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1EINLEITUNG

Single Axis Motion Control bietet eine standardisierte Projektierung mit Antrieben inner-
halb der IEC 61131-3 Programmierung. Dem Anwender steht für die unterschiedlichen 
Antriebsprofile ein immer gleich und neutral dargestellter Funktionsumfang von Funkti-
onsbausteinen mit standardisiertem Verhalten zur Verfügung.

Erreicht wird dies durch eine konsequente Trennung von Bewegungsprofilerstellung und 
Antriebskommunikation innerhalb der Projektierung. Das reale Echtzeitverhalten und die 
Qualität der Bewegungsumsetzung sind nicht Bestandteil des Standards und vom einge-
setzten Antrieb abhängig.

Voraussetzung für den Einsatz von Motion Control nach PLCopen ist die in Betrieb ge-
nommene physikalische Antriebstopologie, mit dem oder den Antrieben und deren Ver-
netzung sowie geräteseitigen Freigaben wie Impulsfreigabe und Schnellhalt. Diese 
Inbetriebnahme kann allerdings komfortabel über Tools erfolgen bzw. unterstützt werden.

Es verbleibt die eigentliche Bewegungsprofilerstellung der Applikation über Funktions-
bausteine, wobei die Motion Control Bewegungskommandos unterschieden werden in 
ungekoppelte Kommandos (Single Axis) und mehrachsige gekoppelte Kommandos (Mul-
ti Axis).

Single Axis Motion Control bedeutet nicht, dass nur eine Achse programmiert werden 
kann. Die Single Axis Kommandos sind mit gleichem Verhalten für mehrere Achsen an-
wendbar, z. B. in einem CANopen Netzwerk.
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Steuerung1.1
Die Voraussetzungen

Single Axis Motion Control hat je nach Aufbau folgende Systemvoraussetzungen.

1.1 Steuerung

Software 

Hardware 

b maXX drive PLC 

Beim Einsatz einer b maXX drive PLC mit CANopen-Feldbus wird zusätzlich 
benötigt

Software 

Komponente Beschreibung Hinweis

Produkt-CD  
PROPROG wt II  
IEC 61131-3  
Programmiersystem 

PROPROG wt II  
ab Version 3.1 Build 274

Produkt-CD  
Single Axis Motion 
Control für b maXX 
PLC

MOTION_CONTROL_20bd06 oder höher  
MOTION_TYPES_20bd06 oder höher  
Applikationshandbuch  
Schnelleinstieg (SingleAxisMCFirstSteps.zwt)  
Programmierbeispiel (SingleAxisMCExample.zwt)  
Projektierungsvorlage (SingleAxisMCTemplate.zwt)

Die Motion Control Installa-
tion ist von einem Setup 
geführt. Das Setup wird 
automatisch nach einlegen 
der CD gestartet oder über 
Aufruf von setup.exe.

Komponente Beschreibung Hinweis

Steuerung mit Motion 
Betriebssystem

Steuerung BM4-O-PLC-01-0x-02  
ab SW-Version 01.09 

Online-Anzeige unter Info 
im Ressourcen-Manager 
von PROPROG wt II: 
1314.0109 

Zubehör m Programmierkabel m siehe Gerätebeschrei-
bung b maXX PLC 

Komponente Beschreibung Hinweis

PROPROG wt II  
Bibliothek 
CANop405_PLC01_20bd03 
oder höher

CANopen Bibliothek z. B. für IO-Module
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Einleitung 1

Hardware  

Beim Einsatz einer b maXX drive PLC mit CANsync-Feldbus wird zusätzlich 
benötigt

Hardware  

b maXX controller PLC 

Komponente Beschreibung Hinweis

CANopen-Master-
karte für b maXX PLC

CANopen Master  
BM4-O-ETH-02-00-00  
ab SW-Version 01.12 
oder  
BM4-O-CAN-04-00-00  
ab SW-Version 01.12

Bei BM4-O-ETH-02 ist bei 
Verwendung von Motion 
Control Multi Axis keine 
Ethernetkommunikation 
möglich

Zubehör Abschlussstecker  
Kommunikationskabel  
Spannungsversorgungsstecker

Bestellbezeichnungen 
siehe im Anhang der 
CANopen-Master 
Betriebsanleitung

Komponente Beschreibung Hinweis

CANsync-Master-
karte für b maXX PLC

CANsync Master 
BM4-O-CAN-06-00-00  
ab SW-Version 01.06

Vorzugssteckplatz ist H 

Zubehör Abschlussstecker 
Kommunikationskabel 
Spannungsversorgungsstecker

Bestellbezeichnungen 
siehe im Anhang der 
CANsync-Master 
Betriebsanleitung

Komponente Beschreibung Hinweis

Steuerung mit Motion 
Betriebssystem

Steuerung BMC-M-PLC-01-01-02  
ab SW-Version 01.03 

Online-Anzeige unter Info 
im Ressourcen-Manager 
von PROPROG wt II: 
1385.0103 

Zubehör m Programmierkabel m siehe Gerätebeschrei-
bung b maXX PLC 
Applikationshandbuch Motion Control nach PLCopen für b maXX PLC
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Antriebe1.2
Beim Einsatz einer b maXX controller PLC mit CANopen-Feldbus wird zusätzlich 
benötigt

Software 

Hardware  

1.2 Antriebe

1.2.1 b maXX 4400

Software 

Hardware 

Komponente Beschreibung Hinweis

PROPROG wt II  
Bibliothek 
CANop405_PLC01_20bd03 
oder höher

CANopen Bibliothek z. B. für IO-Module

Komponente Beschreibung Hinweis

CANopen-Master-
karte für b maXX con-
troller PLC

CANopen Master  
BMC-M-ETH-02-00-00  
ab SW-Version 01.12

Bei BMC-M-ETH-02 ist bei 
Verwendung von Motion 
Control Multi Axis keine 
Ethernetkommunikation 
möglich

Zubehör Abschlussstecker  
Kommunikationskabel  
Spannungsversorgungsstecker

Bestellbezeichnungen 
siehe im Anhang der 
CANopen-Master 
Betriebsanleitung

Komponente Beschreibung Hinweis

WinBASS II Bedienprogramm für b maXX

Komponente Beschreibung Hinweis

Antrieb BM4 4 x x x - x x - xxxx-xx  
 
ab  
SW-Version 01.07 Tabelversion 128 (LC 1) 
SW-Version 03.03 Tabelversion 47 (LC 2 / LC 3)

Inbetriebnahme über 
WinBASS II

Zubehör m Digitale I/Os für die Referenzfahrt m Parametriert über 
WinBASS II
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Einleitung 1

Beim Einsatz eines b maXX 4400 mit CANopen-Feldbus wird zusätzlich benötigt

Hardware  

Beim Einsatz eines b maXX 4400 mit CANsync-Feldbus wird zusätzlich benötigt

Hardware  

1.2.2 b maXX 3400

Beim Einsatz eines b maXX 3400 mit CANopen-Feldbus wird zusätzlich benötigt

Software 

Hardware 

Komponente Beschreibung Hinweis

CANopen-Feldbusan-
schaltung zum 
Antrieb

CANopen Slave  
BM4-O-CAN-03-00-00  
ab SW-Version 02.09 (LC 1) 
bzw. SW-Version 03.02 (LC 2 / LC 3)

Am Dip-Schalter ist die 
Teilnehmer Adresse und 
Baudrate einzustellen 

Komponente Beschreibung Hinweis

CANsync-Feldbusan-
schaltung zum 
Antrieb

CANsync Slave  
BM4-O-CAN-05-00-00  
ab SW-Version 01.12 

Am Dip-Schalter ist die 
Teilnehmer Adresse und 
Baudrate einzustellen 

Komponente Beschreibung Hinweis

WinBASS II Bedienprogramm für b maXX

Komponente Beschreibung Hinweis

Antrieb BM3 4 x x - x x C B - 
BM3 4 x x - x x - xxCB-xx  
 
ab  
SW-Version Regler Firmware 0.11 

Inbetriebnahme über 
WinBASS II

Zubehör m Digitale I/Os für die Referenzfahrt m Parametriert über 
WinBASS II
Applikationshandbuch Motion Control nach PLCopen für b maXX PLC
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Antriebe1.2
1.2.3 b maXX 2300

Beim Einsatz eines b maXX 2300 mit CANopen-Feldbus wird zusätzlich benötigt

Software 

Hardware 

Komponente Beschreibung Hinweis

WinBASS II Bedienprogramm für b maXX

Komponente Beschreibung Hinweis

Antrieb BM2 3 x 1 - x x - x C 0 x - xx  
 
ab  
SW-Version V 1.71.00.33 

Inbetriebnahme über 
WinBASS II

Zubehör m Digitale I/Os für die Referenzfahrt m Parametriert über 
WinBASS II
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2GRUNDLEGENDE SICHERHEITS-
HINWEISE

Jedes Baumüller-Produkt haben wir nach strengen Sicherheitsvorgaben konstruiert und 
gefertigt. Trotzdem kann die Arbeit mit diesem Produkt für Sie gefährlich sein. 

In diesem Kapitel beschreiben wir Gefahren, die bei der Arbeit mit dem Baumüller-Pro-
dukt auftreten können. Gefahren verdeutlichen wir mit Symbolen (Icons). Alle in dieser 
Dokumentation verwendeten Symbole werden wir auflisten und erklären.

Wie Sie sich vor den einzelnen Gefahren im konkreten Fall schützen können, können wir 
in diesem Kapitel nicht erklären. In diesem Kapitel geben wir ausschließlich allgemeine 
Schutzmaßnahmen. Die konkreten Schutzmaßnahmen werden wir in den nachfolgenden 
Kapiteln immer direkt nach dem Hinweis auf die Gefahr geben.

2.1 Gefahrenhinweise und Gebote

Eine Gefahr teilen wir immer in eine der drei Gefahrenklassen ein. Jede Gefahrenklasse 
wird durch eines der folgenden Signalwörter gekennzeichnet:

GEFAHR (DANGER) 

m erheblicher Sachschaden   m schwere Körperverletzung   m Tod - wird eintreffen

WARNUNG (WARNING) 

m erheblicher Sachschaden   m schwere Körperverletzung   m Tod - kann eintreffen

VORSICHT (CAUTION) 

m Sachschaden   m leichte bis mittlere Körperverletzung - kann eintreffen

Gefahrenhinweise zeigen Ihnen Gefahren, die zu Verletzungen oder sogar zu Ihrem 
Tod führen können.

Beachten Sie immer die in dieser Dokumentation angegebenen Gefahrenhinweise.
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Gefahrenhinweise und Gebote2.1
2.1.1 Struktur eines Gefahrenhinweises

Die nachfolgenden zwei Beispiele zeigen den prinzipiellen Aufbau eines Gefahrenhinwei-
ses. Ein Dreieck wird verwendet, wenn vor einer Gefahr für Lebewesen gewarnt wird. 
Fehlt das Dreieck, beziehen sich die Gefahrenhinweise ausschließlich auf Sachschäden.

Der Text neben den Icons ist folgendermaßen aufgebaut:

Ein Dreieck zeigt, dass hier eine Gefahr für Lebewesen ist. 
Die Farbe der Umrandung zeigt, wie groß die Gefahr ist - je dunkler die Farbe, desto größer 
ist die Gefahr.

Das Icon im Viereck stellt die Gefahr dar. 
Die Farbe der Umrandung zeigt, wie groß die Gefahr ist - je dunkler die Farbe, desto größer 
ist die Gefahr.

Das Icon im Kreis stellt ein Gebot dar. Dieses Gebot muss der Anwender befolgen. 
(Der Kreis ist gestrichelt dargestellt, weil nicht bei jedem Gefahrenhinweis ein Gebot als Icon 
vorhanden ist.)

Der Kreis zeigt, dass eine Gefahr für Sachschaden existiert.

Das Icon im Viereck stellt die Gefahr dar. 
Die Farbe der Umrandung zeigt, wie groß die Gefahr ist - je dunkler die Farbe, desto größer 
ist die Gefahr. (Das Viereck ist gestrichelt dargestellt, weil nicht bei jedem Gefahrenhinweis 
die Gefahr als Icon dargestellt wird)

HIER STEHT DAS SIGNALWORT, WELCHES DEN GRAD DER GEFAHR ANZEIGT
Hier schreiben wir, ob eine oder mehrere der untenstehenden Folgen eintreffen, wenn dieser 
Warnhinweis nicht beachtet wird.
m hier beschreiben wir die möglichen Folgen. Die schlimmste Folge steht ganz rechts.

Hier beschreiben wir die Gefahr.

Hier beschreiben wir, was Sie tun können, um die Gefahr zu vermeiden.
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Grundlegende Sicherheitshinweise 2

2.1.2 Verwendete Gefahrenhinweise

Steht vor einem Signalwort ein Gefahrzeichen:  oder  oder , dann bezieht sich 
der Sicherheitshinweis auf Personenschaden.

Steht vor einem Signalwort ein rundes Gefahrzeichen:  dann bezieht sich der Sicher-
heitshinweis auf Sachschaden.

2.1.2.1 Gefahrenhinweise vor Personenschaden

Zur optischen Unterscheidung verwenden wir für jede Klasse von Gefahrenhinweisen 
eine eigenen Umrandung für die dreieckigen Gefahrzeichen und die viereckigen Pikto-
gramme.

Für die Gefahrenklasse GEFAHR (DANGER) verwenden wir das Gefahrzeichen . 
Folgende Gefahrenhinweise dieser Gefahrenklasse verwenden wir in dieser Dokumen-
tation.

Für die Gefahrenklasse WARNUNG (WARNING) verwenden wir das Gefahrzeichen . 
Folgende Gefahrenhinweise dieser Gefahrenklasse verwenden wir in dieser Dokumen-
tation.

Für die Gefahrenklasse VORSICHT (CAUTION) verwenden wir das Gefahrzeichen . 
Folgende Gefahrenhinweise dieser Gefahrenklasse verwenden wir in dieser Dokumen-
tation.

