdy C60=1: FAS/FDS przechwytuje pracujacy motor. -

12 | Skip speed active Tylko dla FAS/FDS, gdy C60=1: warto$¢ zadana w zakresie skokéw predko$ci. -

13 | Load start active Tylko dla FAS/FDS, gdy C60=1: cigzki start jest aktywny (oderwanie, szarpanie). -

14 | Acti 0 = aktywny jest pierwszy zestaw parametréw, 1 = zestaw 2 parametréw. Bit zmienia sie

ctive parameter set . . . : : ) 7
na poczatku przetgczania zestawu parametrow. Bit 15 wskazuje koniec przetaczania.
0 = nie wszystkie parametry sg wewnetrznie dostepne.

15 | Parameters active 1= parqmetry przypisane po zapisie z us+ggq PKW_ lub zmienion.e. poprzez menu | 4,
urzgdzenia, parametr ustawiony przetaczeniem. Akcje sg catkowicie wykonane i
aktywne.

16 | Referenced Wskazuje, ze nade zostat zreferowafy (zakonczono jazde referencyjng). Mozliwe do 13
przeprowadzenia tylko wtedy, gdy C60=2.

17 | Electronic cam 1 Wiasciwa pozycja osi jest pomiedzy 160 i 161. Tylko wtedy, gdy C60=2. 8

18 | Operation range Naped jest wewnatrz zdefiniowanego zakresu pracy (C41 ... C46). 6

19 | Posi . Wskazuje kiedy E80 warunki dziatania = ,718:moving“ (tylko, gdy wystartowat blok

osi traversing . o . -
pozycjonowania, nigdy poprzez sterowanie reczne).

20 | M-motor>0 E02 m-motor jest dodatni (bez histerezy). -

21 | Switch-memory 1 o . . . . . 119

22 | Switch-memory 2 V\Il(yjs’cile pamieci .prze+qczatr1|9 1",l -2, _-3.. }éazdy p’ur.1kt grze*qczgjqcy yv’poz%/qzcmgwanlu 20

23 | Switch-memory 3 okreslony w grupie parametréw N moze jednoczesnie adresowa¢ pamiec¢ nr 1, 2 3. 27
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Znaczenie bitow w parametrze E100 (bity statusowe)

Bit | Nazwa Znaczenie, gdy bit = 1 F00
24 | RV-ackn. 0 23
25 | RV-ackn. 1 Dziata tylko, gdy C60=2:position. Jezeli nie ma zadnego sygnatu posi.start lub posi.next | 24
26 | RV-ackn. 2 watosci zadane binarnie sg na wyjsciu odwrocone. W przeciwnym wypadku wyjsciem | 25
27 | RV-ackn. 3 jest aktywny program 182. 26
28 | RV-ackn. 4 27

29 | In reserve - -

Wynosi 1, kiedy E80 (warunek dziatania) = 17:posi activ. Tylko, gdy C60=2 i stopien
mocy jest wiaczony, moze zosta¢ uruchomiona jazda reczna (zaden program ani
sekwencja nie jest w toku). Pozwala to na wskazanie zakonczonych sekwencji. Wynosi
0, gdy wskazywane jest E80=19:delay lub 20:wait.

30 | Posi.activ 10

31 | Ready for ref. value Naped jest zasilany, hamulec jest zwalniany i dla FDS stabilizowana jest magnetyzacja. | 22

* Ta kolumna pokazuje dostepne mozliwosci wyboru dla tych samych funkcji BA/funkcji przekaznika (FO00, ...).

9 KOMUNIKAT O ZMIENNYCH DANYCH PROCESOWYCH (ang. variable process data message)

To jest nowy rodzaj komunikatu, ktéry moze by¢ wykorzystywany w komunikacji rzeczywistych danych procesowych. Podobnie
jak jest to mozliwe w sieci PROFIBUS lub CAN-Bus, master wysyta wiadomo$¢ zawierajgcg wartosci zadane wyjsciowych
danych procesowych do przetwornicy. Falownik odpowie wtasnym komunikatem wyjsciowych danych procesowych. Wyjsciowe
dane procesowe zawierajg wartosci zadane lub inne wartosci sterujace i sa wysytane z mastera do napedu. Wejsciowe dane
procesowe zawierajg biezace wartosci lub wartosci statusowe i sg przesytane od napedu do mastera.

Uwaga: Za pomoca tego protokotu transmisji naped moze by¢ ustawiany podczas pracy. Aby unikng¢ przypadkowych ruchéw
napedu, gdy potaczenie szeregowe zawiedzie (np. z powodu przerwania kabla), nalezy podjaé nastepujace kroki
zapobiegawcze:

» Wiaczenie przetwornicy jest okreslone przez sterownik PLC poprzez potaczenie elektryczne.
« Cykliczne wysytanie komunikatéw transmisji i sprawdzanie odpowiedzi.
» W razie braku odpowiedzi nalezy ,zdja¢“ sygnat enable przetwornicy!

Warunki wstepne

Ta funkcja wymaga oprogramowania w wersji co najmniej ,V 4.5 D“ dla rodziny falownikow POSIDRIVE® FAS 4000,
POSIDRIVE® FDS 4000 czy POSIDYN® SDS 4000. Przetwornice pracujace z tym protokotem transmisji nie moga byé
jednoczesnie wykorzystywane do pracy w sieci PROFIBUS czy CAN-bus, poniewaz moze to spowodowac btedne dane.

Zarzadzanie komunikatami

W odréznieniu od komunikatow zawierajgcych parametry, przetwornica nie potwierdza otrzymania komunikatu z wyjsciowymi
danymi procesowymi. Po otrzymaniu takiej wiadomosci falownik zawsze odpowiada wejsciowymi danymi procesowymi, ktére
zawierajg najswiezsze wartosci bez wzgledu na zawarto$¢ komunikatu z wyjsciowymi danymi. Taki sposéb wymiany danych
pozwala na szybkie oraz efektywne sterowanie i monitorwanie napedu za pomoca jednego komunikatu.

Budowa komunikatu ) - = e
Zmienna ,komunikat danych procesowych® Komunikat z mastera | STX | LGE | ADR | POL | _12bajtow Wz | BCC
jest oparta na takiej samej strukturze USS 02 OF 00 08 XX
jak telegram ,odczyt/zapis” parametrow. - _ _ _ _ _
Master musi wprowadzi¢ identyfikator 084ex Odpowiedz z falownika | STX | LGE | ADR | Res. | 12 bajtéw AW BCC

w bajcie trybu pracy. Wynik dziatania est = b—t——=A———=A——d = = = = = =
umieszczany w tym bajcie komunikatu 02 OF 00 00 XX
odpowiedzi. Zero oznacza OK. Bajty sg przesytane w formacie Motoroli (bardziej znaczace bajty na poczatku).

Odzwierciedlanie wyjsciowych danych procesowych

Parametry oddajace dane procesowe A110 — wyjsciowe dane procesu nr 0, A111 — wyjsciowe dane nr 1, A112 — wyjsciowe
dane nr 2 oraz A113 — wyjsciowe dane nr 3 sg wykorzystywane do okreslenia zawartosci 12 bajtéw wyjSciowych danych
procesowych. Te 4 parametry znajdujg sie w oknie dialogowym FDS Tool na zaktadce A.. Inverter, Part 2. Taki sam zestaw
jest okreslany dla wszystkich tych parametrow. Zaktada sie, ze parametr wybrany w A110 bedzie w pierwszych bajtach
komunikatu z danymi wyjsciowymi. Gdy komunikat zostanie otrzymany, zawarto$¢ tych bajtow jest kopiowana do okreslonego
parametru. A111 okresla zawartos¢ kolejnych bajtéw. To sama zasada stosuje sie do A112 i A113.

Istnieje okoto 30 réznych parametréw, ktére mogq zosta¢ wybrane | Przyktad: A110 = E101 bity sterujace, A111 = D12 WZ1
z grupy E. Niektore parametry zajmuja 1 bajt, inne potrzebujg 2 lub | E101 ma 4 bajty, D12 potrzebuje 2 bajtow.
4 bajtéw. Te dane sg upakowane w ramce komunikatu. Np. jesli

pierwszy parametr wymaga baijtu 1 i 2, drugi parametr rozpocznie E101 = 0x00000040 (tylko bit 6 wynosi 1 dla dodatkowego ,enable*)

sie od bajtu 3. Mgk.symalna dtugos¢ 12 bajtow .nie moze zostac D12 = 0x1000 4096 * 400 Hz/32768 = 50 Hz
przekroczona. Jesli wykorzystane sg wszystkie 4 parametry,
wartos¢ wybrana w A113, moze nie zostaé wystana jesli ta

wartos¢ catkowicie nie wypetni ramki komunikatu.

| -
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Odzwierciedlenie procesowych danych wejsciowych

Parametry A120 — wejsSciowe dane procesowe nr 0, A121 — wejsSciowe dane nr 1, A122 — wejSciowe dane nr 2 oraz A123 —
wejsciowe dane nr 3 okreslajg zawarto$¢ 12 bajtow wejsciowych danych procesowych. W nich moga zosta¢ okreslone
wartosci/statusy, ktére falownik wysyta jako swojg odpowiedz. Procedura jest podobna jak dla wyjsciowych danych
procesowych.

Wyliczanie czasu (ang. timing) dla falownika

Falowniki firmy Stdber zawsze operuja wszystkimi komunikatami USS w tle systemu operacyjnego. Oznacza to, ze czas
przetwarzania komunikatu, od chwili jego otrzymywania do zakonczenia, moze by¢ okreslony tylko w przyblizeniu. Ten czas
zalezy w duzej mierze od obcigzenia procesora w danej chwili, ale takze od wersji wykorzystywanego oprogramowania (np. jesli
.enable” jest wylaczone, komunikaty bardzo szybko dostajg odpowiedz). Taki tryb pracy USS wptywa takze na czas
przetwarzania. Np. odczyt/zapis parametru trwa dtuzej niz komunikat danych procesowych lub wymiana informacji w pier$cieniu
RS-232. Ponizsza tabela pokazuje przyblizony czas dla komunikatéw procesowych lub okrazenia pierécienia RS-232. Ten czas
moze by¢ réozny w zaleznosci od wykorzystywanego oprogramowania.

Zmierzony czas przetwarzania

POSIDRIVE® FAS 4000
Oprogramowanie V 4.5 D

POSIDRIVE® FDS 4000
Oprogramowanie V 4.5 B

POSIDYN® SDS 4000
Oprogramowanie V 4.5 C

Urzadzenie wytaczone, brak
,enable*

4..13ms

4..15ms

15...30 ms

Tryb pozycjonowania, aktywny

4..20ms

4..25ms

15...35ms

oscyloskop, brak sieci miejscowe;j!

10 DIAGNOZOWANIE

Biezacy stan pracy jest wywotywany parametrem E80 (Nr bloku = 0021yx, adres bloku = 003Eex). Zwracana wartosé wskazuje
status dziatania zgodnie z dokumentacjg techniczng przetwornicy (np. ,78:travel” w trybie pozycjonowania).

Skrécong diagnoze odzwierciedlajg takze inne parametry z grupy E.

E81 (,event-Level“, nr bloku = 00 21,¢x, adres bloku = 00 40n.x) pozwala okresli¢ czy falownik nie dziata z powodu zakidcenia
(znajduje sie w stanie Fault — odpowiedz 3 -> btad, 0 -> OK). Rodzaj btedu bedzie utrzymany w parametrze E82. Aby sprawdzic¢
znaczenie odpowiedzi, nalezy odwotac¢ sie do dokumentacji przetwornicy (np. ,42:Temp.Motor TMS*).

Skasowanie btedu poprzez RS-232 moze odbywac sie na dwa sposoby:
o Ustawienie bitu 3 (potwierdzenie) w parametrze E101 (bity sterujace) z zera na 1
o Ustawienie bitu 6 (dodatkowe ,enable”) w parametrze E101 z 1 na O i ponownie na 1.

Uwaga: Ustawiane wartosci w parametrach z zakresu od E101 do E108 nie odniosg zadnego efektu, jesli odpowiadajaca im

funkcja bedzie przypisana do wej$¢ programowalnych.

Istnieje mozliwos¢ sprawdzenia numeru zaktdcenia — uszeregowanych przez typ btedu — ktéry wystapit do tego miejsca. Wiecej
informacji w rozdziale 13 w czesci dotyczacej parametréw grupy Z.

11 PAMIEC ZAKLOCEN

Przetwornica czestotliwosci posiada pamie¢ zakidécen, w ktérej przechowywane sg ostatnie 10 bledéw. Od wers;ji
oprogramowania 4.3 sg one posortowane wg czasu ich wystapienia (najnizszy numer zaktdcenia = ostatni btad). Kazdy wpis do
pamieci o btedach posiada swéj wkasny numer bloku:

Biad Nr blokupex
0150
01 51
0152
0153
0154
0155
0156
0157
0158

0159

Ol N~ WINI=~1O
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Dla wszystkich blokéw od 150nhex do 159ex Zadana informacja jest wybierana przez adres bloku:

Adres bloku Typ Znaczenie
00 00 U8 Zgodnos¢ wartosci; zwracana przez falownik 1 oznacza, ze wartosci sg
poprawne.
00 01 us Kod zdarzenia — numer zaktécenia, ktdre wystapito np. ,42:Temp.Motor TMS*.
00 02 u16 Godzina w warunkach czasu pracy, kiedy wystapit btad.
0003 us Minuty w warunkach czasu pracy, gdy wystapit bfad.
00 04 us Sekundy w warunkach czasu pracy, gdy wystapit btad.

Wpisy w pamieci zaktocen sg dostepne tylko do odczytu.

12 PIERSCIEN RS-232

Procz standardowej komunikacji poprzez RS-232, wszystkie falowniki POSIDRIVE® FAS 4000, POSIDRIVE® FDS 4000,
POSIDYN® SDS 4000 poczynajac od wersji oprogramowania V 4.5 B oferujg funkcje komunikacji w pierscieniu RS-232. Daje to
nastepujace korzysci:

¢ Mozliwos¢ podifaczenia maksymalnie do 30 przetwornic na jednym masterze (PC, PLC, etc.)

o Proste okablowanie (pierscien)

o Kompatybilnos¢ z poprzednimi aplikacjami (FDS-Tool, Controlbox, oprogramowanie mastera zgodne z protokotem USS)

o Automatyczne wyszukiwanie wszystkich weztéw pierscienia RS-232 za pomocg funkcji programu FDS-Tool.

Okablowanie pierscienia RS-232

Rx

5
Master 5 Tx
(PC) SG

v
2 45 ‘ 2 45 ‘ 2 45 ‘
Slave Nr. 1 Slave Nr. 2 Slave Nr. 30

1.Masy wszystkich urzadzen (SG) sa ze sobg potaczone.
2.Kontakt wysytania (Tx) jednego urzadzenia jest podtaczony do kontaktu odbierania (Rx) kolejnego urzadzenia.

3.Potaczenie wszystkich urzadzen od Tx do Rx tworzy strukture pierscienia od mastera do wszystkich slave’éw i z powrotem do
mastera.

