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Zu dieser Dokumentation

Zu dieser Dokumentation

Ausgaben dieser Dokumentation

Ausgabe | Stand Bemerkung
01 2020-07 Erstausgabe
02 2020-11 Ergadnzungen in Kap. "Antriebe (Achsen, Spindeln)"

Anderungen in Kap. "Kanalsteuerung"
Anderungen in Kap. "Achsen, Koordinaten, Koordinatensysteme"
Erganzungen in Kap. "Koordinatentransformationen"

Anderungen in Kap. "Werkzeugkorrekturen"

1.1

Zweck

Ubersicht iiber Zielgruppen und

1.2

Produktphasen

Allgemeines

Tab. 1-1: Anderungsverlauf

Gultigkeit der Dokumentation

Diese Dokumentation beschreibt die Funktionen der MTX. Erlautert werden
grundlegende Inbetriebnahmeschritte und die Funktionen der Steuerung als
Beschreibung und Handlungsanweisung.

In der folgenden Grafik beziehen sich die umrandeten Aktivitdten, Produkt-
phasen und Zielgruppen auf die vorliegende Dokumentation.

In der Produktphase "Engineering" kann die Zielgruppe "Programmierer" mit
Hilfe dieser Dokumentation die Aktivitdten "parametrieren, programmieren,
konfigurieren und simulieren" ausfihren.

Produkt- Montage . . Inbetrieb- . Auler-
phasen { Auswahl (Aufbau) Englneerlng> nahme Betrieb betriebnahme
_ Presales | Aftersales =
Konstrukteur
Ir r
(mech./elekt.)
Programmierer Programmierer )
Technologie ( Inbetriebnehmer )
Zielgruppen Prozess- [ Technologe |
spezialist ——
[ Prozessspezialist |
Maschinen-
bediener
Instandhalter Installateur
(mech./elektr.)
[ Auswahlen ||| Auspacken ||(Parametrieren)|(" Optimieren )|[ Bedienen ||| Demontieren |
Zusammen- Montieren _||(Programmieren)|(__Erproben )|[ Warten ||[ Entsorgen |
Aktivitéten stellen Installieren (Konﬁgurieren' Stérungen
— besailgen
NC-Program
erstellen
Abb. 1-1: Zuordnung der vorliegenden Dokumentation zu den Zielgruppen,

Produktphasen und den Aktivitdten der Zielgruppe

Vorliegendes Handbuch unterstiitzt Sie beim Applizieren/Aktivieren verschie-
dener Steuerungsfunktionen.

Schwerpunkt ist die erforderliche Vorgehensweise bei der Parametrierung.

Das setzt voraus, dass die komplette Hardware-Einbindung von CNC, Antrie-
ben, SPS und Spannungsversorgungen bereits vollzogen und entsprechend
Ihren Applikationsunterlagen inkl. Verkabelung auf Fehlerfreiheit gepriift wor-
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den ist. Dazu zahlen insbesondere auch alle sicherheitsbezogenen Einrich-
tungen wie z.B. NOT-AUS-Kreise, Freigabekontakte, Endschalter usw.!

Eine schon erfolgte Software-Inbetriebnahme aller verwendeten Sercos An-
triebe ware zwar ideal, ist aber nicht unbedingt notwendig, weil die Steuerung
wahrend des Hochlaufs angeschlossene Antriebe per Parameterdownload
konfigurieren kann. Dazu mussen allerdings passende Initialisierungsdateien
in der Steuerung existieren.

Um die Initialisierungsdateien anpassen zu kénnen, sollten Sie iber entspre-
chende Unterlagen verfigen (z.B. Listen mit erforderlichen Sercos Parame-
tereinstellungen aller Antriebe, Antriebsdokumentation usw.).

Zur besseren Ubersicht sind alle Funktionen verschiedenen {ibergeordneten
Themenbereichen zugeordnet (siehe Inhaltsverzeichnis).

Fir jede Funktion erfahren Sie:

e  Zweck bzw. Verwendungsmdglichkeit

®  Voraussetzungen / Restriktionen zur Nutzung
e  Beeinflussungsmdglichkeiten.

Viele Funktionen beriihren gleichzeitig mehrere Teilgebiete (Maschinenpara-
meter, NC-Funktionen zur Programmierung, Interface-Signale usw.) und kon-
nen deshalb auch in anderen Handbulchern dieses Produkts bereits funktio-
nal komplett oder in Teilaspekten beschrieben sein.

= Schlagen Sie bitte zuséatzlich im betreffenden Handbuch nach.
Folgende Handbticher ergénzen das vorliegende Handbuch:

®  Funktionsbeschreibung: "MTX Funktionsbeschreibung Er-
weiterung" und "MTX Funktionsbeschreibung Sonderfunktio-
nen"

®  Maschinenparameter: "MTX Maschinenparameter"

®  NC- und CPL-Funktionen: "MTX Programmierhandbuch"
e Interface-Signale: "MTX SPS-Interface"

AuBerdem sollten Sie die Antriebs-Dokumentation bereithalten.

Im weiteren Verlauf bendétigen Sie gute Kenntnisse Uber

e die Standard-Bedienoberflache der Steuerung,

e die Windows-Benutzeroberflache des PC-Bedienfelds und
o  die Werkzeuge zur Konfiguration der Maschinenparameter.

Uber diese Werkzeuge ist die Anderung der Steuerungskonfiguration mdg-
lich. Sie mlssen deshalb mit der Bedienung aller erforderlichen Werkzeuge
vertraut sein!
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A VORSICHT Ungeniigend oder nicht geschultes Personal

kann durch falschen oder nicht sachgeméRen
Umgang schwere Schaden an der Maschine,
Datenverlust oder sogar Personenschaden
verursachen!

Deshalb diirfen Start und Bedienung, sowie Einstellungen oder Anderungen
von Konfigurationsparametern nur durch entsprechend geschultes Fachper-
sonal durchgefiihrt werden!

Dieses Personal muss in der Lage sein, Gefahren, welche durch Parameter-
anderungen und allgemein durch die mechanische, elektrische oder elektro-
nische Ausristung verursacht werden kénnen, zu erkennen und zu vermei-
den.

Wir haften nicht fir Schaden oder Folgeschaden, die durch falschen oder
nicht sachgemafen Umgang mit den Ausristungsteilen hervorgerufen wer-

den.
1.3 Erforderliche und erganzende Dokumentationen MTX
1.3.1 Auswahlen/Zusammenstellen

Dokumentationstitel mit Typenschliissel und Materialnummer

MTX 15VRS Systembeschreibung
DOK-MTX***-SYS*DES*V15-PRRS-DE-P, R911397741

Diese Dokumentation beschreibt das Steuerungssystem MTX. Beschrieben werden die Ausfiihrungen, Technischen Daten,
Schnittstellen und die Konfiguration der Steuerungsbaugruppen.

MTX 14VRS Safelogic Systemiibersicht
DOK-MTX***-SL**SYS*V14-PRRS-DE-P, R911341697

Diese Dokumentation beschreibt den Einsatz der Sicherheitssteuerung SafeLogic im System MTX.

IndraControl XM42 Steuerungen
DOK-CONTRL-XM4X*CTRL**-ITRS-DE-P, R911345565

Diese Dokumentation dient der Beschreibung der Steuerungen IndraControl XM42.

RS entsprechender Ausgabestand
Tab. 1-2: MTX-Dokumentationstibersicht - Auswéahlen/Zusammenstellen

1.3.2 Konfigurieren

Dokumentationstitel mit Typenschliissel und Materialnummer

MTX 15VRS Maschinenparameter
DOK-MTX**-MA*PAR**V15-RERS-DE-P, R911400175

Diese Dokumentation beschreibt den Aufbau und die Anpassung der verfligbaren Parameter der MTX. Ebenfalls beschrie-
ben werden Funktion und Bedienung des NC-Konfigurators.

MTX 15VRS SPS-Interface

DOK-MTX***-PLC*INT*V15-PRRS-DE-P, R911400171

Diese Dokumentation beschreibt die Interface-Signale und die Programmbausteine flr die integrierte SPS.
MTX 15VRS Funktionsbeschreibung - Grundlagen

DOK-MTX***-NC*F*BA*V15-RERS-DE-P, R911401400

Diese Dokumentation beschreibt die Basisfunktionen der MTX. Erlautert werden grundlegende Inbetriebnahmeschritte und
die Funktionen der Steuerung als Beschreibung und Handlungsanweisung.
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MTX 15VRS Funktionsbeschreibung - Erweiterung
DOK-MTX***-NC*F*EX*V15-RERS-DE-P, R911393315

Diese Dokumentation beschreibt die erweiterten Funktionen der MTX. Erlautert werden grundlegende Inbetriebnahme-
schritte und die Funktionen der Steuerung als Beschreibung und Handlungsanweisung.

MTX 15VRS Funktionsbeschreibung - Sonderfunktionen
DOK-MTX***-NC*F*SP*V15-RERS-DE-P, R911393308

Diese Dokumentation beschreibt die Sonderfunktionen der MTX. Erldutert werden grundlegende Inbetriebnahmeschritte
und die Funktionen der Steuerung als Beschreibung und Handlungsanweisung.