GEFAHR (DANGER)

Folgendes wird eintreffen, wenn Sie diesen Warnhinweis nicht beachten:
m schwere Körperverletzung     m Tod

Die Gefahr ist: Elektrizität. Hier wird die Gefahr gegebenenfalls genauer beschrieben.

Hier beschreiben wir, was Sie tun können, um die Gefahr zu vermeiden.

GEFAHR (DANGER)

Folgendes wird eintreffen, wenn Sie diesen Gefahrenhinweis nicht beachten:
m schwere Körperverletzung     m Tod

Die Gefahr ist: mechanische Einwirkung. Hier wird die Gefahr gegebenenfalls genauer be-
schrieben.

Hier beschreiben wir, was Sie tun können, um die Gefahr zu vermeiden.

WARNUNG (WARNING)

Folgendes kann eintreffen, wenn Sie diesen Gefahrenhinweis nicht beachten:
m schwere Körperverletzung     m Tod

Die Gefahr ist: Elektrizität. Hier wird die Gefahr gegebenenfalls genauer beschrieben.

Hier beschreiben wir, was Sie tun können, um die Gefahr zu vermeiden.
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Gefahrenhinweise und Gebote2.1
2.1.2.2 Gefahrenhinweise vor Sachschaden

Steht vor einem Signalwort ein rundes Gefahrzeichen:  dann bezieht sich der Sicher-
heitshinweis auf Sachschaden.

2.1.2.3 Verwendete Gebotszeichen

VORSICHT (CAUTION)

Folgendes kann eintreffen, wenn Sie diesen Gefahrenhinweis nicht beachten:
m leichte bis mittlere Körperverletzung

Die Gefahr ist: scharfe Kanten. Hier wird die Gefahr gegebenenfalls genauer beschrieben.

Hier beschreiben wir, was Sie tun können, um die Gefahr zu vermeiden.

VORSICHT (CAUTION)

Folgendes kann eintreffen, wenn Sie diesen Warnhinweis nicht beachten:
m Umweltverschmutzung

Die Gefahr ist: unsachgemäße Entsorgung. Hier wird die Gefahr gegebenenfalls genauer 
beschrieben.

Hier beschreiben wir, was Sie tun können, um die Gefahr zu vermeiden.

VORSICHT (CAUTION)

Folgendes kann eintreffen, wenn Sie diesen Gefahrenhinweis nicht beachten:
m Sachschaden

Die Gefahr ist: elektrostatische Entladung. Hier wird die Gefahr gegebenenfalls genauer 
beschrieben.

Hier beschreiben wir, was Sie tun können, um die Gefahr zu vermeiden.

Sicherheitshandschuhe tragen

Sicherheitsschuhe tragen
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Grundlegende Sicherheitshinweise 2

2.2 Infozeichen

2.3 Rechtliche Hinweise

Diese Dokumentation wendet sich an technisch qualifiziertes Personal, welches speziell 
ausgebildet ist und gründlich mit allen Warnungen und Instandhaltungsmaßnahmen ver-
traut ist. 

Die Geräte sind nach dem Stand der Technik gefertigt und betriebssicher. Sie lassen sich 
gefahrlos installieren und in Betrieb setzen und funktionieren problemlos, wenn sicherge-
stellt ist, dass die Hinweise der Dokumentation beachtet werden.

Der Benutzer trägt die Verantwortung für die Durchführung von Service und Inbetriebnah-
me gemäss den Sicherheitsvorschriften der geltenden Normen und allen anderen rele-
vanten staatlichen oder örtlichen Vorschriften betreffend Leiterdimensionierung und 
Schutz, Erdung, Trennschalter, Überstromschutz usw.

Für Schäden, die bei der Montage oder beim Anschluss entstehen, haftet der Benutzer.

2.4 Bestimmungsgemäße Verwendung

Sie müssen das Steckmodul immer bestimmungsgemäß verwenden. Untenstehend ha-
ben wir einige wichtige Hinweise für Sie zusammengestellt. Die untenstehenden Hinwei-
se sollen Ihnen ein Gefühl für die bestimmungsgemäße Verwendung des Steckmoduls 
geben. Mit den untenstehenden Hinweisen erheben wir keinen Anspruch auf Vollständig-
keit - beachten Sie alle in dieser Betriebsanleitung gegebenen Hinweise.
m Projektieren Sie die Anwendung so, dass Sie das Steckmodul immer innerhalb seiner 

Spezifikationen betreiben.
m Sorgen Sie dafür, dass ausschließlich qualifiziertes Personal mit diesem Steckmodul 

arbeitet.
m Montieren Sie das Steckmodul nur an dem/den vorgegebenen Steckplatz/Steckplät-

zen.
m Installieren Sie das Steckmodul so wie in es in dieser Dokumentation vorgegeben ist.
m Sorgen Sie dafür, dass die Anschlüsse immer den vorgegebenen Spezifikationen ent-

sprechen.
m Betreiben Sie das Steckmodul nur, wenn es technisch einwandfrei ist.
m Betreiben Sie das Steckmodul immer in einer Umgebung, wie sie in den „Technischen 

Daten“ vorgeschrieben ist.
m Betreiben Sie das Steckmodul immer in serienmäßigem Zustand.  

Aus Sicherheitsgründen dürfen Sie das Steckmodul nicht umbauen.
m Beachten Sie alle diesbezüglichen Hinweise, falls Sie das Steckmodul lagern.

HINWEIS
Dieser Hinweis ist eine besonders wichtige Information.
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Sachwidrige Verwendung2.5
Sie verwenden das Steckmodul dann bestimmungsgemäß, wenn Sie alle Hinweise und 
Informationen dieser Betriebsanleitung beachten.

2.5 Sachwidrige Verwendung

Im Folgenden listen wir einige Beispiele sachwidriger Verwendung auf. Die untenstehen-
den Hinweise sollen Ihnen ein Gefühl dafür geben, was eine sachwidrige Verwendung 
des Steckmoduls ist. Wir können aber nicht alle erdenklichen sachwidrigen Verwendun-
gen hier auflisten. Alle Verwendungen, bei denen die Hinweise dieser Dokumentation 
missachtet werden, sind sachwidrig und somit verboten, insbesondere in folgenden Fäl-
len:
m Sie haben Hinweise dieser Betriebsanleitung missachtet.
m Sie haben das Steckmodul nicht bestimmungsgemäß verwendet.
n Sie haben das Steckmodul

m unsachgemäß montiert,
m unsachgemäß angeschlossen,
m unsachgemäß in Betrieb genommen,
m unsachgemäß bedient,
m von nicht bzw. nicht ausreichend qualifiziertem Personal montieren, anschließen, in 

Betrieb nehmen und betreiben lassen,
m überlastet,
n betrieben

m mit defekten Sicherheitseinrichtungen,
m mit nicht ordnungsgemäß angebrachten bzw. ohne Sicherheitsvorrichtungen,
m mit nicht funktionsfähigen Sicherheits- und Schutzvorrichtungen
m außerhalb der vorgeschriebenen Umgebungsbedingungen

m Sie haben das Steckmodul umgebaut, ohne dass dies schriftlich von der Firma Bau-
müller Nürnberg GmbH genehmigt wurde.

m Sie haben die Anweisungen bezüglich Wartung in den Komponentenbeschreibungen 
nicht beachtet.

m Sie haben das Steckmodul unsachgemäß mit Produkten anderer Hersteller kombi-
niert.

m Sie haben das Antriebssystem mit fehlerhaften und/oder fehlerhaft dokumentierten 
Produkten anderer Hersteller kombiniert.

m Ihre selbsterstellte Software der PLC enthält Programmierfehler, die zu einer Fehlfunk-
tion führen.

Die „Allgemeinen Verkaufs- und Lieferbedingungen“ Version 1.1 vom 15.02.2002 bzw. 
die jeweils neueste Version der Firma Baumüller Nürnberg GmbH gelten grundsätzlich. 
Diese stehen Ihnen spätestens seit Vertragsabschluss zur Verfügung.

2.6 Schutzeinrichtungen

Während des Transports werden die Steckmodule durch ihre Verpackung geschützt. Ent-
nehmen Sie das Steckmodul erst unmittelbar vor der Montage der Transportverpackung.

Die Abdeckhaube des Reglerteils der b maXX Geräte schützt in Schutzklasse IP20 die 
Steckmodule vor Verschmutzung und Schäden durch statische Entladungen bei Berüh-
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Grundlegende Sicherheitshinweise 2

rungen. Stecken Sie daher nach erfolgter Montage des Steckmoduls die Abdeckhaube 
wieder auf.

2.7 Ausbildung des Personals

Qualifiziertes Personal (Fachkräfte) wird folgendermaßen definiert:

Qualifiziertes  
Personal

Von der Firma Baumüller Nürnberg GmbH autorisierte Elektro-Ingenieure und Elektro-
Fachkräfte des Kunden oder Dritter, die Installation und Inbetriebnahme von Baumüller-
Antriebssystemen erlernt haben und berechtigt sind, Stromkreise und Geräte gemäß den 
Standards der Sicherheitstechnik in Betrieb zu nehmen, zu erden und zu kennzeichnen.

Qualifiziertes Personal verfügt über eine Ausbildung oder Unterweisung gemäß den ört-
lich jeweils gültigen Standards der Sicherheitstechnik in Pflege und Gebrauch angemes-
sener Sicherheitsausrüstung.

Anforderungen an 
das Bedienungs-
personal

Die Bedienung des Antriebssystems darf nur von Personen durchgeführt werden, die da-
für ausgebildet, eingewiesen und befugt sind.

Störungsbeseitigung, Instandhaltung, Reinigung, Wartung und Austausch dürfen nur 
durch geschultes oder eingewiesenes Personal durchgeführt werden. Diese Personen 
müssen die Betriebsanleitung kennen und danach handeln.

Inbetriebnahme und Einweisung dürfen nur vom qualifizierten Personal durchgeführt 
werden.

2.8 Sicherheitsmaßnahmen im Normalbetrieb

h Beachten Sie am Aufstellort des Gerätes die gültigen Sicherheitsbestimmungen für die 
Anlage, in die dieses Gerät eingebaut ist.

h Versehen Sie das Gerät mit zusätzlichen Überwachungs- und Schutzeinrichtungen, 
falls Sicherheitsbestimmungen dies fordern.

h Beachten Sie die Sicherheitsmaßnahmen für das Gerät, in das das Steckmodul einge-
baut ist.

2.9 Verpflichtung und Haftung

Damit Sie sicherheitsgerecht mit diesem Produkt arbeiten können, müssen Sie die Ge-
fahrenhinweise und Sicherheitshinweise dieser Dokumentation kennen und beachten.

WARNUNG (WARNING)

Folgendes kann eintreffen, wenn Sie diesen Gefahrenhinweis nicht beachten:
m schwere Körperverletzung     m Tod

Geräte der Firma Baumüller Nürnberg GmbH dürfen ausschließlich von qualifiziertem 
Personal montiert, installiert, betrieben und gewartet werden.
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Verpflichtung und Haftung2.9
2.9.1 Gefahrenhinweise und Sicherheitshinweise beachten

Wir verwenden in dieser Betriebsanleitung optisch einheitliche Sicherheitshinweise, die 
sie vor Personen- und Sachschäden bewahren sollen.
.

2.9.2 Gefahren im Umgang mit diesem Modul

Dieses Produkt wurde nach dem Stand der Technik und unter Einhaltung der geltenden 
Richtlinien und Normen entwickelt und gefertigt. Dennoch können bei der Verwendung 
Gefahren entstehen. Eine Übersicht möglicher Gefahren finden Sie im Kapitel 
ZGrundlegende Sicherheitshinweise– ab Seite 17 .  
Weiterhin warnen wir Sie vor der akuten Gefahr an der entsprechenden Stelle in dieser 
Dokumentation.

2.9.3 Gewährleistung und Haftung

Alle Angaben in dieser Dokumentation sind unverbindliche Kundeninformationen, unter-
liegen einer ständigen Weiterentwicklung und werden laufend durch unseren permanen-
ten Änderungsdienst aktualisiert.

Gewährleistungs- und Haftungsansprüche gegen die Firma Baumüller Nürnberg GmbH
sind ausgeschlossen, wenn insbesondere eine oder mehrere der von uns in 
ZSachwidrige Verwendung– ab Seite 22 oder unten aufgeführten Ursachen den Scha-
den bewirkt hat/haben:
m Eintritt eines Katastrophenfalls durch Fremdkörpereinwirkung bzw. höhere Gewalt

WARNUNG (WARNING)

Folgendes kann eintreffen, wenn Sie diesen Gefahrenhinweis nicht beachten:
m schwere Körperverletzung     m Tod

Alle Personen, die an und mit Geräten der Reihe b maXX arbeiten, müssen bei ihren Arbeiten 
diese Betriebsanleitung verfügbar haben und die hierin enthaltenen Anweisungen und Hin-
weise - insbesondere die Sicherheitshinweise - beachten.

Außerdem müssen alle Personen, die an diesem Gerät arbeiten, zusätzlich alle Regeln und 
Vorschriften, die am Einsatzort gelten, kennen und beachten.
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3SCHNELLE EINFÜHRUNG

Um einen schnellen Einstieg in die Programmierung mit Single Axis Motion Control zu be-
kommen kann ein fertiges Projekt auf die b maXX PLC gesendet werden. Mit einem in 
Betrieb genommenen Antrieb b maXX ist dann eine sofortige Bewegungssteuerung mit 
zunächst einem Antrieb möglich. Im Online-Modus lässt sich eine mit Single Axis Motion 
Control programmierte zyklische Bewegung starten und nachverfolgen.