4.Falowniki POSIDRIVE® FAS 4000 / FDS 4000, POSIDYN® SDS (poczynajac od oprogramowania w wersji V 4.5 B) moga by¢
wykorzystywane jako urzadzenia slave i w zalezno$ci od potrzeb dowolnie mieszane.
Prosze pamietac!

o Wszystkie slave (przetwornice) muszg mie¢ rézne adresy — odpowiada za to parametr A80 (domysina warto$¢ wynosi O,
maksymalna moze by¢ réwna 30).

W momencie zainicjalizowania pierscienia (wiecej niz 1 urzadzenie), zero nie moze by¢ dtuzej wykorzystywane jako adres.

e Pomimo, ze A80 > 0, kazde urzadzenie jest dostepne dla kazdego Controlboxa pod adresem 0 dla komunikacji punkt-do-
punktu.

¢ Aby zmieniony adres zostat uaktywniony, nalezy zapisa¢ parametry A00, wytaczy¢ falownik i wigczyé ponownie.

e Z punktu widzenia mastera nalezy pamieta¢, ze czas opoznienia odpowiedzi zwieksza sie z kazdym dodatkowym weztem w
pierscieniu.

o Woszystkie falowniki w komunikacji RS-232 moga tylko odpowiadaé na zapytania zewnetrznego mastera.
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Protokoét USS dla komunikacji szeregowej RS-232

Wspomaganie przez FDS-Tool od wersji V 4.5 B
Kazdy wezet pierécienia RS-232 zwigksza czas przesytania komunikatow pracy i odpowiedzi. Aby zapobiec zwiekszaniu tego
czasu z powodu przerwania kabli lub innych zaktécen, mozna ustawi¢ parametr, ktéry zawiera najwyzszy adres sieciowy w
menu ,Option / Interface®. FDS-Tool wykorzystuje ten parametr dla dwoch funkcji:
a) obliczenia catkowitego czasu opdznienia (timeout time) podczas ktérego powinna nadej$¢ odpowiedz z falownika.
b) ograniczenia wyszukiwania falownikéw w sieci jak pokazano w okienku ,Searching inventers” (niem. Teilnehmen
suchen)
Dla aplikacji z jedng przetwornicg wprowadza sie tutaj wartos¢ 0. Wykorzystujac pierscien RS-232 nalezy wprowadzi¢ liczbe
weztéw. Ogranicza to czas oczekiwania w przypadku wystgpienia zaktécenia lub uszkodzenia.

schnittstelle x|
Schnittstelle fur senelle Kopplung COM1 j
Max. Antwortverzugszeit fur 1 Umrichter IBU[] me [Fur FDS wird ca. 200 ms und fur
SD5 wird ca. 600 ms empfohlen]
Hachste serielle Adresse |5 [Fiir Berechnung der gezamten

Antwortverzugszeit, ... Kein
Umrichter darf eine hiohere Adresse
als die hier eingestellte haben ]

Fembedien W artezeit |1 [iTi] ms Lizilri::l?r:d?;i;:(tal.:ﬁalisielungs-
Fernbedienungsfenster)

Schnittstelle fiir Parabox |wie serielle Schnittstelle j|

wen | x|

Menu ,File“ pozwala wybra¢ opcje ,Read from inventer“i ,Send to inventer”. Kiedy jedna z nich jest wybrana, tekst pojawi sie
ponownie z dodanym aktualnym adresem wybranego falownika. Jesli pierscien RS-232 nie jest utworzony, wartos$¢ ta zawsze
jest ustawiona na zero. Jezeli adresowana ma by¢ inna stacja, jej adres nalezy wpisa¢ w oknie dialogowym ,Change inventer
adress” (niem. Umrichteradresse andern). W takim przypadku odczyt lub zapis rozpocznie sie natychmiast. Nowa wartos$¢ jest
wykorzystywana do wszystkich dalszych funkcji wysytania i odczytywania.

Umrichteradresse dndern |

Ublicherweise wird nur mit einem einzigen Umrichter kommuniziert.
Dieser hat die voreingestellte Umrichteradresse 0.

Fur Umrichter. an denen eine andere senelle Adresse [ABO] als 0 eingestellt wurde,
oder bei Anwendung dez B5232-Ringz kann hier fur die folgenden szeriellen
Aktionen eine neue Umrichteradresse zwischen 0 und 30 gewahlt werden.

neue Umrichteradresse |1|

DK | OFK. und senden / lesen jetzt starten | Teilnehmer suchen |

x| FDS-Tool moze przetacza¢ pomiedzy dwoma

akytwnymi plikami. Oznacza to, ze rézne falowniki (z

Alle angeschlossenen Teillnehmer von Adresse 0 biz zur réinymi adresami) moga byé Opisane OSObnym p”kiem-

eingestellten hochsten senellen Adresse werden gesucht.

Maximale Wartezeit ist: 3.0 sec W pierscieniu RS-232 kazda stacja musi posiadaé inny
adres od 1 do 30. Aby sprawdzi¢ czy zostato to

0: Nicht gefunden, Fehler 12. 1: Nicht gefunden. Fehler 12. ﬂ wykonane poprawnie, mozna wigczyé automatyczne

4 Nicht gefunden. Fehler 12, 5 Nicht gefunden. Fehler 12, wyszukiwanie stacji (ang. Searching inventers). Czas

trwania tej procedury zalezy od ustawionego czasu
oczekiwania na odpowiedz oraz najwyzszego adresu
stacji. Czas wskazywany jest w gornej czesci okna
dialogowego. Po wykonaniu tej akcji, wynikiem jest lista
wszystkich operacji wyszukiwania pomiedzy 0 i
najwyzszym adresem sieciowym (ang. highest serial
=] adress). W takim przypadku mozliwa jest komunikacja
ze wszystkimi stacjami, ktdre zostaty znalezione.
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13 LISTA PARAMETROW

Uwaga: Numery i adresy blokéw podane sg w zapisie dziesietnym. ,Blok nr 2“ daje dostep do drugiego zestawu parametrow.
Dla parametréw bez zadnego wpisu w ,Blok nr 2” przetaczanie zestawu nie jest mozliwe. Wszystkie parametry tylko do odczytu
sg wskazywane przez symbol ,r* w kolumnie , Typ danych”’. Do tego rodzaju zmiennych nie ma mozliwosci zapisu. Zapis nie jest
zabezpieczony przez urzadzenie i moze spowodowac uszkodzenia. W kolumnie FAS, X" oznacza, ze parametr jest dostepny
tylko z modutem Posi (pozycjonowania).

Akcje: Operacje takie jak ,A00 zapis parametru“ nazwane sa ,akcjami’. Inicjalizowane sg przy zmianie 0 — 1. W momencie,
gdy operacja sie dokona, wartos¢ parametru automatycznie wraca na zero. Podobnie, akcja jest wykonywana dla komunikac;ji
szeregowej (tzn. przez zapis wartosci ,1“ do zmiennej docelowej). Wartos¢ musi by¢ wtedy sprawdzona dopodki nie zostanie
zwrocone ,,0”. Po wszystkim, wynik akcji moze byé sprawdzony w bloku o nr 33 i adresie bloku 66 (dziesietnie, patrz — X999).
,0“ 0znacza brak btedéw (ang. no fault).

Skréty opisujace typy danych:

U8, U16, U32: warto$¢ 8-bitowa (1 bajt), 16-bitowa bez znaku (2 bajty), 32-bitowa (4 bajty),

18, 116, 132: 8-bitowa, 16-bitowa, 32-bitowa wartos¢ ze znakiem,

STR9, STR17: tancuch znakéw ANSI o diugosci maksymalnie do 8 lub 16 znakdw, plus zero oznaczajgce koniec tancucha.

Uwagi dotyczace skalowania:

Jednostki uzytkownika: dla fatwiejszego operowania, w parametrach I, J, N wartoSci wprowadzane sg w jednostkach
uzytkownika. Parametry 107 i 108 sg wykorzystywane do okreslenia fizycznej konwersji obrotow silnika na rzeczywisty ruch
(obrotowy lub liniowy). Pozwala to na wprowadzenie wprost $ciezki trawersowania dla osi liniowej np. w mm, cm lub m.
Aczkolwiek specjalnej uwagi wymaga parametr 106 — pozycje po punkcie dziesietnym. Poniewaz sterownik pozycji uzywa liczb
catkowitych, warto§¢ musi byé pomnozona przez odpowiedni wspoétczynnik, gdy wprowadzane sg pozycje po przecinku.
Przyktad 1: w J10 wprowadza sie 10°. W 106 okreslone sg dwie pozycje po punkcie dziesietnym. W jednostkach uzytkownika
wartos¢ wynosi 1000. Przykiad 2: w J10 wprowadza sie 25,45°. W 106 sg okreslone dwie pozycje dziesietne. Wartos¢ w
jednostkach uzytkownika to 2545.

Blok | Blok Adres .. | Rozdzielczos¢ / Typ
Par. | Nazwa parametru nr1 nr 2 bloku Komentarz / Zakres wartosci Jednostki danych FAS | FDS | SDS
A.. Inventer (przetwornica)
AQ00 | Zapis parametrow 13 0 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us w | rw |rw
AO01 Odczyt parametru & zapis 13 15 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us w | rw |rw
AO02 | Sprawdzenie parametrow 13 3 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us w | rw | rw
AO03 | Zapis do paraboxa 13 2 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us w | rw |rw
A04 Ustawienia domysine 13 4 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us w | rw |rw
A05 Ladowanie wartosci 13 6 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us w | rw |rw
zachowanych
A10 Poziom menu 55 910...2, patrz DTR urzgdzenia 1 us w |rw |rw
A12 | Jezyk 55 4 | O:niemiecki 1:angielski 1 us w |rw |rw
A14 Hasto 5 10 | O=brak hasta 1 116 wo|[rw |rw
A15 | Auto-powrdt 55 5 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us w |rw |rw
FAS: 0...5, patrz DTR-ka
A20 | Typ rezystora hamowania 55 16 | FDS: 0...7, patrz DTR-ka 1 us w [rw |rw
SDS: 19...26, patrz DTR-ka
X...6000; x=zalezy od typu,
A21 | R-oporrezystora 55 10 | ko jesli A20=1 010hm| 16 |mw [mw |mw
hamowania (zdefiniowane przez
uzytkownika)
P — moc rezystora 0...x; x=zalezy od typu,tylko
A22 h ) Y 55 12 | gdy A20=1 (zdefiniowane 0w 116 w |[rw |rw
amujgcego . 8
przez uzytkownika)
Stata termiczna rezystora 1...1000, tylko gdy A20=1
A23 h . 55 14 | (zdefiniowane przez 0.1s 116 w |[rw |rw
amujgcego . .
uzytkownika)
. . FAS/FDS: 0...2, patrz DTR-ka
A30 | Wejscie sterujace 55 6 SDS: 0.4, patrz DTRKka 1 us w |rw |rw
A31 Esc-reset 55 8 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us w | rw |rw
A32 | Auto-reset 55 17 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us w | rw |rw
A33 | Czas na auto-reset 55 18]1...255 1 min us wo|[rw |rw
A34 | Auto-start 55 7 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us w | rw |rw
Ograniczenie napigcia Jednofazowe: 1200 ... 3000
A35 posredniego 55 0 Trojfazowe: 1500 ... 5700 01V 116 wojwow
FAS/FDS:
. o Jednofazowe: 1980 ... 3536
A36 Napiecie zasilania 55 2 Tréjfazowe: 3111 ... 4800 0,1V 116 w | rw |rw
SDS: 1980 ... 6788
A37 | Kasowanie zapamigtanie 13 14 | O=nieaktywne, 1=aktywne 11 us |mw |w |mw
wartosci
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Blok | Blok Adres .. | Rozdzielczos¢ / Typ
Par. | Nazwa parametru e e bloku Komentarz / Zakres wartosci Jednostki danych FAS | FDS | SDS
A38 | Zasilanie DC 55 43 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - - rw
0=Wybor zestawu przez BE
A4 Wybor ze’stawu 52 89 Iu_b przez E101, ] 1 us w lw rw
parametrow 1=Zestaw paramteréw 1
2=Zestaw parametréw 2
A42 ffg'“’ zestaw parametrow | 44 16 | O=nieaktywne, 1=aktywne 11 us |w |w |w
A43 ES?UJ zestaw parametrow 13 19 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us8 w | rw |rw
A80 Adres w ko'munikacji 14 9 0...31 O=ustawienie 1 us w o lw rw
szeregowej domysine
A81 Predkos¢é tlfansm|SJ| 14 8| 0=4.8; 1=9.6: 2=19.2 1 us w lrw |rw
szeregowej
A82 Predko_sc t_r_ansmlsp w 55 24 Patrz dok_umentacla 1 us w o lw |rw
komunikacji CAN urzadzenia
A83 | Adres w sieci 55 2510...125 1 us w | rw |rw
A84 Prequsc trgnsmsp w 33 120 | Patrz dokumentacja Profibus 1 us r r r
komunikacji Profibus
A100 | Wewnetrzne skalowanie 458 23 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us w | rw |rw
A108 | Emergency service 458 22 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us w | rw |rw
. FAS/FDS: 100 ... 65535
A109 | Czas sterowania 458 20 SDS. 1 65535 Tms| U16 |[rw |[rw |rw
A110 Wyjsciowe dane 55 2% 0.. FF'FFFI.=FFr1ex . 1 U2 lrw lrw |rw
procesowe nr 0 Odpowiednia dokumentacja
A111 | Wyisciowe dane 55 30 | O - FFFFFFFFre ) 11 U32 |rw |[rw |rw
procesowe nr 1 Odpowiednia dokumentacja
A112 Wyjsciowe dane 55 62 0.. FF_FFFI_:FFhex _ 1 u2 |w |w |rw
procesowe nr 2 Odpowiednia dokumentacja
A113 Wyjsciowe dane 55 66 0.. FF!:FF!:FFheX . 1 u2 |w |w |rw
procesowe nr 3 Odpowiednia dokumentacja
Wyjsciowe dane 0 ... FFFFFFFFhex
Al14 procesowe CAN nr 0 55 46 Odpowiednia dokumentacja ! usz jw jwojw
Wyjsciowe dane 0 ... FFFFFFFFhex
A115 procesowe CAN nr 1 55 50 Odpowiednia dokumentacja 1 usz Jrw jrw o |w
Wyjsciowe dane 0 ... FFFFFFFFpex
A116 procesowe CAN nr 2 55 8 Odpowiednia dokumentacja ! usz Jrw jwow
Wyjsciowe dane 0 ... FFFFFFFFpex
Al17 procesowe CAN nr 3 55 82 Odpowiednia dokumentacja 1 usz jw |w jw
A11g | Whaczenie wyjsciowych 55 19 | 0=nieaktywne, 1=aktywne 1 us |w |w |w
danych procesowych
A120 Wejsciowe dane 55 34 0.. FF_FFFI_=FFmex _ 1 U2 lrw lrw |rw
procesowe nr 0 Odpowiednia dokumentacja
A121 | Wejsciowe dane 55 3g | 0 - FFFFFFFFrex _ 11 U32 |rw |rw |rw
procesowe nr 1 Odpowiednia dokumentacja
A122 Wejsciowe dane 55 70 0.. FF!:FF!:FFheX . 1 U32 wolw | rw
procesowe nr 2 Odpowiednia dokumentacja
A123 Wejsciowe dane 55 74 0.. FF'FFFI.=FFr1ex . 1 U2 lrw lrw |rw
procesowe nr 3 Odpowiednia dokumentacja
Wejsciowe dane 0 ... FFFFFFFFpex
A124 procesowe CAN nr 0 55 54 Odpowiednia dokumentacja ! usz Jrw jw o w
Wejsciowe dane 0 ... FFFFFFFFpex
A125 procesowe CAN nr 1 55 58 Odpowiednia dokumentacja 1 usz jw |w jw
Wejsciowe dane 0 ... FFFFFFFFhex
A126 procesowe CAN nr 2 55 86 Odpowiednia dokumentacja ! usz jw jwojw
Wejsciowe dane 0 ... FFFFFFFFhex
A127 procesowe CAN nr 3 55 90 Odpowiednia dokumentacja ! usz jw jwjw
A130 | Dtugos¢ danych 33 136 | 0...12 11 us [r |r |r
wyj$ciowych procesu
Dtugos¢ wyjsciowych ) )
A131 danych procesu CAN 33 138 [ 0...12 1 us r
A132 | Dtugosc wejsciowych 33 131]0..12 1] us |r |r |r
danych procesu
Dtugosc¢ wejsciowych
A133 danych procesu CAN 33 137 | 0...12 1 us - - r
B. Motor (silnik)
. 0..x; x= DTR-ka dla falownika
B0O Typ silnika 42 43 29 SDS: 6069, p. DTRKa 1 us w |rw |[rw
B02 | Stata EMK 42 43 30 | 5...3000 1V 116 - - rw
BO3 Dodatkowe chiodzenie 42 43 62 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - - w
B10 Liczba biegunéw 42 43 26(1..8 2 us w (rw |[rw
B11 Moc znamionowa P 42 43 6 | 12...x; x=zalezy od typu 10w 116 w | rw |rw