MTX Freiformflachenbearbeitung
DOK-MTX***-FREEFORM***-APRS-DE-P, R911341434

Diese Dokumentation beschreibt die Vorgehensweise bei der Freiformflachenbearbeitung mit der MTX-Steuerung. CNC-
Programme, die von einem CAD/CAM-System generiert werden, dienen als Grundlage fir den gesamten Bearbeitungspro-
zess. Es wird ein Uberblick tiber folgende Themen gegeben: Beschreibung der MTX- bzw. CNC-Funktionen zur Freiformf-
lachenbearbeitung, Vorgehensweise bei der NC-Parametrierung, Rahmenbedingungen bei der Erzeugung von CNC-Pro-
grammen mit CAM-Software.

MTX Konvertierung von MTX-Projekten
DOK-MTX***-PROCONV****-PRRS-DE-P, R911342483

Diese Dokumentation unterstitzt bei der Konvertierung von MTX 1.x Projekten nach MTX 2G. Es wird die Vorgehensweise
beschrieben und auf mégliche Schwierigkeiten bei der Konvertierung hingewiesen.

RS entsprechender Ausgabestand
Tab. 1-3: MTX-Dokumentationsiibersicht - Konfigurieren
1.3.3 In Betrieb nehmen

Dokumentationstitel mit Typenschliissel und Materialnummer

MTX 15VRS Inbetriebnahme
DOK-MTX***-STARTUP*V15-CORS-DE-P, R911393280

Diese Dokumentation beschreibt die Inbetriebnahme der Steuerung MTX. Neben einer Gesamtlbersicht werden die Inbe-
triebnahme und Konfiguration der Achsen und Bedienoberflache und der SPS-Daten erlautert.

IndraWorks 15VRS Basis-Bibliotheken IndralLogic 2G
DOK-IL*2G*-BASLIB**V15-LIRS-DE-P, R911398632

Das vorliegende Handbuch beschreibt die systemiibergreifenden SPS-Bibliotheken.
IndraWorks 15VRS Feldbusse

DOK-IWORKS-FB******\/15-APRS-DE-P, R911393282

Die Dokumentation dient der Beschreibung der von den Systemen MLC und MTX unterstitzten Feldbus- und lokalen Peri-
pherieanschaltungen. Der Schwerpunkt dieser Dokumentation liegt in der Konfiguration, Parametrierung, Inbetriebnahme
und Diagnose der verschiedenen Peripherieanschaltungen. Sie ist die Grundlage fir die Online-Hilfe.

IndraWorks 14VRS WinStudio 7.4
DOK-IWORKS-WINSTUD*V14-APRS-DE-P, R911341584

Dieses "Benutzerhandbuch und Technische Referenz" soll Sie dabei unterstiitzen, mit Ihrer Software "Rexroth WinStu-
dio"™ optimale Ergebnisse zu erzielen. Das Dokument bietet technische Informationen und Schritt-flir-Schritt-Anleitungen
zum Anlegen von webfahigen HMI/SCADA-Programmen.

IndraWorks 15VRS Software-Installation
DOK-IWORKS-SOFTINS*V15-CORS-DE-P, R911393449
Die Dokumentation beschreibt den Installationsprozess von IndraWorks.
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IndraWorks 15VRS Engineering
DOK-IWORKS-ENGINEE*V15-APRS-DE-P, R911393302

Diese Dokumentation beschreibt die Verwendung von IndraWorks, in das sich die Rexroth Engineering-Tools integrieren.
Beschrieben werden das Arbeiten mit IndraWorks und die Bedienung der Oszilloskop-Funktion.

IndraWorks 15VRS SPS-Programmiersystem Indralogic 2G
DOK-IWORKS-IL2GPRO*V15-APRS-DE-P, R911396134

Diese Dokumentation beschreibt das SPS-Programmierwerkzeug IndraLogic 2G und seine Verwendung. Beschrieben wer-
den die Basisverwendung, Erste Schritte, die Visualisierung, Menlpunkte und die Editoren.

IndraWorks 15VRS HMI
DOK-MLC***-HMI*****\/15-APRS-DE-P, R911399269

Diese Dokumentation beschreibt die Funktionen, die Konfiguration und die Bedienung der Bedienoberflichen IndraWorks
HMI Engineering und IndraWorks HMI Operation.

MTX 15VRS Technologie Strahlschneiden
DOK-MTX**-TECHCUT*V15-CORS-DE-P, R911399148

Diese Dokumentation beschreibt die Technologie Strahlschneiden, iber die Maschinen mittels eines NC-gefuhrten Bear-
beitungskopfs Materialien schneiden kénnen.

RS entsprechender Ausgabestand
Tab. 1-4: MTX-Dokumentationsdibersicht - In Betrieb nehmen

1.34 Bedienen

Dokumentationstitel mit Typenschliissel und Materialnummer

MTX 12VRS Satzvorlauf
DOK-MTX***-BLK*RUN*V12-APRS-DE-P, R911334378

Die Dokumentation soll den Maschinenhersteller in die Lage versetzen, die Funktion "Satzvorlauf" an seiner Maschine fiir
den Endanwender einzurichten.

MTX 15VRS Programmierhandbuch
DOK-MTX***-NC**PRO*V15-RERS-DE-P, R911393317

Das vorliegende Handbuch beschreibt die Standard-Programmierung der Steuerung MTX. Beschrieben werden neben den
Grundlagen der NC-Programmierung sowohl die Anwendung der NC-Funktionen nach DIN 66025, als auch der NC-Funkti-
onen mit Hochsprachensyntax und CPL-Funktionen.

MTX 15VRS Standard-NC-Bedienung
DOK-MTX***-NC*OP***V15-APRS-DE-P, R911393312

Diese Dokumentation beschreibt die Bedienung der Standard-Bedienoberflaiche der NC-Steuerung MTX. Beschrieben wer-
den die Bedienung der Oberflache, die NC-Programmerstellung und die Werkzeugverwaltung.

MTX 15VRS Multitouch

DOK-MTX**-MULTI***V15-APRS-DE-P, R911393310

In dieser Dokumentation wird die Bedienung der Multitouch-Bedienoberflache der NC-Steuerung MTX beschrieben.
MTX 15VRS Standard-NC-Zyklen

DOK-MTX***-NC*CYC**V15-PRRS-DE-P, R911394939

Diese Dokumentation beschreibt fiir die Steuerung MTX die Anwendung der Standard-Zyklen der verschiedenen Technolo-
gien.
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MTX 15VRS NC-Simulation

DOK-MTX***-NC*SIM**V15-APRS-DE-P, R911393272

Diese Dokumentation beschreibt fir die Steuerung MTX die NC-Simulation.
MTX 15VRS Messfunktionen

DOK-MTX**-MES*FUN*V15-APRS-DE-P, R91194937

Diese Dokumentation beschreibt die Messzyklen der Steuerung MTX.

RS entsprechender Ausgabestand
Tab. 1-5: MTX-Dokumentationsiibersicht - Bedienen

1.3.5 OEM-Entwicklung

Dokumentationstitel mit Typenschliissel und Materialnummer

MTX 13VRS Automation Interface
DOK-MTX*-AUT*INT*V13-APRS-DE-P, R911337273

Diese Dokumentation beschreibt den scriptbasierten Zugriff auf IndraWorks-Projektdaten Uber die Schnittstelle des Auto-
mation Interfaces. Beschrieben werden die verschiedenen Objekte, einschlielich Code-Beispielen. Eine Beschreibung des
Automation Builders schlief3t sich an.

MTX 15VRS OPC-Kommunikation
DOK-MTX***-OPC*COM*V15-PRRS-DE-P, R911399271

Diese Dokumentation beschreibt die Syntax und den Aufbau der Items fir die Kommunikation mit den Bosch Rexroth-Ge-
raten.

IndraWorks OPC UA Kommunikation
DOK-IWORKS-OPC*UA*****-APRS-DE-P, R911379308
Diese Dokumentation beschreibt die OPC UA Kommunikation der Steuerungssysteme MLC und MTX.

RS entsprechender Ausgabestand
Tab. 1-6: MTX-Dokumentationstibersicht - OEM-Entwicklung

1.3.6 AddOns

Dokumentationstitel mit Typenschliissel und Materialnummer

MTX 11VRS Aktionsrekorder
DOK-MTX*-ACR*****V11-APxx-DE-P, R911329942

Diese Dokumentation beschreibt den MTX Aktionsrekorder. Beschrieben werden sowohl die Installation und die Inbetrieb-
nahme, einschlieBlich Schnittstellensignale, als auch die Anwendung und die Bedienung.

MTX 15VRS Efficiency Workbench MTX cta, MTX ega
DOK-MTX***-EWB*****V15-APRS-DE-P, R911400177
Diese Dokumentation beschreibt die Funktionsweise und den Einsatzbereich der Analysetools MTX cta und MTX ega.
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MTX Remote Condition Monitoring

DOK-MTX***-RCM*****\/01-APRS-DE-P, R911334382

Diese Dokumentation beschreibt die Bedienung des Remote Condition Monitoring Systems.
MTX visIREC Anwenderdokumentation

DOK-MTX***-VISIREC*V01-APRS-DE-P, R911344241

Diese Dokumentation beschreibt das Analysewerkzeug VisIREC, das zur Optimierung des Freiformflachenbearbeitungs-
prozesses eingesetzt werden kann. 2D- bzw. 4D-Anzeige der bahnbezogenen Daten. 2D- bzw. 4D-Anzeige der koordina-
tenbezogenen Daten. Analyse von kritischen Bereichen (Bahn- und Orientierungsabweichung). Vergleich zwischen den
programmierten und den interpolierten NC-Satzen.

xx / RS entsprechender Ausgabestand

Tab. 1-7: MTX-Dokumentationsiibersicht - AddOns
1.4 Darstellung von Informationen
1.4.1 Sicherheitshinweise

Die Sicherheitshinweise, soweit sie in der vorliegenden Anwendungsdoku-
mentation vorhanden sind, beinhalten bestimmte Signalworter (Gefahr,
Warnung, Vorsicht, Hinweis) und ggf. eine Signalgrafik (nach
ANSI Z535.6-2006).