3.1 Die Voraussetzungen

Single Axis Motion Control nach PLCopen ist ein Software-Produkt für die PLC und er-
möglicht die Bewegungsprofilerstellung über Funktionsbausteine (FBs). Alle benötigten 
Antriebsregler und deren Vernetzung sowie geräteseitigen Freigaben müssen vollständig 
in Betrieb genommen sein. Für die Projektierungsvorlage Single Axis Motion Control - 
First Steps erfordert dies einen Aufbau b maXX mit PLC. Dabei sind die entsprechenden 
Sicherheitshinweise zu beachten:
m Vollständiger Antriebsaufbau mit allen geräteseitigen Versorgungsspannungen und 

Freigaben wie Impulsfreigabe und Schnellhalt.
m Ein vollständig in Betrieb genommener Antrieb b maXX, z. B. über WinBASS II.
m PROPROG wt II Build 261 oder höher mit seriellen Kabel für die Online-Verbindung.
m Bei Verwendung der Vorlage für Single Axis Motion Control und CANopen ist die Bibli-

othek CANop405_PLC01_20bd01 erforderlich.
m Siehe ZAnhang A - Die Antriebsgrundeinstellung– ab Seite 267.

GEFAHR (DANGER)

Folgendes wird eintreffen, wenn Sie diesen Warnhinweis nicht beachten:
m schwere Körperverletzung     m Tod

Die Gefahr ist: mechanische Einwirkung. Bei der Inbetriebnahme kann der Antrieb drehen.

Halten Sie genügend Abstand von sich drehenden Teilen. Beachten Sie, dass von anlaufen-
den Antrieben Maschinenteile in Bewegung gesetzt werden können. Aktivieren Sie in jedem 
Fall deren Sicherheitsvorrichtungen.
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Die Motion Control Installation3.2
3.2 Die Motion Control Installation

Single Axis Motion Control nach PLCopen wird als Produkt-CD des IEC 61131-3 Pro-
grammier-Systems PROPROG wt II ausgeliefert. Die Installationskomponenten sind:
m Die Funktionsbausteinbibliothek MOTION_CONTROL_20bd03 oder höher.
m Die Datentypenbibliothek MOTION_TYPES_20bd03 oder höher.
m Das Motion Control nach PLCopen Handbuch.
m Ein fertiges PROPROG wt II Projekt zum Schnelleinstieg. 

Das Schnelleinstiegsprojekt SingleAxisMCFirstSteps.zwt kann über 
Start\Programme\Proprog wt II\Motion Control Single Axis\ aufgerufen werden.

m Ein fertiges PROPROG wt II Projekt mit Programmierbeispielen. 
Das Beispielprojekt SingleAxisMCExample.zwt kann über 
Start\Programme\Proprog wt II\Motion Control Single Axis\ aufgerufen werden.

m Eine PROPROG wt II Projektierungsvorlage die für eine neue Projektierung genutzt 
werden kann (öffnen aus Datei\Neues Projekt ...).

Abbildung 1: Frontcover der Produkt-CD

Nach dem Einlesen der Motion Control Produkt-CD über das CD-Laufwerk wird das Mo-
tion Control Setup automatisch gestartet. Wird das automatische Aufstarten nicht durch-
geführt, so muss dies durch den Aufruf der Anwendungsdatei setup.exe auf der Produkt-
CD erfolgen. Das Setup führt über Menüs durch die einzelnen Motion Control Installati-
onsschritte.

Die Motion Control Installation kann STANDARD oder angepasst erfolgen. 
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Schnelle Einführung 3
Abbildung 2: STANDARD-Installation in das PROPROG wt Installationsverzeichnis

In der Installation Standard werden die Bibliotheken und Projekte innerhalb des 
PROPROG wt II Installationsverzeichnisses hinterlegt. Es werden alle Komponenten in-
stalliert.

Abbildung 3: STANDARD oder angepasste Installation
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Die Motion Control Installation3.2
Bei der angepassten Installation können einzelne Installationskomponenten abgewählt 
und die Installationsverzeichnisse für Projekte und Bibliotheken abweichend vom 
PROPROG wt II Installationsverzeichnis angegeben werden.

Abbildung 4: Installationskomponenten wählen

Angabe der angepassten Installationsverzeichnisse für die Motion Control Bibliotheken.

Abbildung 5: Installationsverzeichnis anpassen

Nach erfolgreicher Installation kann mit dem Schnelleinstieg begonnen werden. Bei Akti-
vierung der Option "Ja, ich möchte gleich loslegen" wird PROPROG wt II gestartet und 
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Schnelle Einführung 3

das Projekt für den Schnelleinstieg SingleAxisMCFirstSteps.zwt geöffnet. Außerdem 
wird die PDF-Datei dieses Handbuchs geöffnet.

Abbildung 6: Installation abschließen und sofort beginnen mit dem Schnelleinstieg

3.3 Das Projekt "Single Axis Motion Control - First Steps" kompilieren und senden

Das über das Setup automatisch oder manuell geöffnete Projekt SingleAxisMCFirst-
Steps.zwt wird zunächst unter SingleAxisMCFirstSteps.mwt gespeichert und kompiliert. 
Dazu den Menüpunkt “Datei\Speichern unter“ wählen. Anschließend unter dem Menü-
punkt Code\Projekt neu erzeugen (STRG+F9) wählen. Das erscheinende Meldungs-
fenster muss "0 Fehler" melden. 
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Das Projekt "Single Axis Motion Control - First Steps" kompilieren und senden3.3
Abbildung 7: Code fehlerfrei Kompilieren

Jetzt wird das Projekt zur Steuerung gesendet. Das vorkonfektionierte PLC-Kabel ist vom 
seriellen COM1-Port des PC zum RS232 Interface X1 des Antriebsreglers, nicht zu ver-
wechseln mit dem RS485 Anschluss der PLC, zu führen. 
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Schnelle Einführung 3
Abbildung 8: Anschluss RS232 - Schnittstelle
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Das Projekt "Single Axis Motion Control - First Steps" kompilieren und senden3.3
Hardware-Schalter S1 an der Steuerung nach unten schalten (PLC-Ein). 

Abbildung 9: Frontplatte Optionsmodul PLC-01

Die LEDs zeigen am Ende der Hochlaufphase folgende PLC-spezifische Betriebszustän-
de an:

Abbildung 10: LEDs vom Optionsmodul b maXX PLC

m Kein Projekt vorhanden, Zustand „POWER ON“: 
→ LED H3 (grün) und H4 (rot) leuchten.

m Projekt vorhanden, Zustand „STOP“: 
→ LED H4 (rot) leuchtet.

m Projekt vorhanden, Zustand „INIT“, die Steuerung befindet sich in der Kaltstart- bzw. 
Warmstartphase: 
→ LED H3 (grün) leuchtet.

m Projekt vorhanden, Zustand „RUN“: 
→ LED H1 (grün) und H3 (grün) leuchten.

In der PROPROG wt II Ressourcekontrolle die Schaltfläche "Stop" anwählen, wenn der 
Status "Betrieb" ist. 

grüne LEDs rote LEDs

⊗ ⊗ 

H1
Bit 3

H2
Bit 2

⊗ ⊗ 

H3
Bit 1

H4
Bit 0
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Schnelle Einführung 3
Abbildung 11: Ressourcenkontrolle mit Hardwareschalter S1 auf „PLC ein“

Steuerungsschaltflächen "Senden" der Ressourcekontrolle aktivieren. Es erscheint das 
Menü "Senden". 

Abbildung 12: Menü Projekt Senden

Das Projekt kann sowohl als Projekt im Arbeitsspeicher (flüchtig) oder fest im Flash-Spei-
cher als Bootprojekt (nicht flüchtig) gesendet werden. Das Projekt wird als Projekt im Ar-
beitsspeicher gesendet, durch betätigen der Schaltfläche "Senden" der linken Menüseite. 
Dadurch wird der Screen geschlossen und unteren Bildrand erscheint "Projekt senden ..." 
mit dem prozentualen Sendefortschritt des kompilierten Projektes.
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Das Projekt "Single Axis Motion Control - First Steps" kompilieren und senden3.3
Abbildung 13: Prozentualer Sendefortschritt des kompilierten Projekts

In der Ressourcenkontrolle ist die PLC nach dem Abschluss des Senden im Status "Stop" 
und die Schaltfläche "Kaltstart" ist aktivierbar. Der Kaltstart wird durchgeführt.

Abbildung 14: Ressourcekontrolle vor dem Kaltstart

Nach dem Kaltstart wechselt die PLC in den Zustand Betrieb und die Ressourcenkontrol-
le zeigt diesen Status.
Applikationshandbuch Motion Control nach PLCopen für b maXX PLC
Dokument-Nr.: 5.02072.06 Baumüller Nürnberg GmbH

34
von 346



Schnelle Einführung 3
Abbildung 15: PLC im Zustand Betrieb

Jetzt können die Projektinhalte, z. B. Anschlussvariablen von Motion Control Komman-
dos im Online-Modus beschrieben werden. Dazu mehr unter dem Kapitel "Power und los 
geht’s".

3.4 Power und los geht's

Die Projekt SingleAxisMCFirstSteps.mwt ist jetzt kompiliert und gesendet und auf der 
PLC im Status "Betrieb". Jetzt wird PROPROG wt II in den Online-Debugmode ge-
schaltet. Im Online-Modus lässt sich eine mit Single Axis Motion Control programmierte 
zyklische Bewegung starten und nachverfolgen. Dazu ist wie folgt vorzugehen.

Zunächst ist der Menüpunkt Ansicht/Projektbaum anzuwählen. Im Projektbaum unter 
"logische POEs" die POE CY_SingleAxisProgramm öffnen. Die Variablen und Code-
Arbeitsblätter der Projektierungsvorlage werden dargestellt.

GEFAHR (DANGER)

Folgendes wird eintreffen, wenn Sie diesen Warnhinweis nicht beachten:
m schwere Körperverletzung     m Tod

Die Gefahr ist: mechanische Einwirkung. Bei der Inbetriebnahme kann der Antrieb drehen.

Halten Sie genügend Abstand von sich drehenden Teilen. Beachten Sie, dass von anlaufen-
den Antrieben Maschinenteile in Bewegung gesetzt werden können. Aktivieren Sie in jedem 
Fall deren Sicherheitsvorrichtungen.

HINWEIS
Bei einem betriebsbereiten oder eingeschalteten Antrieb sind die entsprechenden Gefahren-
hinweise und Gebote zu berücksichtigen (siehe ZGrundlegende Sicherheitshinweise– ab 
Seite 17). Die Achse muss ohne Positionsbeschränkung frei drehen können!
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Power und los geht's3.4
Abbildung 16: Ansicht Programm Arbeitsblätter

Die roten Arbeitsblätter _01_Power und _02_PowerAndGo werden durch Doppelklicken 
geöffnet. In der rechten Bildseite von PROPROG wt II erscheinen die beiden Code-Ar-
beitsblätter mit dem grafischen Inhalt (Funktionsplan). Die Arbeitsblätter können über die 
beiden Register mit der Arbeitsblattbezeichnung eingeblendet werden. 
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Schnelle Einführung 3
Abbildung 17: Code-Arbeitsblätter

Der linke Bildteil des Projektbaums ist mit Ansicht/Projektbaum (F2) zu schließen. Wenn 
mit der Maus in das Arbeitsblatt geklickt wird erscheint ein Kreuz und mit den beiden Lu-
pen (+/-) im oberen Menü von PROPROG wt II lässt sich die Darstellungsgröße der In-
halte vergrößern und verkleinern. Die beiden Arbeitsblätter sind komplett darzustellen 
(Lupe +/-). 

Jetzt wird im PROPROG wt II Menü Online/Debug (F10) die Schaltfläche Debug aktiviert 
und in den Debugmodus geschaltet. Die Registerinhalte werden jetzt für die Variablen 
dargestellt und können online geändert werden.
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Power und los geht's3.4
Abbildung 18: Power Arbeitsblatt in der Online Darstellung

Die im Projekt "Single Axis Motion Control - First Steps" programmierte Bewegung lässt 
sich in zwei Schritten starten:
1 Herstellen der Betriebsbereitschaft des Antriebs.  

Im Programm CY_SingleAxisProgramm Arbeitsblatt _01_Power die Variable 
Enable_PO auf den Wert TRUE ändern. Die geräteseitigen Freigaben Schellhalt und 
Impulsfreigabe des Antriebs müssen auf betriebsbereit geschaltet werden. Die Variab-
le Enable_PO wird wie folgt überschrieben: Den Mauszeiger auf die Variable bewegen 
und die rechte Maustaste drücken. Dann den Menüpunkt Debug-Dialog wählen. Den 
Wert TRUE aktivieren und die Schaltfläche "überschreiben" aktivieren. 
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Schnelle Einführung 3
Abbildung 19: Debug Variable Enable_PO im Variablen-Dialog Online

Der Antrieb ist in Betriebsbereitschaft, wenn der Ausgang Status = TRUE ist. Die beiden 
oberen LEDs des Antriebs b maXX 4400 leuchten, die unteren beiden sind gelöscht.

Betriebszustand (H1, H2) des Antriebs b maXX 4400 

Die beiden oberen LEDs (H-1 und H-2) zeigen an, wie das Gerät zur Zeit arbeitet.

grün: der Motor dreht, Momentenrichtung 1. 
orangefarben: der Motor dreht, Momentenrichtung 2.

HINWEIS
Die LED H1 kann nicht als Drehrichtungsanzeige herangezogen werden. Sie zeigt nur die 
Momentenrichtungen an.

grün: Impulsfreigabe. Der Motor wird vom Leitungsteil bestromt. 
orangefarben: Power ON, das Gerät ist betriebsbereit. Falls die LED während des 
Betriebs orangefarben leuchtet, fehlt eventuell die Impulsfreigabe, oder der Schnell-
halt wurde ausgelöst.
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Power und los geht's3.4
Stromgrenze (H3) des Antriebs b maXX 4400 

Die dritte LED (H-3) zeigt an, ob die Stromgrenze erreicht ist.