-
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Blok | Blok Adres ... | Rozdzielczos¢ / Typ
Par. | Nazwa parametru s e bloku Komentarz / Zakres wartosci Jednostki danych FAS | FDS | SDS
B12 Prad znamionowy | 42 43 4 | 0...x; x=zalezy od typu 10 mA 116 w | rw |rw
Obrotowa predkos¢ FAS/FDS:  8000pe=400 Hz 0,012207 Hz
B13 znamionowa n 42 43 8 SDS: 0 ... 6000 min™ 1 min™ 116 W W w
B14 Napiecie znamionowe U 42 43 210...4800 0,1V 116 w |rw |-
g5 | CZestotliwose 42| 43 0|819... 27034 0,012207Hz| 16 |rw |rw |-
znamionowa f
B16 | cos PHI 42 43 27 (50 ... 100 0,01 us wo|rw |-
g17 | Momentw bezruchu MO 42| 43 60 |0 ... 32767 001Nm| 16 |- |- |rw
(standstill)
B20 | Tryb sterowania 40 41 6 | 0...2, dokumentacja urzad. 1 us w |rw |-
B21 Charakterystyka U/f 40 41 7 | O=liniowa, 1=kwadratowa 1 us w |rw |-
B22 | Wspotczynnik U/f 40 41 12| 7372 ... 9011 0,012207 % 116 w |[rw |-
B23 Boost (wzmocnienie) 40 41 0 | 8000ex=4 * I-znamionowy 0,012207 % 116 w |[rw |-
o4 | Czestolliwosé 40| 41 11|40 ... 160 100Hz| U8 |mw |rw |-
przetaczania
25 | Strumien spoczynkowy 40| # 14| 0 ... 4, dokumentacja urzadz. 11 us |mw |rw |-
(halt flux)
- FAS: 0
B26 E:Egg:rr)s"”'ka (Motor- 0| # 15 [ FDS: 0..1 11 us |mw |rw |rw
SDS: 2..3
p27 | CZas magnetyzowania 4| 41 17]0... 255 1s| U8 |mw |mw |-
silnika
Dodatkowy silnik . _
B30 (Addit. motor-operation) 40 41 8 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us w |[rw |-
B31 Drgania silnika 40 41 910..100 1% us w |rw |-
B32 | Dynamika SLVC 40 41 16|0...100 1% us w [rw |-
B40 | Sprawdzenie faz 13 11 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us w | rw |rw
B41 Samodostrojenie 13 13 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us w |rw |-
ps2 | Indukcyjnosé uzwojenia 42| 43 34 0... 32767 001TmH| 16 |- |- |rw
silnika L
53 | Rezystancja uzwojenia 42| 43 10{1... 32767 0,010hm| M6 |mw |mw |rw
silnika R1
B60 | X1S-silnika 42 43 12|1... 32767 0,01 Ohm 116 w |rw |-
B61 Tau-silnika 42 43 22 (1...32767 1s 116 w |rw |-
B62 | TB-silnika 42 43 24 11...255 1ms us w (rw |-
B63 M awar. / M znam. 42 43 25(1..255 0,1 us w |[rw |-
B64 | Ki-IQ (Moment) 42 43 16 | 80004ex=400% 0,012207 % 116 wo|[rw o |rw
B65 | Kp-1Q (Moment) 42 43 14 | 80004ex=400% 0,012207 % 116 wo|[rwo|rw
B66 | Ki-ID (magnet.) 42 43 20 | 80004ex=400% 0,012207 % 116 w o |rw |-
B67 | Kp-ID (magnet.) 42 43 18 | 80004ex=400% 0,012207 % 116 w o |rw |-
C. Machine (maszyna)
. FAS/FDS: 0..CO01 0,012207 Hz
C00 | n-Min 38 39 4 3DS. 0 col T 116 w |rw |rw
FAS/FDS: €00 ... 32767 0,012207 Hz
Cco1 n-Max 38 39 2 SDs C00 6000 T min 116 w (rw |[rw
co2 Dopu§zcza|ny kierunek 38 39 31 0...2, patrz _odeW|edn|a 1 us w o lw rw
obrotéw dokumentacja
C03 | M-Max 1 4| 41 2 | 8000ne=4 * znamionowy 0012207 % | 116 |rw |rw |rw
moment silnika
CO4 |M-Max 2 4| 41 4 | 8000ne=4 * znamionowy 0012207 % | 16 |rw |rw |rw
moment silnika
c1o | %abroniona predkosé 38| 39 6(0...32676 0,012207Hz| 116 | rw | w | -
obrotowa 1
c11 | Zabroniona predkose 38| 39 8|0...32676 0,012207Hz| 116 |rw |w |-
obrotowa 2
C12 | #abroniona predkos¢ 38| 39 100 ... 32676 0012207 Hz| 116 |rw |rw |-
obrotowa 3
c13 | 4abroniona predkos¢ 38| 39 12[0... 32676 0012207 Hz| 16 |w |mw |-
obrotowa 4
C20 | Rodzaj rozruchu 38 39 30 | 0 ... 3, patrz dokumentacja 1 us w |rw |-
c21 Moment dla rozruchu 38 39 14 SQOQhex=4 * moment znam. 0.012207 % 116 wolw |-
ciezkego Silnika
C22 | Czas rozruchu ciezkiego 38 39 32|0..99 0,1s us w |rw |-
C30 | J-maszyny / J-silnika 38 39 0]0...10000 0,1 116 w |rw |rw
C31 Wzmocnienie Kp 38 39 48 | 80004hex=400% 0,012207 % 116 w |rw |rw
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Blok | Blok Adres ... | Rozdzielczos¢ / Typ
Par. | Nazwa parametru e e bloku Komentarz / Zakres wartosci Jednostki danych FAS | FDS | SDS
C32 | Wzmocnienie Ki 38 39 50 | 8000hex=400% 0,012207 % 116 wo|[rwo|rw
C33 | n-RefVal low pass 38 39 52|0..32767 0,1ms 116 - - w
C34 n-silnika low pass 42 43 70 | 3 ...32767 0,1 ms 116 - - w
C35 n-controller Kp standstill 38 39 61]5..100 1% us w [rw |rw
. FAS/FDS: 0...819 0,012207 Hz
C40 n-window 38 39 16 SDS. 0300 T i 116 w |rw |[rw
. FAS/FDS: 0...C42 0,012207 Hz
C41 Zakres pracy n-min. 38 39 18 SDs. 0 Ca2 T min 116 w | rw |rw
FAS/FDS: C41 ... 32676 0,012207 Hz
C42 Zakres pracy n-max. 38 39 20 SDS. C41 6000 i 116 w |rw |[rw
. 0..C44 o
C43 Zakres pracy M-min. 38 39 22 8000,0,=4 * moment znam. 0,012207 % 116 w |rw |[rw
C43 ... 32767 o
C44 | Zakres pracy M-max. 38 39 24 800050,=4 * moment znam. 0,012207 % 116 w | rw |rw
. -32767 ... C46 o
C45 | Zakres pracy X-min. 38 39 26 8000,,,,=400% 0,012207 % 116 w | rw |rw
C45 ... 32767 0
C46 | Zakres pracy X-max. 38 39 28 8000;.0,=400% 0,012207 % 116 w
C47 | Zakres pracy C45/C46 38 39 58 | 0 ... 14, patrz dokumentacja 1 us wo|[rw o |rw
C48 | Zakres pracy CA7 38| 39 56 | 0= Wartosc bezwzgledna; 1 us |w |w |mw
1=zakres pracy
Cag | 4akres pracy L1 38| 39 60 | O=nienaktywne: 1=akywne 11 us |w |w |w
przyspieszenia & ,enable
C50 | Rodzaj wskazania 38 39 330 ... 4, patrz dokumentacja 1 us w |rw |rw
C51 Wspotczynnik wskazania 38 39 34 | - 10000000 ... 10000000 0,0001 132 w |rw |rw
C52 | Zera po przecinku 38 39 47(0..5 1 us w (rw |[rw
C53 | Wyswietlanie tekstu 38 39 38 | tancuch ANSI oraz \0’ 1| STRO [rw |rw |rw
C60 | Tryb pracy 512 67 ggssl FDS: 8 § 1] us |w |w |mw
D.. Reference value (wartos¢ zadana WZ2)
. . FAS/FDS: 0 ... 30000 * D98 0,1s/150 Hz
D00 | WZ przyspieszenia 48 49 0 SDs 030000 Tms /3000 min” 116 w |rw |rw
. FAS/FDS: 0 ...30000 * D98 0,1s/150 Hz
D01 WZ hamowania 48 49 2 SDs- 030000 Tms /3000 min” 116 w | rw |rw
o FAS/FDS: 0 ... 32676 0,012207 Hz
D02 | Predko$¢ n (max. WZ) 53 54 18 SDS. 0 6000 T i 116 w o |[rw |rw
- D05 ... 32676 o
D03 Max. WZ predkosci 53 54 22 8000 ,=400% 0,012207 % 116 w (rw |[rw
s . FAS/FDS: 0 ...32676 0,012207 Hz
D04 | Predkos¢ n (min. WZ) 53 54 16 SDs: 06000 T i 116 w | rw |rw
D05 | Min. WZ predkosci 53 54 20 | 0 ... D03, 8000x=400% 0,012207 % 116 w o|[rw o |rw
-32678...32676, o
D06 | Offset WZ 53 54 14 8000,,,,=400% 0,012207 % 116 wo|[rw o |rw
D07 | Wz 53 54 25 | Wybér funkcji->dokumentacja 1 us w o|[rw o |rw
D08 | Monitorowanie WZ 53 54 28 | Wybdr funkcji->dokumentacja 1 us w | rw |rw
D09 | Numer Wz 53| 54 34 |9 T3 07zewngtrzne; wybor 1 us |w |w |mw
. . FAS/FDS: 0 ...30000 * D98 0,1s/150 Hz
D10 | Przyspieszenie 1 48 49 4 SDs- 030000 Tms /3000 min” 116 w | rw |rw
. FAS/FDS: 0 ...30000 * D98 0,1s/150 Hz
D11 Hamowanie 1 48 49 6 SDs. 030000 Tms /3000 min” 116 w | rw |rw
FAS/FDS: 80001e=400 Hz 0,012207 Hz
D12 | Wz 1 53 %4 0 'sps: 0.... 6000 min" TminT| 16 |™W W W
. . FAS/FDS: 0 ...30000 * D98 0,1s/150 Hz
D20 | Przyspieszenie 2 48 49 8 SDs: 030000 Tms /3000 min”" 116 w | rw |rw
. FAS/FDS: 0 ...30000 * D98 0,1s/150 Hz
D21 Hamowanie 2 48 49 10 SDS. 030000 Tms /3000 min” 116 w |rw |[rw
FAS/FDS 8000e=400 Hz 0,012207 Hz
D22 |[Wz2 53 54 2 SDS. 0 6000 min” T i 116 wo|[rw |rw
. . FAS/FDS: 0 ...30000 * D98 0,1s/150 Hz
D30 | Przyspieszenie 3 48 49 12 SDs 030000 Tms /3000 min”" 116 w | rw |rw
. FAS/FDS: 0 ...30000 * D98 0,1s/150 Hz
D31 Hamowanie 3 48 49 14 SDs. 030000 Tms /3000 min”" 116 w | rw |rw
FAS/FDS: 8000=400 Hz 0,012207 Hz
D32 Jwz3 il I 4 'sps: 0.... 6000 min" Tmnt] 16 | |w W
FAS/FDS: 0 ...30000 * D98 0,1s/150 Hz
D40 | Przyspieszenie 4 48 49 16 SDS: 0 .. 30000 1'ms / 3000 min"" 116 w | rw |rw
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Protokoét USS dla komunikacji szeregowej RS-232