Das Signalwort soll die Aufmerksamkeit auf den Sicherheitshinweis lenken
und bezeichnet die Schwere der Geféhrdung.

Die Signalgrafik (Warndreieck mit Ausrufezeichen), welche den Signalwor-
tern Gefahr, Warnung und Vorsicht vorangestellt wird, weist auf Gefahrdun-
gen fir Personen hin.

A\ VORSICHT

Bei Nichtbeachtung dieses Sicherheitshinweises kénnen mittelschwere oder
leichte Kérperverletzung eintreten.

HINWEIS

Bei Nichtbeachtung dieses Sicherheitshinweises kénnen Sachschaden ein-
treten.

1.4.2 Verwendete Symbole

Hinweis  Hinweise werden wie folgt dargestellit:

= Das ist ein Hinweis flr den Anwender.

Tipp  Tipps werden wie folgt darstellt:

O Das ist ein Tipp fur den Anwender.
14.3 Bezeichnungen und Abklrzungen

Begriff Erklarung

IWE IndraWorks Engineering
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IWO IndraWorks Operation

LWL Lichtwellenleiter

NC Numerical Control

OEM Original Equipment Manufacturer
PROFIBUS Kommunikationsverbindung

Sercos Kommunikationsverbindung

MP Maschinenparameter

Tab. 1-8: Verwendete Bezeichnungen und Abkdrzungen

1.5 Kundenfeedback

Anregungen, Winsche oder Verbesserungen von unseren Kunden haben bei
uns einen hohen Stellenwert. Senden Sie uns lhre Anmerkungen zu den Do-
kumentationen per E-Mail an Feedback.Documentation@boschrexroth.de.
Sie kénnen direkt im elektronischen PDF-Dokument Kommentare einfligen
und uns die PDF-Datei zusenden.
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Wichtige Gebrauchshinweise

Wichtige Gebrauchshinweise

Bestimmungsgemaler Gebrauch

Einflhrung

Die Produkte von Bosch Rexroth werden nach dem jeweiligen Stand der
Technik entwickelt und gefertigt. Vor ihrer Auslieferung werden sie auf ihren
betriebssicheren Zustand hin Uberprift.

Die Produkte diirfen nur bestimmungsgemal eingesetzt werden. Wenn sie

nicht

bestimmungsgemal eingesetzt werden, dann kdnnen Situationen ent-

stehen, die Sach- und Personenschaden nach sich ziehen.

IS

Fir Schaden bei nicht-bestimmungsgemalem Gebrauch der Pro-
dukte leistet Bosch Rexroth als Hersteller keinerlei Gewahrleis-
tung, Haftung oder Schadensersatz; die Risiken bei nicht-bestim-
mungsgemalem Gebrauch der Produkte liegen allein beim An-
wender.

Bevor Sie die Produkte der Firma Bosch Rexroth einsetzen, mlissen die fol-

gend

en Voraussetzungen erflllt sein, um einen bestimmungsgemalien Ge-

brauch der Produkte zu gewahrleisten:

Jeder, der in irgendeiner Weise mit einem unserer Produkte umgeht,
muss die entsprechenden Sicherheitsvorschriften und den bestim-
mungsgemalen Gebrauch lesen und verstehen.

Sofern es sich bei den Produkten um Hardware handelt, miissen sie in
ihrem Originalzustand belassen werden; d. h. es dirfen keine baulichen
Veranderungen an ihnen vorgenommen werden. Softwareprodukte dir-
fen nicht dekompiliert werden und ihre Quellcodes dirfen nicht veran-
dert werden.

Beschadigte oder fehlerhafte Produkte dirfen nicht eingebaut oder in
Betrieb genommen werden.

Es muss gewahrleistet sein, dass die Produkte entsprechend den in der
Dokumentation genannten Vorschriften installiert sind.

Die der Steuerung vorliegenden oder vom Benutzer eingegebe-
nen bzw. eingelesenen Daten sind vor der Ubernahme/Aktivie-
rung auf ihre Richtigkeit zu prifen, um ungewollte Bewegungen
der Achsen auszuschliefen. Im Einzelnen kann es sich um fol-
gende ungiiltige oder veraltete Daten handeln:

®  Teileprogramme

e NPV-Tabellen

e  Korrekturtabellen

e  Werkzeugtabellen

®  Permanente CPL-Variablen
®  Remanente SPS-Daten

®  Permanente Systemdaten
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Wichtige Gebrauchshinweise

2.1.2 Einsatz- und Anwendungsbereiche

Die MTX-Steuerung dient zum

®  Programmieren von Kontur und Bearbeitungstechnologie (Bahnvor-
schub, Spindeldrehzahl, Werkzeugwechsel) eines Werkstlickes.

®  Fihren eines Bearbeitungswerkzeuges entlang einer programmierten
Bahn.

Vorschubantriebe, Spindeln und Hilfsachsen einer Werkzeugmaschine wer-
den per Sercos Schnittstelle angesteuert.

= Zusatzlich werden E/A-Komponenten fir die integrierte SPS be-
noétigt, die — in Kombination mit der eigentlichen CNC - den Bear-
beitungsprozess ganzheitlich steuert und auch in sicherheitstech-
nischer Hinsicht Gberwacht.

Der Betrieb darf nur in den ausdriicklich angegebenen Konfigura-
tionen und Kombinationen der Hardware-Komponenten und mit
der in den jeweiligen Dokumentationen und den Funktionsbe-
schreibungen angegebenen und spezifizierten Soft- und Firm-
ware erfolgen.

Das CNC-System MTX bietet die perfekte CNC-Systemldsung fir Zerspanen
und Umformen fir die folgenden Technologien:

o Drehen

o Frasen

®  Bohren

®  Schleifen
®  Biegen

o Nibbeln

o Stanzen
. Formschneiden
o Handhaben

2.2 Nicht-bestimmungsgemaler Gebrauch

Die Verwendung des CNC-Systems MTX aulerhalb der vorgenannten An-
wendungsgebiete oder unter anderen als den in der Dokumentation be-
schriebenen Betriebsbedingungen und angegebenen technischen Daten gilt
als "nicht-bestimmungsgeman”.

Das CNC-System MTX darf nicht eingesetzt werden, wenn sie ...

®  Betriebsbedingungen ausgesetzt wird, die die vorgeschriebenen Umge-
bungsbedingungen nicht erfiillen. Untersagt sind z. B. der Betrieb unter
Wasser, unter extremen Temperaturschwankungen oder extremen Ma-
ximaltemperaturen.

e  AuBerdem darf das CNC-System MTX nicht bei Anwendungen einge-
setzt werden, die von Bosch Rexroth nicht ausdriicklich freigegeben
sind. Beachten Sie hierzu bitte unbedingt die Aussagen in den allgemei-
nen Sicherheitshinweisen!

e Das CNC-System MTX darf nicht an Anlagen oder Maschinen einge-
setzt werden, die Uber eine ungesicherte Netzwerkverbindung mit dem
Internet verbunden ist. Andernfalls besteht die Gefahr von Stérungen
bzw. einem Steuerungsausfall aufgrund unautorisierter Zugriffe.
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Systemgrundlagen

3 Systemgrundlagen
3.1 Systemebenen Antriebe - NC

Zu den Aufgaben des Systems "Antriebe-NC" (siehe folgende Abb.) gehort
es, dass ein oder mehrere Antriebe eine Position anfahren sollen, die durch
einen Punkt im kartesischen Raum (Ublicherweise im rechtshandigen recht-
winkligen Koordinatensystem) vorgegeben ist. Hierbei durchlauft der kartesi-
sche Punkt verschiedene Ebenen, in denen er auf die Antriebspositionen zu-
rickgerechnet wird. Die Ebenen erstrecken sich auf NC- und auf Antriebs-
ebene. Die NC-Ebene unterscheidet dabei, ob der Punkt auf Maschinenach-
sen (Achsebene) bezogen werden kann, oder ob er unabhangig von der
Ausrichtung der Maschinenachsen einen Punkt im dreidimensionalen Raum
(Koordinatenebene) darstellt. Auf Antriebsebene wird der von der NC "trans-
formierte” Punkt in Form von Antriebs-Sollpositionen per Sercos-Telegramm
an die relevanten Antriebe verteilt, die ihrerseits die Achskérper an die exakte
Position bringen, damit der Punkt im kartesischen Raum erreicht wird.

tem- Ebene der An- | Karlesische | Posilian im Bezeichnungen flr | Beeinflussanda Wirkstellen
abana trighe, Achsen, | Glligkeit Hazugssystem Antriebe, Achsan, | auf Antrigbe, Achsan,
Koaordinalen der Fosition Koordinaten | Kpordinatan

|Letzte warkstick-  Werkstickkoordinaten
bezogana Position

im WCS
i WZ-Korrekturen
<: Placemanit
verschiedensa
Ersla warksllck: | Fositionskarrekiuren
| Koordinatan- m-au&m Position l
|abana im | Basiskoordinalen !
— ATZ
MNP

| i
| Maschinenbezogene Maschinenkoardinaten |
|

m‘ i | Position im MC
|
Ly AT
|
|
|
|
|
|
|

Maschinenbezagens  Achskoordinaten

Posilian im ACS (Kanalachsen)
‘Achse mit Wiﬂm MP
| |spazifischar | Kreuz kamp
NC | Achsebens &m al EMW st '

:: :'_'_ sercos Parameler
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Em”"‘" |Antrigh mit Gabar- Pwm C E';mmu i

Aririebe  Antriebsebene Positionen  position ohna Bezug

Abb. 3-1: System Antriebe-NC
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3.2

Systemgrundlagen

Begriffe

Antriebe:

Achsen:

MTX 15VRS Funktionsbeschreibung - Grundlagen

Beim Ubergang und innerhalb der Systemebenen wirken verschiedene Ver-
schiebungen, Transformationen (an verschiedenen Wirkstellen) und Korrekt-
uren, die den kartesischen Punkt auf die Antriebsposition verrechnen.