Fehler (H4) des Antriebs b maXX 4400 

2 Starten der programmierten Bewegungssteuerung.  
Im Programm CY_SingleAxisProgramm Arbeitsblatt _02_PowerAndGo die Variable 
MyPowerAndGo auf den Wert TRUE ändern. Die Variable MyPowerAndGo wird wie 
folgt überschrieben: Den Mauszeiger auf die Variable bewegen und die rechte Maus-
taste drücken. Dann den Menüpunkt Debug-Dialog wählen. Den Wert TRUE aktivieren 
und die Schaltfläche "überschreiben" aktivieren. Damit wird die zyklische Bewegung 
aufgenommen.

rot: eingestellte Stromgrenze des Leistungsteils erreicht.

h Applikation anpassen bzw. „keine Reaktion“.

LED leuchtet nicht: die internen Überwachungen haben keinen Fehler festgestellt. 
rot, dauernd: Fehler.

h Beheben Sie den Fehler mit Hilfe des Bedienprogramms WinBASS II. 

rot, blinkend: Warnung.

h Warnungen sehen Sie im Antriebsmanager des Bedienprogramms WinBASS II. 
Warnungen haben keinen Einfluss auf den Betrieb des Gerätes. 
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Schnelle Einführung 3
Abbildung 20: Debug Variable MyPowerAndGo im Variablen-Dialog Online

Die im Arbeitsblatt Programm CY_SingleAxisProgramm editierte Bewegung lässt sich 
online nachvollziehen. Nach überschreiben der Variable MyPowerAndGo wird zunächst 
die Methode der Referenzfahrt eingestellt. Mit der Fertigstellung der Initialisierung des 
Homing wird das MC_Home aktiviert und der Antrieb bewegt sich gemäß der Methode 
auf die Referenzposition.

Nach erreichen der Referenzposition wird automatisch der zyklische Teil der Bewe-
gungssteuerung aktiv. Der besteht aus einer absoluten Zielpositionierung 
(MC_MoveAbsolute im Zustand DiscreteMotion) gefolgt von einer Drehzahlvorgabe 
(MC_MoveVelocity im Zustand ContinuousMotion) gefolgt von einem Bewegungsstop 
(MC_Stop im Zustand Stopping). Anschließend wird wieder die Zielpositionierung mit 
MC_MoveAbsolute aktiv. Die zyklische Bewegung wird solange durchgeführt wie die Va-
riable MyPowerAndGo = TRUE gesetzt ist und die Betriebsbereitschaft am FB 
MC_Power Ausgang Status = TRUE ist. Wird die Variable MyPowerAndGo = FALSE 
überschrieben, so wird der Bewegungszyklus bis zum Ende abgeschlossen und der 
nächste Zyklus gestoppt. 
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Power und los geht's3.4
Abbildung 21: Arbeitsblätter im Debug-Mode 

Im Debug-Modus können die kontaktierten Variableninhalte online überschrieben wer-
den. Soll beispielsweise die Position am FB MC_MoveAbsolute von 150000 auf 270000 
geändert werden, ist wie folgt vorzugehen: Der Online-Debug-Modus ist aktiv und die Re-
gisterinhalte werden farbig dargestellt. Der Mauszeiger wird auf die gewünschte Variable 
(My_AbsolutePosition) geführt, dann wird die rechte Maustaste betätigt. Es erscheint im 
Auswahlmenü das Untermenü Debug-Dialog. Im Debug-Dialog kann der Variablenwert, 
also die Position, zur Programmlaufzeit überschrieben werden. Zum Zeitpunkt des 
nächsten Kommandoaufrufes MC_MoveAbsolute wird die geänderte Position aktiv.
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Schnelle Einführung 3
Abbildung 22: Debug Dialog Variablenwert ändern 

Die Wechsel der Antriebszustände lassen sich am FB MC_ReadStatus verfolgen.

Abbildung 23: Wechsel der Antriebszustände bei FB MC_ReadStatus Online
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Power und los geht's3.4
Die im _01_Power Arbeitsblatt der Programm-POE CY_SingleAxisProgramm hinterlegte 
Betriebsbereitschaft umfasst die gesammelte Anzeige der geräteseitigen Freigaben und 
Software-Freigabe am Ausgang Status des FB MC_Power.

Die Abschaltung der geräteseitigen Impulsfreigabe wird wie folgt dargestellt.

Abbildung 24: Anzeige nach Abschaltung der geräteseitigen Impulsfreigabe

Der Ausgang Status am FB MC_Power wechselt auf FALSE und die Bewegung wird an-
gehalten. Mit anschließenden Wiedereinschalten der Impulsfreigabe wird der Ausgang 
Status = TRUE und die Bewegung mit der Variablen MyPowerAndGo = TRUE fortge-
setzt. Wird die geräteseitige Impulsfreigabe während der Ausführung eines Kommandos, 
z. B. MC_MoveAbsolute abgeschaltet, so ist im Arbeitsblatt _02_PowerAndGo am FB 
MC_Reset der Eingang Execute = TRUE zu überschreiben, wodurch der Zustand Error-
stop nach Standstill (Anzeige am FB MC_ReadStatus) wechselt und die Bewegung wie-
der aufgenommen wird. 
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Schnelle Einführung 3
Abbildung 25: Anzeige des Verriegelungszustands Errorstop

Erfolgt der Aufruf eines Motion Control FB, z. B. MC_Power, aus dem Zustand Errorstop 
(MC_ReadStatus) so wird am FB MC_ErrorInfo die Meldung "MC FB call in this PLCopen 
State not possible" angezeigt. Der Zustand Errorstop muss zunächst mit dem FB 
MC_Reset nach Standstill quittiert werden. Anschließend kann das Motion Control Kom-
mando MC_Power über den Eingang Enable (Anschlussvariable Enable_PO) wieder ak-
tiviert werden und die Betriebsbereitschaft wieder hergestellt werden.
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Power und los geht's3.4
Abbildung 26: Fehlerausgabe bei falscher Kommandozuschaltung
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4BEISPIELE

Das Motion Control Beispielprojekt "Single Axis Motion Control - Example" zeigt anhand 
des Aufbaus b maXX mit PLC (lokale Achse) die Programmierung mit Motion Control 
FBs. Das Motion Control Programmierbeispiel zeigt die Möglichkeiten der Programmer-
stellung, Verschaltung und Anschlussbelegung von Single Axis Motion Control Komman-
dos. 

4.1 Voraussetzungen für das Beispiel

h beachten Sie ZGrundlegende Sicherheitshinweise– ab Seite 17.

Der benötigte Antriebsregler b maXX mit PLC und dessen geräteseitige Freigaben müs-
sen vollständig in Betrieb genommen sein. Für das Beispielprojekt "Single Axis Motion 
Control - Example" erfordert dies einen Aufbau b maXX mit PLC. Dabei sind die entspre-
chenden Sicherheitshinweise zu beachten:
m Vollständiger Antriebsaufbau mit allen geräteseitigen Versorgungsspannungen und 

Freigaben wie Impulsfreigabe und Schnellhalt.
m Ein vollständig in Betrieb genommener Antrieb b maXX mit PLC, z. B. über 

WinBASS II.
m PROPROG wt II ab Build 2261 mit seriellen Kabel für die Online-Verbindung.
m Die Achse muss ohne Positionsbeschränkung frei drehen können!
m Die Antriebsgrundeinstellungen sind vorzunehmen und im Antriebsregler zu speichern 

(siehe ZAnhang A - Die Antriebsgrundeinstellung– ab Seite 267).

GEFAHR (DANGER)

Folgendes wird eintreffen, wenn Sie diesen Warnhinweis nicht beachten:
m schwere Körperverletzung     m Tod

Die Gefahr ist: mechanische Einwirkung. Bei der Inbetriebnahme kann der Antrieb drehen.

Halten Sie genügend Abstand von sich drehenden Teilen. Beachten Sie, dass von anlaufen-
den Antrieben Maschinenteile in Bewegung gesetzt werden können. Aktivieren Sie in jedem 
Fall deren Sicherheitsvorrichtungen.
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Installation des Beispielprojektes4.2
4.2 Installation des Beispielprojektes

Single Axis Motion Control nach PLCopen wird als Produkt-CD des IEC 61131-3 Pro-
grammiersystems PROPROG wt II ausgeliefert. Nach Durchführung des Motion Control 
Setup zeigt sich der erweiterte PROPROG wt II Programmaufruf wie folgt:

Abbildung 27: Erweiterter PROPROG wt II Programmaufruf nach Durchführung des Motion Control Setup

Im Verzeichnis "Motion Control Single Axis" befinden sich das Projekt für den Schnellein-
stieg und ein Projekt mit Beispielprojektierung sowie das Handbuch. Nach eventuellen 
Änderungen in diesen Projekten können diese Projekte jederzeit aus diesem zurückge-
sichert werden. Dabei wird die mitgelieferte Sicherungsdatei (ZWT-File) automatisch ge-
öffnet und als Untitled -Projekt geöffnet. Dieses Untitled-Projekt kann unter dem 
Aufrufnamen oder jeden beliebigen anderen Namen als Projekt gespeichert werden.

Eine der Installationskomponenten ist das Beispielprojekt SingleAxisMCExample.zwt
Das Beispielprojekt wird vom Setup bei der Standard-Installation in das PROPROG wt In-
stallationsverzeichnis hinterlegt oder bei der angepassten Installation in das angegebene 
Projektverzeichnis. 

Aus dem PROPROG wt II Programmaufruf im Verzeichnis "Motion Control" oder dem 
entsprechenden Projektverzeichnis ist das Projekt SingleAxisMCExample.zwt zu öffnen. 

Dieses Projekt erscheint jetzt im PROPROG wt II als „Untitled“. Dieses Projekt (mit Da-
tei\Speichern unter\) als SingleAxisMCExample.mwt speichern.

4.3 Beispielprojekt "Single Axis Motion Control-Example" kompilieren und senden

Der gesamte Antrieb muss in Betrieb genommen sein, z. B. über WinBASS II. Alle Ver-
sorgungsspannungen sowie die geräteseitigen Freigaben für Schnellhalt und Impulsfrei-
gabe müssen anliegen. Nach dem Einschalten zeigen die LEDs des Antriebs 
b maXX 4400 und der b maXX PLC die Betriebsbereitschaft. 

HINWEIS
Die Projekte für den Schnelleinstieg und die Beispiele dienen der Einarbeitung. Eine neue 
Projektierung sollte über die installierte Projektierungsvorlage SingleAxisMCTemplate erfol-
gen (unter "Datei\Neues Projekt..." zu öffnen).
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Beispiele 4

m siehe ZAnhang A - Die Antriebsgrundeinstellung– ab Seite 267.
m LEDs des Antriebs b maXX 4400: Die zweite LED von oben leuchtet rot. Die unteren 

beiden LEDs sind gelöscht. Beschreibung der LEDs siehe ZBetriebszustand (H1, H2) 
des Antriebs b maXX 4400– ab Seite 39.

m LEDs der b maXX PLC: Die untere grüne LED oder beide untere LEDs leuchten. Be-
schreibung der LEDs siehe ZAbbildung 8– auf Seite 31 und nachfolgende Erklärun-
gen.

Das geöffnete Projekt SingleAxisMCExample.mwt wird zunächst in PROPROG wt II 
kompiliert. Dazu den Menüpunkt Code/Projekt neu erzeugen (STRG+F9) wählen. Das er-
scheinende Meldungsfenster muss "0 Fehler" melden. 

Abbildung 28: Beispiel Code fehlerfrei kompiliert

Jetzt wird das Projekt zur Steuerung gesendet. Das vorkonfektionierte Kabel ist vom se-
riellen COM1-Port des PC zum RS232 Interface X1 der Regelung, nicht an den RS485 
Anschluss der PLC, zu führen (siehe ZAbbildung 8– auf Seite 31). 

Dann ist der Menüpunkt "Online/Ressourcekontrolle" anzuwählen um die Online-Ver-
bindung herzustellen. Bei korrekter Verbindung erscheinen die Online Kontrollschaltflä-
chen der PLC mit dem aktuellen Zustand der PLC, z. B. Status: Stop oder Ein. Das 
Projekt wird wie folgt zur Steuerung gesendet:
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Beispielprojekt "Single Axis Motion Control-Example" kompilieren und senden4.3
Abbildung 29: Ressourcekontrolle Online

Hardware-Schalter S1 an der Steuerung nach unten schalten (PLC-Ein). In der 
PROPROG wt II Ressourcekontrolle die Schaltfläche "Stop" anwählen, wenn der Status 
"Betrieb" ist. 

Abbildung 30: Frontplatte Optionsmodul PLC-01

Abbildung 31: Schalter S1 auf Frontplatte BM4-O-PLC-01

Steuerungsschaltflächen "Senden" der Ressourcekontrolle aktivieren. Es erscheint das 
Menü "Senden". Das Projekt kann sowohl als Projekt im Arbeitsspeicher oder als Boot-
projekt (Power on/off hinterlegt) gesendet werden. Die Projekt wird als Projekt im Arbeits-
speicher gesendet, durch betätigen der Schaltfläche "Senden" der linken Menüseite. 
Dadurch wird der Screen geschlossen und unteren Bildrand erscheint "Projekt senden ..." 

Taster nach oben: RESET

Schalter Mitte: STOP

Schalter unten: RUN
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Beispiele 4

mit dem prozentualen Sendefortschritt des kompilierten Projektes (siehe ZAbbildung 13– 
auf Seite 34).

Abbildung 32: Menü Projekt Senden

In der Ressourcekontrolle ist nach dem Senden der Status "Stop" und die Schaltfläche 
"Kaltstart" aktivierbar. Der Kaltstart wird durchgeführt und die Ressourcenkontrolle zeigt 
den Status: Betrieb. 

Abbildung 33: Ressourcekontrolle mit Status Betrieb

Jetzt können die Projektinhalte, z. B. Anschlussvariablen von Motion Control Komman-
dos im Online-Modus beschrieben werden und die Kommandoreaktionen nachvollzogen 
werden. 