Blok | Blok Adres ... | Rozdzielczos¢ / Typ
Par. | Nazwa parametru s e bloku Komentarz / Zakres wartosci Jednostki danych FAS | FDS | SDS
. FAS/FDS: 0 ...30000 * D98 0,1s/150 Hz
D41 Hamowanie 4 48 49 18 SDS. 030000 Tms /3000 min” 116 w |rw |[rw
FAS/FDS: 8000e=400 Hz 0,012207 Hz
D42 [Wz4 53 54 6 SDS. 0 6000 min” T i 116 wo|[rw |rw
. . FAS/FDS: 0 ...30000 * D98 0,1s/150 Hz
D50 | Przyspieszenie 5 48 49 20 SDs: 030000 Tms /3000 min” 116 w | rw |rw
. FAS/FDS: 0 ...30000 * D98 0,1s/150 Hz
D51 Hamowanie 5 48 49 22 SDs: 030000 Tms 73000 min”" 116 w | rw |rw
FAS/FDS: 8000=400 Hz 0,012207 Hz
D52 | Wz5 il I 8 'sps: 0... 6000 min" Tmnt] 16 | W W
. . FAS/FDS: 0 ...30000 * D98 0,1s/150 Hz
D60 | Przyspieszenie 6 48 49 24 SDS. 030000 Tms /3000 min” 116 w |rw |rw
. FAS/FDS: 0 ... 30000 * D98 0,1s/150 Hz
D61 Hamowanie 6 48 49 26 SDs 030000 Tms /3000 min” 116 w |rw |rw
FAS/FDS: 8000e=400 Hz 0,012207 Hz
D62 |[Wz6 53 54 10 SDS. 0 6000 min” T i 116 wo|[rw |rw
. . FAS/FDS: 0 ...30000 * D98 0,1s/150 Hz
D70 | Przyspieszenie 7 48 49 28 SDs. 030000 Tms /3000 min” 116 w | rw |rw
. FAS/FDS: 0 ...30000 * D98 0,1s/150 Hz
D71 Hamowanie 7 48 49 30 SDs: 030000 Tms 73000 min”" 116 w | rw |rw
FAS/FDS: 8000=400 Hz 0,012207 Hz
brz (wz7 il I 12 'sps: 0.... 6000 min" Tmnt] 16 | W W
D80 | Ksztait rampy 48 49 34 | O=liniowy; 1=rampa ,S’ 1 us w |rw |-
. . FAS/FDS: 0 ... 30000 * D98 0,1s/150 Hz
D81 Szybkie hamowanie 48 49 32 SDs 030000 Tms /3000 min” 116 w |rw |rw
D90 Zrodio WZ 53 54 24 | 0...2, patrz dokumentacja 1 us w |rw |[rw
D91 Funkcja potencjometru 53 54 26 | 0O=niezmienne; 1=zmienne 1 us w | rw |rw
motorycznego
D92 | Zanegowana WZ 53 54 27 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us w | rw |rw
D93 | Generator WZ 52 88 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us w |[rw o |rw
D94 | Generator czasowy WZ 53 54 32|0...32767 1ms 116 w | rw | rw
D98 Mnoznik rampy 53 54 35| 0=1; -1=0,1; 2=0,01 1 18 w |rw |-
D99 | Szybka WZ 53 54 29 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - - w
E.. Display values (wartosci wyswietlane)
EOO0 Prad silnika | 33 14 | 8000hex=4*prad znam. 0,012207 % 116 r r r
EO1 Moc silnika P 33 12 | 8000hex=4*moc znam. 0,012207 % 116 r r r
E02 Moment silnika M 33 6 | 8000hex=4*moment znam. 0,012207 % 116 r r r
Eo3 | Napiecie stopnia 33 28 | Napiecie DC o1v| 1e [r |r |r
posredniego
EO04 Napiecie silnika U 33 30 | Warto$¢ szczytowa 0,1V 116 r r -
EO05 | Czestotliwos¢ silnika 1 33 10 | 80004ex=400 Hz 0,012207 Hz 116 r r -
Predkos¢ obrotowa n FAS/FDS: 0,012207 Hz
E06 | wz) 33 32 F5pa: e B T
Predkos$¢ obrotowa n po FAS/FDS: 0,012207 Hz
E07 rampie 33 34 SDS: 0,25 min” 16 |r r r
Biezaca predkos¢ FAS/FDS: 0,012207 Hz
E08 obrotowa silnika n 33 2 SDS: 0.25 min” 116 r r r
L FAS/FDS: 1U/4*F36 o. H22
E09 Pozycja wirnika 33 144 SDS: 1U=20bit. max. 4096 U 1,000U 132 r r r
E10 | Poziom sygnatu na 36 0 | 200046,=100% 0012207 % | 116 |r |r |r
wejsciu analogowym AE1
E1q | Pozlom sygnatu na 36 2 | 200046,=100% 0012207%| 116 |- |[r |r
wejsciu analogowym AE2
E12 | Sygnat ENA-BE1-BE2 36 8 S':g;g”a’B"':B“ B3=Be2,B 1 us |r |r |-
E13 | Sygnat BE3-BE4-BE5 36 8 | Podobnie jak E12 1 us r r -
E14 | Czestotliwos¢ WZ na BE5 36 6 | 80005ex=400 Hz 0,012207 Hz 116 r r -
E15 | redkosc obrotowa 33 8 | 8000,6,=400 Hz 0012207 Hz| 116 |[r |r |-
impulsatora
E1e | FOZiom sygnaiu na 33 40 | 8000,6=10 V 0,305175mv| 116 |- |r |r
wyjsciu analogowym BA1
E17 Przekaznik 1 33 72 | O=otwarty, 1=zwarty 1 us r r r
Przekaznik 2 O=otwarty, 1=zwarty r r -
E18 BA2 33 3 O=niekatywne, 1=aktywne ! us - - r
E1g | Stan wszystkich wyjsc 36 16 | Bito=Ena,Bit1=BE1,Bit2=BE2.. 1] ute [r |r |r

BE15...BE1& Enable

16




Protokoét USS dla komunikacji szeregowej RS-232

Par. | Nazwa parametru ?Ilro,:( ?,I.-O; ﬁﬂ::: Komentarz / Zakres wartosci ‘Ij?::::isetlkcizos'é / d;yﬁ:h FAS | FDS | SDS
E20 | Obciazenie przetwornicy 33 50 | 8000hx=400% 0,012207 % 116 r r r
E21 Obciazenie silnika 33 54 | 8000ex=400% 0,012207 % 116 r r r
E22 ;‘Z'mmg:ﬁ'zut cieplnego | 33 56 0... 105 1% us [r |r |r
g3 | Fozom modeluciepinego | g5 57|0...100 1% us |r |r |r
E24 EZ?gtrgr;"ﬁgﬂﬂj;fnggﬁgf 33 58 |0... 100 1% w8 |[r |r |r
E25 | Temperatura falownika 33 60 |-35...100 1°C 18 r r r
E26 | Wyjscie binarne 1 33 112 | O=niekatywne, 1=aktywne 1 us - r r
E27 | BA15..1& Rel1 33 132 | BitO=Rel1, Bit1 = BA1, ... 1| U16 |r r r
E28 \';3]25'2{: ;zggg\xm 5 33 122 | 800016, =10 VV 0,305175mV | 116 |- |- |r
E29 | Rzeczywista WZ 33 148 ggss’ FDS: 0'03‘22250;::_21 e [r |r |r
E30 | Czas pracy 32 0 Godziny 1h| STR81 |r r r
E30 | Czas pracy 32 2 Minuty 1 min r r r
E30 | Czas pracy 32 3 0 | Sekundy 1s r r r
E31 Czas aktywnosci 32 12 81 | Godziny 1h| STR81 |r r r
E31 Czas aktywnosci 32 14 Minuty 1 min r r r
E31 Czas aktywnosci 32 15 Sekundy 1s r r r
E32 Licznik energii 32 16 | Watogodziny 0,001 Wh| U32 |r r r
E33 Si‘sgf;ﬂ?:;jé"rfﬁego 32 24|01V 01v| 16 |[r |r |r
E34 | Zapamietany Iyax silnika 32 26 | 8000hex=4*prad znamionowy 0,012207 % 116 r r r
E35 ﬁﬁigfﬁ’i‘fatemperat“ra 32 32|-128...127 1ec| 18 |r |r |r
E36 ﬁfxafrglig\t;:‘ii;emperat“ra 32 33|-128... 127 1ec| 18 |r [r |r
E37 Zapamietana Pyn napedu 32 28 | -32768 ... 32767 1W 116 r r r
E38 | Zapamietana Pyax napedu 32 30 | -32768 ... 32767 1TW 116 r r r
E45 | Stowo sterujace 52 60 | Drivecom-Profil 21 uie |r r r
E46 Stowo statusowe 33 84 | Drivecom-Profil 21 ute |r r r
E47 E:gg}'f‘\jf‘;:gir otowa przy 52 62 | Drivecom-Profil 21 16 [r |r |r
E50 Nazwa urzadzenia 450 26 | tancuch ANSI + \0’ 1| STR17 |r r r
E51 Wersja oprogramowania 5 12 | Lancuch ANSI + \0’ 1| STR17 |r r r
E52 Nr urzadzenia 450 410 ...4294967295 1 u32 r r r
E53 | Nr wariantu 450 80 ...4294967295 11 U32 |r r r

FAS: 20...21, dokumentacja
E54 Karta opcjonalna 5 3 | FDS: 0...7, dokumentacja 1 us r r r
SDS: 10...13, dokumentacja
E55 | Nridentyfikacyjny 15 0]0...65535 1 uie |r r r
E56 | Zestaw parametrow nr 1 40 41 10 |0...255 1 us r r r
E57 Zestaw parametréw nr 2 41 10|10 ... 255 1 us r r r
E58 | Kommubox 5 29 | tancuch ANSI + \0’ 1| STR17 |r r -
E60 | Selektor WZ 33 71 | Wybér -> dokumentacja 1 us r r r
E61 | Dodatkowa WZ 33 36 Ao TOS: O'ng%O;i:'f e [r |r |r
E62 | Aktualnie maksymalny M 33 38 | 8000hex=4*moment znam. 0,012207 % 116 r r r
E63 | Ograniczenie PID 33 103 | 1=granica osiagnieta 1 us - r r
E64 Hamulec 33 121 | 0=zamkniety, 1=otwarty 1 us - - r
E65 | Uchyb regulacji PID 33 134 | -1000 ... 1000 0,1 % 116 - r r
E71 Skalowanie AE1 52 0 | 2000hex=100% 0,012207 % 116 r r r
E72 | Skalowanie — AE2 52 100 | 2000nex=100% 0,012207 % 116 - r r
E73 | Skalowanie 2 — AE2 52 2 | 2000nex=100% 0,012207 % 116 - r r
E80 | Warunki dziatania 33 62 | 0 ... 26, -> dokumentacja 1 us r r r
E81 Rodzaj zdarzenia 33 64 | 0 ... 3, -> dokumentacja 1 us8 r r r
E82 Nazwa zdarzenia 33 63 ggSS/F:EOS 53 é) 'agihioekr:jtransgt 1 us r r r
E83 Czas ostrzegania 33 65|0...255 1s us r r r
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Protokoét USS dla komunikacji szeregowej RS-232

Par. | Nazwa parametru ?‘Iro,:( ?,I.-O; ﬁﬂ::j Komentarz / Zakres wartosci 5::::5:;205’6 / d;yﬁ:h FAS | FDS | SDS
E84 | Aktywny zestaw param. 33 61]1..2 1 us r r r
E85 Brak zapisu 15 85 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us r r r
E100 | Bity statusowe 33 104 | Patrz rozdziat 8 tej dokum. 1 u3s2 |r r r
E101 | Bity sterujace 52 40 | Patrz rozdziat 8 tej dokum. 1 U32 |rw |rw |rw
E102 | Ograniczenie momentu 52 44 | 8000hex=100% M-znam. 0,012207 % 116 w o |[rw |rw
E103 | Ograniczenie mocy 52 46 | 80001ex=100% P-znam. 0,012207 % 116 w | rw |rw
E104 | Dodatkowa WZ 52 48 ggss/ FDS: g??oggog(ﬁnﬂz 0,012210;;[% 16 |rw |rw [rw
E105 | Mnoznik WZ 52 50 | 2000hex=100% 0,012207 % 116 wo|rwo[rw
E106 | Override 52 52 | 2000hex=100% 0,012207 % 116 wo|rwo [ rw
E107 | Posi.offset 52 54 | -2147483648 ... 2147483647 1 Posi-Inc 132 wo|rw o[ rw
E108 | Srednica zwijania 52 74| G12 ... G13 1 mm 116 - w | rw
E109 | Muax pola magnetycznego 52 76 | 20001ex=100% Muax 0,012207 % 116 w |rw |rw
E110 | Wyjscie analogowe 52 78 | 80001ex=400%; 100%=10 V 0,012207 V 116 - w | rw
E111 | BA2 52 80 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - w | rw
E112 | BA1 52 81 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us w | rw |rw
E113 | BA3 52 95 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us w | rw |rw
E114 | BA4 52 96 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us w | rw |rw
E115 | BA5 52 97 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us w | rw |rw
E116 | BA6 52 98 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - - w
E117 | BA7 52 99 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - - w
E118 | Wyjscie analogowe 2 52 86 | 2000hex=100%=10 V 0,012207 V 116 - - rw
E119 | Wz 52 84 | 2000hex=100% 0,012207 % 116 wo|rwo|[rw
E120 | Ograniczenie naprezenia 52 102 | 2000p6x=100% 0,012207 % 116 - w | rw
E121 | Zadawanie PID 52 104 | 8000pex=400% 0,012207 % 116 - w |rw
E122 | Winder-roller 52 106 | 8000pex=400% 0,012207 % 116 - w |rw
E123 | Offset synchronizadji 52 108 ;ig?é’veggg“;*rz';rggfogfl)gooh“ 1Posiinc| 132 |- |w |mw
E125 | Synchronizacja n-SW 52 118 ggss/ FDS: 2288'69*;?”99 Hz 0,012210;;[% M6 |- |mw |rw
E126 | n-Max 52 g2 [ EASIEDS: 8000h,=40) Mz QOTZ20THE! 116w |w | w
E127 | Pozycja BE-Encoder 36 30 | - 32768 ... 32767 1 Posi-Inc 116 r r r
E128 | Pozycja X20-Encoder 36 32| -32768 ... 32767 1 Posi-Inc 116 r r r
E130 | POSI-Upgrade 5 48 | tylko FAS 1] U32 |r - -

Biezaca pozycja jest
E131 | Zatrzasniete POSI.Next 33 150 | Rodirzymywana przez Posi- Posi-Unit| 132 |r |- |-
-2147483648 ... 2147483647

E132 | Rozdzielczos¢ SSI 33 154 | -2147483648 ... 2147483647 1 Posi-Inc 132 r r r
F.. Control interface (zaciski sterujace)

FOO Funkcje przekaznika 2 34 35 26| 0...32 -> dokumentacja 1 us w |rw |-
FO1 Zwolnienie hamulca 34 35 12 | 80004ex=400 Hz 0,012207 Hz 116 w |[rw |-
F02 Zamknigcie hamulca 34 35 10 | 8000hex=400 Hz 0,012207 Hz 116 w |rw |-
FO3 Przekaznik 2 t-on 34 35 14 | 0...5024 (wewn. siatka 4 ms) 1ms 116 w o |rw |-
FO4 Przekaznik 2 t-off 34 35 16 | 0...5024 (wewn. siatka 4 ms) 1ms 116 w [rw |-
FO05 Przekaznik 2 — negacja 34 35 28 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us w |rw |-
FO6 Czas otwarcia hamulca 34 35 40 | 0...5024 (wewn. siatka 4 ms) 1ms 116 w o |rw |rw
FO7 Czas zamknigcia hamulca 34 35 42 | 0...5024 (wewn. siatka 4 ms) 1ms 116 w |rw |rw
FO08 Hamulec 59 60 20 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - - w
F10 Funkcja przekaznika 1 34 35 27 | 0...2 -> dokumentacja 1 us w |rw |rw
F19 Koniec quick-stop 34 35 18 | 0=na n=0; 1=bez stopu 1 us w |rw |rw
F20 Funkcja AE2 34 35 2410 ... 14 -> dokumentacja 1 us - w | rw
F21 Offset AE2 34 35 6 | 20004e,=100%=10 V 0,012207 % 116 - wo|rw
F22 | Mnoznik AE2 34 35 8 | 20004ex=100%=10 V 0,012207 % 116 - wo|rw
F23 Low-pass AE2 34 35 38|0...10000 1ms 116 - w | rw
F24 | Offset 2 AE2 34| 35 56 | §200rex=400% do mnoznika 0012207%| 116 |- |mw |mw
F25 Funkcja AE1 34 35 62 | 0...14 -> dokumentacja 1 us w | rw |rw
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Protokoét USS dla komunikacji szeregowej RS-232