= Ausflhrliche Erklarungen zu den folgenden Begriffen finden Sie in
nachfolgenden Kapiteln.

In einer Maschine sind die Antriebe den physikalischen Maschinenachsen
zugeordnet. Auf der Antriebsebene spielt es dabei zunachst keine Rolle, ob
mehrere Antriebe mit ihren physikalischen Maschinenachsen spéter zu einer
"logischen Achse" zusammengefasst werden (z.B. Parallelachsen), weil es
die Kinematik der Maschine erfordert.

StandardmaRig sind die Antriebe bei Auslieferung nur minimal vorkonfiguriert
und haben somit keinen Bezug zur Maschine.

Auf Antriebsebene definieren anwenderspezifische Sercos-Parameter nun
die speziellen Eigenschaften, die notwendig sind, um den Antrieb fiir die phy-
sikalische Maschinenachse zu spezifizieren. Dazu gehdren die Messsystem-
Informationen, die fir die Positionierung des Achskérpers, den der Antrieb
bewegt, verantwortlich sind.

Ein Bezug zur Maschine wird erst hergestellt, wenn die Antriebe als System-
achsen aus dem Systemachsenpool (Pool aller méglichen Antriebe fiir diese
Maschine) definiert sind. Diese Definition Ubernehmen die Maschinenpara-
meter (MP). In dieser Phase werden die Antriebe zu Achsen und kénnen von
der NC ubernommen werden.

Erst ein als Achse definierter Antrieb "existiert" fiir die NC. Durch die Definiti-
on der Systemachsen in MP erhalt die Achse einen Namen bzw. eine Num-
mer, unter der sie angesprochen werden kann. Auch die geometrische Lage
innerhalb der Maschine und verschiedene kinematische und dynamische Pa-
rameter sind in MP festgelegt. Fiir die NC existiert damit zunachst die Ma-
schine mit ihren physikalischen Achsen. Eine Achsposition kann damit auf
unterster Ebene im Achskoordinatensystem (ACS) angefahren werden. Dies
kann ein kartesischer Punkt sein, muss aber nicht, da die Achsen in dieser
Phase nicht rechtwinklig zueinander stehen missen.

Erst wenn eine Achstransformation (AT) an dieser Stelle (Wirkstelle 1) einge-
baut ist, werden aus nicht kartesisch zueinander stehenden Achsen karte-
sisch angeordnete Maschinenkoordinaten im Maschinenkoordinatensystem
(MCS). Obwohl die Achsen schrag zueinander verfahren, kann die NC einen
vorgegebenen Punkt mit transformierten Maschinenachsen im kartesischen
Maschinen-Raum (MCS) anfahren. Dieser Punkt ist definiert durch die drei
Achskoordinaten X,Y,Z.

Will man diesen Punkt nicht mehr durch die Achskoordinaten X,Y,Z anfahren,
sondern im kartesischen Raum Uber eine Orientierung mit Winkelangabe und
linearer Bewegung in x,y,z (Werkzeug im Raum schragorientiert), ist eine
weitere Achstransformation (Wirkstelle 2) notwendig. Auf dieser Ebene wer-
den dann nicht mehr Achsen bewegt, sondern "Koordinaten".

Bei einer einfachen Maschine, bei der alle Achsen rechtwinklig zueinander
stehen und keine Werkzeugorientierung schrag im Raum vorkommt (d.h. kein
AT1 und/oder kein AT2), werden Punkte am Werkstuck in X,Y,Z-Achskoordi-
naten des ACS angefahren.
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Koordinaten:

Kanale:

Koordinatensysteme:

Wirkstellen AT1 und AT2:

Achstransformationen:

Systemgrundlagen

Eine Koordinate bildet die transformierte (mit AT2) Richtung einer oder meh-
rerer Maschinenachsen ab. Die Bewegung in einer Koordinate bei aktiver
Achstransformation ist im Allgemeinen nicht mehr mit der Richtung identisch,
die eine physikalische Achse an der Maschine einschlagt. Die NC rechnet die
kartesische Position der Koordinate auf die physikalische Achsposition einer
oder mehrerer Achsen, die zum Erreichen dieser Position notwendig sind,
um. Der Antrieb rechnet seinerseits die physikalische Achsposition auf die er-
forderliche Positionen aller beteiligten Antriebe um. Koordinaten kommen im
MCS mit aktiver Achstransformation AT1 und im Basis-Werkstuckkoordina-
tensystem (BCS) mit aktiver Achstransformation AT2 vor.

Aus den Systemachsenpool werden bestimmte Achsen und/oder Koordina-
ten in einem Kanal zusammengefasst, wenn daflr ein bearbeitungstechni-
scher Zweck verfolgt wird (z.B. Bearbeitung mit synchronen Achsen). Achsen
und/oder Koordinaten kénnen aus diesem Kanal an andere Kanéle entliechen
werden.

Ein Punkt im kartesischen Raum kann durch den Kanalwechsel einer Achse/
Koordinate eine andere relative Position bekommen, wenn dort ein anderes
Bezugssystem herrscht.

Koordinatensysteme sind daflir da, um Bezugspunkte und Bezugsrichtungen
festzulegen. An einer Maschine ist dies z.B. der Maschinennullpunkt. Die po-
sitive/negative Verfahrrichtung der Achsen/Koordinaten wird durch die Lage
des Koordinatensystems bestimmt.

Jede Verschiebung, Transformation und Korrektur bezieht sich auf bestimmte
Koordinatensysteme. Beispielsweise wird die Referenzstellung aller, an der
Transformation beteiligten Achsen auf das BCS (erstes Werkstlickkoordina-
tensystem) bezogen.

Fir einen Punkt im kartesischen Raum bedeutet dies, dass seine Position im
Raum zwar fix ist, aber sich seine relative Position je nach Bezugs-Koordina-
tensystem andert, sobald das Koordinatensystem durch eine Funktion (z.B.
Verschiebung, Transformation) geandert wird.

Die wesentlichen Koordinatensysteme sind das

®  ACS (Achskoordinatensystem)

e  MCS (Maschinenkoordinatensystem)

e  BCS (Basiskoordinatensystem)

e  WCS (Werkstlickkoordinatensystem)

Jede Achstransformation wirkt an einer bestimmten Stelle, um Positionsvor-

gaben eines Bezugssystems in Positionsvorgaben eines anderen Bezugs-
systems umzurechnen. Die NC halt dafiir 2 Wirkstellen (1 und 2) vor.

Fiur die Umwandlung von nicht kartesischen Achspositionen im ACS in karte-
sische Achspositionen im MCS ist die an Wirkstelle 1 aktive Achstransforma-
tion (AT1) verantwortlich.

Fir die Umwandlung von kartesischen Achspositionen im MCS in kartesische
Koordinatenpositionen im BCS ist die an Wirkstelle 2 aktive Achstransforma-
tion (AT2) verantwortlich.

Die Auswahl der Wirkstelle erfolgt durch die NC bei Anwahl einer Achstrans-
formation automatisch.

Eine Achstransformation setzt die Kinematik einer Maschine um. Diese Um-
setzung ist immer dann notwendig, wenn von der Position der physikalischen
Achsen nicht direkt auf einen kartesischen Punkt im Raum geschlossen wer-

R911401400_Ausgabe 02 Bosch Rexroth AG



14/361

Systemgrundlagen

Koordinatentransformationen auf
Achs- und Koordinatenebene:

Korrekturen auf NC-Ebene:

Asynchrone Achsen:

MTX 15VRS Funktionsbeschreibung - Grundlagen

den kann (z.B. Achsen stehen nicht rechtwinklig aufeinander oder die WZ-
Langsachse steht nicht rechtwinklig zum Werkstiickkoordinatensystem).

Mit der Achstransformation ist es daher moglich, einen Punkt im kartesischen
Raum zu programmieren, ohne die tatséchliche Position einer oder mehrerer
physikalischer Achsen errechnen zu missen, die zum Anfahren des kartesi-
schen Punktes notwendig wére.

Jede Maschine, die eine Transformation von Positionsdaten benétigt, erhalt
eine auf sie zugeschnittene Achstransformation.

Die Achstransformation wird explizit durch Programmierung ein- und ausge-
schaltet.