Die PLC muss in den Online Debug-Modus geschaltet werden. Im Hauptmenü Online/
Debug (F10) aktivieren.
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Programmierbeispiel eines Motion Control Programms4.4
4.4 Programmierbeispiel eines Motion Control Programms

Das Beispielprojekt zeigt eine einfache Projektierung einer Positionierung. Zunächst wer-
den die Hauptbestandteile der Positionierung in Form von Programm-POEs erstellt:
m POE CY_Power: Betriebsbereitschaft.
m POE CY_Homing: Referenz- oder Ursprungsposition der Achse ansteuern.
m POE CY_DiscreteMotion: Absolute Positionierung über MC_MoveAbsolute durchfüh-

ren.

Diese Programm-POEs sind instanziierbar und können beliebigen Tasks der Hardware 
zugewiesen werden. Diese sind unter physikalischer Hardware in der Ressource 
(b maXX PLC) einzufügen. 

Die Tasks ermöglichen eine Aufteilung in zeitkritische und unkritische Steuerungsaufga-
ben:
m Zeitunkritische Steuerung: CY_20ms mit Programm-POE CY_Power und 

CY_Homing.
m Zeitkritische Steuerung: CY_10ms mit Programm-POE CY_DiscreteMotion.

Die Ressource wird somit optimal an die Applikation angepasst. Die im Projekt gewählte 
zyklischen Ausführungszeit ist lediglich ein Beispiel.

Abbildung 34: Projekt POE-Arbeitsblätter
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Beispiele 4

4.5 Der Einsatz von Motion Control-FBs

Das Programmbeispiel "Single Axis Motion Control - Example" zeigt in den POE-Arbeits-
blättern die Instanziierung von Motion Control FBs. 

Arbeitsblatt CY_Power

Der FB MC_Power wird nur einmal instanziiert (Instanz MC_PO). Der FB MC_ErrorInfo 
hingegen kann an jeden Motion Control FB kontaktiert werden, ist aber besonders hilf-
reich bei der Herstellung der Betriebsbereitschaft, da die korrekte Verdrahtung der gerä-
teseitigen Freigaben angezeigt wird. Der Motion Control Status über MC_ReadStatus im 
Zusammenhang mit MC_Reset ist in der Regel nur einmal zu instanziieren. 

Arbeitsblatt CY_HomeInitialization und CY_Homing

Der FB MC_Home ist für einen Antrieb nur einmal zu instanziieren. Die Initialisierung des 
Homing, also die Auswahl der Methode, kann im b maXX über Parametrierung 
(WinBASS II) und/oder alternativ über einen FB HomeInit_ZeroPulse, 
HomeInit_SetPosition, HomeInit_HomeSwitch oder HomeInit_LimitSwitch erfolgen.

HINWEIS
Der im Beispiel dargestellte Einsatz von MC_Reset führt zu einer automatischen Quittierung 
des Motion Control Verriegelungszustandes Errorstop und der zu diesem Zustand führenden 
Fehlerquellen. 
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Der Einsatz von Motion Control-FBs4.5
Abbildung 35: FB MC_Home mit Initialisierung des Homing

Arbeitsblatt CY_DiscreteMotion

Die Motion Control Kommandos der Positionierung, z. B. MC_MoveAbsolute, sind je 
nach Applikation mehrfach zu instanziieren. Es ist aber auch möglich die am FB 
MC_MoveAbsolute kontaktierten Daten zu ändern und somit mit nur einer Instanz FB 
MC_MoveAbsolute zu programmieren.

Erfordert die Applikation Positionierdatensätze, dann kann alternativ für den FB 
MC_MoveAbsolute der FB MC_PositionProfile verwendet werden.
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Beispiele 4
Abbildung 36: Instanzen Vergabe der Funktionsbausteine (PLCopen-Kommandos)

4.6 Programmierbeispiel der Motion Control Kommandoverschaltung

Das Beispielprojekt "Single Axis Motion Control - Example" zeigt in dem Arbeitsblatt 
CY_DiscreteMotion den Einsatz des Kommandos MC_MoveAbsolute. Die Ausführung 
des FB MC_MoveAbsolute mit der Variable am Eingang Execute ist unterschiedlich ge-
löst:
m Ohne automatische Wiedereinschaltbereitschaft.
m Mit automatischer Wiedereinschaltbereitschaft nach der abgeschlossener Referenzie-

rung und einer abgeschlossenen Positionierung.
m Mit sofortiger Wiedereinschaltbereitschaft im nächsten Zyklus.
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Programmierbeispiel der Motion Control Kommandoverschaltung4.6
Abbildung 37: Beispiel 1 Verschaltung ohne Wiedereinschaltbereitschaft

Abbildung 38: Beispiel 2 Verschaltung mit Wiedereinschaltbereitschaft über RS-Glied

Abbildung 39: Beispiel 3 Verschaltung mit sofortiger Wiedereinschaltbereitschaft
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5DER MOTION KONFIGURATOR

Der Motion Konfigurator stellt durch die Anwenderkonfiguration eine Verbindung zwi-
schen dem physikalisch vorhandenen Antrieb und den Motion Control Kommandos der 
Programmierung her. 

5.1 Die Motion Konfiguration in PROPROG wt II 

Der Motion Konfigurator ist Bestandteil von PROPROG wt II. 

Abbildung 40: Starten des Motion Konfigurator 
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Die Motion Konfiguration in PROPROG wt II5.1
Der Motion Konfigurator ist im PROPROG wt II Projektbaum unter Ressource eingebun-
den. Durch betätigen der Schaltfläche "Configuration-Tools" wird ein Auswahlmenü für 
Konfiguratoren geöffnet. 

Abbildung 41: Auswahl Konfiguratoren

Durch einen Doppelklick auf „Motion_Configuration“ wird der Motion Konfigurator gestar-
tet.

Der Motion Konfigurator gliedert die Konfiguration wie folgt:
m Allgemeine Einstellungen
m Motion Control Achsen

m Die Anbindungs Konfiguration
m Die Achsen Konfiguration
m Die Achs Einheiten Konfiguration

Abbildung 42: Der Motion Konfigurator 
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Der Motion Konfigurator 5

Mit der Schaltfläche OK wird der Motion Konfigurator beendet und die geänderten Ein-
stellungen werden übernommen. 

Mit der Schaltfläche Abbrechen wird der Motion Konfigurator beendet und die geänderten 
Einstellungen werden nicht übernommen.

5.2 Motion Control Achsen

5.2.1 Allgemeine Einstellungen

Für Single Axis Motion Control ist keine „Synchronized Motion“ - Funktion auszuwäh-
len.

Abbildung 43: Allgemeine Einstellungen

5.2.2 Die Anbindungs Konfiguration

Abbildung 44: Die Anbindungs Konfiguration 

In dieser Konfiguration werden alle Anbindungen, wie die lokale Achsanbindung oder 
Feldbusanbindungen konfiguriert. Diesen Anbindungen werden die einzelnen Achsen zu-
geordnet. Als Anbindungen stehen zur Verfügung:
m Lokal (BACI)
m CANopen
m CANsync

Anbindung „lokal“:

Dieser Anbindung kann nur ein Antrieb vom Typ b maXX zugeordnet werden. Diese ist 
der Antrieb in dem sich auch die b maXX PLC befindet auf der Motion Control program-
miert wird.
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Motion Control Achsen5.2
Abbildung 45: Anbindung lokal 

Das Kommunikationsintervall des Motion Managers für diese Anbindung wird unter: 
ZSynchronisierung der Kommunikation– ab Seite 212 eingestellt.

Anbindung CANopen

Dieser Anbindung können verschiedene Antriebe die über CANopen vernetzt sind zuge-
ordnet werden.

Abbildung 46: Anbindung CANopen_G

Unter Anbindung ist CANopen auszuwählen.

Das Kommunikationsintervall des Motion Managers für diese Anbindung wird unter 
ZSynchronisierung der Kommunikation– ab Seite 212 eingestellt.
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Der Motion Konfigurator 5

Der Steckplatz der Anbindung (Feldbus-Master) wird über die Einstellung "Steckplatz" 
zugeordnet (mögliche Steckplätze siehe b maXX Applikationshandbuch).

Die Baudrate der Anbindung wird über "Baudrate" eingestellt. Diese Einstellung ist ab-
hängig von den verwendeten Geräten im Netzwerk und der maximalen CAN-Leitungslän-
ge. Es ist immer die größtmögliche Baudrate zu wählen (siehe Programmierhandbuch 
CANopen-Master).

Weitere PDO-Zugriffe mit FBs aus der Bibliothek CANop405_PLC01_20bd00 oder höher 
für diese Anbindung können hier konfiguriert werden. Dazu siehe ZAnhang C - Die 
Konfiguration von weiteren CANopen Teilnehmern– ab Seite 323.

Anbindung CANsync

Abbildung 47: Anbindung CANsync

Unter Anbindung ist CANsync auszuwählen.

Das Kommunikationsintervall des Motion Managers für diese Anbindung wird unter 
ZSynchronisierung der Kommunikation– ab Seite 212 eingestellt.

Der Steckplatz der Anbindung (Feldbus-Master) wird über die Einstellung "Steckplatz" 
zugeordnet (mögliche Steckplätze siehe b maXX Applikationshandbuch).

Die Baudrate der Anbíndung wird in Abhängigkeit der gewählten MC-Zykluszeit einge-
stellt. 
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Motion Control Achsen5.2
Zusammenhang MC-Zyklus und Baudrate: 

Einfügen von weiteren Anbindung

Zum Einfügen von einer weiteren Anbindungen ist aus dem Kontextmenü MotionControl-
Axes der Menüpunkt "Einfügen" auszuwählen und der Motion Konfigurator fügt eine Re-
mote Anbindung ein. Unter Anbindung ist nun CANopen oder CANsync auszuwählen.

Abbildung 48: Anbindung einfügen 

Einfügen von weiteren Achsen in die Konfiguration

Zum Einfügen von einer weiteren Achse ist aus dem Kontextmenü einer Anbindung der 
Menüpunkt "Einfügen" auszuwählen und der Motion Konfigurator fügt eine deaktivierte 
Achse ein.

Abbildung 49: Achse einfügen 

Löschen von Achsen

Zum Löschen einer Achse aus der Konfiguration ist aus dem Kontextmenü der zu lö-
schenden Achse der Menüpunkt "Löschen" auszuwählen und der Motion Konfigurator 
löscht die ausgewählte Achse.

MC Zyklus Baudrate 

1 ms 1 Mbit/s

2 ms 500 kBit/s

4 ms 250 kBit/s

8 ms 125 kBit/s
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Der Motion Konfigurator 5
Abbildung 50: Achse Löschen 

5.2.3 Die Achsen Konfiguration

Konfiguration der Achsbezogenen Einstellungen

Abbildung 51: Achsen Konfiguration 

Für jede Achse muss ein Achsname vergeben werden, dieser Name hat eine maximale 
Länge von 24 Zeichen. Vom Motion Konfigurator wird im PROPROG wt II automatisch für 
diese Achse eine globale Variable vom Typ AXIS_REF dem Achsnamen angelegt. Diese 
Variable kann mit verschiedenen Motion Kommandos kontaktiert werden (siehe ZDie 
symbolische Motion Control Achsvariable– ab Seite 65).
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Motion Control Achsen5.2
Ist die Achse einer Anbindung CANopen zugeordnet, muss die Node-ID (Slave Adresse) 
eingestellt werden. Diese Node-ID ist an den Dip-Schaltern des entsprechenden Options-
moduls einzustellen.

Ist die Achse einer Anbindung CANsync zugeordnet, müssen die Busteilnehmer-ID (Sla-
ve Adresse) und eine Sollwertnummer eingestellt werden. Die Busteilnehmer-ID ist an 
den Dip-Schaltern des entsprechenden Optionsmoduls einzustellen. Es sind möglichst 
kleine Busteilnehmer-IDs zu vergeben.

Je nach gewählter Sollwertnummer ist der entsprechenden CANsync-Slave zu paramet-
rieren siehe ZA.3 b maXX 4400 als CANsync Achse– ab Seite 289.

Wenn diese Achse editiert aber für eine Programmierung nicht zur Verfügung gestellt 
werden soll, kann diese deaktiviert werden.

Durch Betätigen der Schaltfläche "Zeiteinheit und Basis" gelangt man zur Konfiguration 
der Achseinheiten (siehe ZDie Achs Einheiten Konfiguration– ab Seite 64).

5.2.4 Die Achs Einheiten Konfiguration

Für jede Achse ist die physikalische Einheit der Motion Control Funktionen vorzugeben.

Abbildung 52: Achs Einheiten Konfiguration 

Bezugswert ist die Position in Inkrementen.

Für die Geschwindigkeit- und Beschleunigungswerte der Achse ist eine Zeiteinheit ein-
zustellen. Mögliche Zeiteinheit sind:

 ms also Geschwindigkeit in [Ink/ms] und Beschleunigung in [Ink/ms²]

10ms also Geschwindigkeit in [Ink/(10ms)] und Beschleunigung in [Ink/(10ms²)]
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Der Motion Konfigurator 5
5.3 Die symbolische Motion Control Achsvariable

Das Ergebnis der Konfiguration ist eine symbolische IEC 61131-3 Achsvariable vom Typ 
AXIS_REF, die in der Programmierung lediglich an das Motion Control Kommando kon-
taktiert werden muss um ein Kommando durchzuführen. 

Alle für die Kommunikation relevanten Daten werden über die Motion Konfiguration in der 
Achsvariable, vom IEC 61131-3 Datentyp AXIS_REF, hinterlegt. Diese symbolische 
Achsvariable ist im globalen Variablenarbeitsblatt mit dem Namen "MotionControl" hin-
terlegt.

Für eine Kommandoprogrammierung ist die vom Motion Konfigurator erzeugte globale 
Achsvariable am Motion Control Funktionsbaustein-Eingang Axis zu kontaktieren.

Zum Einfügen der Achsvariable während der Programmierung im PROPROG wt II ist der 
Dialog "Variable" zu öffnen und die Achsvariable auszuwählen. 