Par. | Nazwa parametru ?Ilro,:( ?,I.-O; ﬁﬂ::j Komentarz / Zakres wartosci 5::::5:;205’6 / d;yﬁ:h FAS | FDS | SDS
F26 | Offset AE1 34 35 60 | 20001ex=100%=10 V 0,012207 % 116 wo|rwo [ rw
F27 | Mnoznik AE1 34 35 58 | 2000hex=100%=10 V 0,012207 % 116 wo|rwo[rw
F30 | Logika BE 34 35 68 | 0=OR; 1=AND 1 us w o|rwo|[rw
F31 Funkcja BE1 34 35 19| 0...32 -> dokumentacja 1 us w | rw |rw
F32 Funkcja BE2 34 35 20| 0...32 -> dokumentacja 1 us w | rw |rw
F33 Funkcja BE3 34 35 21 0...32 -> dokumentacja 1 us w |rw |rw
F34 Funkcja BE4 34 35 22| 0...32 -> dokumentacja 1 us w |rw |rw
F35 Funkcja BE5 34 35 23| 0...32 -> dokumentacja 1 us w |rw |rw
F36 Impulsy BE 34 35 30|30 ...4096 1imp./U 116 w o|[rw o |rw
F37 WZ czestotliwos$¢ fuax 34 35 0]30...512 100 Hz 116 w |rw |-
F38 Szybkie zatrzymanie 34 35 29 | 1...2 -> dokumentacja 1 us w |rw |rw
F40 Funkcja wyjscia analog. 1 34 35 251 0...11 -> dokumentacja 1 us - w | rw
F41 Offset wyj$cia analog. 1 34 35 2| 2000pex=100%=10 V 0,012207 % 116 - wo|rw
F42 | Mnoznik wyjscia analog. 1 34 35 4 | 2000pex=100%=10 V 0,012207 % 116 - wo|rw
F45 Funkcja wyjscia analog. 2 59 60 4 | 0...11 -> dokumentacja us - - w
F46 | Offset wyjscia analog. 2 59 60 0 | 20004ex=100%=10 V 0,012207 % 116 - - rw
F47 | Mnoznik wyjscia analog. 2 59 60 2| 2000pex=100%=10 V 0,012207 % 116 - - rw
F49 \ElstS polczynnikcprzeloZena | 4| 35 64 ggg ?é'z';’gg 67 32767 0,001 116 |- jw jw
F51 Zanegowane BE1 34 35 32 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us w | rw |rw
F52 Zanegowane BE2 34 35 33 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us w | rw |rw
F53 Zanegowane BE3 34 35 34 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us w | rw |rw
F54 Zanegowane BE4 34 35 35 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us w | rw |rw
F55 Zanegowane BE5 34 35 36 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us w | rw |rw
F60 Funkcja BE6 34 35 44 1 0...32 -> dokumentacja 1 us - w o |rw
F61 Funkcja BE7 34 35 45 0...32 -> dokumentacja 1 us - w o |rw
F62 Funkcja BE8 34 35 46 | 0...32 -> dokumentacja 1 us - w o |rw
F63 Funkcja BE9 34 35 47 | 0...32 -> dokumentacja 1 us - w | rw
F64 Funkcja BE10 34 35 48 | 0...32 -> dokumentacja 1 us - w | rw
F65 Funkcja BE11 59 60 21 0...32 -> dokumentacja 1 us - - w
F66 Funkcja BE12 59 60 22| 0...32 -> dokumentacja 1 us - - w
F67 Funkcja BE13 59 60 23| 0...32 -> dokumentacja 1 us - - w
F68 Funkcja BE14 59 60 241 0...32 -> dokumentacja 1 us - - w
F70 Zanegowane BE6 34 35 49 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - wo|rw
F71 Zanegowane BE7 34 35 50 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - wo|rw
F72 Zanegowane BES8 34 35 51 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - wo|rw
F73 | Zanegowane BE9 34 35 52 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - w o |rw
F74 Zanegowane BE10 34 35 53 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - w | rw
F75 Zanegowane BE11 59 60 25 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - - w
F76 Zanegowane BE12 59 60 26 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - - w
F77 Zanegowane BE13 59 60 27 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - - w
F78 Zanegowane BE14 59 60 28 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - - w
F80 Funkcja BA1 34 35 37 | 1...32, jak przekaznik 2 (F00) 1 us - w | rw
F81 Funkcja BA2 34 35 26 | 0...32 -> dokumentacja 1 us - - w
F82 Funkcja BA3 59 60 29| 0...32 -> dokumentacja 1 us - w | rw
F83 Funkcja BA4 59 60 30 | 0...32 -> dokumentacja 1 us - w | rw
F84 Funkcja BA5 59 60 31 0...32 -> dokumentacja 1 us - w | rw
F85 Funkcja BA6 59 60 32| 0...32 -> dokumentacja 1 us - - w
F86 Funkcja BA7 59 60 33 | 0...32 -> dokumentacja 1 us - - w
G.. Technology (technologia)

GO0 | Regulator PID 46 47 8 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - w | rw
GO1 ‘r’gsmgfonrf’;,'fDKp 46| 47 00..1000 01| 16 |- |mw |w
G02 Ygsmgtconrf’;,'leDK' 46| 47 20...1000 0011/s| 16 |- |rw [rw
Go3 | WWzmocnienie Kd 46| a7 40..1000 tms| M6 |- |w |mw

regulatora PID
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Protokoét USS dla komunikacji szeregowej RS-232

Blok | Blok Adres ... | Rozdzielczos¢ / Typ
Par. | Nazwa parametru s e bloku Komentarz / Zakres wartosci Jednostki danych FAS | FDS | SDS
Go4 Slgsa”'cze”'e regulatora 46| 47 6 | 80004,6,=400% 0012207 % | 16 |- |rw |rw
GO5 Sga”'cze”'e Zregulatora | 45| 47 48 | 80004,,=400% 0012207 % | 16 |- |rw [rw
Gos | Wzmocnienie Kp2 46| 47 42 (0...1000 001 M6 |- |w |rw
regulatora PID
G10 | Operacja zwijania 46 47 23| 0...2 -> dokumentacja 1 us - w | rw
G11 Srednica 46 47 30 | 0...2 -> dokumentacja 1 us - w | rw
G12 | Min. $rednica nawijania 46 47 24110 ... 3000 1 mm 116 - w | rw
G13 | Max. srednica nawijania 46 47 26|10 ... 3000 1 mm 116 - w | rw
G14 | Poczatkowa srednica 46| 47 28 10 ... 3000 Tmm| M6 |- |mw |rw
zwijania
. FDS: 8000e,=400 Hz 0,012207 Hz )
G15 | Przesterowanie WZ 46 47 32 SDS £6000 min™ T min 116 w | rw
G1e |Rampa obliczeniowa 46| 47 440 ... 1000 Oimms| M6 |- |rw |mw
$rednicy
G17 | Redukcja naprezenia 46 47 31/0..100 1% us - w | rw
G1g |Blezaca srednica 33 118 |0 ... 3000 tmm| 16 |- [r |r
nawijania
G20 | Elektroniczna przekfadnia 46 47 9 0...3 -> dokumentacja 1 us - w o |rw
G21 | Predkos$¢ ,mastera” 46 47 10 [ 1 ... 2147483647 1 132 - w | rw
G22 | Predkos¢ ,slave” 46 47 14 |1 ... 2147483647 1 132 - w | rw
G23 | Kp synchronizacji 46 47 18(0...100 11/s 116 - w | rw
G24 | Max. uchyb 46 47 20| 0 ... 30000 1° 116 - w | rw
G25 | Kasowanie uchybu 46 47 22| 0...3 -> dokumentacja 1 us - w | rw
Ograniczenie wart. wyjscia FDS: 8000hex=400 Hz 0,012207 Hz }
G26 regulatora katowego 46 47 34 SDS: +6000 min” 1 min™ 16 wo|w
FDS: 0: BE Encoder
1: X20 Master
G27 | Enkoder synchronizujacy 46 47 40 | SDS: 0: BE Encoder 1 us - w o |rw
1: X20 Master
2: X4
iy » FDS: 80004ex=400 Hz 0,012207 Hz
G28 | Predko$¢ n ,mastera 33 142 SDS £6000 min”" T min’ 116 - r r
G29 | Uchyb synchronizacji 33 114 | -2147483648 ... 2147483647 1° 132 - r r
G30 | Wysterowanie wstepne n 46 47 41(0...100 1% us - w | rw
Ga1 | lerunek referowania 46| 47 58 | 0=dodatni; 1=ujemny 1 us |- |w |mw
. . FDS: 80004e,=400 Hz 0,012207 Hz )
G32 | Referowanie szybkie 46 47 54 SDS. £6000 min™ T i 116 w o |rw
. FDS: 8000e,=400 Hz 0,012207 Hz )
G33 | Referowanie wolne 46 47 56 SDS £6000 min™ T moin 116 w | rw
Gas | Referowanie na impuls 46| 47 59 | 0=nieaktywne, 1=aktywne 10 us |- |w |w
zerowy enkodera
G38 | Offset synchronizaciji 46 47 50 | -2147483648 ... 2147483647 1° 132 - wo|rw
Gao | Momenttarcia 46| 47 360 ... 327,67 001Nm| 16 |- |rw |mw
statycznego
G41 | Moment tarcia 46| 47 38 0...327,67 001Nm| 16 |- |rw
dynamicznego
G42 | T-dyn lowpass 46 47 46| 0 ... 10000 1ms 116 - wo|rw
H.. Enkoder
H20 | Funkcja X20 34 35 63 | 0...5 -> dokumentacja 1 us - w o |rw
H21 Symulacja impulsatora 59 60 51 0...4 -> dokumentacja 1 us - w | rw
H22 | Impulsy X20 34 35 5430 ... 4096 1imp. 116 - wo | rw
. - FDS: 0..32,767
H23 Mnoznik przetozenia X20 34 35 66 SDs- +32.767 0,001 116 - o |[rw
H24 | Pozycja zerowa X20 59 60 14 |0 ... 3600 0,1° 116 - - w
H31 Bieguny resolvera 59 60 8(2..16 1 biegun us - - w
H32 | Offset komutacji 59 60 6|0..3600 0,1° 116 - - w
H40 | Funkcja X41 59 60 910 ... 3 ->dokumentacja 1 us - - w
H41 Impulsy X41 59 60 10 | 30 ... 4096 1imp. 116 - - rw
H42 Mnoznik przetozenia X41 59 60 12 | £32,767 0,001 116 - - w
H60 | Zanegowane SSI 59 60 19 | O=niekatywne, 1=aktywne 1 us - w | rw
H61 Kodowanie SSI 59 60 18 | 0="gray”, 1=binarne 1 us - w | rw
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Protokoét USS dla komunikacji szeregowej RS-232

Blok | Blok Adres ... | Rozdzielczos¢ / Typ
Par. | Nazwa parametru e e bloku Komentarz / Zakres wartosci Jednostki danych FAS | FDS | SDS
H62 | Bity danych SSI 59 60 16 | 0=24 bity, 1=25 bitow 1 us - wo|rw
l.. Posi.machine (pozycjonowanie — maszyna)
100 | Zakres pozycjonowania 512 66 ?fogramczgny, 11 U8 | |w |rw
=nieograniczony
101 Obwdd 512 48 | 21474836,47 1105*1E™ | 132 | |rw |rw
— FDS: 0...2 -> dokumentacja
102 Enkoder pozycjonujacy 512 86 SDS: 0..3 -> dokumentacja 1 us - w | rw
103 Optymalizacja kierunku 512 129 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us m’ [w |rw
104 | Kierunek ruchu 512 68 | 0...2 -> dokumentacja 11 U8 |mf|mw |rw
105 Jednostka pomiaru 512 75| 0...4 -> dokumentacja 1 us o lwo [rw
106 Miejsca dziesietne 512 76 | 0...3 -> dokumentacja 1 us mt |w | rw
lo7 | Przekladnia - licznik 512 52 | 2147483648 ... 2147483647 1105 1E™/U| 132 |’ |w |rw
(liczba zgbow)
log | Przekladnia - mianownik | g, 56 | 1... 2147483647 10l B2 [ |w |mw
(liczba zebdw)
109 Jednostka pomiaru 512 77 | Lancuch ANSI + \0’ 1| STR9 |m’ |rw |rw
110 Maksymalna predkosc¢ 512 0]1..2147483647 Jednostka /' s 132 m’ [w |rw
111 | Maksymalne 512 4]0...2147483647 Jednostka/s?| 132 |’ |rw | rw
przyspieszenie
112 g(?::;sc podczas jazdy 512 16 | 0 ... 2147483647 Jednostka /s | 132 |m” [w |mw
115 Przyspieszenie na AE2 512 87 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us o lw [ rw
116 Rampa S 512 88 (0...32767 1ms 116 m” [w |rw
119 Reset ,enable” 512 128 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us | rw | rw
120 Mnoznik Kv 512 64 |0...100 1/s 116 mo |w | rw
121 Maksymalny uchyb 512 810 ...2147483647 Jednostki 132 mwo |w | rw
122 Okno pozyciji 512 12| 0... 2147483647 Jednostki 132 mt |w | rw
123 ,Martwe pasmo” pozycji 512 92 |0 ...2147483647 Jednostki 132 mw’ [w |rw
125 Wysterowanie wstepne n 512 90|0..100 1% 116 mw’ [w |rw
130 Tryb referowania 512 69 | 0...4 -> dokumentacja 1 us o lwo [ rw
131 Kierunek referowania 512 70 | 0O=dodatni, 1=ujemny 1 us mt |w | rw
132 | Predkosc szybkiego 512 200 ... 2147483647 Jednostki| 132 |’ [rw |rw
referowania
133 | Predkosc powolnego 512 240 ... 2147483647 Jednostki| 132 |’ [rw |rw
referowania
134 Pozycja referowania 512 28 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 o lw o | rw
135 | Referowanie na zerowy 512 710...1 -> dokumentacja 11 us |m |mw |w
sygnat enkodera
136 Referowanie ciagte 512 72 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us mwo |w | rw
137 | Automatyczne referowanie | 54, 73 0...2 -> dokumentacja 11 us | |w |mw
po wigczeniu zasilania
Program uruchamiany po FAS/FDS:0...7 P
138 referowaniu 512 74 SDS: 0 32 1 us wo|[rw | rw
140 | 4apamictanie sygnatu 512 130 | O=nieaktywne, 1=aktywne 11 us | |w |mw
posi.step
150 | Programowy wytacznik 512 36 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki | 132 |rw" |rw [rw
koncowy w kierunku ‘~
151 | Programowy wytacznik 512 32 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki | 132 |rwW” |rw [rw
koricowy w kierunku ‘+
160 E;;ﬁ(tiek elektronicznej 512 40 | 2147483648 .. 2147483647 Jednostki| 132 |’ [mw |rw
161 E;g'v‘:ﬁie'ektm”'cznej 512 44 | 2147483648 .. 2147483647 Jednostki | 132 |m® |w | w
170 Offset pozyciji 512 60 | 0 ... 2147483647 Jednostki 132 m’ [w |rw
180 Biezaca pozycja 33 86 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 rF r r
181 Pozycja docelowa 33 94 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 r r r
. FAS/FDS:0...7 P
182 Aktywny program jazdy 33 98 SDS. 0 32 1 us r r r
. FAS/FDS:0...7 P
183 Wybrany program jazdy 33 101 SDs 0 32 1 us r r r
184 Uchyb 33 90 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 rF r r
185 Na pozycji 33 102 | O=fatsz, 1=prawda 1 us r r r
186 Zreferowano 33 99 | O=fatsz, 1=prawda 1 us r r r
187 Elektroniczna krzywka 33 100 | O=fatsz, 1=prawda 1 us r r r
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Protokoét USS dla komunikacji szeregowej RS-232

