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Einflhrung

Einfuhrung

1.1 Gultigkeit der Dokumentation
Die Dokumentation ist gultig fur das Produkt PMCprimo C2. Sie gilt, bis eine neue Doku-
mentation erscheint.
Diese Bedienungsanleitung erldutert die Funktionsweise und den Betrieb, beschreibt die
Montage und gibt Hinweise zum Anschluss des Produkts PMCprimo C2.
Beachten Sie bitte die folgenden Dokumente aus der Systemfamilie Motion Control:
» Die Parametrierung der Servoverstarker aus dem Produktbereich PMC beschreibt die
Online-Hilfe zur Inbetriebnahme-Software PASmotion.
> Die Parametrierung der Antriebsregler aus dem Produktbereich PMC beschreibt die Onli-
ne-Hilfe zur Inbetriebnahme-Software DriveControlSuite.
» Fir den Einbau und die Umgebungsbedingungen finden Sie Hinweise in der Bedienungs-
anleitung des Servoverstarkers PMCprotego D.
» Fir die Handhabung und die Umgebungsbedingungen finden Sie Hinweise in der Bedie-
nungsanleitung des Antriebreglers PMC SC6/PMC SI6.
» Die Konfigurations- und Programmier-Software fur die Motion Control-Geréate (z. B. CO-
DESYS, PASmotion) finden Sie im Internet.
Alle Dokumente finden Sie im Internet unter www.pilz.com.
Die Kenntnis dieser Dokumente ist Voraussetzung fur das Verstandnis dieser Bedienungs-
anleitung.
111 Aufbewahren der Dokumentation
Diese Dokumentation dient der Instruktion. Bewahren Sie die Dokumentation fiir die kunfti-
ge Verwendung auf.
1.2 Zeichenerklarung
Besonders wichtige Informationen sind wie folgt gekennzeichnet:
GEFAHR!
Beachten Sie diesen Hinweis unbedingt! Er warnt Sie vor unmittelbar dro-
henden Gefahren, die schwerste Korperverletzungen und Tod verursachen
kénnen, und weist auf entsprechende VorsichtsmalRnahmen hin.
WARNUNG!
Beachten Sie diesen Hinweis unbedingt! Er warnt Sie vor gefahrlichen Si-
tuationen, die schwerste Kdrperverletzungen und Tod verursachen kénnen,
und weist auf entsprechende VorsichtsmalRnahmen hin.
Bedienungsanleitung PMCprimo C2 PILZ |6
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Einflhrung

ACHTUNG!

weist auf eine Gefahrenquelle hin, die leichte oder geringfugige Verletzun-
gen sowie Sachschaden zur Folge haben kann, und informiert iber entspre-
chende VorsichtsmalRnahmen.

WICHTIG

beschreibt Situationen, durch die das Produkt oder Gerate in dessen Umge-
bung beschadigt werden kénnen, und gibt entsprechende Vorsichtsmal}-
nahmen an. Der Hinweis kennzeichnet aulRerdem besonders wichtige Text-
stellen.

INFO

liefert Anwendungstipps und informiert iber Besonderheiten.

Bedienungsanleitung PMCprimo C2
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Ubersicht

2.1

Ubersicht

Geratemerkmale

PMCprimo C2 ist eine Motion Control-Steuerung fur die Automatisierung von Bewegungs-
ablaufen mehrerer Achsen. Das Gerat beinhaltet eine SPS mit der Funktionalitat einer Lo-

gik- und Bewegungssteuerung.
» Logiksteuerung durchgéngig nach IEC 61131-3 programmierbar
» Bewegungssteuerung
— Geschwindigkeitsachsen
— Positionierachsen
— Gleichlaufachsen (elektrische Kurvenscheibe)
— Bahnachsen (Interpolation)
— Technologiefunktionen
» Digitale Ein- und Ausgange
— 8 digitale Eingange, 11:1 ... 11:6 als schnelle Referenzeingange verwendbar
— 8 einpolige digitale Ausgange
» Encoder
— Inkrementalgeber mit TTL-Signal

— Absolutwertgeber mit SSI-Schnittstelle
» Schnittstellen

— Ethernet TCP/IP
— Modbus TCP
— EtherCAT (erfordert IEC 61131-3)

— 2 CANopen-Schnittstellen oder 1 CANopen-/1 PROFIBUS DP-Schnittstelle
(Uber die Software konfigurierbar)

» Versorgungsspannungen fur
— Gerat und digitale Ausgange
— Encoder
» Speicher fir
— Betriebssystem
— Daten
— Gerateprojekt mit Anwenderprogramm
» USB-Schnittstelle
> Reset-Taster
— zum Wechsel zwischen Betriebszustanden
— fiir einen Hardware-Reset (Neustart)

— zum Einspielen von Projektdaten bei Geratetausch

» LED-Anzeige fur Betriebszustande des Gerats

Bedienungsanleitung PMCprimo C2

1004683-DE-03
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Ubersicht

2.2

Frontansicht Einsteckkarte PMCprimo C2.0

[1]
[2]
[3]

[4]

[3]

[6]

[7]

[8]

[9]

[10]

[11]

Abb.: Frontansicht Einsteckkarte PMCprimo C2.0

Legende
[1]
[2]
[3]
[4]
[3]
[6]
[7]
8]
[9]
[10]

Schraube zur Befestigung im Servoverstarker

Reset-Taster und LEDs zur Anzeige von Betriebszustédnden
X46, USB-Schnittstelle

X45, nicht verwendet

X44, EtherCAT-Schnittstelle

X43, Ethernet TCP/IP-Schnittstelle

X42, CANopen-/PROFIBUS-Schnittstelle

X41, Anschluss fur Encoder 1

X40b, Digitale Ein- und Ausgénge

X40a, Versorgungsspannung fur Gerat, die digitalen Ausgange X40b und die
Schnittstellen X42 ... X45

Bedienungsanleitung PMCprimo C2
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Ubersicht

[11] Beschriftungsfeld

— Bestellnummer

— Seriennummer

— Nummer der Gerateversion

2.3 Frontansicht Gehausevariante PMCprimo C2.1

[1]
[2]
[3]
[4]
[5]
[6]
[7]
[8]
[9]
[10]
[11]
1]

Abb.: Frontansicht Gehausevariante PMCprimo C2.1

Legende

(1]
(2]
(3]
(4]

Schraube zur Befestigung an der Frontplatte des Gehauses
Reset-Taster und LEDs zur Anzeige von Betriebszustanden
X46, USB-Schnittstelle

X45, nicht verwendet

Bedienungsanleitung PMCprimo C2
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[6] X44, EtherCAT-Schnittstelle

[6] X43, Ethernet TCP/IP-Schnittstelle

[7] X42, CANopen-/PROFIBUS-Schnittstelle
[8] X41, Anschluss an Encoder 1

[9] X40b, Digitale Ein- und Ausgange

[10] X40a, Versorgungsspannung fir Gerat, die digitalen Ausgange X40b und die
Schnittstellen X42 ... X45

[11] Beschriftungsfeld
— Bestellnummer
— Seriennummer

— Nummer der Gerateversion

Bedienungsanleitung PMCprimo C2 PILZ |11
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Ubersicht

24 Typenschlussel
Bei Bestellung unbedingt angeben Typ
Bestellnummer PMCprimoC2._/ C/ C/ _
Gehause 0] 1
Ohne
Mit
CPU C
1,3 GHz
Hardware C
Konfigurierbar
CAN/PROFIBUS
Software-Optionen 213 |4(|5]|6]|7

Ohne

Dynamische Kurvenberechnung
IEC 61131-3-Programmierung
Bahninterpolation

Abb.: Typschliissel PMCprimo C2

Legende
Erlauterungen zum Typschliissel
Software
2 Ohne freigeschaltete Software-Option
3,5,7 Dynamische Kurvenberechnung freigeschaltet

Die dynamische Kurvenberechnung ist ein Berechnungsprogramm fir Zuordnungs-
tabellen. Die Zuordnungstabelle ist definiert durch Variablen. Die dynamische Kur-
venberechnung liest die Variablen ein und berechnet eine Zuordnungstabelle.

4-7 |EC 61131-3-Programmierung freigeschaltet

Die PLC-Funktionalitat wird mit CODESYS programmiert
6,7 Bahninterpolation freigeschaltet

PLC-Funktionalitat und Bahninterpolation

Bedienungsanleitung PMCprimo C2
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Ubersicht

2.5

Lieferumfang

Bestellbezeichnung

Bescheibung

Bestellnummer

PMCprimo C2.0

Erweiterungskarte (Einsteck-
karte) Motion Control-Steuerung
(Funktionsumfang siehe "Typen-
schlissel")

siehe "Typenschlis-
sel"

PMCprimo C2.1

Gehausevariante Motion Con-
trol-Steuerung (Funktionsum-

fang siehe "Typenschlissel")

siehe "Typenschlis-
sel"

Bedienungsanleitung PMCprimo C2
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Sicherheit

Sicherheit

3.1 BestimmungsgemaRe Verwendung
Die Motion Control-Steuerung PMCprimo C2 ist geeignet fiir den Einsatz in Logik- und Mo-
tion Control-Anwendungen.
Beispiele fur typische Anwendungsbereiche des Produkts sind
» getaktete Produktionsmaschinen
» kontinuierliche Fertigungsprozesse (Wickler, fiegende Sage, Querschneider)
» Werkzeugmaschinen
» Verpackungsmaschinen
» Pick and Place-Anwendungen
Die Motion Control-Steuerung als Einsteckkarte (PMCprimo C2.0) wird in den Servoverstar-
ker PMCprotego D eingebaut. Es gelten mit dem Einbau die Umweltbedingungen des Ser-
voverstarkers PMCprotego D, so z. B. die niedrigere Lagertemperatur (siehe Kapitel "Tech-
nische Daten" in der Bedienungsanleitung des Servoverstarkers).
Beachten Sie, dass die PMCprimo C2 als Einsteckkarte (PMCprimo C2.0) keine interne
elektrische Verbindung zum Servoverstarker PMCprotego D hat. Beachten Sie fiir den Ein-
bau und den Betrieb unbedingt die Bedienungsanleitungen der Servoverstarker, insbeson-
dere auch die Sicherheitshinweise.
Nicht bestimmungsgemaRe Verwendung
Als nicht bestimmungsgemalR gilt insbesondere
» jegliche bauliche, technische oder elektrische Veranderung des Produkts,
» ein Einsatz des Produkts au3erhalb der Bereiche, die in dieser Bedienungsanleitung be-
schrieben sind,
» ein von den technischen Daten (siehe Technische Daten) abweichender Einsatz des Pro-
dukts.
WICHTIG
EMV-gerechte elektrische Installation
Das Produkt ist fir die Anwendung in der Industrieumgebung bestimmt. Das
Produkt kann bei Installation in anderen Umgebungen Funkstérungen verur-
sachen. Ergreifen Sie bei der Installation in anderen Umgebungen Mal3nah-
men, um die fur den jeweiligen Installationsort glltigen Normen und Richtli-
nien bezlglich Funkstérungen einzuhalten.
3.2 Sicherheitsvorschriften
3.21 Qualifikation des Personals
Aufstellung, Montage, Programmierung, Inbetriebsetzung, Betrieb, AulRerbetriebsetzung
und Wartung der Produkte durfen nur von hierzu befahigten Personen vorgenommen wer-
den.
Bedienungsanleitung PMCprimo C2 PILZ | 14
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3.2.2

3.2.3

3.3

Eine befahigte Person ist eine qualifizierte und sachkundige Person, die durch ihre Berufs-
ausbildung, ihre Berufserfahrung und ihre zeitnahe berufliche Tatigkeit Uber die erforderli-
chen Fachkenntnisse verfugt. Um Gerate, Systeme, Maschinen und Anlagen prifen, beur-
teilen und handhaben zu kénnen, muss diese Person Kenntnisse tber den Stand der Tech-
nik und die zutreffenden nationalen, europaischen und internationalen Gesetze, Richtlinien
und Normen haben.

Der Betreiber ist auRerdem verpflichtet, nur Personen einzusetzen, die

» mit den grundlegenden Vorschriften zur Arbeitssicherheit und Unfallverhitung vertraut
sind,

» den Abschnitt Sicherheit in dieser Beschreibung gelesen und verstanden haben und

» mit den fir die spezielle Anwendung geltenden Grund- und Fachnormen vertraut sind.

Gewahrleistung und Haftung

Gewahrleistungs- und Haftungsanspriiche gehen verloren, wenn

» das Produkt nicht bestimmungsgemaf’ verwendet wurde,

) die Schaden auf Nichtbeachtung der Bedienungsanleitung zurtickzufuhren sind,
) das Betreiberpersonal nicht ordnungsgemaf ausgebildet ist,

» oder Veranderungen irgendeiner Art vorgenommen wurden (z. B. Austauschen von Bau-
teilen auf den Leiterplatten, Lotarbeiten usw).

Entsorgung

» Beachten Sie bei der Auerbetriebsetzung die lokalen Gesetze zur Entsorgung von elek-
tronischen Geraten (z. B. Elektro- und Elektronikgerategesetz).

Normen

Voraussetzung fur den Einsatz des Gerats sind Kenntnis und Beachtung der einschlagigen
Normen und Richtlinien. Die folgenden Normen sind relevant:

» EN 61131-1: Speicherprogrammierbare Steuerungen — Teil 1: Allgemeine Informationen

» EN 61131-2: Speicherprogrammierbare Steuerungen — Teil 2: Betriebsmittelanforderun-
gen und Prufungen

» EN 61131-3: Speicherprogrammierbare Steuerungen — Teil 3: Programmiersprachen
Dieser Uberblick erhebt keinen Anspruch auf Vollstandigkeit.

Bei Normenangaben ohne Datum gelten die 2021-03 neuesten Ausgabestande.