Neben den Achstransformationen existieren verschiedene Bezugspunktver-
schiebungen (Koordinatentransformationen) fiir einen Punkt im kartesischen
Raum auf Achs- und Koordinatenebene.

Auf NC-Ebene wirken die Nullpunktverschiebungen (NPV) auf Achspositio-
nen im MCS. Da die NPV auf Achspositionen im MCS wirkt, wird diese Ver-
schiebung bei einer nachgeschalteten Achstransformation an der Wirkstelle 2
mit transformiert, d.h. bei einer aktiven Achstransformation kann eine aktive
NPV ggf. nicht mehr direkt nachvollzogen werden.

Funktionen, wie Placement (schiefe Ebene), Korrekturverschiebungen und
WZ-Korrekturen wirken als kartesische Verschiebungen auf Koordinatenposi-
tionen im BCS und WCS.

Spindelsteigungsfehlerkompensation (LSEC),
Kreuzkompensation (CCOMP):

Die hier genannten Kompensationen wirken allesamt auf der NC-Ebene.
Hierbei erfahren die Antriebe, respektive die Systemachsen, eine bestimmte
zweckgerichtete Korrektur, um z.B. Ungenauigkeiten der Mechanik (Getriebe,
Spindelsteigung) auszugleichen. Die Kompensation erfolgt durch Korrektur
an einer gegebenen Position mit einer fiir diese Position vorher ermittelten
Korrekturgrofie. Dadurch wird erreicht, dass die Position des Antriebs - feh-
lerbereinigt durch die Korrekturen in der NC - exakt den Punkt im kartesi-
schen Raum reprasentiert.

Eine Achse, die keinem Kanal zugewiesen ist, wird als asynchrone Achse be-
zeichnet. Eine asynchrone Achse kann von jedem Kanal aus angesteuert
werden, sofern ihre Achsbetriebsart im Achsinterface auf Programmbetrieb
gesetzt ist (Interface-Signal gAx_OpModeSel). Unter dem Begriff asynchron
ist zu verstehen, dass die Bewegung einer asynchronen Achse zwar satzsyn-
chron gestartet, der vorgegebene Weg anschlieRend jedoch selbststandig
und ohne Synchronisation mit anderen Bewegungen abgefahren wird. Asyn-
chrone Achsen verfligen uber eine dullerst eingeschrankte Funktionalitat. Es
lassen sich lediglich die Zielposition, der Achsvorschub sowie ggf. die
SHAPE-Ordnung der Achse im Teileprogramm parametrieren. Daneben wir-
ken auf asynchrone Achsen ausschliellich die NC-Funktionen Referenz-
punktanfahren G74 (Home) sowie Festanschlag FsMove, FsTorque und
FsReset.

Die Programmiereinheit (mm/Inch) fur asynchrone Linearachsen wird Uber
ein Konfigurationsdatum (NCO/CorrUnit/AsynchrAxUnit) global eingestellit.
Satzlokal Iasst sich die Einheit mit Hilfe der Programmierattribute INCH(...)
und MM(...) umschalten.

Asynchrone Rundachsen werden in Grad programmiert.
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Systemgrundlagen

Durch die Achsiibergabebefehle GAX(...) bzw. WAX(...) Iasst sich eine asyn-
chrone Achse in einen Kanal aufnehmen, wodurch sie zu einer regularen Ka-
nalachse wird.

Durch den Befehl RAX(...) lasst sich eine Kanalachse umgekehrt aus einem
Kanal abgeben. Dadurch wird diese Achse zu einer asynchronen Achse.

R911401400_Ausgabe 02 Bosch Rexroth AG



Bosch Rexroth AG R911401400_Ausgabe 02



MTX 15VRS Funktionsbeschreibung - Grundlagen 17/361

Antriebe (Achsen, Spindeln)

4 Antriebe (Achsen, Spindeln)

4.1 Ubersicht
411 Aligemein

412 Sercos
Datenaustausch

Beispiel:

Die MTX unterscheidet Achsen nach ihrem Bewegungstyp:
® Linearachse

® Rundachse

e  Endlosachse (Rundachse mit Modulorechnung)
® Lineare Moduloachse

e  Hirthachse

e  Spindeln

e  Spindel/C-Achse

e  Spindel/RevolverAchse

e  Virtueller Antrieb

und ihrer Bewegungsprogrammierung:

®  Synchronachsen (Kanalachsen)

e  Asynchronachsen (Hilfsachsen)

Der zyklische Datenaustausch zwischen der NC und den Antrieben erfolgt
Uber das Master-Daten-Telegramm und das Antriebstelegramm.

e Das Antriebstelegramm wird tber den Sercos Parameter S-0-1050.1.6
konfiguriert.

Als erstes Element muss in S-0-1050.1.6 die Identnummer S-0-0135
eingetragen sein. Zusatzlich kénnen maximal 10 Sercos Identnummern
eingetragen werden. Diese Identnummern diirfen maximal 32 Bytes an
Speicherplatz belegen.

®  Das Master-Daten-Telegramm wird Gber S-0-1050.0.6 konfiguriert.

Als erstes Element muss in S-0-1050.0.6 die Identnummer S-0-0134
eingetragen sein. Zusatzlich kbnnen maximal 8 Sercos Identnummern
eingetragen werden. Diese Identnummern diirfen maximal 32 Bytes an
Speicherplatz belegen.

5-0-1050.1.6 = (S-0-135, S-0-51, S-0-189, S-0-84, S-0-144)

S-0-051 "Lageistwert Geber 1" und S-0-189 "Schleppabstand" belegen je-
weils 4 Bytes.

S-0-084 "Drehmoment-/Kraft-Istwert" und S-0-144 "Signal-Statuswort" bele-
gen jeweils 2 Bytes.

Das Antriebstelegramm enthalt somit 4 Identnummern die zusammen
12 Bytes belegen.

S-0-1050.0.6 = (S-0-134, S-0-47, P-0-100, S-0-108)

S-0-047 "Lage-Sollwert" belegt 4 Bytes.

P-0-100 "Lagesollwert Erweiterung" und S-0-108 "Feedrate-Override" bele-
gen jeweils 2 Bytes.
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Antriebe (Achsen, Spindeln)

Das Master-Daten-Telegramm enthalt somit 3 Identhummern die zusammen
8 Bytes belegen.

Wichtung physikalischer Daten

Die NC erwartet, dass die mit einem Antrieb ausgetauschten physikalischen
Grolien eine bestimmte Einheit und eine bestimmte Anzahl von Nachkomma-
stellen besitzen.

Die Sercos Parameter der Antriebe, die eine Veranderung der Einheit und
der Anzahl der Nachkommastellen erméglichen, diirfen deshalb nicht beliebig
eingestellt werden.

Unterstitzt wird eine Untermenge der Vorzugswichtungen. Fur Lagedaten
und Geschwindigkeitsdaten kann - mit Einschrankungen - die Parameter-
wichtung verwendet werden.

Vorzugswichtung  Lagedaten, festgelegt (iber S-0076
Wichtungsart MaReinheit Zeiteinheit S-0-0076
Translatorisch Meter - ..xx00.0001
Rotatorisch Grad - ..xx00.0010
Tab. 4-1: Lagedaten, Vorzugswichtung, S-0-76
Geschwindigkeitsdaten, festgelegt iber S-0044
Wichtungsart MaReinheit Zeiteinheit S-0-0044
Translatorisch Meter Minute ..0x00.0001
Rotatorisch Umdrehung Minute ..0x00.0010
Rotatorisch Umdrehung Sekunde ..0x10.0010
Tab. 4-2: Geschwindigkeitsdaten, Vorzugswichtfung, S-0-44

Beschleunigungsdaten, festgelegt Giber S-0160

Wichtungsart MaReinheit Zeiteinheit S-0-0160
Translatorisch Meter Sekunde ..0x00.0001
Rotatorisch Radiant Sekunde ..0x00.0010
Tab. 4-3: Beschleunigungsdaten, Vorzugswichfung, S-0-160

Drehmoment-Kraftdaten, festgelegt tiber S-0086

\Wichtungsart Maleinheit Zeiteinheit S-0-0086
Prozentual Prozent - ..0x00.0000
Tab. 4-4: Drehmoment-Kraftdaten, Vorzugswichtung, S-0086

Parameterwichtung fiir Lagedaten  Fiir Lagedaten darf - mit Einschrankungen - die Parameterwichtung verwen-

det werden.

Bei Verwendung der Vorzugswichtung ergibt sich eine Lageauflésung von
107 m (= 0,0001 mm) oder 10* Grad. Fur einige Anwendungen kann diese
Auflésung zu gering sein.

Durch Setzen von Bit 3 in S-0-0076 wird die Lageausflésung vom Inhalt der
Sercos Parameter S-0-0077 (Wichtungs-Faktor transl. Lagedaten) und
S-0-0078 (Wichtungs-Exponent transl. Lagedaten) oder S-0-0079 (Rotations-
Lageauflésung) bestimmt.

®  Translatorische Wichtung:

- S-0-0076 (Wichtungsart fur Lagedaten) muss auf ..xx00.1001 ge-
setzt sein.
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Parameterwichtung fiir Geschwin-
digkeitsdaten

Antriebe (Achsen, Spindeln)

—  S-0-0077 (Wichtungs-Faktor transl. Lagedaten) muss auf 1 gesetzt
sein.