Par. | Nazwa parametru ?‘Iro,:( ?,I.-O; ﬁﬂ::j Komentarz / Zakres wartosci 5::::5:;205’6 / d;yﬁ:h FAS | FDS | SDS
188 Predkos¢ 33 108 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki /s 132 r r r
190 Pamie¢ przetaczania 1 33 139 | O=falsz, 1=prawda us mw [w |rw
191 Pamiec¢ przetgczania 2 33 140 | O=fatsz, 1=prawda us m” [w |rw
192 Pamiec¢ przetgczania 3 33 141 | O=fatsz, 1=prawda us m” [w |rw
J.. Posi.Command (pozycjonowanie — WZ (programy jazdy))

J0O Posi.start 13 21 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us e lw | rw
JO1 Posi.step 13 22 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us o lw | rw
J02 Nr programu jazdy 514 176 ggss/ FDS: 8 ;2 1 us mt |w | rw
J0o4 Cel jazdy programu 13 23 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us o lw | rw
J0o5 Start jazdy referencyjnej 13 24 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us mS |w | rw
J10 Pozycja docelowa 514 0 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 w’ rw | rw
J11 Rodzaj jazdy 514 18 | 0...3 -> dokumentacja 1 us o wo [ rw
J12 Predkosé 514 410 ...2147483647 Jednostki /s 132 mwt |w | rw
J13 Przyspieszenie 514 810 ..2147483647 Jednostki /s? 132 o wo | rw
J14 Hamowanie 514 1210 ... 2147483647 Jednostki /s? 132 o lwo [ rw
J15 llo$¢ powtdrzen 514 19(0...254 1 us m [w |rw
J16 Nastepny program 514 20 ggssl FDS: 8 ;2 1 us mo |w | rw
J17 Rodzaj nastepnego startu 514 21| 0...4 -> dokumentacja 1 us mw’ [w |rw
J18 Opodznienie 514 16 | 65535 1ms| U6 |rv" |rw |rw
J20 Pozycja docelowa 514 22| -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 o lwo [ rw
J21 Rodzaj jazdy 514 40 | 0...3 -> dokumentacja 1 us W wo|rw
J22 Predkos¢ 514 26 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s 132 w w | rw
J23 Przyspieszenie 514 30| 0...2147483647 Jednostki /s? 132 o lwo [ rw
J24 Hamowanie 514 34 (0...2147483647 Jednostki /s? 132 o w | rw
J25 llo$¢ powtdrzen 514 4110 ... 254 1 us m” [w |rw
J26 Nastepny program 514 42 ggssl FDS: 8 ;2 1 us mo |w | rw
J27 Rodzaj nastepnego startu 514 43| 0...4 -> dokumentacja 1 us mt |w | rw
J28 Opdznienie 514 38 | 65535 1ms| U16 [’ [rw |rw
J30 Pozycja docelowa 514 44 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 o lwo [ rw
J31 Rodzaj jazdy 514 62 | 0...3 -> dokumentacja 1 us o lw [ rw
J32 Predkos¢ 514 48 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s 132 w” w [ rw
J33 Przyspieszenie 514 52|0...2147483647 Jednostki /s? 132 o lw [ rw
J34 Hamowanie 514 56| 0 ...2147483647 Jednostki 132 o lw [ rw
J35 llo$¢ powtorzen 514 63|0...254 1 us8 m w | rw
J36 Nastepny program 514 64 ggss/ FOS: 8 ;2 1 us m [w |rw
J37 Rodzaj nastepnego startu 514 65 | 0...4 -> dokumentacja 1 us mwo |w | rw
J38 Opodznienie 514 60 | 65535 1ms| U6 |rw" |rw |rw
J40 Pozycja docelowa 514 66 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 w’ rw | rw
Ja1 Rodzaj jazdy 514 84 | 0...3 -> dokumentacja 1 us W wo|rw
J42 Predkosé 514 70 |0 ... 2147483647 Jednostki /s 132 mt |w | rw
J43 Przyspieszenie 514 7410 ..2147483647 Jednostki /s? 132 o wo [ rw
Ja4 Hamowanie 514 7810 ...2147483647 Jednostki /s? 132 m lwo [rw
J45 llo$¢ powtdrzen 514 85(0...254 1 us m [w |rw
J46 Nastepny program 514 86 ggssl FDS: 8 ;2 1 us mo |w | rw
Ja7 Rodzaj nastepnego startu 514 87 | 0...4 -> dokumentacja 1 us mt |w | rw
J48 Opdznienie 514 82 | 65535 1ms| U16 [’ [rw |rw
J50 Pozycja docelowa 514 88 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 o lwo [ rw
J51 Rodzaj jazdy 514 106 | 0...3 -> dokumentacja 1 us e lw [ rw
J52 Predkos¢ 514 92| 0 ... 2147483647 Jednostki /s 132 m” w [ rw
J53 Przyspieszenie 514 96 | 0...2147483647 Jednostki /s? 132 e lw [ rw
J54 Hamowanie 514 100 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s? 132 m lw | rw
J55 llo$¢ powtorzen 514 107 | 0 ... 254 1 us8 m w | rw
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Par. | Nazwa parametru ?Ilro,:( ?,I.-O; ﬁﬂ::j Komentarz / Zakres wartosci 5::::5:;205’6 / d;yﬁ:h FAS | FDS | SDS
J56 Nastepny program 514 108 ggssl FDS: 8 ;2 1 us mwo |w | rw
J57 Rodzaj nastepnego startu 514 109 | 0...4 -> dokumentacja 1 us m’ [w |rw
J58 Opodznienie 514 104 | 65535 1ms| U16 [’ [w |rw
J60 Pozycja docelowa 514 110 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 o lw [ rw
J61 Rodzaj jazdy 514 128 | 0...3 -> dokumentacja 1 us m lw [ rw
J62 Predkosé¢ 514 114 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s 132 mt |w |[rw
J63 Przyspieszenie 514 118 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s? 132 m lw [ rw
J64 Hamowanie 514 122 |0 ... 2147483647 Jednostki /s? 132 m lw | rw
J65 llo$¢ powtorzen 514 129 (0 ... 254 1 us mwS |w | rw
J66 Nastepny program 514 130 ggss/ FDS: 8 ;2 1 us m [w |rw
J67 Rodzaj nastepnego startu 514 131 | 0...4 -> dokumentacja 1 us mo |w [ rw
J68 Opodznienie 514 126 | 65535 1ms| U16 [’ |w |rw
J70 Pozycja docelowa 514 132 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 o lrw o | rw
J71 Rodzaj jazdy 514 150 | 0...3 -> dokumentacja 1 us e lrw | rw
J72 Predkos¢ 514 136 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s 132 mwo |w | rw
J73 Przyspieszenie 514 140 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s? 132 | wo | rw
J74 Hamowanie 514 144 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s? 132 W wo|[rw
J75 llo$¢ powtorzen 514 151|0...254 1 us mw’ [w |rw
J76 Nastepny program 514 152 ggssl FDS: g :732 1 us mwo |w | rw
J77 Rodzaj nastepnego startu 514 153 | 0...4 -> dokumentacja 1 us m’ [w |rw
J78 | Opdznienie 514 148 | 65535 1ms| U16 |[m’ |w |rw
J8o Pozycja docelowa 514 154 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 mw o lwo [ rw
J81 Rodzaj jazdy 514 172 | 0...3 -> dokumentacja 1 us m lwo [ rw
J82 Predkosé¢ 514 158 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s 132 mwt |w |rw
J83 Przyspieszenie 514 162 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s? 132 m lw [ rw
J84 Hamowanie 514 166 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s? 132 m lw | rw
J85 llo$¢ powtdrzen 514 173 (0 ... 254 1 us mw” [w |rw
J86 Nastepny program 514 174 ;gss/ FDS: 8 ;2 1 us m [w |rw
J87 Rodzaj nastepnego startu 514 175 | 0...4 -> dokumentacja 1 us mo |w [ rw
J88 Opodznienie 514 170 | 65535 1ms| U16 [’ |w |rw
J9o Pozycja docelowa 514 210 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 - - rw
Jo1 Rodzaj jazdy 514 228 | 0...3 -> dokumentacja 1 us - - rw
Jo2 Predkos¢ 514 214 |0 ... 2147483647 Jednostki /s 132 - - w
J93 Przyspieszenie 514 218 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s? 132 - - w
Jo4 Hamowanie 514 222 |0 ...2147483647 Jednostki /s? 132 - - w
Jos llo$¢ powtorzen 514 229 (0...254 1 us - - rw
J96 Nastepny program 514 23010...32 1 us - - rw
Jo7 Rodzaj nastepnego startu 514 231 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
Jos8 Opédznienie 514 226 | 65535 1ms| U16 |- - w
J100 | Pozycja docelowa 516 0 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 - - w
J101 | Rodzaj jazdy 516 18 | 0...3 -> dokumentacja 1 us - - w
J102 | Predkos¢ 516 410 ...2147483647 Jednostki /s 132 - - w
J103 | Przyspieszenie 516 80 ...2147483647 Jednostki /s? 132 - - rw
J104 | Hamowanie 516 120 ... 2147483647 Jednostki /s? 132 - - rw
J105 | llos$¢ powtdrzen 516 191(0..254 1 us - - rw
J106 | Nastepny program 516 20/0..32 1 us - - rw
J107 | Rodzaj nastepnego startu 516 21| 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
J108 | Opdznienie 516 16 | 65535 1ms| U16 |- - w
J110 | Pozycja docelowa 516 22| -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 - - rw
J111 | Rodzaj jazdy 516 40 | 0...3 -> dokumentacja 1 us - - rw
J112 | Predkos¢ 516 26 | 0...2147483647 Jednostki /s 132 - - w
J113 | Przyspieszenie 516 30| 0...2147483647 Jednostki /s? 132 - - w
J114 | Hamowanie 516 34 |0 ..2147483647 Jednostki /s? 132 - - w

N
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Protokoét USS dla komunikacji szeregowej RS-232

Par. | Nazwa parametru ?‘Iro,:( ?,I.-O; ﬁﬂ::j Komentarz / Zakres wartosci 5::::5:;205’6 / d;yﬁ:h FAS | FDS | SDS
J115 | llo$¢ powtdrzen 516 410 ...254 1 us - - rw
J116 | Nastepny program 516 4210...32 1 us - - rw
J117 | Rodzaj nastepnego startu 516 43 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
J118 | Opdznienie 516 38 | 65535 1ms| U16 |- - w
J120 | Pozycja docelowa 516 44 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 - - rw
J121 | Rodzaj jazdy 516 62 | 0...3 -> dokumentacja 1 us - - rw
J122 | Predkos¢ 516 48 |0 ... 2147483647 Jednostki /s 132 - - w
J123 | Przyspieszenie 516 52|0...2147483647 Jednostki /s? 132 - - rw
J124 | Hamowanie 516 56 | 0...2147483647 Jednostki /s? 132 - - w
J125 | llo$¢ powtdrzen 516 63|0..254 1 us - - rw
J126 | Nastepny program 516 6410..32 1 us - - rw
J127 | Rodzaj nastgpnego startu 516 65 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
J128 | Opodznienie 516 60 | 65535 1ms| U16 |- - w
J130 | Pozycja docelowa 516 66 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 - - rw
J131 | Rodzaj jazdy 516 84 | 0...3 -> dokumentacja 1 us - - rw
J132 | Predkos¢ 516 70| 0 ... 2147483647 Jednostki /s 132 - - w
J133 | Przyspieszenie 516 7410 ...2147483647 Jednostki /s? 132 - - w
J134 | Hamowanie 516 78 |0 ...2147483647 Jednostki /s? 132 - - w
J135 | llo$¢ powtdrzen 516 85|0...254 1 us - - rw
J136 | Nastepny program 516 86|0..32 1 us - - rw
J137 | Rodzaj nastepnego startu 516 87 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
J138 | Opdznienie 516 82 | 65535 1ms| U16 |- - w
J140 | Pozycja docelowa 516 88 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 - - rw
J141 | Rodzaj jazdy 516 106 | 0...3 -> dokumentacja 1 us - - rw
J142 | Predkos¢ 516 92 |0 ... 2147483647 Jednostki /s 132 - - w
J143 | Przyspieszenie 516 96 | 0...2147483647 Jednostki /s? 132 - - w
J144 | Hamowanie 516 100 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s? 132 - - w
J145 | llo$¢ powtdrzen 516 107 | 0... 254 1 us - - rw
J146 | Nastepny program 516 108 |0...32 1 us - - rw
J147 | Rodzaj nastepnego startu 516 109 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
J148 | Opdznienie 516 104 | 65535 1ms| U16 |- - w
J150 | Pozycja docelowa 516 110 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 - - w
J151 | Rodzaj jazdy 516 128 | 0...3 -> dokumentacja 1 us - - rw
J152 | Predkos¢ 516 114 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s 132 - - w
J153 | Przyspieszenie 516 118 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s? 132 - - w
J154 | Hamowanie 516 122 |0 ... 2147483647 Jednostki /s? 132 - - rw
J1565 | llo$¢ powtdrzen 516 129 |0... 254 1 us - - rw
J156 | Nastepny program 516 130(0...32 1 us - - rw
J157 | Rodzaj nastepnego startu 516 131 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
J158 | Opdznienie 516 126 | 65535 1ms| U16 |- - w
J160 | Pozycja docelowa 516 132 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 - - w
J161 | Rodzaj jazdy 516 150 | 0...3 -> dokumentacja 1 us - - rw
J162 | Predkos¢ 516 136 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s 132 - - w
J163 | Przyspieszenie 516 140 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s? 132 - - rw
J164 | Hamowanie 516 144 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s? 132 - - rw
J165 | llo$¢ powtdrzen 516 151|0..254 1 us - - rw
J166 | Nastepny program 516 1520...32 1 us - - rw
J167 | Rodzaj nastgpnego startu 516 153 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
J168 | Opodznienie 516 148 | 65535 1ms| U16 |- - w
J170 | Pozycja docelowa 516 154 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 - - w
J171 | Rodzaj jazdy 516 172 | 0...3 -> dokumentacja 1 us - - w
J172 | Predkos¢ 516 158 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s 132 - - w
J173 | Przyspieszenie 516 162 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s? 132 - - w
J174 | Hamowanie 516 166 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s? 132 - - w
J175 | llo$¢ powtdrzen 516 173|0...254 1 us - - rw
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Protokoét USS dla komunikacji szeregowej RS-232