Bedienungsanleitung PMCprimo C2 PILZ |15
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Security

4.1

Security

Um Anlagen, Systeme, Maschinen und Netzwerke gegen Cyber-Bedrohungen zu sichern,
ist es erforderlich, ein ganzheitliches Industrial Security-Konzept zu implementieren (und
kontinuierlich aufrechtzuerhalten), das dem aktuellen Stand der Technik entspricht.
Flhren Sie eine Risikoanalyse gemal VDI/VDE 2182 oder IEC 62443-3-2 durch und pla-
nen Sie die Security-Malinahmen sorgfaltig. Lassen Sie sich ggf. durch den Pilz Customer
Support beraten.

Erforderliche Security-MaBRnahmen

Das Produkt ist nicht geschuitzt vor physischer Manipulation bzw. vor Auslesen von Spei-
cherinhalten bei physischem Zugriff. Stellen Sie durch geeignete Malnahmen sicher,
dass kein physischer Zugriff durch unbefugte Personen erfolgen kann. Verwenden Sie
zusatzlich Sicherheitssiegel, um Manipulationen am Produkt oder den Schnittstellen er-
kennen zu kénnen. Als minimale MalRnahme wird der Einbau in einem verschlieRbaren
Schaltschrank empfohlen.

Der Konfigurationsrechner, der auf das Produkt zugreift, muss durch eine Firewall oder
andere geeignete Malinahmen gegen Angriffe geschiitzt werden. Es wird empfohlen,
einen Virenscanner auf diesem Konfigurationsrechner einzusetzen und diesen regelma-
Rig zu aktualisieren.

Schutzen Sie den Konfigurationsrechner und gegebenenfalls das Produkt vor unbefugter
Benutzung durch die Vergabe von Kennwortern und gegebenenfalls weitere Malinah-
men. Es wird zusatzlich empfohlen, dass der an diesem Konfigurationsrechner angemel-
dete Anwender nicht die Administrator-Rechte besitzt.

Stellen Sie sicher, dass das Produkt durch einen Router (Layer-3 Switch oder Firewall)
vom Firmennetzwerk getrennt ist.

Vergeben Sie nur sichere Kennwoérter. Beachten Sie bei der Vergabe von Kennwoértern:
— Das Kennwort sollte mindestens 8 Zeichen lang sein.

— Das Kennwort sollte aus Grof3- und Kleinbuchstaben sowie Sonderzeichen und Zif-
fern bestehen.

— Das Kennwort sollte mdglichst nicht in Wérterbiichern vorkommen.

— Das Kennwort sollte nicht aus gangigen Varianten und Wiederholungs- oder Tastatur-
mustern bestehen (also nicht: 1234abcd).

— Nutzen Sie einen Kennwort-Manager, um komplexe Kennwérter gut verwalten zu
kénnen.

— Sprachabhangige Zeichen sind nicht in jeder Tastatursprache vorhanden.

— Andern Sie regelmaRig die Kennwérter der auf dem System angelegten Anwender-
konten bzw. fordern Sie die Anwender auf, ihre Kennworter selbst zu andern.
— Weisen Sie die Anwender auf den verantwortungsvollen Umgang mit Ihren Zugangs-
daten hin.
Modbus/TCP hat keine Security-Mechanismen. Verwenden Sie eine Firewall, um das
Produkt vor unberechtigten Zugriffen zu schitzen.

Installieren Sie zeitnah Firmware-Updates, die von Pilz fir das Produkt zur Verfigung ge-
stellt werden.

Bedienungsanleitung PMCprimo C2 PILZ |16
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Security

Das Produkt erlaubt Firmware-Downgrades. Priifen Sie vor dem Downgrade, was fir eine
Firmware-Version Sie installieren, um zu vermeiden, dass bereits bekannte und durch ein
Firmware-Update geschlossene Sicherheitsliicken wieder gedffnet werden.

Prifen Sie regelmalfig das Protokoll des Produkts auf Security-relevante Eintrage.

Protokolldaten kdnnen personenbezogene Daten enthalten. Legen Sie exportierte Proto-
kolle nur auf einem ausreichend gesicherten Speichermedium ab.

Verwenden Sie nur einen USB-Speicher aus einer sicheren Quelle. Ein manipulierter
USB-Speicher kdnnte das System kompromittieren.

Vor der Entsorgung muss das Produkt sicher aul3er Betrieb gesetzt werden. Dazu mis-
sen alle Daten vom Gerat geldscht werden.

— Setzen Sie die Konfiguration auf Werkseinstellungen zurlick oder I6schen Sie die
Konfiguration.

— Schalten Sie das Produkt aus.

— Falls das Produkt einen Wechseldatentrager enthalt, dann entfernen Sie diesen und
formatieren Sie ihn am Rechner. Fihren Sie keine Schnellformatierung durch. Alter-
nativ kdbnnen Sie auch ein Programm zum sicheren Loschen von Daten verwenden
oder den Speicher mechanisch zerstoren.

Firmen-Firewall Maschinen-Firewall

[ Firmennetz () ( Maschinennetz |)

Produkt

S

Konfigurationsrechner

Abb.: Beispiel Netzwerktopologie
Schiitzen Sie die Konfigurations- und Protokolldaten vor unbefugten Anderungen. Konfi-
gurieren Sie das Anzeigegerat so, dass ein unbefugter Zugriff auf das Dateisystem ver-
hindert wird.

Bedienungsanleitung PMCprimo C2 PILZ |17
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Funktionsbeschreibung

5.1

5.1.1

Funktionsbeschreibung

Gerateeigenschaften

Steuerung

Die PMCprimo C2 ist eine antriebsintegrierte, speicherprogrammierbare Steuerung mit Mo-
tion Control-Funktionalitdten. Die Steuerung verflugt tber flichtige und nicht flichtige Spei-
cher fir das Betriebssystem, die Daten und das Gerateprojekt mit dem Anwenderpro-
gramm.

Sie ist einsetzbar fir die Logik- und Bewegungssteuerung intelligenter Antriebe.

Anwenderprogramme sind in den Hauptsprachen der IEC 61131-3 programmierbar. Fur die
Programmierung der SPS-Funktionalitat wird die Software CODESYS verwendet. Die
Steuerung lauft als eigenstandiger Task.

Die Motion Control-Steuerung verfligt Uber 8 digitale Eingange und 8 einpolige digitale Aus-
gange. Die Eingédnge werden zyklisch gelesen. Die Ausgange werden zyklisch beschrie-
ben. Die Zykluszeiten sind = 1ms. Sie kann auch auf Ein- und Ausgange der vernetzten
Servoverstarker aus dem Produktbereich PMC zugreifen.

Die Motion Control-Steuerung verfligt Uber Feldbus-Schnittstellen zur Kommunikation mit
der Peripherie.

Es ist ein zusatzlicher Encoder (Inkrementalgeber mit TTL-Signal oder Absolutwertgeber
mit SSI-Schnittstelle) anschlielbar.

Zwei LEDs informieren Uber Betriebszustande der Steuerung und zeigen Fehler an.
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Abb.: Blockschaltbild PMCprimo C2
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Funktionsbeschreibung

Die Motion Control-Steuerung PMCprimo C2.0 Einsteckkarte (1) wird in einen Servover-
starker PMCprotego D (3) eingebaut. Fir die Vernetzung (CANopen, PROFIBUS DP) dient
ein Feldbusverteiler PMCprotego D.CAN-CANbus-Adapter oder PMCprotego D.CAN-
PROFIBUS-Adapter (2).

CANopen 2 X6C X6B CANopen 1
PROFIBUS DP

Ethernet | x43 [{E

Abb.: Einbau der Motion Control-Steuerung in einen Servoverstarker PMCprotego D

Die Motion Control-Steuerung PMCprimo C2.0 Einsteckkarte (1) wird in einen Servover-
starker PMCprotego D (2) eingebaut. Die Vernetzung kann tber EtherCAT erfolgen.

X7B EtherCAT
Ethernet

Abb.: Einbau der Motion Control-Steuerung in einen Servoverstarker PMCprotego D
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Funktionsbeschreibung

Die Motion Control-Steuerung PMCprimo C2.1 im Gehause vernetzt GUber EtherCAT mit
dem Antriebsregler PMC SC6/PMC SI6.

EtherCAT out (X201)

PMC SC6

PMCprimo C2

X44

Ethernet X43 .
xm 2 —p

111 3
am 4
w36 i

EtherCAT in (X200)

Abb.: PMCprimo C2.1 im Gehause vernetzt Gber EtherCAT mit PMC SC6
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Funktionsbeschreibung

5.1.2

5.1.3

514

5.1.5

5.1.5.1

Versorgungsspannung
Die PMCprimo C2 verfugt Uber zwei Versorgungsspannungen:
> X40a/1,3
Versorgungsspannung fur das Gerat und die digitalen Ausgange (24 V DC)
) X40a/2,4
Versorgungsspannung fir den Encoder (5 V, 24 V DC)
Die Spannung ist direkt auf den Mini I/O-Stecker X41/1,2 verdrahtet.

Die beiden Versorgungsspannungen sind intern galvanisch voneinander getrennt. Die bei-
den Massen kdnnen extern verbunden werden.

Digitale Eingange

Das Gerat verfugt Gber 8 digitale Eingange.

Die Eingange sind kompatibel zu EN 61131-2, Typ1.

Das Zeitverhalten der digitalen Eingadnge hangt ab von der Verwendungsweise:

» Die Eingange verflugen bei normaler Verwendung uber eine Filterzeit von < 600 ps.

» Die Reaktionszeit auf 0/1- oder 1/0-Flanken betragt < 5us, wenn die Eingange als Refe-
renzeingange verwendet werden.

Die Eingange konnen z. B. als Referenzeingange zum Abrufen der Encoder-Position ver-
wendet werden.

Digitale Ausgange
Das Gerat verflgt Uber 8 einpolige digitale Ausgange.
Signale am Ausgang
» "0"-Signal (0 V) am Ausgang:

— Ausgang ist hochohmig

— Last ist stromfrei
> "1"-Signal (+24 V) am Ausgang:

— Ausgang ist niederohmig

— Last wird mit Strom versorgt

— Die maximale Stromstarke pro Ausgang betragt 0,5 A.
Alle digitalen Ausgange sind kurzschlussfest und tberlastgeschitzt.

Die Ausgange kénnen z. B. fur den Anschluss von Relais, Ventilen oder Eingdngen einer
anderen Steuerung verwendet werden.

Schnittstellen

Ubersicht

Die Motion Control-Steuerung PMCprimo C2 verflgt fir die Kommunikation mit der Peri-
pherie Uber verschiedene Feldbusse. Sie sind auf der Front des Gerats auf vier RJ45-
Buchsen verfugbar. Die Schnittstellen sind geeignet fur die folgenden Anwendungen:
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Funktionsbeschreibung

» CANopen als Antriebsbus
— Echtzeitfahige Vernetzung von CAN-Geraten mit der Motion Control-Steuerung
— Geeignet fir Anwendungen

— Konfiguration: Zwei CANopen-Schnittstellen
mit Teilnehmerzahl < 49, davon 32 Servoverstarker moglich

— Konfiguration: Eine CANopen-Schnittstelle
mit Teilnehmerzahl < 32, davon 32 Servoverstarker mdglich

— mit Zykluszeit 2 1 ms

— Verbindung zum Servoverstarker PMCprotego D Uber den Feldbusverteiler
PMCprotego D.CAN-CANbus-Adapter (im Lieferumfang)

» PROFIBUS DP Slave
— Vernetzung der Motion Control-Steuerung mit einem PROFIBUS-Master.
— Geeignet zum Datenaustausch mit einer Fremdsteuerung.

— Verbindung zum Servoverstarker PMCprotego D Uber den Feldbusverteiler
PMCprotego D.CAN-PROFIBUS-Adapter (im Lieferumfang)

> Ethernet
— Ethernet TCP/IP
— Kommunikation zwischen Programmiergerat und der Motion Control-Steuerung
— Geeignet zur Konfiguration, Programmierung, Inbetriebnahme
— Modbus/TCP
— Kommunikationsprotokoll auf Basis von Industrial Ethernet (TCP/IP Uber Ethernet).

— Geeignet zur Vernetzung der Motion Control-Steuerung mit einem Visualisierungs-
gerat oder z. B. einer PSS 4000.

) EtherCAT als Antriebsbus

— EtherCAT ist ein industrietaugliches, ethernetbasiertes Master-Bussystem. Es ist
tauglich fir eine echtzeitfahige Vernetzung der Motion Control-Steuerung PMCprimo
C2 und der Servoverstarker PMCprotego D/Antriebsregler PMC SC6/SI6.

— Die PMCprimo C2 fungiert als Master
— Geeignet fur Anwendungen
— mit Teilnehmerzahl < 32
— mit Zykluszeit 1 ms
» USB
— Fir den Datenaustausch siehe Kapitel USB [@ 25]

5.1.5.2 CANopen

Die CANopen-Schnittstelle ist geeignet fir die Vernetzung von Antriebskomponenten in der
Feldebene. Sie erfullt die im Kommunikationsprotokoll DS-301 festgelegten Forderungen.

Es werden folgende Gerateklassen mit CANopen-Gerateprofilen unterstuitzt:
» E/A-Module DS-401
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) Elektrische Antriebe DS-402
» Encoder DS-406

Das CAN-Netzwerk wird als Linienstruktur aufgebaut. Das CANopen Kommunikationspro-
tokoll basiert auf CAN.

» Die CAN-Vernetzung der Motion Control-Steuerung ist geeignet fur Anwendungen mit ei-
ner maximalen Teilnehmerzahl < 49 und einer Zykluszeit = 1 ms.

» Im CAN-Netzwerk der Motion Control-Steuerung kdnnen nur CAN-Gerate betrieben wer-
den, die der Steuerung bekannt sind oder die ein entsprechendes Gerateprofil unterstit-
zen.

» Die von der Motion Control-Steuerung erkannten CAN-Gerate sind nach dem ersten
Hochlauf des Netzwerks sofort betriebsbereit. Es entfallt eine aufwendige Konfiguration
der CAN-Gerate.

» Die Gesamtlange der Leitungen und die Lange der Stichleitungen sind abhangig von der
Ubertragungsrate.