-  $-0-0078 (Wichtungs-Exponent transl. Lagedaten) darf auf die
Werte -6, -7, -8 oder -9 gesetzt werden.

Die Auflésung der Lagedaten ergibt sich zu S-0-77 * 105078 m,
S-0-0077 = 1 und S-0-0078 = -7 entspricht der Vorzugswichtung.
®  Rotatorische Wichtung:

- S-0-0076 (Wichtungsart fur Lagedaten) muss auf ..xx00.1010 ge-
setzt sein.

-  $-0-0079 (Rotations-Lageauflésung) darf auf die Werte 360.000,
3.600.000, 36.000.000 oder 360.000.000 gesetzt werden.

Die Aufldsung der Lagedaten ergibt sich zu 360 Grad / S-0-0079.
S-0-0079 = 3.600.000 entspricht der Vorzugswichtung.

= Der maximal mdgliche Fahrbereich einer Achse kann bei Verwen-
dung der Parameterwichtung eingeschrankt sein.

Bei einer Lageauflésung von 10° m (= 0,000001 mm = 1 nm) liegt
der maximal mdgliche Fahrbereich bei + 2147,483647 mm.

Fir Geschwindigkeitsdaten kann - mit Einschrankungen - die Parameterwich-
tung verwendet werden.

Bei Verwendung der Vorzugswichtung ergibt sich eine Geschwindigkeitsauf-
I6sung von 10 m/min (= 0,001 mm/min), 10 U/min oder 10-% U/s. Wenn z.
B. eine translatorische Geschwindigkeitswichtung in m/s gewlinscht ist, dann
kann dies durch Verwendung der Parameterwichtung erreicht werden.

Durch Setzen von Bit 3 in S-0-0044 wird die Geschwindigkeitsauflésung vom
Inhalt der Sercos Parameter S-0-0045 (Wichtungs-Faktor fir Geschwindig-
keitsdaten), S-0-0046 (Wichtungs-Exponent fir Geschwindigkeitsdaten) und
dem Bit 5 von S-0-0044 (Wichtungsart fir Geschwindigkeitsdaten) bestimmt.

®  S-0-0044 (Wichtungsart fur Geschwindigkeitsdaten) muss fir die Zeit-
einheit Minute auf ..0x00.1001 und fir die Zeiteinheit Sekunde auf ..
0x10.1001 gesetzt sein

®  S5-0-0045 (Wichtungs-Faktor fir Geschwindigkeitsdaten) muss auf 1 ge-
setzt sein

e  S-0-0046 (Wichtungs-Exponent flir Geschwindigkeitsdaten) darf beliebig
eingestellt werden

Die Auflosung der Geschwindigkeitsdaten ergibt sich zu S-0-45 * 10S-0-46
m/min, m/s, U/min oder U/s.

= Verwenden sie nur die erlaubten MaReinheiten und Zeiteinheiten!
. Translatorische Daten immer in der Maleinheit "Meter"
° Drehmoment-/Kraftwerte immer in der MalReinheit "Prozent"

41.3 Antriebsintegrierte Sicherheitstechnik

Die MTX unterstlitzt die antriebsintegrierte Sicherheitstechnik der Antriebs-
baureihe IndraDrive.

Die MTX bietet Unterstitzung fur die Sicherheitsfunktionen im Sonderbetrieb
"Sicherer Stillstand" und im Sonderbetrieb "Sichere Bewegung SMM". Die
unterstutzte Anzahl an sicheren Bewegungen ist abhangig von der einge-
setzten MTX Firmware:

R911401400_Ausgabe 02 Bosch Rexroth AG



20/361

MTX 15VRS Funktionsbeschreibung - Grundlagen

Antriebe (Achsen, Spindeln)

4.2

421
Funktion

Datenaustausch

Linearachse
Beschreibung

® Bis MTX V14V06:

Die MTX unterstitzt im Sonderbetrieb "Sichere Bewegung" 2 sichere
Bewegungen (SMM1 und SMM2).

® Ab MTX 14V08:

Die MTX unterstutzt im Sonderbetrieb "Sichere Bewegung" bis zu 16 si-
chere Bewegungen (SMM1 .. SMM16).

Einschrankend gilt hier:

Fir die bis zu 16 sicheren Bewegungen kénnen 2 verschiedene sicher be-
grenzte Geschwindigkeitsniveaus oder die Maximal-Geschwindigkeit als si-
cher begrenzte Geschwindigkeit (SLS) verwendet werden.

Zur Unterstilitzung des sicheren Stillstands und der sicher begrenzten Ge-
schwindigkeit bendtigt die MTX eine Information Gber den aktiven und den
angewahlten Betriebszustand der Sicherheitstechnik. Zur Ubertragung dieser
Informationen wird das Antriebstelegramm entsprechend parametriert.

Die Parameter fir Antriebssysteme mit Sicherheitstechnik-Optionsmodul "S2"
sind:

e  P-0-3213, Sl-Betriebszustand

° P-0-3215, Angewahlter SlI-Betriebszustand

Vorlagen fir scs-Files finden sie unter /feprom/scsindra/english/safety/.

Die Parameter fiir Antriebssysteme mit Sicherheitstechnik-Optionsmodul "S3"
und "S4" sind:

e  P-0-3231, SMO: Betriebszustand

° P-0-3262, SMO: Angewahlter Betriebszustand

Vorlagen flr scs-Files finden sie unter /feprom/scsindra/english/safetySMO/.

Weiterfihrende Informationen zur antriebsintegrierten Sicher-
heitstechnik finden sie in folgenden Handbichern:

®  MTX Inbetriebnahme
e |ndraDrive Integrierte Sicherheitstechnik nach IEC 61508
® IndraDrive Integrierte Sicherheitstechnik "Safe Motion"

Appliziert einen angeschlossenen Sercos Antrieb als Linearachse.
Unter einer Linearachse versteht man eine Maschinenachse, die
®  sich ausschlieBlich entlang einer geraden Bahn bewegt.

®  (blicherweise in Lageregelung betrieben wird.

®  sich nur innerhalb eines endlichen Bereiches verfahren Iasst.
® in der Einheit "mm" oder "Inch" programmiert wird.
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S-0-1050.1.6 Konfigurationsliste AT
Dort muss je nach verwendetem Geber der Sercos Parameter
S-0-0051 (Lageistwert1 Motorgeber) oder S-0-0053 (Lageist-
wert2 externer Geber) eingetragen sein.
S-0-1050.0.6 Konfigurationsliste MDT
Dort muss der Sercos Parameter S-0-0047 (Lagesollwert) ein-
getragen sein.
In Verbindung mit IndraDrive-Antrieben kann zuséatzlich
P-0-100 (Lagesollwert Erweiterung) eingetragen werden.
S-0-0032 Hauptbetriebsart
Muss auf die Betriebsart "Lageregelung" eingestellt sein.
S-0-0033 Nebenbetriebsart 1
Muss auf die Betriebsart "Lageregelung schleppfehlerfrei” ein-
gestellt sein.
Tab. 4-5: Relevante Sercos Parameter

Relevante Maschinenparameter (MP)

4.2.2

1001 00001 Antriebsfunktionstyp

1003 00001 Name fiir Systemachsen
1003 00002 Kanalzuordnung

1003 00004 Achsbewegungstyp

Tab. 4-6: Relevante Maschinenparameter

Handlungsanweisung: Appliziert einen Sercos Antrieb als Linearach-

se

Einbinden von Sercos Antrieben als Linearachse
Drive: Antriebsinbetriebnahme

®  Sercos Parameter sind bereits im Antrieb korrekt parametriert oder wer-
den im Zuge der Sercos Initialisierung von der NC an den Antrieb Gber-
geben (Adressierung, Timing, Betriebsart, Wichtung). So muss z.B. im
Sercos Parameter S-0-0076 (Wichtungsart fir Lagedaten) fir eine Li-
nearachse die Wichtung auf "translatorisch" eingestellt sein.

-und -

e den Antrieb "In Betrieb" nehmen. Dabei den Antrieb bezogen auf Ge-
schwindigkeit, Dynamik usw. entsprechend seinen Anforderungen para-

metrieren.

-und -

® sicherstellen, dass die Achse im SPS-Programm beziglich ihrer
Interface-Signale korrekt eingebunden ist.

Documentation
Documentation: g/lu-l;]); Funktionsbeschrei- Antriebsinbetriebnahme

IW-Engineering / Configuration: Parameter editieren
® In der NC-Grundkonfiguration eine Achse anlegen:
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Antriebe (Achsen, Spindeln)

—  <Rechte Maustaste> auf den Knoten MAIN "NC-Grundkonfigurati-
On“

_ llNeull
—  AxFunc[<i>] (fur Achse)

Hame

7 T jundkonfigurati
. - Unterstruktur reduzieren un __D IO
e S| MOt ] | Kanéle
=T Unterstruktur erweitern LRI vm mhms ko it mdainte o

== T Amdetmin SpFunc[s]
(4] Drl1 Léschen » AxFunc/SpFunc[S]
Abb. 4-1: Achse anlegen

e  SysDrName

"Physikalische Antriebsbezeichnung" (1003 00001): den Systemachsna-
men eintragen.

e  EnablDr
"Aktiviere Antrieb" (1001 00001): relevanten Antrieb mit Wert "Ja" akti-
vieren.

e  SysAxType

"Achstyp" (1003 00004): den Wert Linearachse auswahlen.
e  DefaultCh "Kanalzuordnung" (1003 00002):

Achse dem gewlinschten Kanal zuordnen
e DrType

"Antriebstyp" (1050 00001): fir den verwendeten Antrieb den Typ (z.B.
IndraDrive) angeben.