Par. | Nazwa parametru ?Ilro,:( ?,I.-O; ﬁﬂ::j Komentarz / Zakres wartosci 5::::5:;205’6 / d;yﬁ:h FAS | FDS | SDS
J176 | Nastepny program 516 174 10...32 1 us - - rw
J177 | Rodzaj nastgpnego startu 516 175 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
J178 | Opodznienie 516 170 | 65535 1ms| U16 |- - w
J180 | Pozycja docelowa 516 176 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 - - w
J181 | Rodzaj jazdy 516 194 | 0...3 -> dokumentacja 1 us - - w
J182 | Predkosc¢ 516 180 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s 132 - - w
J183 | Przyspieszenie 516 184 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s? 132 - - w
J184 | Hamowanie 516 188 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s? 132 - - w
J185 | llo$¢ powtdrzen 516 195|0...254 1 us - - rw
J186 | Nastepny program 516 196 | 0...32 1 us - - rw
J187 | Rodzaj nastepnego startu 516 197 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
J188 | Opodznienie 516 192 | 65535 1ms| U16 |- - w
J190 | Pozycja docelowa 516 198 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 - - w
J191 | Rodzaj jazdy 516 216 | 0...3 -> dokumentacja 1 us - - rw
J192 | Predkos¢ 516 202 (0 ... 2147483647 Jednostki /s 132 - - w
J193 | Przyspieszenie 516 206 | 0...2147483647 Jednostki /s? 132 - - w
J194 | Hamowanie 516 210 |0 ... 2147483647 Jednostki /s? 132 - - w
J195 | llo$¢ powtdrzen 516 21710 ... 254 1 us - - rw
J196 | Nastepny program 516 218|0...32 1 us - - rw
J197 | Rodzaj nastepnego startu 516 219 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
J198 | Opdznienie 516 214 | 65535 1ms| U16 |- - w
J200 | Pozycja docelowa 518 0 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 - - w
J201 | Rodzaj jazdy 518 18 | 0...3 -> dokumentacja 1 us - - w
J202 | Predkosc 518 410...2147483647 Jednostki /s 132 - - w
J203 | Przyspieszenie 518 8(0...2147483647 Jednostki /s? 132 - - rw
J204 | Hamowanie 518 12 |0 ... 2147483647 Jednostki /s? 132 - - w
J205 | llo$¢ powtdrzen 518 190 ...254 1 us8 - - rw
J206 | Nastepny program 518 2010..32 1 us - - rw
J207 | Rodzaj nastgpnego startu 518 21| 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
J208 | Opodznienie 518 16 | 65535 1ms| U16 |- - w
J210 | Pozycja docelowa 518 22| -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 - - w
J211 | Rodzaj jazdy 518 40 | 0...3 -> dokumentacja 1 us - - rw
J212 | Predkos¢ 518 26 | 0...2147483647 Jednostki /s 132 - - w
J213 | Przyspieszenie 518 30| 0...2147483647 Jednostki /s? 132 - - rw
J214 | Hamowanie 518 34 | 0...2147483647 Jednostki /s? 132 - - w
J215 | llo$¢ powtdrzen 518 410 ...254 1 us - - rw
J216 | Nastepny program 518 4210...32 1 us - - rw
J217 | Rodzaj nastgpnego startu 518 43 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
J218 | Opodznienie 518 38 | 65535 1ms| U16 |- - w
J220 | Pozycja docelowa 518 44 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 - - rw
J221 | Rodzaj jazdy 518 62 | 0...3 -> dokumentacja 1 us - - w
J222 | Predkos¢ 518 48 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s 132 - - w
J223 | Przyspieszenie 518 52|0...2147483647 Jednostki /s? 132 - - w
J224 | Hamowanie 518 56 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s? 132 - - w
J225 | llo$¢ powtdrzen 518 63|0..254 1 us - - rw
J226 | Nastepny program 518 6410..32 1 us - - rw
J227 | Rodzaj nastepnego startu 518 65 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
J228 | Opodznienie 518 60 | 65535 1ms| U16 |- - w
J230 | Pozycja docelowa 518 66 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 - - rw
J231 | Rodzaj jazdy 518 84 | 0...3 -> dokumentacja 1 us - - rw
J232 | Predkos¢ 518 70| 0 ... 2147483647 Jednostki /s 132 - - w
J233 | Przyspieszenie 518 7410 ...2147483647 Jednostki /s? 132 - - w
J234 | Hamowanie 518 7810 ...2147483647 Jednostki /s? 132 - - w
J235 | llo$¢ powtdrzen 518 85|0...254 1 us - - rw
J236 | Nastepny program 518 86|0..32 1 us - - rw
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Protokoét USS dla komunikacji szeregowej RS-232

Par. | Nazwa parametru ?‘Iro,:( ?,I.-O; ﬁﬂ::j Komentarz / Zakres wartosci 5::::5:;205’6 / d;yﬁ:h FAS | FDS | SDS
J237 | Rodzaj nastgpnego startu 518 87 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
J238 | Opodznienie 518 82 | 65535 1ms| U16 |- - w
J240 | Pozycja docelowa 518 88 | 2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 - - rw
J241 | Rodzaj jazdy 518 106 | 0...3 -> dokumentacja 1 us - - w
J242 | Predkos¢ 518 92 |0 ... 2147483647 Jednostki /s 132 - - w
J243 | Przyspieszenie 518 96 | 0... 2147483647 Jednostki /s? 132 - - rw
J244 | Hamowanie 518 100 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s? 132 - - w
J245 | llo$¢ powtdrzen 518 107 | 0 ... 254 1 us - - rw
J246 | Nastepny program 518 108 |0...32 1 us - - rw
J247 | Rodzaj nastepnego startu 518 109 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
J248 | Opdznienie 518 104 | 65535 1ms| U16 |- - w
J250 | Pozycja docelowa 518 110 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 - - w
J251 | Rodzaj jazdy 518 128 | 0...3 -> dokumentacja 1 us - - rw
J252 | Predkos¢ 518 114 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s 132 - - w
J253 | Przyspieszenie 518 118 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s? 132 - - w
J254 | Hamowanie 518 122 |0 ... 2147483647 Jednostki /s? 132 - - w
J255 | llo$¢ powtdrzen 518 129 |0...254 1 us - - rw
J256 | Nastepny program 518 130(0...32 1 us - - rw
J257 | Rodzaj nastepnego startu 518 131 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
J258 | Opdznienie 518 126 | 65535 1ms| U16 |- - w
J260 | Pozycja docelowa 518 132 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 - - rw
J261 | Rodzaj jazdy 518 150 | 0...3 -> dokumentacja 1 us - - rw
J262 | Predkos¢ 518 136 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s 132 - - w
J263 | Przyspieszenie 518 140 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s? 132 - - rw
J264 | Hamowanie 518 144 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s? 132 - - rw
J265 | llo$¢ powtdrzen 518 151|0...254 1 us - - rw
J266 | Nastepny program 518 152|0...32 1 us - - rw
J267 | Rodzaj nastepnego startu 518 153 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
J268 | Opdznienie 518 148 | 65535 1ms| U16 |- - w
J270 | Pozycja docelowa 518 154 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 - - w
J271 | Rodzaj jazdy 518 172 | 0...3 -> dokumentacja 1 us - - rw
J272 | Predkos¢ 518 158 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s 132 - - w
J273 | Przyspieszenie 518 162 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s? 132 - - w
J274 | Hamowanie 518 166 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s? 132 - - w
J275 | llo$¢ powtdrzen 518 173|0...254 1 us - - rw
J276 | Nastepny program 518 174 |0...32 1 us - - rw
J277 | Rodzaj nastgpnego startu 518 175 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
J278 | Opodznienie 518 170 | 65535 1ms| U16 |- - w
J280 | Pozycja docelowa 518 176 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 - - w
J281 | Rodzaj jazdy 518 194 | 0...3 -> dokumentacja 1 us - - w
J282 | Predkos¢ 518 180 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s 132 - - w
J283 | Przyspieszenie 518 184 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s? 132 - - rw
J284 | Hamowanie 518 188 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s? 132 - - w
J285 | llo$¢ powtdrzen 518 195|0 ... 254 1 us - - rw
J286 | Nastepny program 518 196 | 0...32 1 us - - rw
J287 | Rodzaj nastepnego startu 518 197 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
J288 | Opdznienie 518 192 | 65535 1ms| U16 |- - w
J290 | Pozycja docelowa 518 198 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 - - w
J291 | Rodzaj jazdy 518 216 | 0...3 -> dokumentacja 1 us - - rw
J292 | Predkos¢ 518 202 |0 ... 2147483647 Jednostki /s 132 - - w
J293 | Przyspieszenie 518 206 | 0...2147483647 Jednostki /s? 132 - - w
J294 | Hamowanie 518 210 |0 ... 2147483647 Jednostki /s? 132 - - w
J295 | llo$¢ powtdrzen 518 217 (0 ... 254 1 us - - rw
J296 | Nastepny program 518 218|0...32 1 us - - rw
J297 | Rodzaj nastepnego startu 518 219 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
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Protokoét USS dla komunikacji szeregowej RS-232

Par. | Nazwa parametru ?Ilro,:( ?,I.-O; ﬁﬂ::j Komentarz / Zakres wartosci 5::::5:;205’6 / d;yﬁ:h FAS | FDS | SDS
J298 | Opodznienie 518 214 | 65535 1ms| U16 |- - w
J300 | Pozycja docelowa 520 0 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 - - w
J301 | Rodzaj jazdy 520 18 | 0...3 -> dokumentacja 1 us - - w
J302 | Predkos¢ 520 410..2147483647 Jednostki /s 132 - - w
J303 | Przyspieszenie 520 8(0...2147483647 Jednostki /s? 132 - - rw
J304 | Hamowanie 520 120 ... 2147483647 Jednostki /s? 132 - - w
J305 | llo$¢ powtdrzen 520 19|0...254 1 us - - rw
J306 | Nastepny program 520 20/0..32 1 us - - rw
J307 | Rodzaj nastepnego startu 520 21 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
J308 | Opdznienie 520 16 | 65535 1ms| U16 |- - w
J310 | Pozycja docelowa 520 22 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 - - rw
J311 | Rodzaj jazdy 520 40 | 0...3 -> dokumentacja 1 us - - rw
J312 | Predkos¢ 520 26 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s 132 - - w
J313 | Przyspieszenie 520 30| 0...2147483647 Jednostki /s? 132 - - w
J314 | Hamowanie 520 34 |0 ...2147483647 Jednostki /s? 132 - - w
J315 | llo$¢ powtdrzen 520 410 ...254 1 us - - rw
J316 | Nastepny program 520 4210...32 1 us - - rw
J317 | Rodzaj nastepnego startu 520 43 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
J318 | Opodznienie 520 38 | 65535 1ms| U16 |- - w
J320 | Pozycja docelowa 520 44 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 - - w
J321 | Rodzaj jazdy 520 62 | 0...3 -> dokumentacja 1 us - - w
J322 | Predkos¢ 520 48 | 0 ... 2147483647 Jednostki /s 132 - - w
J323 | Przyspieszenie 520 52| 0...2147483647 Jednostki /s? 132 - - w
J324 | Hamowanie 520 56| 0...2147483647 Jednostki /s? 132 - - w
J325 | llos¢ powtdrzen 520 63|0...254 1 us - - rw
J326 | Nastepny program 520 64(0..32 1 us - - rw
J327 | Rodzaj nastgpnego startu 520 65 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
J328 | Opodznienie 520 60 | 65535 1ms| U16 |- - w
L.. Posi.Command 2 (komendy pozycjonowania 2)

L10 Hamulec 514 177 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us mo |w | rw
L11 Punkt przetgczania A 522 0| 0...4 -> dokumentacja 1 us mwo |w | rw
L12 Punkt przetgczania B 522 1{0...4 -> dokumentacja 1 us mwo |w | rw
L20 Hamulec 514 178 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us mt |w | rw
L21 Punkt przetaczania A 522 2 0...4 -> dokumentacja 1 us mwt |w |rw
L22 Punkt przetaczania B 522 3| 0...4 -> dokumentacja 1 us mt |w | rw
L30 Hamulec 514 179 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us mt |w |rw
L31 Punkt przetaczania A 522 4 | 0...4 -> dokumentacja 1 us m w |rw
L32 Punkt przetaczania B 522 5 0...4 -> dokumentacja 1 us m [w |rw
L40 Hamulec 514 180 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us mo |w | rw
L41 Punkt przetaczania A 522 6 | 0...4 -> dokumentacja 1 us m” [w |rw
L42 Punkt przetaczania B 522 71 0...4 -> dokumentacja 1 us m” [w |rw
L50 Hamulec 514 181 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us mo |w | rw
L51 Punkt przetgczania A 522 8| 0...4 -> dokumentacja 1 us mwo |w | rw
L52 Punkt przetgczania B 522 9| 0...4 -> dokumentacja 1 us mwo |w | rw
L60 Hamulec 514 182 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us mt |w | rw
L61 Punkt przetgczania A 522 10 | 0...4 -> dokumentacja 1 us W wo [ rw
L62 Punkt przetgczania B 522 11 | 0...4 -> dokumentacja 1 us o wo | rw
L70 Hamulec 514 183 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us mt |w | rw
L71 Punkt przetaczania A 522 12 | 0...4 -> dokumentacja 1 us W w | rw
L72 Punkt przetaczania B 522 13 | 0...4 -> dokumentacja 1 us W wo | rw
L80 Hamulec 514 184 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us mo |w | rw
L81 Punkt przetaczania A 522 14 | 0...4 -> dokumentacja 1 us w | wo | rw
L82 Punkt przetaczania B 522 15| 0...4 -> dokumentacja 1 us w | wo | rw
L90 Hamulec 514 186 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - - rw
L91 Punkt przetgczania A 520 66 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - rw
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Protokoét USS dla komunikacji szeregowej RS-232

Par. | Nazwa parametru ?‘Iro,:( ?,I.-O; ﬁﬂ::j Komentarz / Zakres wartosci 5::::5:;205’6 / d;yﬁ:h FAS | FDS | SDS
L92 Punkt przetagczania B 520 67 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
L100 | Hamulec 514 187 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - - rw
L101 | Punkt przetgczania A 520 68 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
L102 | Punkt przetaczania B 520 69 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
L110 | Hamulec 514 188 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - - rw
L111 | Punkt przetgczania A 520 70 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - rw
L112 | Punkt przetgczania B 520 71 0...4 -> dokumentacja 1 us - - rw
L120 | Hamulec 514 189 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - - rw
L121 | Punkt przetagczania A 520 72 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
L122 | Punkt przetgczania B 520 73 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
L130 | Hamulec 514 190 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - - rw
L131 | Punkt przetgczania A 520 74 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
L132 | Punkt przetgczania B 520 75| 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
L140 | Hamulec 514 191 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - - rw
L141 | Punkt przetgczania A 520 76 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
L142 | Punkt przetaczania B 520 77 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
L150 | Hamulec 514 192 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - - rw
L151 | Punkt przetgczania A 520 78 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - rw
L152 | Punkt przetgczania B 520 79 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - rw
L160 | Hamulec 514 193 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - - rw
L161 | Punkt przetgczania A 520 80 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
L162 | Punkt przetaczania B 520 81| 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
L170 | Hamulec 514 194 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - - rw
L171 | Punkt przetgczania A 520 82 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
L172 | Punkt przetagczania B 520 83 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
L180 | Hamulec 514 195 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - - rw
L181 | Punkt przetgczania A 520 84 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
L182 | Punkt przetaczania B 520 85 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
L190 | Hamulec 514 196 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - - rw
L191 | Punkt przetgczania A 520 86 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - rw
L192 | Punkt przetgczania B 520 87 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - rw
L200 | Hamulec 514 197 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - - rw
L201 | Punkt przetgczania A 520 88 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
L202 | Punkt przetaczania B 520 89 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
L210 | Hamulec 514 198 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - - rw
L211 | Punkt przetgczania A 520 90 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
L212 | Punkt przetgczania B 520 91| 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
L220 | Hamulec 514 199 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - - Rw
L221 | Punkt przetgczania A 520 92 | 0...4 -> dokumentacja 1 O3] - - Rw
L222 | Punkt przetaczania B 520 93 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - Rw
L230 | Hamulec 514 200 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - - rw
L231 | Punkt przetgczania A 520 94 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - rw
L232 | Punkt przetgczania B 520 95| 0...4 -> dokumentacja 1 us - - rw
L240 | Hamulec 514 201 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - - rw
L241 | Punkt przetagczania A 520 96 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
L242 | Punkt przetgczania B 520 97 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
L250 | Hamulec 514 202 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - - rw
L251 | Punkt przetgczania A 520 98 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
L252 | Punkt przetgczania B 520 99 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
L260 | Hamulec 514 203 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - - rw
L261 | Punkt przetgczania A 520 100 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
L262 | Punkt przetaczania B 520 101 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
L270 | Hamulec 514 204 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - - rw
L271 | Punkt przetgczania A 520 102 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - rw
L272 | Punkt przetgczania B 520 103 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - rw
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Protokoét USS dla komunikacji szeregowej RS-232