» Die Prozessdatenobjekte (PDO) sind fur jeden CAN-Geratetyp definiert und kénnen vom
Anwender nicht angepasst werden.

» FiUr Servoverstarker kann mit dem Befehl "FS" eingestellt werden, welche Prozessdaten
zwischen Motion Control-Steuerung und Servoverstarker ausgetauscht werden (siehe
"PMCprimo Programmierhandbuch").

» Die Signalleitungen mussen beim ersten und letzten Teilnehmer mit Widerstanden (120
Ohm) abgeschlossen werden. Die Widerstande sind Ublicherweise in den angeschlosse-
nen Geraten integriert und kdnnen dort aktiviert werden. Fur eine PMCprimo C2 kann ein
Abschlusswiderstand im Feldbusverteiler PMCprotego D.CAN-CANbus-Adapter oder
PMCprotego D.CAN-PFOFIBUS-Adapter aktiviert werden.

Die PROFIBUS DP- und die CANopen-Schnittstelle befinden sich auf der gleichen Buchse
(X42) und sind je nach Basiskonfiguration (PASmotion) mit zwei CANopen-Schnittstellen
oder einer kombinierten CANopen-/PROFIBUS-Schnittstelle belegt.

5.1.5.3 PROFIBUS DP
PROFIBUS ist ein offener Feldbusstandard. Die Kommunikation ist in IEC 61158 und IEC
61784 festgelegt. Weitere Festlegungen wurden durch die PROFIBUS Nutzerorganisation
in Richtlinien spezifiziert. Diese Richtlinien stellt PROFIBUS International zur Verfligung.
Die PROFIBUS-Schnittstelle wird in der Basiskonfiguration (PASmotion) aktiviert und steht
zusammen mit einer CANopen-Schnittstelle auf einer RJ45-Buchse (X7) zur Verfigung.
Die Betriebsparameter der Motion Control-Steuerung und der PROFIBUS werden mithilfe
von CODESYS eingestellt.
Maximale Datenlange der PROFIBUS-Schnittstelle:
» Eingang 244 Byte
> Ausgang 244 Byte
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INFO

Die GSD-Datei steht im Download-Bereich www.pilz.de zur Verfligung. Den
Namen der Beschreibungsdatei finden Sie im Kapitel Technische Daten.

INFO

Beachten Sie auch die Installationsrichtlinien der PROFIBUS-Nutzerorgani-
sation.

5.1.54 Ethernet
Die Gigabit Ethernet-Schnittstelle (X43) verbindet das PMCprimo C2 mit einem Program-
miergerat fir die Konfiguration, Programmierung und Inbetriebnahme. Zusatzlich kann die
Schnittstelle verwendet werden, um ein Visualisierungsgerat anzuschlief3en.
Die Gigabit Ethernet-Schnittstelle ist kompatibel zu 1000Base-T (Standard Gigabit Ether-
net). Ein Datenaustausch tber Modbus/TCP ist moglich.
5.1.5.5 EtherCAT
EtherCAT nutzt den Ethernet Standard (IEEE 802.3) ohne Modifikationen.
Es ist seitens der PMCprimo C2 keine Voreinstellung (CD-Befehl) zur Verwendung des
EtherCAT Masters als Antriebsbus notwendig.
Voraussetzung ist jedoch, dass ein CODESYS V3-Projekt aktiv ist (Boot-Projekt), in wel-
chem alle EtherCAT-Gerate konfiguriert sind.
Bevor das CODESYS-Projekt startet, missen alle Gerate betriebsbereit sein, damit sie
vom EtherCAT-Master erkannt werden.
Die Adressvergabe der Netzteilnehmer erfolgt automatisch in Reihenfolge der physikali-
schen Anordnung. Die Reihenfolge der eingefiigten Gerate im Geratebaum muss mit der
physikalischen Anordnung Ubereinstimmen.
Wahrend des Betriebs muss folgendes beachtet werden:
» Die Geratereihenfolge darf nicht mehr verandert werden.
» Es durfen keine Gerate hinzugefligt oder entfernt werden.
Die PMCprimo C2 ist ein EtherCAT-Master der als einziger Teilnehmer im Segment, aktiv
einen EtherCAT-Frame versenden darf, alle anderen Teilnehmer leiten die Frames nur wei-
ter. Dies vermeidet unvorhersehbare Verzdgerungen und garantiert Echtzeitfahigkeit.
Bitfehler in der Ubertragung werden durch die Auswertung von CRC-Priifsummen zuverlas-
sig erkannt. Selten auftretende Storeinflisse kénnen bei EtherCAT erkannt und lokalisiert
werden, selbst wenn die Stdrung die Funktionalitdt der Maschine noch nicht beeinflussen.
Bedienungsanleitung PMCprimo C2 PILZ | 24
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5.1.5.6 USB
INFO
Verwenden Sie einen USB-Stick mit FAT32-Formatierung.
» Die USB-Schnittstelle dient zur Datentbertragung fur einen Geratetausch.
» Die Daten kénnen eine neue Firmware mit einem kompletten Projekt beinhalten.
» Daten von einer Steuerung auf einem USB-Stick speichern:
— Die Daten werden auf einen USB-Stick in folgendes Verzeichnis gespeichert: "\PILZ
\primoBACKUP\"
Zum Speichern der Daten von der PMCprimo auf einem USB-Stick gibt es folgende
Moglichkeiten:
» Speichern Gber den Befehl SP11
» Speichern Uber die Reset-Taste
Speichern tiber den Befehl SP11
Zur Eingabe des Befehls SP11 muss die PMCprimo mit dem Terminalprogramm von PAS-
motion verbunden sein.
Speichern liber die Reset-Taste
) Stellen Sie sicher, dass auf dem USB-Stick das Verzeichnis "PILZ\" nicht vorhanden ist
(versehentliches Uberschreiben soll vermieden werden).
» USB-Stick stecken
» Dricken Sie die Reset-Taste wahrend des Boot-Vorgangs bis die LEDs blau blinken.
Die LEDs bleiben wahrend des Speichervorgangs aus und dies kann einige Minuten dau-
ern.
Wenn die LEDs konstant blau leuchten, ist der Speichervorgang beendet und die
PMCprimo kann wieder ausgeschaltet werden.
Zum Einlesen der Daten vom USB-Stick auf die PMCprimo gibt es folgende Moglich-
keiten:
» Einlesen Uber den Befehl RD11
» Einlesen Uber die Reset-Taste
Einlesen liber den Befehl RD11
Zur Eingabe des Befehls RD11 muss die PMCprimo mit dem Terminalprogramm von PAS-
motion verbunden sein.
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5.1.6

5.1.7

Einlesen liber die Reset-Taste
» USB-Stick stecken

» Drucken Sie im eingeschalteten Zustand die Reset-Taste, bis die LEDs blau blinken.
Nachdem die Daten eingelesen wurden, erfolgt automatisch ein Neustart.

Weitere Informationen zum Reset-Taster sind im Kapitel Funktionen des Reset-Tasters be-
schrieben.

Encoder

An die Mini I/0O-Buchse X41 kann ein Encoder angeschlossen werden.
Folgende Encoder werden unterstitzt:

» Inkrementalgeber mit TTL-Signal

» Absolutwertgeber mit SSI-Schnittstelle

Die Versorgungsspannung des Encoders wird an separate Klemmen des Gerats ange-
schlosssen (X40a/2,4). Die Grofte der Spannung hangt vom Encoder ab (z. B. 5V, 10 -
30V DC).

INFO

Zum Anschluss der Versorgungsspannung siehe Kapitel
Verdrahtung [@ 33].

Reset-Taster

Auf der Front des Geréats ist der Taster "RESET" vertieft angebracht. Er ist nur mit einem
geeigneten Hilfsmittel (z. B. einem Stift) erreichbar.

Durch Drucken des Tasters "RESET" kdnnen die folgenden Aktionen ausgel6st werden:
» Wechsel vom Betriebszustand "Startup" nach "Boot Menu"

» Hardware-Reset (Neustart): Wechsel von den Betriebszustdnden "RUN" oder "STOP"
nach "Startup" (Ist ein USB-Stick gesteckt, werden eventuell vorhandene Geratedaten ko-
piert, siehe Funktionen des Reset-Tasters [@ 63].)

» Wechsel vom Betriebszustand "RUN" nach "STOP"
» Wechsel vom Betriebszustand "STOP" nach "RUN"

INFO

Weiterflihrende Informationen zum Reset-Taster siehe Kapitel

Betrieb [L) 57].
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5.2 Software

5.21 Software PMCprimo C2
Fur die Planung, Konfiguration, Programmierung und Inbetriebnahme stehen verschiedene
Tools zur Verfligung. Mit ihnen wird ein Projekt erstellt:
» PASmotion
PASmotion dient zur Parametrierung und Inbetriebnahme der Motion Control-Steuerung.
— Terminalprogramm: Mit dem Terminal kénnen direkt Befehle an die Hardware Uber-

tragen werden. Zudem kénnen Firmware-Updates und die Basiskonfiguration der Mo-
tion Control-Steuerung durchgefihrt werden.

— Oszilloskop-Funktion: PScope ist ein Oszilloskop auf PC-Basis mit bis zu 4 Kanalen.
Es koénnen Signale von Steuerungen aufgezeichnet und visualisiert werden.
— Bahnkurvenerstellung: PMotion ist ein Werkzeug zur Erzeugung von Bahnkurven.
» Entwicklungsumgebung nach IEC 61131-3

CODESYS ist eine Entwicklungsumgebung fur die Programmierung von Steuerungen
nach IEC 61131-3. Sie ist erweitert um Befehle fiir Bewegungsablaufe. Das "PMC Pro-
gramming Tool" enthalt neben den Kernpaketen von CODESYS, die Target Support
Packages und das PMCprimo Basisprojekt.

» DriveControlSuite

DriveControlSuite dient zur Parametrierung und Inbetriebnahme des Antriebsreglers
PMC SC6/PMC SI6.

Die Software-Tools sind im Internet unter www.pilz.com verfligbar.
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6 Montage
6.1 Montage Einsteckkarte PMCprimo C2.0
6.1.1 Allgemeine Anforderungen

Beachten Sie auch die jeweilige Bedienungsanleitung zum Servoverstarker.

(!

WICHTIG

Beschadigung durch elektrostatische Entladung!

Durch elektrostatische Entladung kénnen Bauteile beschadigt werden. Sor-
gen Sie fur Entladung, bevor Sie das Produkt bertihren, z. B. durch Berih-
ren einer geerdeten, leitfahigen Flache oder durch Tragen eines geerdeten
Armbands.

WICHTIG

Die Motion Control-Steuerung PMCprotego C2.0 (Einsteckkarte) wird in den
Servoverstarker PMCprotego D eingebaut. Es gelten mit dem Einbau die
Umweltbedingungen des Servoverstarkers PMCprotego D (siehe Kapitel
"Technische Daten" in der Bedienungsanleitung des Servoverstarkers).
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6.1.2

Abmessungen
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6.1.3 Montage des Gerats

Die PMCprim0 C2.0 wird in die Steckplatze 1 und 2 der Servoverstarker PMCprotego D
eingebaut. Beachten Sie bei der Montage die Hinweise im Kapitel "Montage" der Bedie-
nungsanleitung des Servoverstarkers.

PMCprotego D.01 PMCprotego D.24 PMCprotego D.48
PMCprotego D.03 PMCprotego D.72
PMCprotego D.06

PMCprotego D.12
A wY -

Slot 1/2

Slot 1/2
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ﬁ
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C 1]

® 9
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® ¢
® g
® ¢
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Abb.: Steckplatze 1 und 2 fiir die Montage der PMCprimo C2
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6.1.4 Montage des Feldbusverteilers

Fur die Vernetzung einer PMCprimo C2 tiber CANopen, PROFIBUS DP benétigen Sie
einen Feldbusverteiler. Er ist als Zubehor erhaltlich. Der Feldbusverteiler wird auf den Ser-
voverstarker gesteckt.

INFO

Anschlussbelegung, Verdrahtung und Montage sind in der Bedienungsan-
leitung des Feldbusverteilers beschrieben.

Bei der Montage des Feldbusverteilers gehen Sie wie folgt vor:
» Schalten Sie die Netzspannungen und die 24 V-Versorgungsspannung aus.

» Stecken Sie den 9-pol. Sub-D-Buchsenstecker X6D auf den Stiftstecker X6 des Servo-
verstarkers.

» Drehen Sie die Schrauben in die Gewinde des Gehauses.

N S

[C]_[mm]
TXGD
|:IXG

Abb.: Montage des Feldbusverteilers auf einen Servoverstarker
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6.2 Abmessungen Gehausevariante PMCprimo C2.1

6.2.1 Abmessungen
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Abb.: Abmessun gen PMCprimo C2.1, MaRangaben in mm
6.2.2 Montage PMCprimo C2.1 im Schaltschrank
Die Montage des Gerats ist mithilfe der Befestigungslaschen waagrecht oder senkrecht
moglich.
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71

Verdrahtung

Hinweise zur Verdrahtung
Bitte beachten Sie:
) Leiterquerschnitte fir Feldanschlussklemmen in mm?
— Digitale Ein-/Ausgénge, Versorgungsspannung: 0,5 (AWG20) ... 1,0 (AWG18), AEH
ohne Kunststoffkragen nach DIN 46228/1
Eingange
» Kurzschlisse zwischen den Eingdngen untereinander oder gegen eine Versorgungslei-
tung durch geeignete Leitungsfiihrung ausschlielRen.

» Leitungen missen geschirmt sein, wenn die Signale als Referenzeingange verwendet
werden. Andere Signalleitungen missen nicht geschirmt sein.

Ausgange
» Bei Kurzschlissen zwischen der Leitung vom Ausgang zur Last und einer Versorgungs-
leitung lasst sich die Last nicht mehr abschalten.

Méogliche Abhilfe: Fehlerausschluss durch separate Mantelleitung fiir Versorgungsspan-
nungen.

» Querschlisse zwischen den Ausgangen durch entsprechende Kabelfihrung ausschlie-
Ren.