®  EnablScsCom
"Aktiviere Antrieb (im Ring)" (1050 00002)

e  Scslf
"Nummer des Sercos Rings" (1050 00003)
e  ScsAddr

"Sercos Adresse" (1050 00004)

= MaReinheit gegebenenfalls anpassen.
Documentation Instruction
. Editieren von Maschinen-
Instruction:
parametern
Documentation: MTX Maschinenparameter |Achsparameter

IW-Engineering / IndraLogic: Relevante Interface-Signale (SPS - NC)
e  gAx_OpModeSel 00 "Achsbetriebsart Bit 0"

®  gAx_OpModeSel_01 "Achsbetriebsart Bit 1"

e  gAx_Reset "Achsgrundstellung"

®  gAx_DrvOn "Antrieb EIN"

®  gAx_DrvLock "Vorschub Sperre"
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Documentation Instruction
Instruction: Editieren von SPS-Signale
Documentation: MTX Maschinenparameter |Linearachssignale

IW-Engineering / IndraLogic: Interface-Signale zur Kontrolle (NC - SPS)

iAx_RefKnow "Referenzpunkt bekannt"
iAx_RefReached "Referenzpunkt erreicht”
iAx_TrvCmd "Fahrbefehl"

iAx_Run "Achse lauft"

iAx_TrgExceed "Stillstandsfehler"

iAx_DryRun "Testbetrieb"

iAx_DrvPower "Freigabe zur Leistungszuschaltung”
iAx_DrvReady "Antrieb betriebsbereit"

° iAx_DrvAct "Antrieb in Betrieb"

Documentation Instruction
Instruction: Editieren von SPS-Signale
Documentation: MTX Maschinenparameter |Linearachssignale

IW-Operation / Programm: SCS-File Phase 2 anpassen

S-0-1050.1.6 "Konfig.-Liste Antriebstelegramm™:

je nach verwendetem Geber den Sercos Parameter S-0-0051 "Lageist-
wert1 Motorgeber" oder S-0-0053 "Lageistwert2 externer Geber" eintra-
gen.

S-0-1050.0.6 "Konfigurationsliste MDT":

den Sercos Parameter S-0-0047 "Lagesollwert" eintragen.
S-0-0032 "Hauptbetriebsart":

Muss auf die Betriebsart "Lageregelung" eingestellt sein.
S-0-0033 "Nebenbetriebsart 1"

Muss auf die Betriebsart "Lageregelung schleppfehlerfrei” eingestellt
sein.

e  S-0-0044 "Wichtungsart fir Geschwindigkeitsdaten" = translatorisch
e  S-0-0076 "Wichtungsart fir Lagedaten" = translatorisch
e  S-0-0160 "Wichtungsart fir Beschleunigungsdaten" = translatorisch
Documentation Instruction
. Editieren von Sercos Para-
Instruction:
meter
Documentation: IndraDrive Sercos Interface |Linearachse
Dokumentation Instruction
) Editieren von Maschinen-
Instruction:
parameter
Documentation: MTX Maschinenparameter |Modulo-Rechnung
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4.3 Rundachse

4.3.1 Beschreibung
Funktion

MTX 15VRS Funktionsbeschreibung - Grundlagen

Appliziert einen angeschlossenen Sercos Antrieb als Rundachse.
Unter einer Rundachse versteht man eine Maschinenachse, die

e  ausschlieRlich Drehbewegungen durchfihrt.

®  Ublicherweise in Lageregelung betrieben wird.

®  sich nurinnerhalb eines endlichen Bereiches verfahren lasst.
® in der Einheit "Grad" programmiert wird.

Relevante Sercos Parameter

S-0-1050.1.6

Konfigurationsliste AT

Dort muss, je nach verwendetem Geber der Sercos Parameter
S-0-0051 (Lageistwert1 Motorgeber) oder S-0-0053 (Lageist-
wert2 externer Geber) eingetragen sein.

S$-0-1050.0.6

Konfigurationsliste MDT

Dort muss der Sercos Parameter S-0-0047 (Lagesollwert) ein-
getragen sein.

In Verbindung mit IndraDrive-Antrieben kann zusétzlich
P-0-100 (Lagesollwert Erweiterung) eingetragen werden.

S-0-0032

Hauptbetriebsart

Muss auf die Betriebsart "Lageregelung" eingestellt sein.

S-0-0033

Nebenbetriebsart 1

Muss auf die Betriebsart "Lageregelung schleppfehlerfrei” ein-
gestellt sein.

Tab. 4-7:
Relevante Maschinenparameter (MP):

Relevante Sercos Parameter

1001 00001 Antriebsfunktionstyp
1003 00001 Name fiir Systemachsen
1003 00002 Kanalzuordnung
1003 00004 Achsbewegungstyp
Tab. 4-8: Relevante Maschinenparameter
4.3.2 Handlungsanweisung: Appliziert einen Sercos-Antrieb als Rundachse

Appliziert einen Sercos-Antrieb als Rundachse

NC: Achse anlegen

Es sind die selben Schritte, wie beim Anlegen einer Linearachse durchzufiih-
ren. Es sind nur der Achstyp und die Achsbezeichnung unterschiedlich zu

wahlen.

Instruction

Instruction:

Achse anlegen

IW-Engineering / Configuration: Parameter editieren
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4.4

441
Funktion

Antriebe (Achsen, Spindeln)

e  SysDrName "Physikalische Antriebsbezeichnung" (1003 00001):
den Systemachsnamen eintragen.

e  SysAxType "Achstyp" (1003 00004):
den Wert Rundachse auswahlen.

= ® Im Sercos-Parameter S-0-0076 "Wichtungsart fir Lageda-
ten" muss flr eine Rundachse die Wichtungsart auf "rotato-
risch" eingestellt sein.

®  Maleinheit gegebenenfalls anpassen.

Documentation Instruction
. Editieren von Maschinenpara-
Instruction:
metern
Documentation: MTX Maschinenpara- Achsparameter
meter
Dokumentation Instruction
. Editieren von Maschinenpara-
Instruction:
meter
Documentation: m;’t);rMaschlnenpara— Modulo-Rechnung

Endlosachse (Rundachse mit Modulo-Rechnung)
Beschreibung

Appliziert einen angeschlossenen Sercos Antrieb als Endlosachse (Rundach-
se mit Modulo-Rechnung).

Unter einer Endlosachse versteht man eine Maschinenachse, die
e  ausschliellich Drehbewegungen durchfiihrt

®  (blicherweise in Lageregelung betrieben wird

e  sich endlos in beide Drehrichtungen verfahren lasst

® in der Einheit "Grad" programmiert wird.

Uber den Modulowert (auch Modulofaktor genannt) wird die aktuelle Lage der
Achse nach Erreichen der Sollposition wieder in den Positionsbereich zwi-
schen 0 und dem Modulowert transformiert.

Der Modulowert liegt im Antrieb ab (S-0-0103) und wird von der NC wahrend
des Hochlaufs automatisch ausgelesen.

Fir Moduloachsen steht eine parametrierbare Positionierlogik zur Verfigung.
Anhand deren Einstellung I&sst sich die Strategie vorgeben, die die Modulo-
achse zum Anfahren der Zielposition verwenden soll.

Drehzahlvorgabe fiir asynchrone Endlosachsen

Bei asynchronen Endlosachsen ist eine Drehzahlprogrammierung im Lager-
egelungsbetrieb moglich. Diese kann insbesondere fiir Leitachsen in elekt-
ronischen Getrieben (Systemachskopplung) genutzt werden.

Die Drehzahlangabe erfolgt mit dem S-Attribut (<Achse>=S<Drehzahl>) in
der Einheit Umdrehungen/Minute. Mit dem Erreichen der Drehzahlvorgabe

R911401400_Ausgabe 02 Bosch Rexroth AG



26/361

Antriebe (Achsen, Spindeln)

Restriktionen

Relevante NC-Funktionen

MTX 15VRS Funktionsbeschreibung - Grundlagen

wird das Achsinterface-Signal ,iAx_ProgSpReach” gesetzt. Die Drehzahlvor-
gabe ist beliebig anderbar und kann fliegend in eine Positionierbewegung
Uberfuhrt werden.

Erhéhung der Grenzdrehzahl bei asynchronen Endlosachsen

Die maximal erreichbare Grenzdrehzahl ergibt sich aus dem im Antrieb ein-
gestellten Modulobereich (S-0-0103) und der parametrierten Sercos Zyklus-
zeit SCS/Scslf1..2]/ScsCycTime (S-0-0001) mit:

s S —0-0103*%60 o
= MIN

) 2% 5 -0 -0001%107*360

Abb. 4-2: Grenzdrehzahl!
Beispiel:

Grenzdrehzahl bei Endlosachsen
S-0-0103 = 360°, S-0-0001 = 4000us -~ S max = 7500 U/min

Durch einen groéfleren Modulobereich oder eine kirzere Taktzeit 1asst sich
bei Rundachsen die Grenzdrehzahl erhéhen:

S-0-0103 = 3600°, S-0-0001 = 4000 ps — S max = 75000 U/min
S-0-0103 = 360°, S-0-0001 = 1000 ps - S max = 30000 U/min

Der Modulowert mul} ein vielfaches von 360° betragen. Beachten sie hierzu
auch die Hinweise der Antriebsdokumentation.