Abbildung 53: Variablen Auswahl 

Bei der Auswahl der Variable ist darauf zu achten, dass die Gültigkeit auf global gestellt 
ist und dass unter "Globale-Variablen Arbeitsblätter" das Variablenarbeitsblatt 
MC_AxisVariables ausgewählt ist.

Diese Variable kann jetzt mit einem Motion Control Kommando kontaktiert werden.

HINWEIS
Bei Baumüller Antrieben entsprechen 65536 Inkremente (216) einer Umdrehung an der Mo-
torwelle.
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Die symbolische Motion Control Achsvariable5.3
Abbildung 54: Achsvariable anschließen 

HINWEIS
In den vom System benutzten Variablenarbeitsblättern  
MC_AxisVariables und MC_SystemReserved 
dürfen über den Dialog „Variable“ keine zusätzlichen Variablen in diesen Arbeitsblättern an-
gelegt werden.
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Der Motion Konfigurator 5

5.4 Die Motion Konfigurator Version

Der Motion Control Konfigurator hat nach Durchführung des Motion Control Setup eine 
Versionsnummer. Diese kann wie folgt ermittelt werden:

Den Konfigurator öffnen. Den Cursor auf die obere Fensterbezeichnung bewegen und 
die rechte Maustaste drücken.

Abbildung 55: Version des Motion Konfigurator unter "Info über MCCon..." ermitteln

Anschließend "Info über MCCon..." wählen.
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Die Motion Konfigurator Version5.4
Abbildung 56: Version des Motion Konfigurator anzeigen lassen
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6DER PLCOPEN 
FUNKTIONSUMFANG

Single Axis Motion Control besteht aus einer IEC 61131-3 Bibliothek von Funktionsbau-
steinen (FBs) mit denen Standard Bewegungskommandos eines Servo-Antriebs umge-
setzt werden können, sowie einer Bibliothek mit den dazugehörigen Datentypen. Diese 
Standard Bewegungskommandos umfassen die Betriebsbereitschaft, Referenzierung, 
Positionierung und Geschwindigkeitsvorgabe eines Antriebs. Der Funktionsumfang ist für 
die unterstützten Bussysteme b maXX mit PLC (lokale Achse) sowie b maXX mit PLC 
und CANopen-Masterkarte und b maXX mit PLC und CANsync-Masterkarte gleich.

6.1 Single Axis Motion und Aufbau b maXX mit PLC

Single Axis Motion Control unterstützt den Aufbau b maXX mit PLC (lokale Achse). Dazu 
wird die Variable am Motion Control Eingang Axis (Achsvariable vom Typ AXIS_REF) 
über den Motion Control Konfigurator auf den Typ "lokale Achse" initialisiert. 

Die initialisierte Achsvariable weist in der Programmierung das Motion Control Komman-
do dem Aufbau b maXX mit PLC zu. Der Anwender muss in der Programmierung lediglich 
die Achsvariable am Kommando kontaktieren. Siehe ZDer Motion Konfigurator– ab Seite 
57. Die Zuweisung des Kommandos zum Antrieb erfolgt automatisch über den Moti-
onmanager des Betriebssystems.

Aufbau

Ein Antrieb b maXX mit PLC (lokale Achse).

Die Buskonfiguration

Die Konfiguration b maXX mit PLC erfolgt automatisch vom System anhand der Initiali-
sierung über den Motion Control Konfigurator. 

6.2 Single Axis Motion und Aufbau b maXX mit PLC und CANopen-Masterkarte

Single Axis Motion Control unterstützt den Aufbau b maXX mit PLC (lokale Achse) und 
CANopen-Masterkarte. Dazu wird die Variable am Motion Control Eingang Axis (Achsva-
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Single Axis Motion und Aufbau b maXX mit PLC und CANsync-Masterkarte6.3
riable vom Typ AXIS_REF) über den Motion Control Konfigurator auf den Typ CANopen 
initialisiert.

Die initialisierte Achsvariable weist in der Programmierung das Motion Control Komman-
do dem Busteilnehmer im CANopen-Netzwerk zu. Der Anwender muss in der Program-
mierung lediglich die Achsvariable am Kommando kontaktieren. Die Zuweisung des 
Kommandos zum Antrieb erfolgt automatisch über den Motionmanager des Betriebssys-
tems.

Siehe auch ZAnhang A - Die Antriebsgrundeinstellung– ab Seite 267.

Aufbau

Mehrere CANopen Antriebe an der b maXX mit PLC CANopen-Masterkarte.

Die Buskonfiguration

Die Konfiguration der CANopen Netzwerkteilnehmer auf Single Axis Motion Control er-
folgt vom System anhand der Initialisierung über den Motion Control Konfigurator und 
dem Buskonfigurator.

Varianten

CANopen Antriebe an der CANopen-Masterkarte der PLC können zusammen mit einem 
Antrieb b maXX mit PLC (lokale Achse) projektiert werden. Zusätzlich können andere 
CANopen Teilnehmer, z. B. I/Os projektiert werden.

6.3 Single Axis Motion und Aufbau b maXX mit PLC und CANsync-Masterkarte

Single Axis Motion Control unterstützt den Aufbau b maXX mit PLC (lokale Achse) und 
CANsync-Masterkarte. Dazu wird die Variable am Motion Control Eingang Axis (Achsva-
riable vom Typ AXIS_REF) über den Motion Control Konfigurator auf den Typ CANsync 
initialisiert.

Die initialisierte Achsvariable weist in der Programmierung das Motion Control Komman-
do dem Busteilnehmer im CANsync-Netzwerk zu. Der Anwender muss in der Program-
mierung lediglich die Achsvariable am Kommando kontaktieren. Die Zuweisung des 
Kommandos zum Antrieb erfolgt automatisch über den Motionmanager des Betriebssys-
tems.

Siehe auch ZAnhang A - Die Antriebsgrundeinstellung– ab Seite 267.

Aufbau

Bis zu 32 CANsync Antriebe an der b maXX mit PLC CANsync-Masterkarte.

Die Buskonfiguration

Die Konfiguration der CANsync Netzwerkteilnehmer auf Single Axis Motion Control er-
folgt vom System anhand der Initialisierung über den Motion Control Konfigurator und 
dem Buskonfigurator.
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Der PLCopen Funktionsumfang 6

Varianten

Bis zu 32 CANsync Antriebe an der CANsync-Masterkarte der PLC können zusammen 
mit einem Antrieb b maXX mit PLC (lokale Achse) projektiert werden. 

6.4 Die Single Axis Motion Control Bewegungskommandos

Die Single Axis Motion Control Bewegungskommandos bestehen aus folgenden Funkti-
onsbausteinen:

Standard Single Axis Motion Control Kommandos:

m MC_Power - Betriebsbereitschaft des Antriebs herstellen.
m MC_MoveVelocity - Geschwindigkeitsvorgabe (Continuous Motion) durchführen.
m MC_Home - Antrieb auf eine absolute Position referenzieren.
m MC_MoveAbsolute - Absolute Positionierung (Discrete Motion), ausgehend von der 

Referenzposition, durchführen.
m MC_MoveRelative - Relative Positionierung (Discrete Motion) durchführen.
m MC_MoveAdditive - Additive Positionierung (Discrete Motion) durchführen.
m MC_Stop - Stoppen aus jedem aktiven Bewegungskommando heraus.
m MC_Reset - Verriegelungszustand (Errorstop) verlassen zur Wiedereinschaltbereit-

schaft (Standstill).
m MC_VelocityProfile - Geschwindigkeitsvorgabe (Continuous Motion) aus einem Daten-

satz von Geschwindigkeitsvorgaben durchführen.
m MC_PositionProfile - Absolute Positionierung (Discrete Motion) aus einem Datensatz 

von Positionszielen durchführen.

6.5 Die Single Axis Motion Control Servicekommandos

Die Single Axis Motion Control Servicekommandos bestehen aus folgenden Funktions-
bausteinen:
m MC_ReadStatus - Ausgabe des aktuellen Motion Control Zustandes.
m MC_ReadActualPosition - Ausgabe der aktuellen Istposition der Achse.
m MC_ReadAxisError - Aktuelle Fehlereinträge des Antriebs ausgeben.
m MC_ReadBoolParameter - Boolschen Parameter lesen (siehe Motion Control Parame-

terfeld).
m MC_ReadParameter - Parameter lesen (siehe Motion Control Parameterfeld).
m MC_WriteBoolParameter - Boolschen Parameter schreiben (siehe Motion Control Pa-

rameterfeld).
m MC_WriteParameter - Parameter schreiben (siehe Motion Control Parameterfeld).
m BM_WriteParameter - Einen herstellerspezifischen Parameter (lokale Achse) oder ein 

Objekt der Busanschaltung schreiben (Nummern siehe Gerätebeschreibung)
m BM_ReadParameter - Einen herstellerspezifischen Parameter (lokale Achse) oder ein 

Objekt der Busanschaltung lesen (Nummern siehe Gerätebeschreibung)
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Die Betriebsbereitschaft des Antriebes herstellen mit MC_Power6.6
6.6 Die Betriebsbereitschaft des Antriebes herstellen mit MC_Power

Beschreibung: Funktionsbaustein MC_Power

Bibliothek: MOTION_CONTROL_20bd00 oder höher

Benötigt: MOTION_TYPES_20bd00 oder höher 

Der FB MC_Power schaltet die Motion Control Betriebsbereitschaft des angeschlosse-
nen Antriebs mit Berücksichtigung der geräteseitigen Beschaltung von Impulsfreigabe 
und Schnellhalt.

Beschreibung

Das Kommando MC_Power schaltet die Betriebsbereitschaft für Motion Control der an 
Axis angegebenen Achse. Das Kommando MC_Power verbindet die notwendigen gerä-
teseitigen Freigaben wie Schnellhalt und Impulsfreigabe und die Software-Freigabe (En-
able) zu der Betriebsbereitschaft. Die Betriebsbereitschaft am Ausgang Status muss über 
die Impulsfreigabe und die Software-Freigabe am Eingang Enable geschaltet werden, 
wobei der Sicherheitsschalter Schnellhalt nicht aktiv ist.

Um die Funktionsfähigkeit der Betriebsbereitschaft der Achsvariablen zu testen kann wie 
folgt vorgegangen werden:
1 Schnellhalt und Impulsfreigabe geräteseitig nach Gerätebeschreibung anlegen.
2 MC_Power mit MC_ReadStatus und MC_Reset in einem Programm in einer Task vom 

Typ CYCLIC programmieren.
3 Programm senden und starten und PROPROG Debug-Modus einschalten.
4 Eingang Enable = TRUE setzen (Variablen-Dialog). Der Ausgang Status muss nach 

TRUE wechseln.
5 Impulsfreigabe abschalten. Der Ausgang Status muss nach FALSE wechseln wobei 

der Ausgang ErrorID "operation disabled" meldet. Der Zustand bleibt Standstill.

HINWEIS
Vor dem Aufruf muss der Antrieb vollständig in Betrieb genommen sein unter Berücksichti-
gung aller Sicherheitsbestimmungen.

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Enable BOOL Betriebsbereitschaft schalten

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Status BOOL Status der Betriebsbereitschaft

Error BOOL Fehlerbit, Fehlerinfo ErrorID ist gültig

ErrorID WORD Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste
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Der PLCopen Funktionsumfang 6

6 Impulsfreigabe einschalten. Schnellhalt auslösen. Der Ausgang Status muss nach 

FALSE wechseln. Am Ausgang ErrorID wird "quickstop activ" gemeldet. Der Zustand 
wechselt von Standstill in Errorstop.

7 Schnellhalt aufheben. Mit MC_Reset quittieren und am Eingang Enable an MC_Power 
von FALSE nach TRUE wechseln (Doppelter Reset). Der Antrieb befindet sich wieder 
in Standstill mit MC_Power Ausgang Status = TRUE.

Verhalten bei einer Antriebsstörung oder fehlender Betriebsbereitschaft:
m Bei einem Schnellhalt ist der Ausgang Status = FALSE. Ein Wiedereinschalten 

(Status = TRUE) muss, nach dem Verlassen des Zustandes Errorstop über 
MC_Reset, über ein FALSE nach TRUE Wechsel am Eingang Enable erfolgen (Wie-
deranlaufverriegelung).

m Bei einer Antriebsstörung (Errorstop) kann nach Behebung der Fehlerursache eine 
Quittierung über MC_Reset (Standstill) durchgeführt werden. Ein Wiedereinschalten 
(Status = TRUE) muss, nach dem Verlassen des Zustandes Errorstop über 
MC_Reset, über ein FALSE nach TRUE Wechsel am Eingang Enable erfolgen (Wie-
deranlaufverriegelung).

Der FB MC_Power sollte nur einmal instanziiert werden.

Zustandskontrolle über MC_ReadStatus:

Aus Zustand: Standstill (MC_ReadStatus).

Empfohlene Task: CYCLIC.

Eingang Axis:

Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ AXIS_REF.

Eingang Enable:

TRUE = Betriebsbereit.

FALSE = Betriebsbereitschaft beenden.

Ausgang Axis:

Zum Eingang Axis identische Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ 
AXIS_REF.

Ausgang Status:

TRUE = Antrieb betriebsbereit.

FALSE = Antrieb nicht betriebsbereit.

HINWEIS
Wird das Kommando MC_Power zusammen mit dem Service FB MC_ErrorInfo und 
MC_Reset eingesetzt, so lässt sich komfortabel der Zusammenhang geräteseitiger Freiga-
ben (Schnellhalt, Impulsfreigabe) und der Software-Freigabe nach Motion Control testen.
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Die Betriebsbereitschaft des Antriebes herstellen mit MC_Power6.6
Ausgang Error:
TRUE: Fehler aktiv. Info an ErrorID gültig.

FALSE: Kein Fehler aktiv.

Ausgang ErrorID:

Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste. Die Fehlerinformation kann als String über FB 
MC_ErrorInfo abgefragt werden. Ausgabewert ist nur mit dem Ausgang Error = TRUE 
gültig. 

Datentypen:

AXIS_REF: Systemdatentyp.