» Die Aktoren kénnen mit ungeschirmten Leitungen angeschlossen werden.
» Die Ausgange bendtigen keine Loschglieder fir induktive Lasten.
Leitungsmaterial

» Leitungsmaterial aus Kupferdraht verwenden.
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7.2 Steckerbelegung X40b
Stecker X40b Pin Bezeichnung Beschreibung
11 a =l9 1 11:1 Digitaler, schneller Eingang 1
g : : 1? 2 11:2 Digitaler, schneller Eingang 2
g : : g 3 11:3 Digitaler, schneller Eingang 3
6| = = |14 4 1:4 Digitaler, schneller Eingang 4
; : : 12 5 O1:1 Digitaler Ausgang 1
6 01:2 Digitaler Ausgang 2
7 01:3 Digitaler Ausgang 3
8 01:4 Digitaler Ausgang 4
9 11:5 Digitaler, schneller Eingang 5
10 11:6 Digitaler, schneller Eingang 6
11 11:7 Digitaler Eingang 7
12 11:8 Digitaler Eingang 8
13 015 Digitaler Ausgang 5
14 01:6 Digitaler Ausgang 6
15 o1:7 Digitaler Ausgang 7
16 01:8 Digitaler Ausgang 8
7.3 Versorgungsspannung

Die digitalen Ausgange und das Gerat bendtigen eine Versorgungsspannung 24 V DC.

» Beachten Sie bei der Auswahl des Netzteils die Anforderungen im Kapitel "Technische
Daten".

» Das Netzteil muss eine Spannungsunterbrechung von 20 ms tberbrticken kénnen.

WARNUNG!
Elektrischer Schlag!

Achten Sie beim externen Netzteil zur Erzeugung der Versorgungsspan-
nung auf eine sichere elektrische Trennung. Andernfalls besteht die Gefahr
von elektrischem Schlag. Die Netzteile missen EN 62368-1, EN 61558-2-6,
08:2009 einhalten.

Stecker X40a Pin |Bezeichnung Beschreibung
1| mm |3 1 +24 V Versorgungsspannung +24 V DC
4
=t 3 0 V Supply Masse flir Versorgungsspannung

Versorgungsspannung fur:

das Gerat, die digitalen Ausgange X40b, die Schnittstellen
X42 bis X45
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Versorgungsspannung 24 V

X40a
1
+24V reyf——— ——
3 !
0V Supply ==

=L

24 V-Anschluss potenzial-
getrennt aus externem
Netzteil, z. B. mit Trenn-
transformator

*Beim Entfernen der Briicke
muss eine Erdschlusstiber-
wachung nach EN 60204 /
VDE 0113 eingesetzt wer-

den.

7.4 Digitale Eingange
Stecker X40a, X40b |Pin Bezeichnung Beschreibung
1| m m [9 X40b X40b
2| = m [0 - .
3 um |11 1 11:1 Digitaler, schneller Eingang 1
4 m m |12 ) .. .
5w m |13 2 11:2 Digitaler, schneller Eingang 2
‘73 .- 12 3 11:3 Digitaler, schneller Eingang 3
8| "= |16 4 11:4 Digitaler, schneller Eingang 4
; : : 2 X40a 9 11:5 Digitaler, schneller Eingang 5
10 11:6 Digitaler, schneller Eingang 6
11 11:7 Digitaler Eingang 7
12 11:8 Digitaler Eingang 8
X40a
3 ov Bezugsmasse fir digitale Eingan-
ge
Eingangskreis Digitaler Eingang
X40b 1 24V DC, massebezogen
i1 -JLifi |r —o— __— (X40a/3)
2 I
11:2 -)—tl) '[ /—4
3 . .
1M:3 Loy ! Leitungen missen ge-
4J : = schirmt sein, wenn die Si-
1:4 e)— _—1 gnale als Referenzeingén-
1:5 -Q-JL: - ge verwendet werden.
6 10_ : Beispiel: Referenzeingange
I : — [1:1 und 11:2 (Pin 1, 2)
11
.7 -—,LI _—
e [a—
' 3’ ! — Tasy
X40a o pe—! ,,j,, /O-GND
D
. Shield
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7.5 Digitale Ausgange
Stecker X40a, X40b |Pin Bezeichnung Beschreibung
1| = m |9 X40b X40b
2| = m |10 ..
3 mm |11 5 011 Digitaler Ausgang 1
4| m m (12 A ..
5 w13 6 01:2 Digitaler Ausgang 2
6| mm 14 7 01:3 Digitaler A 3
] e igitaler Ausgang
8| = ® |16 8 014 Digitaler Ausgang 4
1| ' = |3 X40a . -
ol mmla 13 015 Digitaler Ausgang 5
14 01:6 Digitaler Ausgang 6
15 o1:7 Digitaler Ausgang 7
16 018 Digitaler Ausgang 8
X40a
1 +24 'V Versorgungsspannung fur digitale
Ausgange
3 0V Supply Bezugsmasse fur digitale Ausgan-
ge
Ausgangskreis Digitaler Ausgang
X40b 5 24 V DC, massebezogen
O1:1 ™= DI 1 (X40a/3)
6
01:2 | DI 2
7
01:3 == DI 3
8
01:4 |em Dl 4
13
01:5 [ DI 5
14
01:6 == DI 6
15
01:7 {=m DI 7
16
01:8 == DI 8
X40a 124V -1-)&/
3
oV (== I/0-GND
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7.6 Schnittstellen

7.6.1 Ubersicht
Auf der Front stehen vier RJ45-Buchsen mit Schnittstellen zur Verfigung.

Buchse X42-X45 Stecker Beschreibung
X45£14 [j X45 Nicht verwendet
8 X44 EtherCAT-Schnittstelle
wl
k X43 Ethernet-Schnittstelle
X438 D . .
1 X42 Konfigurierbar:
8
x4z EJ - 2 CANopen-Schnittstellen, oder

- 1 CANopen-/1 PROFIBUS DP-Schnittstelle

(Anschluss Uber Feldbusverteiler am Servoverstar-
ker PMCprotego D, siehe Kapitel Gerateeigen-
schaften)

Buchsenbelegung

7.6.2 CANopen, PROFIBUS DP

Die PROFIBUS DP- und die CANopen-Schnittstelle befindet sich auf der gleichen Buchse.
Je nach Basiskonfiguration (PASmotion) ist die Buchse X42 belegt mit

» einer kombinierten CANopen-/PROFIBUS DP-Schnittstelle
» zwei CANopen-Schnittstellen

7.6.21 Hinweise zur Verdrahtung der CANopen-Schnittstelle
Das CAN-Netzwerk wird in einer Linienstruktur aufgebaut.

> Die Gesamtlange der Leitungen und die Lange der Stichleitungen sind abhangig von der
Ubertragungsrate und den Eigenschaften der Leitung (Leitungswiderstand und Leitungs-
kapazitat).

» Die Signalleitungen missen beim ersten und letzten Teilnehmer mit Widerstadnden abge-
schlossen werden.

» Fir Buslangen bis 40 m kann ein Wellenwiderstand von 120 Ohm angenommen werden.
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7.6.2.2

Node 2 Node n-1
- )
Node 1 Node 3 a Node n
[ O—- - - o——---0t-—a (]
A A
Ry [Q] Ry [Q]

;|

|4
&

L

Abb.: Gesamtlange und Lange der Stichleitungen bei der CAN-Vernetzung.

Legende:

» Node: CANopen-Teilnehmer

) a: Lange der Stichleitung

» A: Abzweig

» R;: Abschlusswiderstand

Zusammenhang zwischen Ubertragungsrate, Buslange und Lange der Stichleitungen:

Ubertragungsrate |Buslinge | [m] Lange der Stichlei- | Gesamtlange aller
[kBit/s] tung a [m] Stichleitungen [m]
1000 10 1,5 7,5

500 70 55 27,5

250 115 11 55

Die folgende Tabelle gibt einen naherungsweisen Uberblick Uber die GréRe des Abschluss-
widerstands R; bei unterschiedlichen Leitungslangen. Der Wellenwiderstand ist im Einzel-
fall der Spezifikation des Kabels zu entnehmen.

Buslange | [m]

Abschlusswiderstand R; [Ohm]

0-40 120
40 - 300 150 - 300
300 - 500 150 - 300

PRl INFO

1

tion.

Zwei CANopen-Schnittstellen

Beachten Sie auch die Installationsrichtlinien der CANopen-Nutzerorganisa-

Es befinden sich zwei CANopen-Schnittstellen auf der gleichen Buchse. Die beiden

CANopen-Schnittstellen verwenden die gleiche Betriebserde (GND).
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7.6.2.3

Buchse X42

i

Pin Bezeichnung Beschreibung

1 n. c.

2 n. c.

3 GND Masse

4 CAN2_H CAN2 High-Signal
5 CAN2_L CAN2 Low-Signal
6 GND Masse

7 CAN_H CAN1 High-Signal
8 CAN_L CAN1 Low-Signal

n.c. = nicht belegt

Basiskonfiguration: 2 CANopen-Schnittstellen

Anschluss Uber Feldbusverteiler am Servoverstarker

PMCprotego D

CANopen-/PROFIBUS DP-Schnittstelle

Die PROFIBUS- und die CANopen-Schnittstelle befindet sich auf der gleichen Buchse. Die
PROFIBUS- und die CANopen-Schnittstelle verwenden die gleiche Betriebserde (GND).

Buchse X42

i

Pin Bezeichnung Beschreibung

1 CNTR-P (RTS) PROFIBUS RTS

2 n. c. n. c.

3 GND Masse

4 RxD/TxD-N PROFIBUS A-Leitung
5 RxD/TxD-P PROFIBUS B-Leitung
6 GND Masse

7 CAN_H CAN High-Signal

8 CAN_L CAN Low-Signal

n.c. = nicht belegt

Basiskonfiguration:

1 CANopen-/1 PROFIBUS DP-Schnittstelle

Anschluss Uber Feldbusverteiler am Servoverstarker PMCprotego

D

Buchsenbelegung

PRl INFO

Beachten Sie auch die Installationsrichtlinien der PROFIBUS-Nutzerorgani-

sation.
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7.6.3 Ethernet
Buchsoxe3  |Pin |Bezeichnung  [Beschvebung |
8 1 D1+ TX D1+
g\’j 2 D1- TX D1-
1 3 D2+ RX D2+
4 D3+ BI D3+
5 D3- BI D3-
6 D2- RX D2-
7 D4+ Bl D4+
8 D4- Bl D4-

Die Ethernet-Schnittstelle ist kompatibel zu 1000Base-T (Standard-Gigabit-Ethernet)
Empfohlenes Kabel: Cat5e SF/UTP

7.6.4 EtherCAT
Buchsox44  [Pin |[Bessichnung  |Beschveibung |
8 1 TD+ Transmit +
g:] 2 TD- Transmit -

1 3 RD+ Receive +
4 n. c.
5 n. c.
6 RD- Receive -
7 n. c.
8 n. c.
n. c. = nicht belegt

Empfohlenes Kabel: Cat5e SF/UTP
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1.7

7.71

Encoder

Anschlusskabel fliir externen Encoder

[X1]

3

1L

31
24.99

1

Abb.: Cable PMCprimo mini-lO enc SubD9, Bestellnummer 680044 (siehe Zubehdr)

Legende
[X1] SubD 9-poliger Buchsenstecker
[X2] Mini-I/O Stecker
L Lange 0,75 m
Versorgungsspannung
WARNUNG!
Elektrischer Schlag!
Achten Sie beim externen Netzteil zur Erzeugung der Versorgungsspan-
nung auf eine sichere elektrische Trennung. Andernfalls besteht die Gefahr
von elektrischem Schlag. Die Netzteile missen EN 62368-1, EN 61558-2-6,
08:2009 einhalten.
Stecker X40a Pin Bezeichnung Beschreibung
1| m m |3 X40a 2 Encoder Supply Versorgungsspannung fur
2| mm |4 externen Encoder
4 0 V Encoder Supply Versorgungsspannung fur
externen Encoder (0 V)
Versorgungsspannung fur Encoder an X41
Versorgungsspannung
X4 X40a T X40a/2 ist mit X41/4 und
1 2 — X40a/1 ist mit X41/2 intern
- YDt == 1| verbunden
__)2 oV oV 43 - N | “Beim Entfernen der Bricke
. ~ muss eine Erdschlussuber-
wachung nach EN 60204 /
VDE 0113 eingesetzt wer-
den.
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7.7.2 Inkrementalgeber mit TTL-Signal
Bei einer Leitungslange > 50 m sprechen Sie bitte mit unserem Customer Support.
Mini-l/O-Buchse Pin Bezeichnung Beschreibung
X41,
1 V+ Versorgungsspannung
2 oV Versorgungsspannung 0 V
3 4 Referenzimpuls Z
4 A Kanal A
5 Al Kanal A invertiert
6 2\ Referenzimpuls Z invertiert
7 B Kanal B
8 B\ Kanal B invertiert
- Shield Schirm
n. c. = nicht belegt
Eingangskreis Inkrementalgeber

Incremental encoder paarweise verdrillt, ge-

schirmt

Schirmanschluss im Ge-
hause

X41
4
A H= | : A
2 1 I
A\
A\S T
[ [
B'C T T B
e
B\ H=—H — B\
3 I
z H= H 1 z
Z\{G N X 2\
N N
1]
V+ | ||
ov |2 1 N
i\ |I |' oV
Shield ll |
@ Ly
]
X40a
3 V+
.
4 oV Encoder supply
A
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7.7.3 Absolutwertgeber mit SSI-Schnittstelle
Bei einer Leitungslange > 50 m sprechen Sie bitte mit unserem Customer Support.
Mini-l/O-Buchse Pin Bezeichnung Beschreibung
X41,
1 V+ Versorgungsspannung
2 oV Versorgungsspannung 0 V
3 n. c. -
4 CLOCK Taktsignal
5 CLOCK\ Taktsignal invertiert
6 n. c. -
7 DATA Daten
8 DATA\ Daten invertiert
- Shield Schirm
n. c.= nicht belegt

Eingangskreis Absolutwertgeber mit SSI-
Schnittstelle

X4 Encoder geschirmt

7
DATA = i ] DATA
. _CS Ll Ll Schirmanschluss im Ge-
DATA\ > ; - .
il i DATA\ hiuse
CLOCK ~— =} H CLOCK
5 |1 |l
CLOCK\ &=+ T CLOCK\
V+ f1 | : | : Vee
I I
ov Il 11§y
Shield N IJ

X40a
2
( V+<—
4 Encoder supply
pi oV
—-— ——
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8.1

Inbetriebnahme

Sicherheitshinweise

Dieses Kapitel beschreibt die Kommunikation zwischen einer PMCprimo C2 und einem
Servoverstéarker bei der ersten Inbetriebnahme.