®  Solange G91 aktiv ist (Relativmal-Programmierung), wird steuerungsin-
tern die Modulorechnung fiir synchrone Moduloachsen unter den Be-
triebsarten Abarbeiten und Handeingabe bis auf den ausgegebenen
Sollwert und dessen Anzeige, sowie die Positionierlogik unterdrickt.
Damit wird erreicht, dass die Achse exakt den vorgegebenen Weg ver-
fahrt.

®  Auler in der Positionierart "eingeschrankter Verfahrbereich" sind fir
Endlosachsen die Softwareendschalter immer auszublenden. Dies kann
statisch per Maschinenparameter oder dynamisch iber das Bit-Interface
der Achse erfolgen.

®  Asynchrone Endlosachsen mit vergréRertem Modulobereich kdénnen
nicht als synchrone Achsen im Kanal verwendet werden.

PosMode(...) Positionierlogik umschalten

PosMode() Positionierlogik auf die Einstellung von MP 1003 00005 zurtick-
setzen.

DC(..) Positionierlogik fur aktuellen Satz auf "kiirzesten Weg" um-
schalten.

ACP/ACN(..) Positionierlogik fur aktuellen Satz auf "Vorzeichenlogik” um-
schalten.

G90/G91 Achse absolut (mit Positionierlogik) oder inkremental (ohne Po-
sitionierlogik) verfahren (nur synchrone Endlosachsen).

AC(.)IC(..) Achse lokal absolut (mit Positionierlogik) oder inkremental (oh-
ne Positionierlogik) verfahren.
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Modulo(...) NC-interne Achspositionen fir inkremental verfahrende End-
losachsen modulo rechnen.
S(...) Drehzahlvorgabe in U/MIN (nur asynchrone Endlosachsen)
Tab. 4-9: Relevante NC-Funktionen
Relevante Sercos Parameter
S-0-1050.1.6 Konfigurationsliste AT

Dort muss je nach verwendetem Geber der Sercos Parameter
S-0-0051 (Lageistwert1 Motorgeber) oder S-0-0053 (Lageist-
wert2 externer Geber) eingetragen sein.

S-0-1050.0.6 Konfigurationsliste MDT

Dort muss der Sercos Parameter S-0-0047 (Lagesollwert) ein-
getragen sein.

In Verbindung mit IndraDrive-Antrieben kann zuséatzlich
P-0-100 (Lagesollwert Erweiterung) eingetragen werden.

S-0-0032 Hauptbetriebsart
Muss auf die Betriebsart "Lageregelung" eingestellt sein.
S-0-0033 Nebenbetriebsart 1
Muss auf die Betriebsart "Lageregelung schleppfehlerfrei” ein-
gestellt sein.
S-x-0103 Modulowert

Sofern in S-0-0076 als Verarbeitungsformat "Moduloformat"
eingestellt ist (Bit 7 = 1), parametrieren Sie als Modulowert

360 Grad.
Tab. 4-10: Relevante Sercos Parameter
Relevante IF-Signale
gAx_SwLimOff Ausblenden der Software-Endschalter
iAx_ProgSpReach |Vorgegebene Geschwindigkeit (Drehzahl) der Endlosachse er-
reicht.
Tab. 4-11: Relevante IF-Signale
Relevante Maschinenparameter (MP)
1001 00001 Antriebsfunktionstyp
1003 00001 Name fiir Systemachsen
1003 00002 Kanalzuordnung
1003 00004 Achsbewegungstyp
1003 00005 Positionierlogik
1003 00050 Umschaltung der Positionierlogik fir Endlosachsen mit PosMo-
de (PMD) erlauben.
1020 00001 Software-Endschalter positiv:
Uber diesen Parameter lassen sich die Software-Endschalter
statisch ausblenden.

Tab. 4-12: Relevante Maschinenparameter
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4.4.2 Handlungsanweisung: Appliziert einen Sercos-Antrieb als Rundachse
mit Modulo-Rechnung

Applizieren eines Sercos-Antriebs als Rundachse mit Modulo-Rechnung
(Endlosachse).

Voraussetzung:

Sercos-Parameter sind bereits im Antrieb korrekt parametriert, oder werden
im Zuge der Sercos-nitialisierung von der NC an den Antrieb tibergeben (Ad-
ressierung, Timing, Betriebsart, Wichtungen usw.; Informationen zu Sercos
siehe Dokumentation "MTX Funktionsbeschreibung 15VRS Sonderfunktio-
nen", Kap. "Funktionen zur Antriebsparametrierung").

So muss z.B. in Sercos-Parameter S-0-0076 (Wichtungsart fir Lagedaten)
fur eine Moduloachse die Wichtungsart auf "rotatorisch" und das Verarbei-
tungsformat auf "Moduloformat” eingestellt sein. Weiterhin ist in S-0-0103 der
Modulowert mit dem Wert 360 Grad zu parametrieren.

IW-Engineering / Configuration: Parameter editieren
e  SysDrName

"Physikalische Antriebsbezeichnung" (1003 00001): den Systemachsna-
men eintragen.

e  EnablDr
"Aktiviere Antrieb" (1001 00001): relevanten Antrieb mit Wert "Ja" akti-
vieren.

e  SysAxType

"Achstyp" (1003 00004): den Wert Rundachse auswahlen.
e  EnablModCalc

"Aktiviere Modulorechnung" (1003 00004): auf "Ja" setzen.
®  ModePosLog

"Positionierlogik" (1003 00005): die gewinschte Positionierlogik aus-
wahlen.

e  EnablChgPosLog

"Positionierlogik per NC-Prog. Umschaltbar" (1003 00050): festlegen, ob
mittels NC-Befehl PosMode(..) die Positionierlogik im NC-Programm
umschaltbar sein soll.
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= e  Uber den Modulowert (auch Modulofaktor genannt) wird die
aktuelle Lage der Achse nach Erreichen der Sollposition
wieder in den Positionsbereich zwischen 0 und dem Modulo-
wert transformiert.

- Den Sercos-Parameter S-0-0103 "Modulowert" den
Modulowert zuweisen, dieser Wert wird von der NC
wahrend des Hochlaufs automatisch ausgelesen.

—  Den Sercos-Parameter S-0-0076 "Wichtungsart fir La-
gedaten" fur eine Moduloachse auf die Wichtungsart
"rotatorisch" und das Verarbeitungsformat auf "Modulo-
format" einstellen.

®  Solange G91 aktiv ist (RelativmaRprogrammierung) wird die
Modulorechnung fiir synchrone Moduloachsen unter den Be-
triebsarten Abarbeiten und Handeingabe bis auf den ausge-
gebenen Sollwert und dessen Anzeige NC-intern unter-
driickt.

®  Maleinheit gegebenenfalls anpassen

Documentation Instruction

Editieren von Maschinenpa-

Instruction:
rametern

Documentation: MTX Maschinenparameter | Achsparameter

Relevante NC-Funktionen

e  PosMode(...):
Positionierlogik umschalten

e  PosMode():

Positionierlogik auf die Einstellung des Maschinenparameters "Position-
ierlogik" (1003 00005) zurticksetzen

e DC(.):

Positionierlogik fir aktuellen Satz auf "kiirzesten Weg" umschalten.
e  ACP/ACNC(..):

Positionierlogik fir aktuellen Satz auf "Vorzeichenlogik" umschalten.

Documentation

Documentation: MTX Programmierhandbuch | Positionierlogik

4.5 Spindel ohne Sercos Schnittstelle

451 Beschreibung

Allgemeines
Es existieren 5 verschiedene Spindelvarianten (SP/SpFunc/Sp[l/Base/
SpType):
1. Sercos Spindel (1)

Die MTX steuert direkt einen angeschlossenen Sercos Antrieb. Die In-
betriebnahme wird in Kap. 4.6 "Spindel mit Sercos Schnittstelle" auf
Seite 39 beschrieben.

2. Externe Spindel (2)
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Funktion
Externe Spindel

Analog-Spindel

Externe Spindel mit Geber

MTX 15VRS Funktionsbeschreibung - Grundlagen

3. Analog-Spindel (3)
4. Externe Spindel mit Geber (4)
5. Analog-Spindel mit Geber (5)

Die MTX schickt die programmierten Hilfsfunktionen zur SPS und die SPS
steuert die Spindel.

Spindelinterface qSp

Das Signal gSp_Reset setzt NC-intern den Bewegungszustand auf Stopp
(M5). Die restlichen Signale werden nicht verarbeitet.

Spindelinterface iSp

Das Spindelinterface wird nicht bedient.

Die MTX steuert diese Spindelvariante direkt Uber einen via Profibus ange-
steuerten DA-Wandler.

Alle Spindelfunktionen, die ohne Lageregelung, Drehzahl- und Positionsriick-
fihrung funktionieren, kbnnen genutzt werden.

Spindelinterface qSp

Alle Signale, die keinen Bezug zu Sercos spezifischen Funktionen haben,
werden verarbeitet.

Spindelinterface iSp
Alle Signale, die keinen Bezug zu Sercos spezifischen Funktionen haben und
keine Drehzahl- oder Positionsrickfihrung bendtigen, werden gesetzt.

®  Die programmierten Hilfsfunktionen bewirken bei dieser Spindelart zwei

Dinge:
1. Die MTX schickt die 