Par. | Nazwa parametru ?Ilro,:( ?,I.-O; ﬁﬂ::j Komentarz / Zakres wartosci 5::::5:;205’6 / d;yﬁ:h FAS | FDS | SDS
L280 | Hamulec 514 205 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - - rw
L281 | Punkt przetagczania A 520 104 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
L282 | Punkt przetagczania B 520 105 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
L290 | Hamulec 514 206 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - - rw
L291 | Punkt przetagczania A 520 106 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
L292 | Punkt przetaczania B 520 107 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
L300 | Hamulec 514 207 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - - rw
L301 | Punkt przetgczania A 520 108 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
L302 | Punkt przetaczania B 520 109 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
L310 | Hamulec 514 208 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - - rw
L311 | Punkt przetgczania A 520 110 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
L312 | Punkt przetagczania B 520 111 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
L320 | Hamulec 514 209 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us - - rw
L321 | Punkt przetagczania A 520 112 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
L322 | Punkt przetagczania B 520 113 | 0...4 -> dokumentacja 1 us - - w
M.. Skip menu (menu pomijane)

M50 | F1-skocz do 55 94 | AOO ... N44 U1t |[rw |rw |rw
M51 | F1-dolne ograniczenie 55 102 132 w | rw |rw
M52 | F1-gbrne ograniczenie 55 106 132 w |rw |rw
M60 | F2-skocz do 55 96 | A0O ... N44 Ui |[rw |rw |rw
M61 | F2-dolne ograniczenie 55 110 132 w |rw |rw
M62 | F2-gbrne ograniczenie 55 114 132 w (rw |[rw
M70 | F3-skocz do 55 98 | A0O ... N44 Ui |[rw |rw |rw
M71 | F3 — dolne ograniczenie 55 118 132 w | rw |rw
M72 | F3 — gbrne ograniczenie 55 122 132 w | rw |rw
M80 | F4 —skocz do 55 100 | AOO ... N44 Ui |[rw |rw |rw
M81 | F4 — dolne ograniczenie 55 126 132 w | rw |rw
M82 | F4 — gdrne oraniczenie 55 130 132 w | rw |rw
N.. Posi.switch (przetaczanie punktéw pozycjonujacych)

N10 | Pozycja S1 512 96 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 o rw | rw
N11 Metoda S1 512 112 | 0...2 -> dokumentacja 1 us o lwo | rw
N12 | Pamie¢ 1 S1 512 116 | 0...3 -> dokumentacja 1 us mwo |w | rw
N13 | Pamigé 2 S1 512 117 | 0...3 -> dokumentacja 1 us mwt |w | rw
N14 | Pamie¢ 3 S1 512 118 | 0...3 -> dokumentacja 1 us mw’ [w |rw
N20 | Pozycja S2 512 100 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 o lwo [rw
N21 Metoda S2 512 113 | 0...2 -> dokumentacja 1 us o lwo [ rw
N22 | Pamie¢ 1 S2 512 119 | 0...3 -> dokumentacja 1 us mwt |w |rw
N23 | Pamie¢ 2 S2 512 120 | 0...3 -> dokumentacja 1 us mt |w |rw
N24 | Pamie¢ 3 S2 512 121 | 0...3 -> dokumentacja 1 us mo |w | rw
N30 | Pozycja S3 512 104 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 o rw | rw
N31 Metoda S3 512 114 | 0...2 -> dokumentacja 1 us o lw |[rw
N32 | Pamie¢ 1S3 512 122 | 0...3 -> dokumentacja 1 us mwo |w | rw
N33 | Pamie¢ 2 S3 512 123 | 0...3 -> dokumentacja 1 us mwo |w | rw
N34 | Pamie¢ 3 S3 512 124 | 0...3 -> dokumentacja 1 us mwo |w | rw
N40 | Pozycja S4 512 108 | -2147483648 ... 2147483647 Jednostki 132 o lwo |[rw
N41 Metoda S4 512 115 0...2 -> dokumentacja 1 us W wo|[rw
N42 | Pamig¢ 1 S4 512 125 | 0...3 -> dokumentacja 1 us mwt |w |rw
N43 | Pamie¢ 2 S4 512 126 | 0...3 -> dokumentacja 1 us mt |w |rw
N44 | Pamie¢ 3 S4 512 127 | 0...3 -> dokumentacja 1 us mt |w |rw
U.. Protective functions (funkcje zabezpieczajace)

uoo Egg;gdmn%?;%ec'a 56 0 | 2= ostrzezenie, 3=zaktocenie 1 us o lwo [rw
uo1 gj;segﬁggg'a 56 1[1..10 1s| us |[m |mw |mw
uo2 Poziom ograniczenia 56 2 0=wytaczony, 1=komunikat, 1 us ) ) w

cieplnego urzadzenia i2t

2=o0strzezenie, 3=zaktdcenie
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Blok | Blok Adres .. | Rozdzielczos¢ / Typ
Par. | Nazwa parametru s e bloku Komentarz / Zakres wartosci Jednostki danych FAS | FDS | SDS
uo3 | &zas ograniczenia 56 3|1..120 1s| us |- |- |mw
cieplnego i2t
U10 P_02|om ograniczenia 57 58 0 Ofwy{qczqny_, 1=komunikat, 1 us w lw rw
cieplnego silnika i2t 2= ostrzezenie
u11 | GZas ograniczenia 57| 58 1]1..120 1s| U8 |rw |w |mw
cieplnego silnika i2t
U20 Poziom przecigzenia 57 58 9 Ofwy’chz.ony, 1=I_<omur1|kat‘, 1 us w lrw rw
napedu 2=ostrzezenie, 3=zaktécenie
u21 Czas przecigzenia napedu 57 58 3(1..120 1s us w (rw |[rw
U2z | Tekstzwiazany z 57| 58 4 | tanuch ANSI 1] STR17 [rw |rw | rw
przeciazeniem napedu
U30 Poziom przecigzenia 57 58 21 Ofwy{qcz_ony, 1=l_<omu[1|kat_, 1 us w lw rw
napedu na przyspieszaniu 2=o0strzezenie, 3=zaktdcenie
uay | CZas przeciazenia na 57| 58 221..10 1s| U8 |mw |rw |rw
przyspieszaniu
Tekst wyswietlany
U32 | podczas przecigzenia na 57 58 23 | Lanuch ANSI 1] STR17 |rw |rw |rw
przyspieszaniu
U40 Pozmr_‘n przecigzenia 57 58 40 Ofwy’chz.ony, 1=I_<omur1|kat_, 1 us w lw rw
awaryjnego 2=ostrzezenie, 3=zakidcenie
u4q | G283 przeciazenia 57| 58 41[1..10 1s| U8 |mw |[rw |rw
awaryjnego
Tekst wysSwietlany
U42 | podczas przecigzania 57 58 42 | tanuch ANSI 1| STR17 [rw |rw |rw
awaryjnego
US0 | Poziom zakresu dziatania | 57| 58 59 | 9=wytaczony, 1=komunikat, 1 us |w |w |mw
2=ostrzezenie, 3=zaktdcenie
us1 Czas zakresu dziatania 57 58 60|1..120 1s us w | rw |rw
Us2 | Jekst wyswietiany dia 57| 58 61 | Lariuch ANSI 1] sTRI17 [rw |rw | rw
zakresu dziatania
U60 | Poziom bledu uchybu 57| 58 go | 9=wytaczony, 1=komunikat, 1] us |w |w |rw
2=ostrzezenie, 3=zakidcenie
u61 Czas btedu uchybu 57 58 78 10 ...32767 4 ms 116 w | rw |rw
U70 | Poziom posi.refused 57 58 81 Ofwy’chz.ony, 1=I_<omur1|kat‘, 1 us w|rw |rw
2=ostrzezenie, 3=zakiécenie
X..
X998 | InitUndervoltProtDriver 13 8 | O=nieaktywne, 1=aktywne 1 us w | rw |rw
X999 | Wynik akcji 33 66 | O=brak btedu, >= btad 1 us r r r
Z.. Fault counter (licznik zakiécen)
Z31 Zwarcie 346 0]0..65535 1 uie |r r r
732 Wewnetrzne zwarcie 346 210...65535 1 utie |r r r
Z33 Nadprad 346 410...65535 1 utie |r r r
734 Uszkodzenie sprzetu 346 6|0 ..65535 1 utie |r r r
Z35 Watchdog ($ledzenie) 346 80 ...65535 1 ute |r r r
236 Zbyt wysokie napiecie 346 10 |0 ... 65535 1 Ut |r r r
37 Sprzezenie zwrotne 346 12 |0 ... 65535 1 ute |r r r
z3g | Zbytwysokatemperatura | 544 14 [0 ... 65535 1] ute [r |r |r
falownika
739 | Obciazenie termiczne 346 16 |0 ... 65535 11 ute [r |r |r
przetwornicy i2t
Z40 Btedne dane 346 18 |0 ... 65535 1 uie |r r r
741 | Zbytwysokatemperatura | 4,0 20|0... 65535 11 ute |r | |r
silnika TMS
z4p | Obclazenie termiczne 346 220 ... 65535 1] ute [r |r |r
rezystora hamulca
Z43 Przerwanie obwodu WZ 346 2410 ...65535 1 Ut |r r r
Z44 Zewnetrzne zakidcenie 346 26 |0 ...65535 1 uie |r r r
745 |Preeciazenie 346 280...65535 1] ute |r [r |r
temperaturowe silnika i2t
746 Zbyt niskie napiecie 346 30(0...65535 1 uie |r r r
Z47 Przecigzenie napedu 346 32 (0...65535 1 uie |r r r
z4g | Przeciazenie podczas 346 34|0..65535 1] ute [r |r |r
przyspieszania
749 | Przeciazenie podczas 346 340 .. 65535 11 ute [r |r |r
hamowania
Z50 Zakres dziatania 346 38|0...65535 1 utie |r r r
Z51 Odmowa 346 40| 0 ... 65535 1 utie |r r r
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Par. | Nazwa parametru ?Ilro,:( ?,I.-O; ﬁ:i:lf: Komentarz / Zakres wartosci ‘Ij!:sgzisetlkcizos'é / d;\yﬁ:h FAS | FDS | SDS
752 Komunikacja 346 42 |0 ... 65535 1 ute |r r r
Z53 Wytacznik krancowy 346 4410 ... 65535 1 Ut |r r r
754 Eﬁg;‘;}rggmma 346 460...65535 1] ute |r [r |r
Z55 Karta opcjonalna 346 48 |0 ... 65535 1 ute |r r r
756 Przekroczenie predkosci 346 48 | 0 ... 65535 1 uie |- - r

14 WYKORZYSTANIE FUNKCJI APl WIN32
Wstep

Niniejszy rozdziat opisuje funkcje Win32-API, ktére sg niezbedne do uruchomienia komunikacji szeregowej pomiedzy FAS/FDS
za pomocg protokotu USS w jezyku programowania wyzszego poziomu C/C++. Szczegdty tych funkcji i parametrow opisane sg
w ,Win32-SDK".

Inne

Komunikacja nie musi by¢ catkowicie bazowaé na tych funkcjach APIl. Oczywiscie, mozna tym operowac¢ za pomocg innych
produktéw, ktére oferujg transmisje binarng. Przyktadem, ktéry jest czesto wykorzystywany w Visual Basic jest ,MS Comm
Control“ — np. ActiveX, ktory jest zapewniany przez VB.

Otwarcie interfejsu

Interfejs jest otwierany dla komunikacji szeregowej za pomoca funkcji CreateFile. Wywotanie pokazane ponizej owiera pierwszy
interfejs szeregowy do odczytu i zapisu oraz zwraca HANDLE Windowsa, ktéry musi by¢ wykorzystany jako pierwszy parametr
dla wszystkich pozostatych funkcji. Zobacz takze Win32-SDK.

HANDLE handle = CreateFile (,COML*, GENERI C_READ/ GENERIC WRI TE, 0, NULL, OPEN EXISTING ...);

Konfigurowanie interfejsu

GetCommTimeouts / SetCommTimeouts: te funkcje moga byé wykorzystane do okreslenia czasu wyliczenia odczytu i zapisu —
szczegoty w Win32-SDK.

GetCommState / SetCommState: te funkcje sg zwigzane z charakterystyka interfejsu (parzystosci, szerokosci pasma
przesyfania, etc.) — szczegoty w Win32-SDK.

SetupComm: funkcja okresla rozmiar wewnetrznej pamieci wejscia i wyjscia PC.

Umozliwienie odczytu i zapisu za pomoca interfejsu

Kiedy interfejs zostanie otwarty, komenda WriteFile moze byé wykorzystywana do zapisu, a komenda ReadFile do odczytu
interfejsu. Za pomoca wywotania BOOL bErg = WriteFile (handle, buffer, bytestowrite, &byteswritten, NULL); bytestowrite —
liczba bajtéw, ktére sg zapisywane z bufora do interfejsu okreslonego za pomocg handle (np. COM1). Parametr byteswritten
jest uzywany do sprawdzenia jak wiele bajtéw jest naprawde zapisywanych (patrz takze Win32-SDK). Zawarto$¢ bufora musi
mie¢ takg strukture jak opisano w powyzszej dokumentacji. Funkcja ReadFile jest wykorzystywana do odczytu z interfejsu
odpowiedzi przetwornicy.

BOOL bErg = ReadFile (handle, buffer, bytestoread, &bytesread, NULL);

Za pomoca tego wywotania mozna probowac odczytaé z interfejsu bytestoread liczbe bajtéw i zapisaé je do bufora. Bytesread
okresla jak wiele bajtow jest naprawde zapisywana (za pomoca USS, 2 bajty moga byc odczytane najpierw (STX i LGE),
natomiast reszte okresla diugos¢ LGE).

Pozostate funkcje

ClearCommError. dopuszcza potwierdzenia dowolnych btedéw na interfejsie i zapytania o status interfejsu. Moze to by¢ takze
wykorzystywane do okreslania jak wiele bajtéw jest gotowych do przeniesienia z wewnetrznej pamieci i odczytanych.
PurgeComm: funkcja jest wykorzystywana do czyszczenia pamieci wewnetrznej i do przerywania kolejkowanych procedur
zapisu i odczytu.

FlushFileBuffers: funkcja zmuszajgca Windows do zapisu catej wewnetrznej pamieci wyjscia do interfejsu.
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