Weiterflhrende Informationen zur Inbetriebnahme der jeweiligen Servoverstarker finden
Sie in der Bedienungsanleitung.

Beachten Sie bei der Inbetriebnahme unbedingt die folgenden Sicherheitshinweise:

» Bei der Inbetriebnahme darf durch die Steuerungen keine Gefahr fir Personen und Ma-
schinen oder Anlagen ausgehen. Treffen Sie entsprechende Schutz- und Vorkehrungs-
malnahmen.

» Zur Vermeidung von Personen- und Sachschaden darf nur qualifiziertes und geschultes
Personal an den Geraten arbeiten. Qualifiziertes Fachpersonal ist mit dem Transport, der
Installation, Inbetriebnahme, Instandhaltung und mit dem Betrieb des Gerats vertraut. Es
kennt die einschldgigen Normen und Vorschriften.

» Vor der Inbetriebnahme muss der Maschinenhersteller eine Gefahrenanalyse fir die Ma-
schine erstellen und geeignete Mal3nahmen treffen, sodass unvorhergesehene Bewe-
gungen nicht zu Schaden an Personen oder Sachen fihren kénnen.

» Das Online-Programmieren eines laufenden Antriebs ist ausschlief3lich Fachpersonal mit
weitreichenden Kenntnissen in den Bereichen Antriebstechnik und Regelungstechnik er-
laubt.

» Auf Datentrager gespeicherte Daten sind nicht gesichert gegen ungewollte Veranderung
durch Dritte. Vor dem Laden von Daten zur Steuerung mussen diese deshalb zuerst auf
Richtigkeit geprift werden.

» Vor der Installation und Inbetriebnahme sind insbesondere die Sicherheitshinweise in die-
ser Bedienungsanleitung sorgfaltig zu lesen und zu beachten (siehe Kapitel "Sicherheit").
Falsche Handhabungen kénnen zu Personen- und Sachschaden fihren.

» Technische Daten und Angaben (Typenschild und Dokumentation) sind unbedingt einzu-
halten.

» Es treten lebensgefahrliche Spannungen bis zu 900 V auf. Priifen Sie, ob alle span-
nungsfihrenden Anschlussteile gegen Beriihrung sicher geschiitzt sind.

» Die Kuhlkorper- und Frontplatten-Temperatur am Verstarker kann im Betrieb 80 °C errei-
chen. Prifen (messen) Sie die Temperatur des Kuhlkdrpers. Warten Sie, bis der Kuhlkor-
per auf 40 °C abgekdhlt ist, bevor Sie ihn berlhren.
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8.2 PMCprimo C2 in Betrieb nehmen
8.2.1 Inbetriebnahme PMCprimo C2.0 mit PMCprotego D vorbereiten
PASmotion
Installieren Sie die Inbetriebnahme-Software PASmotion. Die Software ist verfugbar auf
www.pilz.com.
Beispiel 1 via CANopen-/PROFIBUS DP-Schnittstelle: PMCprimo C2 und
PMCprotego D verbinden
CANopen 2/PROFIBUS DP CANopen 1
5 PMCprotego D.CAN-CANbus-Adapter
— PMCprimo C2
Ethernet X43 ] D
|
X42 im] H
XA T
(T 1 X40a %‘f 124 V'1- I Iy e e
LU—="\ = [ —Ge2av| /P v
L2 ——=——— ; 2 _ —E=—=— 13
L3 — = - Slov [ o 0Vi= ~F———PE
S I N |
[ ®——— PMCprotego D
Abb.: PMCprimo C2 und PMCprotego D verbinden, Beispiel 1 via CANopen-/PROFIBUS-Schnittstel-
le
Voraussetzungen:
» Die Motion Control-Steuerung PMCprimo C2 ist in einen Servoverstarker eingebaut.
» Ein Feldbusverteiler PMCprotego D.CAN-CANbus-Adapter oder PMCprotego D.CAN-
PROFIBUS-Adapter ist gesteckt.
Stellen Sie folgende Verbindungen her:
) X42 der Motion Control-Steuerung mit X6E des Feldbusverteilers mit dem mitgelieferten
RJ45-Kabel verbinden.
> Ethernet-Schnittstelle X43 der Motion Control-Steuerung mit dem PC verbinden.
Bedienungsanleitung PMCprimo C2 PILZ |45
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Beispiel 2 via EtherCAT-Schnittstelle: PMCprimo C2.0 und PMCprotego D verbinden.

+— PMCprimo C2

X7A
[
X7B EtherCAT

E
Ethernet X43 D

i1
X4A . 7
7 1 X402 oa Ve = HE=— L1
L —=N = B+ —={r2av ) Fe=—
Lo ——— =3

] 2 _
L3 —E==— - 3lov 0 OVi= ~b— pE
g |

[ ®—>—— PMCprotego D

Abb.: PMCprimo C2.0 und PMCprotego D verbinden, Beispiel 2 via EtherCAT-Schnittstelle

Voraussetzungen:
» Die Motion Control-Steuerung PMCprimo C2.0 ist in einen Servoverstarker eingebaut.

Stellen Sie folgende Verbindungen her:

» X44 der Motion Control-Steuerung mit X7A des PMCprotego D Servoverstarkers verbin-
den.

» Ethernet-Schnittstelle X43 der Motion Control-Steuerung mit dem PC verbinden.
Versorgungsspannungen verdrahten
» Servoverstarker:
— PMCprotego D.01 ... D.24
X4A/1: 24V
X4A/2: 0V
— PMCprotego D.48 oder PMCprotego D.72
X4/1:24 V
X4/3: 0V
» PMCprimo C2:
— X40a/1: 24V
—X40a/3: 0 V

Versorgungsspannungen anlegen
» Schalten Sie die Versorgungsspannungen fir die Motion Control-Steuerung und den
Steuerteil des Servoverstarkers ein.

Die Gerate starten. Die Motion Control-Steuerung PMCprimo C2.0 durchsucht das Netz-
werk nach Teilnehmern.
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Den Servoverstéarkern werden in der Motion Control-Steuerung automatisch logische Ach-
sen zugeordnet, wenn

» keine Konfiguration auf der Motion Control-Steuerung gespeichert ist.
» neue Servoverstarker zur bestehenden Konfiguration erkannt werden.
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8.2.2 Inbetriebnahme PMCprimo C2.1 mit PMC SC6/PMC SI6 vorbereiten
DriveControlSuite
Installieren Sie die Inbetriebnahme-Software DriveControlSuite der Antriebsregler.
PASmotion
Installieren Sie die Inbetriebnahme-Software PASmotion der Motion Control-Steuerung.
Die Software ist verfugbar auf www.pilz.com.

Beispiel via EtherCAT-Schnittstelle: PMCprimo C2.1 und PMC SC6/PMC SI6 verbin-
den

PMCprimo C2.1 PMC SC6 DriveControlSuite
T f unit
XMt pucsce  [E=
PASmotion Front of unit
CODESYS FETT

X9
Ethernet

p—

X10: Power supply 400 VAC

| xa4
Ethernet ‘

X43
X11: Power supply 24V bc

X40a
¢ 1 X201: EtherCAT Out
L1 ——3— = i/_c__+24v ! Il 0 therCAT Ou
Lo —— X200 L-=-|
L3 —F—— 3 EtherCAT In
PE

Abb.: PMCprimo C2.1 und SC6 verbinden, Beispiel via EtherCAT-Schnittstelle

Stellen Sie folgende Verbindungen her:
» X44 der Motion Control-Steuerung mit X200 des PMC SC6 Antriebsreglers verbinden.
» Ethernet-Schnittstelle X43 der Motion Control-Steuerung mit dem PC verbinden.
) Ethernet-Schnittstelle X9 des Antriebsreglers mit dem PC verbinden.
Versorgungsspannungen verdrahten:
» Antriebsregler PMC SC6

— X11/+/-: 24 V¢
» PMCprimo C2

— X40a/1: 24V

— X40a/3: 0 V
Versorgungsspannungen anlegen

» Schalten Sie die Versorgungsspannung fiir die Motion Control-Steuerung und den Steu-
erteil des Antriebsreglers ein.

Die Gerate starten.
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8.2.3 Kommunikation PMCprimo C2 mit PC herstellen

Die folgenden Schritte beschreiben, wie Sie die Verbindung zwischen dem PC und der Mo-
tion Control-Steuerung Uber die Ethernet-Schnittstelle herstellen.

Voraussetzung:
» Die Inbetriebnahme-Software PASmotion ist auf dem PC installiert.
» Die Versorgungsspannungen (24 V DC) liegt an der PMCprimo C2 an.

» Der Konfigurations-PC ist mit der Ethernet-Schnittstelle X43 der PMCprimo C2 verbun-
den.

Verbindung herstellen
1. Starten Sie die Inbetriebnahme-Software PASmotion.

2. Wahlen Sie das Fenster Terminal.

3. Klicken Sie auf das Symbol - Neue Verbindung erstellen.
Das Fenster Verbindungseinstellungen 6ffnet sich.

Sie kdnnen sich nun mit einem bekannten Netzwerk-Teilnehmer verbinden. Falls Ihnen die
IP-Adresse nicht bekannt ist, konnen Sie nach den Teilnehmern im Netzwerk suchen.

Alternative 1: Die IP-Einstellungen sind bekannt

» Voraussetzung: Die PMCprimo C2 und der PC sind im selben Netzwerk oder Uiber einen
Router erreichbar.

1. Wahlen Sie den Button Ethernet.
Das Fenster Neue Verbindung 6ffnet sich.

2. Geben Sie bei den Verbindungseinstellungen die IP-Adresse ein und wahlen Fertig-
stellen.

Die Verbindung mit der PMCprimo C2 wird hergestellt.
Alternative 2: Die IP-Einstellungen sind nicht bekannt
» Voraussetzung: Die PMCprimo C2 und der PC sind in derselben Broadcast-Domane.
1. Wahlen Sie den Button Ethernet.
2. Wahlen Sie in der Liste den Teilnehmer, mit dem Sie sich verbinden mdéchten.

Hinweis: Klicken Sie auf den Button Ping, um die Hardware des Gerats zu identifizie-
ren.

3. Wahlen Sie den Button Konfiguration... Das Fenster Gerédte-Konfiguration 6ffnet
sich.

4. Geben Sie die IP-Einstellungen ein und wahlen anschlieRend den Button Diese IP-
Adresse verwenden. Das Fenster Verbindungsassistent 6ffnet sich.

5. Wahlen Sie den Button Fertigstellen.
Der Netzwerk-Teilnehmer wird verbunden.

Die Motion Control-Steuerung meldet sich mit der Konfiguration, wenn die Ethernet-Verbin-
dung hergestellt wurde.

0.1: hwl
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0.1
SOFTWARE
Firmware 03.06.01.00, Nov 19 2020, 12:01:18
Motion: NOT INSTALLED
IEC PLC: INSTALLED
Interpolation: NOT INSTALLED
ETHERNET
IP address 172.23.10.141
Netmask 255.255.248.0
Gateway 192.168.0.1
CHANNELS
Number 1...60
HARDWARE
Type: PMCprimo C2 1300MHz unknown
Mat.Nr.: 680190
Ser.Nr.: 111111
Pr.Ver.: 1.0
Encoder 0
Inputs: 8
Outputs: 8
Virtual-Inputs: 56
Virtual-Outputs: 56
Analogue Inputs: O
Analogue Outputs: O
DEVICES in EtherCAT Network:
PMC SC6A062R at EtherCAT ADDR 1001 found (DS402)
PMC SC6A261R at EtherCAT ADDR 1002 found (DS402)

PMCprotego D

(s701)

at EtherCAT ADDR 1003 found

Inputs: 18

Outputs: 10

Virtual- 4
Inputs:

Virtual- 10
Outputs:

Analogue 2
Inputs:

to 0.2

(DS402)

Inputs linked to channel from 0.1

Bedienungsanleitung PMCprimo C2
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0.1: HW2
0.1:

Kein CAN-Gerat gefunden (253)

STATE OF DEVICES:

Device

Network Addr

PMCprimo C2
PMC SC6A06
PMC SC6A06
PMC SC6A06
PMCprotego D

Die Motion Control-Steuerung ist betriebsbereit

ECAT 1001
ECAT 1001
ECAT 1002

1003

rung 0.1:. Dabei bedeuten:

-—- --—— 03.06.01

1 30 v
-—- -—— Vv
-—- -—— Vv
——- -——— 6

6.4-D-EC

6.4-D-EC

6.4-D-EC
.22

ACTIVE
ACTIVE
ACTIVE
ACTIVE
ACTIVE

. Sie meldet sich mit der Eingabeaufforde-

Zeichen

Bedeutung

Details

0

Adresse der Steuerung (bei
der PMCprimo C2 immer 0)

Dezimalzeichen

Nummer der aktuellen Ach-
se

Statusanzeige der aktuellen
Achse

> Regelkreis geschlossen

Regelkreis getffnet

A Achse fuhrt Ausgleichsbewegung durch

C Achse fihrt Zukoppelvorgang durch

I Initialisierung lauft

M Achse flhrt Positionierung durch

N CNC-Programm aktiv

S Achse fiihrt Stopp-Befehl aus

v Achse ist in Geschwindigkeitsregelung

W Achse ist im Wartezustand
X An der Achse ist eine Positionszuordnung
aktiv
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8.24

8.2.5

Servoverstiarker PMCprotego D konfigurieren

Mit der Inbetriebnahme-Software PASmotion konnen die im Netzwerk vorhandenen Servo-
verstarker parametriert werden.