Darstellung im graphischen Editor 

ErrorID Fehler

siehe ZAnhang B - Die Motion Control ErrorID-Fehlerliste– ab Seite 317
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6.7 Die Drehzahl vorgeben mit MC_MoveVelocity

Beschreibung: Funktionsbaustein MC_MoveVelocity

Bibliothek: MOTION_CONTROL_20bd00 oder höher

Benötigt: MOTION_TYPES_20bd00 oder höher 

Das Motion Control Kommando MC_MoveVelocity setzt eine Endlosbewegung mit einer 
spezifizierten Geschwindigkeit um.

Beschreibung

Das Kommando MC_MoveVelocity führt eine Geschwindigkeitsvorgabe durch. Das Kom-
mando schaltet die Achse in den Zustand ContinuousMotion und schließt mit 
InVelocity = TRUE und verbleibt im Zustand ContinuousMotion, solange nicht ein ande-
res Bewegungskommando geschaltet wird. Mit Execute = TRUE erfolgt eine flankensen-
sitive Ausführung, wobei die Eingangswerte übernommen werden und das Kommando 
an dem an Axis definierten Antrieb umgesetzt wird. Ein erneutes Aufschalten des Kom-
mandos erfordert ein FALSE nach TRUE Wechsel am Eingang Execute, wobei dieser 
Wechsel zur Ausführungszeit des Kommandos durchgeführt werden kann. Der FB 
MC_MoveVelocity kann beliebig oft instanziiert werden.

Der Motion Control Parameter 1006 MotorNormSpeed gibt die Nenndrehzahl an. Dieser 
Parameter kann vor dem Einsatz MC_MoveVelocity mit dem FB MC_ReadParameter 
ausgelesen werden.

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Execute BOOL Flankensensitive Ausführung

Velocity UDINT 
Default [Inc/10 ms]

Betrag der Zielgeschwindigkeit

Acceleration UDINT 
Default [Inc/(10 ms)²]

Betrag der Beschleunigung innerhalb der 
Zielpositionierung

Deceleration UDINT 
Default [Inc/(10 ms)²]

Betrag der Verzögerung innerhalb Zielposi-
tionierung

Jerk UDINT 
Default [Inc/(10 ms)³]

Betrag des Sprungs

Direction INT Bewegungsrichtung

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

InVelocity BOOL Zielgeschwindigkeit erreicht

CommandAborted BOOL Abbruch durch ein anderes Motion Control 
Kommando oder Errorstop

Error BOOL Fehlerbit, Fehlerinfo ErrorID ist gültig

ErrorID WORD Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste
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PLCopen-Bewegungskommando:

Es handelt sich um ein PLCopen-Bewegungskommando. Die flankensensitive Ausfüh-
rung bewirkt einen Abbruch des aktiven Bewegungskommandos. Die Ausführung wird 
mit MC_Stop, fehlender Betriebsbereitschaft oder Errorstop abgebrochen. Bei der Ergeb-
nismeldung ist immer nur eines der Ausgangsbits InVelocity, CommandAborted oder Er-
ror aktiv.

Flankensensitive Ausführung:

Zur Ausführung des Kommandos muss der Eingang Execute nur einen Zyklus TRUE 
sein. Anschließend wird das Kommando ausgeführt, das Ergebnis InVelocity einen Zy-
klus lang gemeldet und das Kommando im nächsten Zyklus mit einem Reset versehen.

Zustandskontrolle über MC_ReadStatus:

Aus Zustand: Standstill, DiscreteMotion, ContinuousMoti-
on, SynchronizedMotion.

Nach Zustand: ContinuousMotion.

Empfohlene Task: CYCLIC oder Sollwert-Event Task.

Siehe: ZGesamtübersicht Motion Control nach PLCopen– ab Seite 183.

Eingang Axis:

Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ AXIS_REF.

Eingang Execute:

TRUE = Flankensensitive Ausführung, die Eingangsparameter werden übernommen.

FALSE = Keine Ausführung bzw. Reset der FB-Ausgänge.

Eingang Velocity:

Angabe als Betrag in Inkrementen pro Millisekunden oder entsprechend der Motion Con-
trol Konfiguration (siehe ZDie Achs Einheiten Konfiguration– auf Seite 64). Es handelt 
sich um die Zielgeschwindigkeit die mit dem Ausgang InVelocity = TRUE erreicht wird. 
Die Nenndrehzahl kann über den Parameter 1006 ausgelesen werden.

HINWEIS
Ein aktives Kommando MC_MoveVelocity kann von einem Positionierkommando nach Disc-
reteMotion unterbrochen werden. Die Positionierung erfolgt von der aktuellen Istposition des 
Antriebs. Alternativ kann mit MC_Stop ein Stopping durchgeführt werden mit anschließenden 
Homing über MC_Home.
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Beispiel Geschwindigkeiten: 

Eingang Acceleration:

Positive Beschleunigung als Betrag in Inkrementen pro Millisekunden² oder entspre-
chend der Motion Control Konfiguration.

Eingang Deceleration:

Negative Beschleunigung als Betrag in Inkrementen pro Millisekunden² oder entspre-
chend der Motion Control Konfiguration.

Eingang Jerk:

Sprung der Beschleunigungspositionierung. Betrag in Inkrementen pro Millisekunden³ 
oder entsprechend der Motion Control Konfiguration. Dieser Parameter wird nicht von al-
len Antrieben unterstützt (unbeschaltet oder mit Null beschalten).

Eingang Direction:

Angabe der Bewegungsrichtung. Der PLCopen-Datentyp MC_Direction wird durch INT 
ersetzt.

0: Negative Bewegungsrichtung.

1: Positive Bewegungsrichtung.

Ausgang Axis:

Zum Eingang Axis identische Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ 
AXIS_REF.

Ausgang InVelocity:

TRUE = Zielgeschwindigkeit erreicht. Achse verbleibt im Zustand ContinuousMotion.

FALSE = Kommando aktiv oder nicht möglich.

Ausgang CommandAborted:

TRUE = Abbruch durch ein anderes Motion Control Kommando oder Errorstop.

FALSE = Kein Abbruch.

U / min Inc / ms Inc / 10 ms

3000 3276 32760

2000 2184 21840

1000 1092 10920
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Ausgang Error:
TRUE:  Fehler aktiv. Info an ErrorID gültig.

FALSE: Kein Fehler aktiv.

Ausgang ErrorID:

Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste. Die Fehlerinformation kann als String über FB 
MC_ErrorInfo abgefragt werden. Ausgabewert ist nur mit dem Ausgang Error = TRUE 
gültig.

Datentypen:

AXIS_REF: Systemdatentyp.

Darstellung im graphischen Editor  

ErrorID Fehler

0 Kein Fehler

siehe ZAnhang B - Die Motion Control ErrorID-Fehlerliste– ab Seite 317
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6.8 Die Referenzfahrt durchführen und absolute Ursprungsposition vorgeben mit 

MC_Home

Beschreibung: Funktionsbaustein MC_Home

Bibliothek: MOTION_CONTROL_20bd00 oder höher

Benötigt: MOTION_TYPES_20bd00 oder höher 

Der Motion Control FB MC_Home referenziert die Antriebsachse mit der am Antrieb ein-
gestellten Methode. Die Einstellung der Methode am Antrieb kann über WinBASS II und/
oder im Programm, mit den Baumüller Zusatz FBs MC_HomeInit_ZeroPulse, 
MC_HomeInit_SetPosition, MC_HomeInit_HomeSwitch und MC_HomeInit_LimitSwitch 
erfolgen.

WARNUNG (WARNING)

Folgendes kann eintreffen, wenn Sie diesen Gefahrenhinweis nicht beachten:
m schwere Körperverletzung     m Tod

Der Funktionsbaustein MC_Home schaltet die Gerätesteuerung der Achse kurzzeitig 
vom Zustand „Betrieb freigegeben“ in den Zustand „Eingeschaltet“. Der Antrieb ist im 
Zustand „Eingeschaltet“ momentenfrei.

HINWEIS
Die am FB MC_Home angegebene Ursprungsposition muss innerhalb der Verfahrstrecke 
(Software-Endschalter1/2) liegen. 

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Execute BOOL Flankensensitive Ausführung des Homing

Position UDINT 
[Inc]

Absolute Position die nach der Referenz-
fahrt auf die Antriebsposition kopiert wird. 
Die Position muss innerhalb der Software-
Endschalter liegen

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Done BOOL Homing ist ausgeführt. Die Achse wechselt 
in den Zustand Standstill

CommandAborted BOOL Abbruch durch ein anderes Motion Control 
Kommando oder Errorstop

Error BOOL Fehlerbit, Fehlerinfo ErrorID ist gültig

ErrorID WORD Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste
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MC_Home

6.8
Beschreibung

Das Kommando MC_Home referenziert den Antrieb mit einer absoluten Position aus 
dem Aufrufzustand Standstill und wechselt in den Zustand Homing. Die angegebene Po-
sition muss im Bereich der Verfahrstrecke (Software-Endschalter 1/Software-Endschal-
ter 2) liegen. Der FB MC_Home kann mit MC_Stop abgebrochen werden. Die Homing 
Funktionalität kann während der Ausführung mit einer Applikationsüberwachungszeit 
(ApplicationTimeout) überwacht werden (siehe FBs MC_HomeInit... ). Diese Überwa-
chung ist insbesondere bei langen Verfahrwegen mit Referenzschalter 
(MC_HomeInit_HomeSwitch) sinnvoll. Ist die Applikationsüberwachungszeit Null, dann 
ist diese Funktionalität deaktiviert. Der FB MC_Home kann beliebig oft instanziiert wer-
den.

Flankensensitive Ausführung:

Zur Ausführung des Kommandos muss der Eingang Execute nur einen Zyklus TRUE 
sein. Anschließend wird das Kommando ausgeführt, das Ergebnis Done einen Zyklus 
lang gemeldet und das Kommando im nächsten Zyklus mit einem Reset versehen.

Zustandskontrolle über MC_ReadStatus:

Aus Zustand: Standstill.

Nach Zustand: Homing.

Siehe: ZGesamtübersicht Motion Control nach PLCopen– ab Seite 183.

Eingang Axis:

Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ AXIS_REF.

Eingang Execute:

TRUE = Flankensensitive Ausführung des Homing

FALSE = Keine Ausführung bzw. nach erfolgter Aufschaltung sofortiger Wechsel in den 
Zustand Standstill zum Zeitpunkt Done = TRUE. Reset der FB-Ausgänge, wenn Done 
bereits TRUE ist zum Zeitpunkt Execute = FALSE.

Eingang Position:

Angabe in Inkrementen oder entsprechend der Motion Control Konfiguration. Bei Bau-
müller Antrieben entspricht eine Achsumdrehung einer Auflösung von 65536 Inkremen-
ten, die auch Benutzereinheiten genannt werden. Die Position muss unabhängig von 
freigeschalteten Software-Endschaltern innerhalb dieser Endschalter, also der Verfahr-
strecke liegen.

Ausgang Axis:

Zum Eingang Axis identische Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ 
AXIS_REF.

HINWEIS
Das Stoppen auf eine definierte Position ist nicht möglich, daher ist gegebenenfalls nach ei-
nem Aufruf von MC_Stop mit MC_Home zu referenzieren. 
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Ausgang Done:

TRUE = Homing ist ausgeführt. Antrieb wechselt vom Zustand Homing nach Standstill.

FALSE = Homing aktiv oder nicht möglich. Abbruch über FB MC_Stop oder 
Enable = FALSE am FB MC_Power.

Ausgang Error:
TRUE:  Fehler aktiv. Info an ErrorID gültig.

FALSE: Kein Fehler aktiv.

Ausgang ErrorID:

Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste. Die Fehlerinformation kann als String über FB 
MC_ErrorInfo abgefragt werden. Ausgabewert ist nur mit dem Ausgang Error = TRUE 
gültig.

Datentypen:

AXIS_REF: Systemdatentyp.

Darstellung im graphischen Editor 

ErrorID Fehler

0 Kein Fehler

siehe ZAnhang B - Die Motion Control ErrorID-Fehlerliste– ab Seite 317
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6.9 Einen Lagepunkt positionieren mit MC_MoveAbsolute

Beschreibung: Funktionsbaustein MC_MoveAbsolute

Bibliothek: MOTION_CONTROL_20bd00 oder höher

Benötigt: MOTION_TYPES_20bd00 oder höher 

Das Motion Control Kommando MC_MoveAbsolute führt eine kontrollierte Bewegung auf 
die angegebene Position aus.

Beschreibung

Das Kommando MC_MoveAbsolute führt eine kontrollierte absolute Positionierung 
durch. Das Kommando schaltet die Achse in den Zustand DiscreteMotion und schließt 
nach Erreichen der Zielposition mit Done = TRUE und dem Zustand Standstill ab. Mit 
Execute = TRUE erfolgt eine flankensensitive Ausführung, wobei die Eingangswerte 
übernommen werden und das Kommando an dem an Axis definierten Antrieb umgesetzt 
wird. Ein erneutes Aufschalten des Kommandos erfordert ein FALSE nach TRUE Wech-
sel am Eingang Execute, wobei dieser Wechsel zur Ausführungszeit des Kommandos 
durchgeführt werden kann. Der FB MC_MoveAbsolute kann beliebig oft instanziiert wer-

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Execute BOOL Flankensensitive Ausführung

Position DINT 
Default [Inc]

Absolute Zielposition

Velocity UDINT 
Default [Inc/msec]

Betrag der Geschwindigkeit der Zielpositio-
nierung

Acceleration UDINT 
Default [Inc/msec²]

Betrag der Beschleunigung innerhalb der 
Zielpositionierung

Deceleration UDINT 
Default [Inc/msec²]

Betrag der Verzögerung innerhalb Zielposi-
tionierung

Jerk UDINT 
Default [Inc/msec³]

Betrag des Sprungs

Direction INT 
0, 3

Positionierrichtung, zur Zeit nur 0 oder 3 
shortest way

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Done BOOL Zielposition erreicht

CommandAborted BOOL Abbruch durch ein anderes Motion Control 
Kommando oder Errorstop

Error BOOL Fehlerbit, Fehlerinfo ErrorID ist gültig

ErrorID WORD Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste
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den. Zur Zeit wird nur Streckenpositionierung mit der Richtung shortest way (default 0 
oder 3) unterstützt.