Beachten Sie die Voraussetzungen:

» Der Servoverstarker ist nicht freigegeben (ENABLE = 0).

» Die Netzspannung fir den Leistungsteil des Servoverstarkers ist abgeschaltet.

» Die Versorgungsspannung 24 V DC fur den Steuerteil des Servoverstarkers liegt an.

» Das CANopen-Netzwerk ist fur die Motion Control-Steuerung und den Servoverstarker
konfiguriert

Weitere Informationen entnehmen Sie der Bedienungsanleitung des Servoverstarkers.

Antriebsregler PMC SC6/PMC SI6 konfigurieren

Mit der Inbetriebnahme-Software DriveControlSuite kdonnen die im Netzwerk vorhandenen
Antriebsregler parametriert werden.

Beachten Sie die Voraussetzungen:

» Der Antriebsregler ist nicht freigegeben (ENABLE = 0).

» Die Netzspannung fir den Leistungsteil des Antriebsreglers ist abgeschaltet.

» Die Versorgungsspannung 24 V DC fur den Steuerteil des Antriebsreglers liegt an.

» Das EtherCAT-Netzwerk ist fiir die Motion Control-Steuerung (iiber CODESYS) und dem
Antriebsregler konfiguriert.

Weitere Informationen entnehmen Sie der Bedienungsanleitung des Antriebsreglers.

Bedienungsanleitung PMCprimo C2

1004683-DE-03

PILZ |52



Inbetriebnahme

8.2.6 Basiskonfiguration der PMCprimo anpassen
Im Terminalprogramm kann mit dem Befehl "CD" die Basiskonfiguration der Motion Con-
trol-Steuerung geandert werden.
0.1: cd
0.1:
ACTUALCONFIGURATTION:

Operate Mode: STANDALONE
(24) Cycle Time: 1000 ps

( 4) Actual IP address: 192.168.0.11
( 4) Actual Netmask: 255.255.255.0
( 4) Actual Gateway: 0.0.0.0

(12) Number of Channels: 10

(27) Channel for enco- 1

der

(9) CAN node address: 50

( 3) CAN1 baudrate: 1000 KBit
( 8) CAN1 Cycle time: 4 ms

(16) Startup delay: 0 s

(22) CAN-mode: CAN1l: Master
(26) PMCprotego with SD- 1000
Card:

(34) PROFIBUS/CAN: PROFIBUS
(35) Codesys: Version 3

(36) No CAN reserved for
Codesys

--——- Configuration PROFIBUS is not valid for SoftSPS! ----

(11) PROFIBUS Address: 5

( 5) PROFIBUS IN/OUT 10 (Words)
Length:

( 6) PROFIBUS Offset: 0

(28) Modbus Client not active

LR R S b b b I Sb b I Sh 2 I Sb b b S I S S S 2b b S db S b S 2b I Sb b 4

Exit menu

Delete application data

Change CAN1 baudrate

Change Ethernet

Change in/out length for Profibus
Change offset for Profibus

Set CAN1l Cycle time

Set CAN address

R O o o U b w N O

1: Change Profibus address
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12:

16

22:
23:
24:
26:
27:
28:
29:
34:
35:
36:

Change number of channels

Change startup delay

Enable slave mode for CAN

Set CAN2 cycle time

Change cycle time of system

Set address for PmcProtego with SD-Card

Change channel for encoder

Set number of ModbusClient

Change ModbusClient Parameter

Activate PROFIBUS/CAN

Set Codesys Version

Reserve CAN for Codesys

Choice [Return; ESC exits menu]:

Die Basiskonfiguration ist nach Verlassen des Meniis aktiv und gespeichert, wenn Ande-
rungen durchgefuhrt wurden. Notigenfalls muss die Motion Control-Steuerung neu gebootet
werden, damit die Anderungen wirksam werden.

8.2.7 PMCprimo C2 bedienen

Im Terminal der Inbetriebnahme-Software kann durch Absetzen von Befehlen in der Kom-
mandosprache die Motion Control-Steuerung bedient werden.

HW1 - Anzeige Hardware

0.1: hwl
0.1:
SOFTWARE

Firmware:
Motion:

IEC PLC:

Interpolation:

ETHERNET

IP address
Netmask

Gateway

CHANNELS

Number

HARDWARE

Type:

03.06.00, Dec 16 2020, 13:20:52
INSTALLED
INSTALLED
INSTALLED

192.168.0.11
255.255.255.0
192.168.0.1

PMCprimo C2 1,3 GHz CAN/CAN
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Mat.Nr.: 680183
Ser.Nr.: 111
Pr.Ver.: 1.0
Encoder: 1
Inputs: 8
Outputs: 8
Virtual-In- 56
puts:

Virtual-Out- 56
puts:

Analogue In- O
puts:

Analogue Out- O
puts:

DEVICES in CAN Network:
PNOZmulti (DS401) at CAN1 ADDR 14 found.
Inputs: 24
Outputs: 24

CAN-I/0 (DS401) at CAN1 ADDR 23 found: PSSuniversal
Inputs: 32
Outputs: 32

Analogue In- 2 inputs linked to channel from 0.1 to 0.2
puts:

Analogue Out- 2 outputs linked to channel from 0.1 to 0.2
puts:

PMCtendo DD4 (SD01) at CAN1 ADDR 13 found (DS402)
Inputs: 2
Outputs: 0

HW2 - Anzeige Status Hardware

0.1: HW2

0.1:

STATE OF DEVICES:
Device Network Addr CH FS VN State
PMCprimo C2 - —-——= -——= -——= 03.06.00 ACTIVE
PNOZmulti CAN1 14 - - - ACTIVE
CAN-I/0 CAN1 23 -——- -— - FAULT
PMCtendo DD4 CAN1 13 2 27 5.180 FAULT
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8.3 CODESYS installieren

Die Entwicklungsumgebung fir die Programmierung nach IEC 61131-3 CODESYS finden
Sie im Software-Paket "PMC Programming Tool". Das Software-Paket finden Sie im Inter-
net unter www.pilz.com.

Nach dem Download
= entpacken Sie das Zip-File,
= starten Sie das Installationsprogramm.

Das PMCprimo Target Package wird installiert.
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9.1.1

Betrieb

Betriebszustande und Betriebszustandswechsel

Zustandsgraph
Der folgende Zustandsgraph zeigt die Betriebszustande und die Betriebszustandswechsel.
Die Prioritat einer Transition ist durch eine Zahl in einem kleinen Quadrat in der Mitte des

Transitionspfeils angegeben. Die Betriebszustande und die Betriebszustandswechsel wer-
den im Folgenden ausfuhrlich beschrieben.

X40a/1=24->0V

Reset-Taster
driicken

Power Off
X40a/1=0V

Startup

HW-Reset:
- Reset-Taster

Boot Menu
_--| beenden
- Befehl?

Fehler erkannt

automatischer
HW-Reset

- JAnwenderprogramm

vorhanden

HW-Reset:
- Reset-Taster

RS2 oder
Reset-Taster

kein

/Anwenderprogramm

Fehler erkannt

- RS3 oder
Reset-Taster
-RS4

Fatal Error

Abb.: Betriebszustédnde und Betriebszustandswechsel der Motion Control-Steuerung

Bedienungsanleitung PMCprimo C2
1004683-DE-03

PILZ |57



Betrieb

9.1.2 Betriebszustande
9.1.2.1 Betriebszustand "Power Off"
Im Betriebszustand "Power Off" ist die Motion Control-Steuerung PMCprimo C2 span-
nungslos. Durch das Einschalten der Versorgungsspannung wechselt das System in den
Betriebszustand "Startup".
9.1.2.2 Betriebszustand "Startup”
Im Betriebszustand "Startup" werden folgende Schritte ausgefihrt:
» Hardware initialisieren
» Feldbus-Schnittstellen initialisieren
) Betriebssystem laden
» Anwenderprogramm laden
Werden wahrend des "Startup" keine Fehler festgestellt, dann wechselt die Steuerung
» in den Betriebszustand "RUN", wenn ein Anwenderprogramm geladen wurde.
» in den Betriebszustand "STOP", wenn kein Anwenderprogramm geladen wurde.
Zustand der LEDs:
» LED "STAT" blinkt gelb, LED "FUNC" aus: Betriebszustand "Startup" aktiv
» LED "STAT" blinkt fir 4 s grin, wenn der Startup durchlaufen wurde. Wahrend dieser Zeit
kann in den Betriebszustand "Boot Menu" gewechselt werden.
Wechseln in das "Boot Menu":
» Driicken Sie den Reset-Taster, wahrend die LED "STAT" griin blinkt.
9.1.2.3 Betriebszustand "Boot Menu"
Im Betriebszustand "Boot Menu" kdnnen im Terminalprogramm in der Kommandosprache
die Betriebsparameter der Motion Control-Steuerung mit dem Befehl CD konfiguriert wer-
den, z. B.
» Konfiguration der Schnittstellen
» Léschen des Anwenderprogramms
Voraussetzung:
» PC und Motion Control-Steuerung sind Uber die Ethernet-Schnittstelle verbunden.
Zustand der LEDs:
» LED "STAT": blinkt griin
» LED "FUNC": leuchtet gelb
9.1.2.4 Betriebszustand "RUN"
Im Betriebszustand "RUN"
) befinden sich alle Systemteile im RUN-Zustand und arbeiten stérungsfrei.
» wird ein PLC-Anwenderprogramm zyklisch ausgefuhrt.
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» kann im Terminalprogramm uber die Kommandosprache mit der Motion Control-Steue-
rung kommuniziert werden.

Zustand der LEDs:

» Die LEDs "STAT" und "FUNC" leuchten grun.

9.1.25 Betriebszustand "STOP"
Im Betriebszustand "STOP"
» wird kein SPS-Anwenderprogramm ausgefihrt.
) arbeitet das System stérungsfrei.
» kann im Terminalprogramm Uber die Kommandosprache mit der Motion Control-Steue-
rung kommuniziert werden.
Zustand der LEDs:
» LED "STAT": leuchtet griin
» LED "FUNC": aus
9.1.2.6 Betriebszustand "Fatal Error"
Der Betriebszustand "Fatal Error" wird erreicht, wenn ein Fehler auftritt.
» Die Funktion ist nachhaltig gestort.
» Es erfolgt ein Eintrag des Fehlers in den Fehler-Stack.
Zustand der LEDs:
» Die LEDs "STAT" und "FUNC" leuchten rot.
9.1.3 Betriebszustandswechsel
-> @ Wechsel von allen Betriebszustanden nach "Power Off"
Das System wechselt in den Betriebszustand "Power Off", wenn die Versorgungsspannung
24 V DC ausgeschaltet wurde.
@ --> @ Wechsel von "Power Off" nach "Startup”
Das System wechselt in den Betriebszustand "Startup”, wenn die Versorgungsspannung
24 V DC eingeschaltet wurde.
@ --> @ Wechsel von "Startup” nach "Boot Menu"
Die LED "STAT" blinkt fur 4 s grin, wenn der Betriebszustand "Startup" fehlerfrei durchlau-
fen wurde.
» Drucken Sie in dieser Zeit den Reset-Taster, um in den Betriebszustand "Boot-Menu" zu
wechseln.
@ --> @ Wechsel von "Startup” nach "RUN"
Der Betriebszustand "Startup" wurde fehlerfrei durchlaufen. Das System wechselt in den
Betriebszustand "RUN", wenn im Betriebszustand "Startup" ein Anwenderprogramm gela-
den wurde.
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@ --> @ Wechsel von "Startup” nach "STOP"

Der Betriebszustand "Startup" wurde fehlerfrei durchlaufen. Das System wechselt in den
Betriebszustand "STOP", wenn im Betriebszustand "Startup" kein Anwenderprogramm ge-
laden wurde.

@ --> @ Wechsel von "Startup” nach "Fatal Error"

Das System wechselt in den Betriebszustand "Fatal Error", wenn im Betriebszustand "Star-
tup" ein Fehler aufgetreten ist.

@ - @ Wechsel von "Boot Menu" nach "Startup”

Das System wechselt in den Betriebszustand "Startup”, wenn das "Boot Menu" im Termi-
nalprogramm mit dem Befehl O oder ESC beendet wird.

@ -> @ Wechsel von "RUN" nach "Startup"”

Das System flhrt einen Hardware-Reset durch nach
» Ausfiihren des Befehls RS1 im Terminalprogramm (Neustart).

» langem Dricken (> 4 s) des Reset-Tasters (alternativ zum Befehl RS1).

@ > @ Wechsel von "RUN" nach "STOP"

Das System fihrt einen Wechsel durch nach
» Ausfiihren folgender Befehle im Terminalprogramm:
— RS3 (Wechsel nach "STOP")
— RS4 (Warm-Reset), stoppt das Anwenderprogramm
— RS5 (Kalt-Reset), stoppt das Anwenderprogramm
— RS6 (Ursprung-Reset), I6scht das Anwenderprogramm
» Ausfuhren von Befehlen in der IEC 61131-Entwicklungsumgebung.

» kurzem Driicken (< 4 s) des Reset-Tasters (alternativ zum Befehl RS3, Wechsel nach
"STOP").

@ - @ Wechsel von "RUN" nach "Fatal Error"

Das System wechselt in den Betriebszustand "Fatal Error", wenn im Betriebszustand
"RUN" ein Fehler aufgetreten ist.

Abhilfe
» Hardware-Reset ausfihren (Neustart)

) Kontaktieren Sie die Firma Pilz.

@ --> @ Wechsel von "STOP" nach "Startup”

Das System flihrt einen Hardware-Reset durch nach
» Ausfihren des Befehls RS1 im Terminalprogramm (Neustart).

» langem Dricken (> 4 s) des Reset-Tasters (alternativ zum Befehl RS1 (Neustart)).
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9.2

9.2.1

@ -> @ Wechsel von "STOP" nach "RUN"

Das System flihrt einen Wechsel durch nach

> Ausfihren des Befehls RS2 im Terminalprogramm (Wechsel nach "RUN").

» Ausflihren von Befehlen in der IEC 61131-Entwicklungsumgebung:

» kurzem Drucken (< 4 s) des Reset-Tasters (alternativ zum Befehl RS2 (Wechsel nach

"RUN")).

@ --> @ Wechsel von "STOP" nach "Fatal Error"

Das System wechselt in den Betriebszustand "Fatal Error", wenn im Betriebszustand
"STOP" ein Fehler aufgetreten ist.

Abhilfe

» Hardware-Reset ausfiihren (Neustart)

» Kontaktieren Sie die Firma Pilz.

Reset-, Restart-, Start- und Stopp-Moglichkeiten

Ubersicht

Es stehen, z. B. flir den Betrieb oder die Inbetriebnahme, verschiedene Moglichkeiten zur
Verfugung, um gezielt die Motion Control-Steuerung stoppen oder starten zu kénnen. Die
Tragweite eines Eingriffs ist abhangig vom verwendeten Befehl.

Moglichkeiten

Aktion

Kommandosprache

IEC 61131-Program-
mierung

Neustart der Motion
Control-Steuerung

Neustart (HW-Reset)

RS1 (alternativ: Re-
set-Taster lang
dricken (> 4 s))

Anwenderprogramm | Stopp RS3 (alternativ: Re- | Online --> Stop
stoppen set-Taster kurz
driicken (< 4 s))
Anwenderprogramm | Start RS2 (alternativ: Re- | Online --> Start
starten set-Taster kurz
dricken (< 4 s))
Reset der Motion Kalt-Reset RS5 Online --> Reset
Control-Steuerung (Kalt)
Warm-Reset RS4 Online --> Reset
Ursprung-Reset RS6 Online --> Reset (Ur-

sprung)

Die folgende Tabelle gibt einen Uberblick (iber die Auswirkungen eines Resets, Starts oder

Stopps auf Variable.
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9.2.2

9.2.3

9.2.3.1

9.2.3.2

9.2.3.3

Aktion Variable mit Attri- Variable mit Attri- Variable mit Attri-
but RETAIN but PERSISTENT but
RETAIN PERSIS-
TENT
Warm-Reset X - X
Kalt-Reset - - -
Ursprung-Reset - - -

x = Wert bleibt erhalten, - = Wert wird neu initialisiert

Neustart, "Startup”

Der Reset uUber den Betriebszustand "Power Off" fihrt einen Neustart des Systems mit
"Startup" aus.

» Schalten Sie die Versorgungsspannung 24 V DC der Motion Control-Steuerung aus und
wieder ein.

» Die Motion Control-Steuerung wechselt in den Betriebszustand "Startup”.

Reset-Befehle

Warm-Reset
Dieser Befehl
» stoppt das Anwenderprogramm.

) setzt alle Variablen auf den Wert zurlick mit dem sie initialisiert wurden (Ausnahme: Va-
riable mit Attribut RETAIN).

) setzt alle Variablen, die nicht explizit initialisiert wurden, auf einen Standardinitialisie-
rungswert zurtick.

Befehle:
» Kommandosprache: RS4

> IEC 61131-Programmierung: Menu Online -> Reset

Kalt-Reset

Dieser Befehl

) stoppt das Anwenderprogramm.

) setzt alle Variablen auf den Wert zurlick mit dem sie initialisiert wurden.
Befehle:

» Kommandosprache: RS5

» IEC 61131-Programmierung: Menu Online -> Reset (Kalt)

Ursprung-Reset
Dieser Befehl

) 16scht das Anwenderprogramm.
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9.24

9.3

) setzt alle Variablen auf den Wert zurtick mit dem sie initialisiert wurden (auch remanente
Variable mit Attribut RETAIN und PERSISTENT).

) setzt die Motion Control-Steuerung in den Urzustand (werkseitige Einstellungen) zurtck.
Befehle:
» Kommandosprache: RS6

» IEC 61131-Programmierung: Menl Online -> Reset (Ursprung)

Start- und Stoppbefehle

Das Anwenderprogramm kann Uber Befehle in Kommandosprache oder in der IEC 61131-
Entwicklungsumgebung gestartet und gestoppt werden. Mit Start- und Stopp-Befehlen wird
zwischen den Betriebszustanden "RUN" und "STOP" gewechselt.

Stoppen des Anwenderprogramms

Der Stopp-Befehl

» @ndert den Betriebszustand der Steuerung von "RUN" nach "STOP".
) stoppt das Anwenderprogramm.

Befehle:

» Kommandosprache: RS3

» IEC 61131-Programmierung: Menu Online -> Stop

» Reset-Taster kurz driicken (< 4 s)

Starten des Anwenderprogramms

Der Start-Befehl

» andert den Betriebszustand der Steuerung von "STOP" nach "RUN".
) startet das Anwenderprogramm.

Befehle:

» Kommandosprache: RS2

» IEC 61131-Programmierung: Menu Online -> Start

» Reset-Taster kurz driicken (< 4 s)

Funktionen des Reset-Tasters

Auf der Front des Gerats ist der Taster "RESET" vertieft angebracht. Er ist nur mit einem

geeigneten Hilfsmittel (z. B. einem Stift) erreichbar.

Durch Drucken des Tasters "RESET" kdnnen die folgenden Aktionen ausgeldst werden:

» Wechsel vom Betriebszustand "Startup" nach "Boot Menu"

» Hardware-Reset (Neustart): Wechsel von den Betriebszustdnden "RUN" oder "STOP"
nach "Startup”

» Wechsel vom Betriebszustand "RUN" nach "STOP"

» Wechsel vom Betriebszustand "STOP" nach "RUN"

» Voraussetzung ein USB-Stick ist gesteckt: die auf dem USB-Stick abgelegten Daten wer-

den auf die Steuerung kopiert. Die Daten kénnen eine neue Firmware mit einem komplet-
ten Projekt beinhalten.
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9.4

Wechsel vom Betriebszustand "Startup” nach "Boot Menu"

Sie kdnnen nach einem Neustart der Motion Control-Steuerung in das "Boot Menu" wech-
seln, um dort Betriebsparameter einzustellen.

Gehen Sie wie folgt vor:
» Die Steuerung befindet sich im Betriebszustand "Startup”. Die LED blinkt schnell.

» Die LED leuchtet fir 4 s dauerhaft, nachdem der Betriebszustand "Startup" durchlaufen
wurde. Wahrend dieser Zeit kann in den Betriebszustand "Boot Menu" gewechselt wer-
den.

» Driucken Sie den Reset-Taster, wahrend die LED dauerhaft leuchtet.
» Die Steuerung wechselt nach "Boot Menu".
Hardware-Reset (Neustart)

In den Betriebszustanden "RUN" oder "STOP" kann ein Hardware-Reset ausgeldst werden.
Die Steuerung wechselt in den Betriebszustand "Startup”.

Gehen Sie wie folgt vor:

» Die Steuerung befindet sich im Betriebszustand "STOP" oder "RUN".

» Drucken Sie den Reset-Taster mindestens 4 s lang.

» Die Steuerung wechselt nach "Startup".

Wechsel zwischen den Betriebszustanden "RUN" und "STOP"

Sie kdnnen zwischen den Betriebszustadnden "RUN" und "STOP" wechseln.

» Driicken Sie kurz den Reset-Taster, um von "RUN" nach "STOP" oder von "STOP" nach
"RUN" zu wechseln.

Meldungen

Die Motion Control-Steuerung bietet viele Mdglichkeiten zur Diagnose, zur Fehlererken-
nung und zur Kommunikation mit anderen Steuerungen.

Die Diagnose kann erfolgen durch

) die LEDs auf der Front des Gerats.
» den Fehler-Stack.

) die erweiterte Diagnose PVIS.

> Anzeigebefehle.

» Erfassen der Prozessdaten.

LEDs

LEDs auf der Front des Gerats informieren Uber die Betriebszustéande (siehe Abschnitt “An-
zeigeelemente” in diesem Kapitel).

Fehler-Stack

Der Fehler-Stack enthalt die letzten 100 Fehlermeldungen. Er kann in den Betriebszustan-
den "RUN" und "STOP" ausgelesen werden.

» Wahlen Sie im Terminalprogramm den Befehl LE1.

PVIS

In der erweiterten Diagnose PVIS werden Fehler, Meldungen und die zugehorigen Abhilfen
angezeigt.
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Anzeigebefehle

Anzeigebefehle zum Erfassen von Prozessdaten sind achsbezogen. Mit ihnen werden Da-
ten der Motion Control-Steuerung angezeigt, z. B. Position, Geschwindigkeit, Schleppab-
stand. Anzeigebefehle kdnnen in den Betriebszustanden "RUN" und "STOP" ausgefihrt
werden.

» Wahlen Sie im Terminalprogramm den Befehl DM, um den Anzeigemodus zu starten.

» Wahlen Sie im Terminalprogramm den Befehl DO, um den Anzeigemodus zu beenden.
Prozessdaten

Prozessdaten kdnnen in den Betriebszustanden "RUN" und "STOP" erfasst werden mit

» der Motion Control-Steuerung.

» dem Terminalprogramm.

» der Oszilloskopfunktion PScope.
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9.5 Anzeigeelemente

Die Motion Control-Steuerung besitzt zwei mehrfarbige LEDs "STAT" und "FUNC" zur Sta-
tusanzeige von Betriebszustanden.

STAT FUNC Beschreibung
Oggelb Oggelb Firmware-Update lauft
Oégelb ® Betriebszustand "Startup”
aktiv
Oi’grijn ® Reset-Taster kann gedrickt
werden, um eine Aktion aus-
zufiihren (Zeitdauer 4 s)
7 N . . .
Crij T gel Steuerung ist im Betriebszu-
grun el stand "Boot Menu"
4 7 . . .
Criin Criin Steuerung ist im Betriebszu-
grd grd stand "Startup"
ot ot Fataler Fehler, Betriebszu-
stand "Fatal Error"
4 7 . . .
O O Steuerung ist im Betriebszu-
:O\ grin :O\ grin stand "RUN"
N~ B . .
O arij o Steuerung ist im Betriebszu-
~grun stand "STOP"
7\O§gmn O piay Identifizierung (Ping)
4 4 . . "
Cpia Cpia Datenspeicherung fir Gera-
! ! tetausch (siehe USB)
> Legende
- LED ein
® LED aus
o- LED blinkt
LED Bedeutung
= CAN{ |CAN1 7\O€grijn Netzwerkverbindung
X42 E:] o Keine Netzwerkverbindung
— CAN2
) CAN2 eoi’gelb Netzwerkverbindung
o Keine Netzwerkverbindung
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LED Bedeutung
1 LINK LINK O griin Netzwerkverbindung
E:] o keine Netzwerkverbindung
={— TRAFFIC
TRAFFIC Cgelb Datenverkehr
X43, Xad, Xa5 o kein Datenverkehr
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Technische Daten

10 Technische Daten
Allgemein 680180 680190
Zertifizierungen CE, UKCA CE, UKCA
Anwendungsbereich Standard Standard
Elektrische Daten 680180 680190
Versorgungsspannung
fur Supply Supply
Spannung 24V 24V
Art DC DC
Spannungstoleranz -15 %/+20 % -15 %/+20 %
Leistung des externen Netzteils
(DC) ohne Last 1M0WwW 10W
Max. Verlustleistung des Moduls 10 W 10W

Zulassige Lasten

induktiv, kapazitiv, ohmsch

induktiv, kapazitiv, ohmsch

CPU 680180 680190
Speicher fir Anwendungen 512 MB 512 MB
Prozessortakt 1,3 GHz 1,3 GHz
Typ. Bearbeitungszeit/1000 Anwei-

sungen 2 us 2 us
Arbeitsspeicher (RAM) 512 MB 512 MB
Nullspannungssicherer ST-Spei-

cher 32 KB 32 KB
Eingang Absolutwertgeber 680180 680190
Anzahl der Z&hlereingénge 1 1

Art der Zahlereingange SSI-Encoder SSI-Encoder

Anschlussart

Mini-lO-Buchsenstecker, 8-polig

Mini-lO-Buchsenstecker, 8-polig

Versorgungsspannung fur Absolut-
wertgeber

10 ...30 VDC

10 ...30 VDC

Signal des Ausgangs (Clock)

Differenzsignal (RS-422/TTL)

Differenzsignal (RS-422/TTL)

Max. Anzahl der Bits am Zahlerein-

gang 12 - 32 Bit 12 - 32 Bit

Ubertragungsrate 300 kHz 300 kHz

Codierung des Eingangssignals Binar, Gray Binar, Gray

Signal am Dateneingang Differenzsignal (RS-422/TTL) Differenzsignal (RS-422/TTL)
Potenzialtrennung ja ja

Eingang Inkrementalgeber 680180 680190

Anzahl der Eingange 1 1

Anschlussart

Mini-lO-Buchsenstecker, 8-polig

Mini-lO-Buchsenstecker, 8-polig

Versorgungsspannung fur Inkre-
mentalgeber

10 ... 30 VDC, 4,75 ... 5,25 VDC

10 ...30 VDC, 4,75 ... 5,25 VDC

Phasenlage der Differenzsignale

A,/A und B,/B 90° £30° 90° £30°
Maximale Grenzfrequenz 0,5 MHz 0,5 MHz
Eingénge 680180 680190
Anzahl 8 8
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Eingénge 680180 680190
Eingangsfilter je nach Parametrie-
rung 5 us, 600 ps 5 ps, 600 ps
Signalpegel bei "0" -3-+5V DC -3-+5VDC
Signalpegel bei "1" 15-30VDC 15-30VvDC
Eingangsspannung nach EN
61131-2 Typ 1 24V DC 24V DC
Eingangsstrombereich 3,5-10,8 mA 3,5-10,8 mA
Potenzialtrennung ja ja
Halbleiterausgange 680180 680190
Anzahl Halbleiterausgange einpolig
plusschaltend 8 8
Externe Versorgungsspannung 24V 24V
Spannungstoleranz -15 %/+20 % -15 %/+20 %
Typ. Ausgangsstrom bei "1"-Signal
und Nennspannung Halbleiteraus-
gang 0,5A 0,5A
Zulassiger Strombereich 0,5A 0,5A
Potenzialtrennung ja ja
Kurzschlussfest ja ja
PROFIBUS-DP-Schnittstelle 680180 680190
Anzahl 1 1
Geratetyp Slave Slave
Stationsadresse 0...126d 0...126d
Stations-Adresse einstellbar Gber  Software Software
Maximale Datenlange der
PROFIBUS-Schnittstelle
Eingang 244 Byte 244 Byte
Ausgang 244 Byte 244 Byte
Diagnose 80 Byte 80 Byte
Anschluss RJ45 RJ45
Protokoll DPVO DPVO
Betriebsarten AutoBaud AutoBaud
Beschreibungsdatei Pilz0DCC.gsd Pilz0DCC.gsd
Herstellerkennung 0DCCh 0DCCh
CANopen-Schnittstelle 680180 680190
Anzahl 1,2 1,2
Anschlussart RJ45 RJ45
Geratetyp Master, Slave Master, Slave
Zykluszeiten - -
Ubertragungsraten 1000 kBit/s, 250 kBit/s, 500 kBit/s 1000 kBit/s, 250 kBit/s, 500 kBit/s
Potenzialtrennung ja ja
Ethernet-Schnittstelle 680180 680190
Anzahl 1 1
IP-Adresse Werkseinstellung 192.168.0.11 192.168.0.11
Anschlussart RJ45 RJ45
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Ethernet-Schnittstelle 680180 680190
Ubertragungsrate 1 Gbit/s 1 Gbit/s
Potenzialtrennung ja ja
EtherCAT-Schnittstelle 680180 680190
Anzahl 1 1
Anschluss RJ45 RJ45
Ubertragungsraten 100 MBit/s 100 MBit/s
Potenzialtrennung ja ja
Umweltdaten 680180 680190

Klimabeanspruchung

EN 60068-2-1, EN 60068-2-14, EN
60068-2-2, EN 60068-2-78

EN 60068-2-1, EN 60068-2-14, EN
60068-2-2, EN 60068-2-78

Umgebungstemperatur
nach Norm EN 60068-2-14 EN 60068-2-14
Temperaturbereich 0-40°C 0-40°C
Lagertemperatur
nach Norm EN 60068-2-1/-2 EN 60068-2-1/-2
Temperaturbereich -40 -70 °C -40 -70 °C
Feuchtebeanspruchung
nach Norm EN 60068-2-78 EN 60068-2-78
Feuchtigkeit 93 % r. F. bei 40 °C 93 % r. F. bei 40 °C
Betauung im Betrieb unzuldssig unzulassig
Max. Betriebshdhe Uber NN 2000 m 2000 m
EMV EN 61131-2 EN 61131-2
Schwingungen
nach Norm EN 60068-2-6 EN 60068-2-6
Frequenz 5-8,4Hz 5-8,4Hz
Amplitude 3,5 mm 3,5 mm
Beschleunigung 10 m/s? 10 m/s?
Schockbeanspruchung
nach Norm EN 60068-2-27 EN 60068-2-27
Beschleunigung 150 m/s? 150 m/s?
Dauer 11 ms 11 ms
Kuhlung eingebauter Lufter eingebauter Lifter
Luft- und Kriechstrecken
nach Norm EN 61131-2 EN 61131-2
Uberspannungskategorie Il Il
Verschmutzungsgrad 2 2
Schutzart
nach Norm EN 60529 EN 60529
Gehause IP20 1P20
Klemmenbereich 1P20 1P20
Einbauraum (z. B. Schalt-
schrank) IP54 IP54
Potenzialtrennung 680180 680190

Potenzialtrennung zwischen

Encoder und Systemspannung

Encoder und Systemspannung

Art der Potenzialtrennung

Basisisolierung

Basisisolierung
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Potenzialtrennung

680180

680190

BemessungsstolRspannung

500 V

500 V

Potenzialtrennung zwischen

Ethernet und Systemspannung

Ethernet und Systemspannung

Art der Potenzialtrennung

Basisisolierung

Basisisolierung

BemessungsstoRspannung

500 V

500 V

Potenzialtrennung zwischen

EtherCAT und Systemspannung

EtherCAT und Systemspannung

Art der Potenzialtrennung

Basisisolierung

Basisisolierung

BemessungsstoRspannung

500 V

500 V

Potenzialtrennung zwischen

CANopen und Systemspannung

CANopen und Systemspannung

Art der Potenzialtrennung

Basisisolierung

Basisisolierung

Bemessungsstolispannung 500V 500 V
Mechanische Daten 680180 680190
Einbaulage - beliebig
Material

Front Stahl 1.4016 Stahl 1.4016

Oberseite Polyesterfolie Polyesterfolie
Befestigungsart steckbar steckbar
Leiterquerschnitt bei Schraubklem-
men

Einzelleiter starr, mehrdrahtiger

Leiter flexibel oder mehrdrahti-

ger Leiter mit Aderendhllse 0,75 mm? 0,75 mm?
Abmessungen

Hohe 173 mm 199 mm

Breite 18,5 mm 30 mm

Tiefe 97 mm 99 mm
Gewicht 200g 516 g

Bei Normenangaben ohne Datum gelten die 2021-03 neuesten Ausgabestande.

Bedienungsanleitung PMCprimo C2
1004683-DE-03

PILZ |71



EG-Konformitatserklarung

11 EG-Konformitatserklarung
Diese(s) Produkt(e) erfillen die Anforderungen der Richtlinie 2006/42/EG Uber Maschinen
des europaischen Parlaments und des Rates. Die vollstandige EG-Konformitatserklarung

finden Sie im Internet unter www.pilz.com/downloads.
Bevollmachtigter: Norbert Frohlich, Pilz GmbH & Co. KG, Felix-Wankel-Str. 2, 73760 Ostfil-

dern, Deutschland
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12

UKCA-Declaration of Conformity
This product(s) complies with following UK legislation: Supply of Machinery (Safety) Regu-
lation 2008.

The complete UKCA Declaration of Conformity is available on the Internet at www.pilz.com/
support/downloads.

Representative: Pilz Automation Technology, Pilz House, Little Colliers Field,
Corby, Northamptonshire, NN18 8TJ United Kingdom, eMail: mail@pilz.co.uk

Bedienungsanleitung PMCprimo C2

1004683-DE-03

PILZ |73


http://www.pilz.com/support/downloads
http://www.pilz.com/support/downloads
mailto:mail@pilz.co.uk

Bestelldaten

13 Bestelldaten
13.1 Produkt
Die Erweiterungen entnehmen Sie auch dem Typenschlissel [@ 12].

Produkttyp Merkmale Bestell-Nr.

PMCprimo C2.0/C/C/2 Motion Control-Steuerung mit konfigurierbarer CANopen-/ | 680180
PROFIBUS-Schnittstelle, 1,3 GHz, keine Software-Option
Einsteckkarte

PMCprimo C2.0/C/C/3 Motion Control-Steuerung mit konfigurierbarer CANopen-/ | 680181
PROFIBUS-Schnittstelle, 1,3 GHz, dynamische Kurvenbe-
rechnung
Einsteckkarte

PMCprimo C2.0/C/C/4 Motion Control-Steuerung mit konfigurierbarer CANopen-/ | 680182
PROFIBUS-Schnittstelle, 1,3 GHz, IEC 61131-3-Program-
mierung
Einsteckkarte

PMCprimo C2.0/C/C/5 Motion Control-Steuerung mit konfigurierbarer CANopen-/ | 680183
PROFIBUS-Schnittstelle, 1,3 GHz, dynamische Kurvenbe-
rechnung und IEC 61131-3-Programmierung
Einsteckkarte

PMCprimo C2.0/C/C/6 Motion Control-Steuerung mit konfigurierbarer CANopen-/ | 680184
PROFIBUS-Schnittstelle, 1,3 GHz, IEC 61131-3-Program-
mierung und Bahninterpolation
Einsteckkarte

PMCprimo C2.0/C/C/7 Motion Control-Steuerung mit konfigurierbarer CANopen-/ | 680185
PROFIBUS-Schnittstelle, 1,3 GHz, Dynamische Kurven-
berechnung, IEC 61131-3-Programmierung und Bahnin-
terpolation
Einsteckkarte

PMCprimo C2.1/C/C/2 Motion Control-Steuerung mit konfigurierbarer CANopen-/ | 680190
PROFIBUS-Schnittstelle, 1,3 GHz, keine Software-Option
Gehausevariante

PMCprimo C2.1/C/C/3 Motion Control-Steuerung mit konfigurierbarer CANopen-/ | 680191
PROFIBUS-Schnittstelle, 1,3 GHz, dynamische Kurvenbe-
rechnung
Gehausevariante

PMCprimo C2.1/C/C/4 Motion Control-Steuerung mit konfigurierbarer CANopen-/ | 680192
PROFIBUS-Schnittstelle, 1,3 GHz, IEC 61131-3-Program-
mierung
Gehausevariante

PMCprimo C2.1/C/C/5 Motion Control-Steuerung mit konfigurierbarer CANopen-/ | 680193
PROFIBUS-Schnittstelle, 1,3 GHz, dynamische Kurvenbe-
rechnung und IEC 61131-3-Programmierung

PMCprimo C2.1/C/C/6 Motion Control-Steuerung mit konfigurierbarer CANopen-/ | 680194
PROFIBUS-Schnittstelle, 1,3 GHz, IEC 61131-3-Program-
mierung und Bahninterpolation
Gehausevariante
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Produkttyp Merkmale Bestell-Nr.
PMCprimo C2.1/C/C/7 Motion Control-Steuerung mit konfigurierbarer CANopen-/ | 680195
PROFIBUS-Schnittstelle, 1,3 GHz, Dynamische Kurven-
berechnung, IEC 61131-3-Programmierung und Bahnin-
terpolation
Gehausevariante
13.2 Zubehor
Produkttyp Merkmale Bestell-Nr.
PMCprotego D.CAN- Feldbusverteiler mit zwei CANopen-Schnittstellen fir 680040
CANbus-Adapter 01-24A | PMCprotego D.01 ... D.24
incl. RJ45-Verbindungs-
kabel
PMCprotego D.CAN- Feldbusverteiler mit zwei CANopen-Schnittstellen fur 680042
CANbus-Adapter 48-72A | PMCprotego D.48/D.72
incl. RJ45-Verbindungs-
kabel
PMCprotego D.CAN- Feldbusverteiler mit einer CANopen-Schnittstelle und ei- | 680041
PROFIBUS-Adapter ner PROFIBUS-Schnittstelle fiir PMCprotego D.01 ... D.24
01-24A incl. RJ45-Verbin-
dungskabel
PMCprotego D.CAN- Feldbusverteiler mit einer CANopen-Schnittstelle und ei- | 680043
PROFIBUS-Adapter ner PROFIBUS-Schnittstelle fir PMCprotego D.48/D.72
48-72A incl. RJ45-Verbin-
dungskabel
Produkttyp Merkmale Bestell-Nr.
Cable PMCprimo mini-l/ | Adapterkabel 0,75 m 680044
O>enc. SubD9 0,75m Mini-l/O-Stecker - Sub-D-Buchse, 9-polig (flir Encoder)
Produkttyp Merkmale Bestell-Nr.
MM A MINI-IO CABB99 | Adapterkabel 1,5 m 772200
1.5m 8-pol. Mini-1/O-Stiftstecker — Lizen mit Aderendhtilsen
MM A MINI-IO CABB99 | Adapterkabel 2,5 m 772201
2.5m 8-pol. Mini-I/O-Stiftstecker — Lizen mit Aderendhiilsen
MM A MINI-IO CABB99 | Adapterkabel 5 m 772202
5.0m 8-pol. Mini-/O-Stiftstecker — Lizen mit Aderendhiilsen
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Support

Technische Unterstltzung von Pilz erhalten Sie rund um die Uhr.

Amerika Australien und Ozeanien Niederlande
Brasilien Australien +31 347 320477
+55 11 97569-2804 +61 3 95600621 Osterreich
Kanada Neuseeland +43 1 7986263-0
+1 888 315 7459 +64 9 6345350 Schweiz

Mexiko

+52 55 5572 1300

USA (toll-free)

+1 877-PILZUSA (745-9872)

Asien

China

+86 21 60880878-216
Japan

+81 45 471-2281
Sudkorea

+82 31 778 3300

Europa

Belgien, Luxemburg
+32 9 3217570
Deutschland

+49 711 3409-444
Frankreich

+33 3 88104003
GroBbritannien
+44 1536 462203
Irland

+353 21 4804983
Italien, Malta

+39 0362 1826711

+41 62 88979-32
Skandinavien
+45 74436332
Spanien

+34 938497433
Tarkei

+90 216 5775552

Unsere internationale

Hotline erreichen Sie unter:

+49 711 3409-222
support@pilz.com

Pilz entwickelt umweltfreundliche Produkte unter Verwendung
Okologischer Werkstoffe und energiesparender Techniken.

In dkologisch gestalteten Gebauden wird umweltbewusst
und energiesparend produziert und gearbeitet. So bietet Pilz

Ihnen Nachhaltigkeit mit der Sicherheit, energieeffiziente

Produkte und umweltfreundliche Lésungen zu erhalten.

BLUCOMPETENCE

Alliance Member

Partner of the Engineering Industry
Sustainability Initiative
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Wir sind international vertreten. Nahere Informationen entnehmen Sie bitte unserer Homepage

www.pilz.com oder nehmen Sie Kontakt mit unserem Stammhaus auf.

Stammhaus: Pilz GmbH & Co. KG, Felix-Wankel-StraBe 2, 73760 Ostfildern, Deutschland
Telefon: +49 711 3409-0, Telefax: +49 711 3409-133, E-Mail: info@pilz.de, Internet: www.pilz.com
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