PLCopen-Bewegungskommando:

Es handelt sich um ein PLCopen-Bewegungskommando. Die flankensensitive Ausfüh-
rung bewirkt einen Abbruch des aktiven Bewegungskommandos. Die Ausführung wird 
mit MC_Stop, fehlender Betriebsbereitschaft an MC_Power oder Errorstop abgebrochen. 
Bei der Ergebnismeldung ist immer nur eines der Ausgangsbits Done, CommandAborted 
oder Error aktiv.

Flankensensitive Ausführung:

Zur Ausführung des Kommandos muss der Eingang Execute nur einen Zyklus TRUE 
sein. Anschließend wird das Kommando ausgeführt, das Ergebnis Done einen Zyklus 
lang gemeldet und das Kommando im nächsten Zyklus mit einem Reset versehen.

Zustandskontrolle über MC_ReadStatus:

Aus Zustand: Standstill, DiscreteMotion, ContinuousMoti-
on, SynchronizedMotion.

Nach Zustand: DiscreteMotion.

Empfohlene Task:  CYCLIC oder Sollwert-Event Task.

Siehe: ZGesamtübersicht Motion Control nach PLCopen– ab Seite 183.

Eingang Axis:

Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ AXIS_REF.

Eingang Execute:

TRUE = Flankensensitive Ausführung, die Eingangsparameter werden übernommen.

FALSE = Keine Ausführung bzw. Wiedereinschaltbereitschaft mit Reset der FB-Ausgän-
ge.

Eingang Position:

Angabe in Inkrementen oder entsprechend der Motion Control Konfiguration. Bei Bau-
müller Antrieben entspricht eine Achsumdrehung einer Auflösung von 65536 Inkremen-
ten, die auch Benutzereinheiten genannt werden.

Eingang Velocity:

Angabe als Betrag in Inkrementen pro Millisekunden oder entsprechend der Motion Con-
trol Konfiguration. Es handelt sich um die maximale Geschwindigkeit der Zielpositionie-
rung die nicht notwendigerweise erreicht werden muss.

HINWEIS
Die angegebene Zielposition muss innerhalb der Positionierstrecke liegen und kann mit ge-
räteseitigen sowie Software-Endschalter begrenzt werden. Wird der Zustand DiscreteMotion 
in einen anderen Bewegungszustand verlassen, so ist gegebenenfalls ein Homing 
(MC_Home) durchzuführen.
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Eingang Acceleration:

Positive Beschleunigung als Betrag in Inkrementen pro Millisekunden² oder entspre-
chend der Motion Control Konfiguration.

Eingang Deceleration:

Negative Beschleunigung als Betrag in Inkrementen pro Millisekunden² oder entspre-
chend der Motion Control Konfiguration.

Eingang Jerk:

Sprung der Beschleunigungspositionierung. Betrag in Inkrementen pro Millisekunden³ 
oder entsprechend der Motion Control Konfiguration. Dieser Parameter wird nicht von al-
len Antrieben unterstützt (unbeschaltet oder mit Null beschalten).

Eingang Direction:

Angabe der Positionierrichtung. Der PLCopen-Datentyp MC_Direction wird durch INT er-
setzt. Zur Zeit wird nur Streckenpositionierung mit der Richtung shortest way unterstützt.

0: shortest way

3: shortest way

Ausgang Axis:

Zum Eingang Axis identische Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ 
AXIS_REF.

Ausgang Done:

TRUE = Positionierung ist ausgeführt. Achse wechselt in den Zustand Standstill.

FALSE = Kommando aktiv oder nicht möglich.

Ausgang CommandAborted:

TRUE = Abbruch durch ein anderes Motion Control Kommando oder Errorstop.

FALSE = Kein Abbruch.

Ausgang Error:
TRUE:  Fehler aktiv. Info an ErrorID gültig.

FALSE: Kein Fehler aktiv.

Ausgang ErrorID:

Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste. Die Fehlerinformation kann als String über FB 
MC_ErrorInfo abgefragt werden. Ausgabewert ist nur mit dem Ausgang Error = TRUE 
gültig.
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Datentypen:

AXIS_REF: Systemdatentyp.

Darstellung im graphischen Editor  

ErrorID Fehler

0 Kein Fehler

siehe ZAnhang B - Die Motion Control ErrorID-Fehlerliste– ab Seite 317
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6.10 Eine Position um eine Strecke verändern mit MC_MoveRelative

Beschreibung: Funktionsbaustein MC_MoveRelative

Bibliothek: MOTION_CONTROL_20bd00 oder höher

Benötigt: MOTION_TYPES_20bd00 oder höher 

Das Motion Control Kommando MC_MoveRelative führt eine kontrollierte Bewegung um 
die angegebene relative Position zum Zeitpunkt der Aufschaltung aus.

Beschreibung

Das Kommando MC_MoveRelative führt eine kontrollierte relative Positionierung ausge-
hend vom Positionsistwert durch. Ist eine absolute Positionierung mit dem Zustand 
Standstill abgeschlossen, so wird die absolute Position um den Eingang Distance relativ 
geändert. 

Das Kommando schließt mit Done = TRUE und dem Zustand Standstill ab. Mit 
Execute = TRUE erfolgt eine flankensensitive Ausführung, wobei die Eingangswerte 
übernommen werden und das Kommando an dem an Axis definierten Antrieb umgesetzt 
wird. Ein erneutes Aufschalten des Kommandos erfordert ein FALSE nach TRUE Wech-
sel am Eingang Execute, wobei dieser Wechsel zur Ausführungszeit des Kommandos mit 
neuen Eingangswerten eine erneute relative Änderung des Positionierzieles darstellt. 
Der FB MC_MoveRelative kann beliebig oft instanziiert werden.

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Execute BOOL Flankensensitive Ausführung

Distance DINT 
Default [Inc]

Relative Distanz der Bewegung

Velocity UDINT 
Default [Inc/msec]

Betrag der Geschwindigkeit der Zielpositio-
nierung

Acceleration UDINT 
Default [Inc/msec²]

Betrag der Beschleunigung innerhalb der 
Zielpositionierung

Deceleration UDINT 
Default [Inc/msec²]

Betrag der Verzögerung innerhalb Zielposi-
tionierung

Jerk UDINT 
Default [Inc/msec³]

Betrag des Sprungs

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Done BOOL Zielposition erreicht

CommandAborted BOOL Abbruch durch ein anderes Motion Control 
Kommando oder Errorstop

Error BOOL Fehlerbit, Fehlerinfo ErrorID ist gültig

ErrorID WORD Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste
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PLCopen-Bewegungskommando:

Es handelt sich um ein PLCopen-Bewegungskommando. Die flankensensitive Ausfüh-
rung bewirkten ein Abbruch des aktiven Bewegungskommandos. Die Ausführung des FB 
MC_MoveRelative wird einem anderen PLCopen Bewegungskommando, fehlender Be-
triebsbereitschaft an MC_Power oder Errorstop abgebrochen. Bei der Ergebnismeldung 
ist immer nur ein Ausgang Done, CommandAborted oder Error aktiv.

Flankensensitive Ausführung:

Zur Ausführung des Kommandos muss der Eingang Execute nur einen Zyklus TRUE 
sein. Anschließend wird das Kommando ausgeführt, das Ergebnis Done einen Zyklus 
lang gemeldet und das Kommando im nächsten Zyklus mit einem Reset versehen.

Zustandskontrolle über MC_ReadStatus:

Aus Zustand: Standstill, DiscreteMotion, ContinuousMoti-
on, SynchronizedMotion.

Nach Zustand: DiscreteMotion.

Empfohlene Task:  CYCLIC oder Sollwert-Event Task.

Siehe: ZGesamtübersicht Motion Control nach PLCopen– ab Seite 183.

Eingang Axis:

Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ AXIS_REF.

Eingang Execute:

TRUE = Flankensensitive Ausführung, die Eingangsparameter werden übernommen.

FALSE = Keine Ausführung bzw. Wiedereinschaltbereitschaft mit Reset der FB-Ausgän-
ge.

Eingang Distance:

Vorzeichenbehaftete Angabe der relativen Distanz in Inkrementen oder entsprechend 
der Motion Control Konfiguration. Bei Baumüller Antrieben entspricht eine Achsumdre-
hung einer Auflösung von 65536 Inkrementen, die auch Benutzereinheiten genannt wer-
den.

Eingang Velocity:

Angabe als Betrag in Inkrementen pro Millisekunden oder entsprechend der Motion Con-
trol Konfiguration. Es handelt sich um die maximale Geschwindigkeit der Zielpositionie-
rung die nicht notwendigerweise erreicht werden muss.

HINWEIS
Die resultierende Zielposition muss innerhalb der Positionierstrecke liegen und kann mit ge-
räteseitigen sowie Software-Endschalter begrenzt werden. Wird der Zustand DiscreteMotion 
in einen anderen Bewegungszustand, z. B. ContinuousMotion verlassen, so ist anschließend 
gegebenenfalls ein Homing (MC_Home) durchzuführen.
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Eingang Acceleration:

Positive Beschleunigung als Betrag in Inkrementen pro Millisekunden² oder entspre-
chend der Motion Control Konfiguration.

Eingang Deceleration:

Negative Beschleunigung als Betrag in Inkrementen pro Millisekunden² oder entspre-
chend der Motion Control Konfiguration.

Eingang Jerk:

Sprung der Beschleunigungspositionierung. Betrag in Inkrementen pro Millisekunden³ 
oder entsprechend der Motion Control Konfiguration. Dieser Parameter wird nicht von al-
len Antrieben unterstützt (unbeschaltet oder mit Null beschalten).

Ausgang Axis:

Zum Eingang Axis identische Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ 
AXIS_REF.

Ausgang Done:

TRUE = Positionierung ist ausgeführt. Achse wechselt in den Zustand Standstill.

FALSE = Kommando aktiv oder nicht möglich.

Ausgang CommandAborted:

TRUE = Abbruch durch ein anderes Motion Control Kommando oder Errorstop.

FALSE = Kein Abbruch.

Ausgang Error:
TRUE:  Fehler aktiv. Info an ErrorID gültig.

FALSE: Kein Fehler aktiv.

Ausgang ErrorID:

Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste. Die Fehlerinformation kann als String über FB 
MC_ErrorInfo abgefragt werden. Ausgabewert ist nur mit dem Ausgang Error = TRUE 
gültig.

Datentypen:

AXIS_REF: Systemdatentyp.

ErrorID Fehler

0 Kein Fehler

siehe ZAnhang B - Die Motion Control ErrorID-Fehlerliste– ab Seite 317
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Darstellung im graphischen Editor 
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6.11
6.11 Eine gestartete absolute Positionierung um eine Strecke verändern mit 
MC_MoveAdditive

Beschreibung: Funktionsbaustein MC_MoveAdditive

Bibliothek: MOTION_CONTROL_20bd00 oder höher

Benötigt: MOTION_TYPES_20bd00 oder höher 

Das Motion Control Kommando MC_MoveAdditive führt eine kontrollierte Bewegung um 
die angegebene relative Distanz additiv zu der bereits aktiven absoluten Positionierung 
(MC_MoveAbsolute) aus. Ist keine absolute Positionierung aktiv, so wird die angegebene 
Distanz relativ verfahren.

Beschreibung

Das Kommando MC_MoveAdditive führt eine kontrollierte additive Positionierung durch. 
Ein bereits aktives absolutes Positionierziel (MC_MoveAbsolute) wird um die angegebe-
ne Distanz relativ verfahren. Ist kein absolutes Positionierziel aktiv, so verhält sich das 
Kommando wie MC_MoveRelative. 

Das Kommando schaltet die Achse aus oder in den Zustand DiscreteMotion und schließt 
mit Done = TRUE und dem Zustand Standstill ab. Mit Execute = TRUE erfolgt eine flan-
kensensitive Ausführung, wobei die Eingangswerte übernommen werden und das Kom-
mando an dem an Axis definierten Antrieb umgesetzt wird. Ein erneutes Aufschalten des 

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Execute BOOL Flankensensitive Ausführung

Distance DINT 
Default [Inc]

Relative Distanz der Bewegung

Velocity UDINT 
Default [Inc/msec]

Betrag der Geschwindigkeit der Zielpositio-
nierung

Acceleration UDINT 
Default [Inc/msec²]

Betrag der Beschleunigung innerhalb der 
Zielpositionierung

Deceleration UDINT 
Default [Inc/msec²]

Betrag der Verzögerung innerhalb Zielposi-
tionierung

Jerk UDINT 
Default [Inc/msec³]

Betrag des Sprungs

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Done BOOL Zielposition erreicht

CommandAborted BOOL Abbruch durch ein anderes Motion Control 
Kommando oder Errorstop

Error BOOL Fehlerbit, Fehlerinfo ErrorID ist gültig

ErrorID WORD Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste
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Kommandos erfordert ein FALSE nach TRUE Wechsel am Eingang Execute, wobei die-
ser Wechsel zur Ausführungszeit des Kommandos mit neuen Eingangswerten eine Kor-
rektur der bereits vorhandenen additiven Bewegung darstellt. Der FB MC_MoveAdditive 
kann beliebig oft instanziiert werden.

PLCopen-Bewegungskommando:

Es handelt sich um ein PLCopen-Bewegungskommando. Die flankensensitive Ausfüh-
rung bewirkt einen Abbruch des aktiven Bewegungskommandos. Die Ausführung wird 
mit MC_Stop, fehlender Betriebsbereitschaft an MC_Power oder Errorstop abgebrochen. 
Bei der Ergebnismeldung ist immer nur ein Ausgang Done, CommandAborted oder Error 
aktiv.

Flankensensitive Ausführung:

Zur Ausführung des Kommandos muss der Eingang Execute nur einen Zyklus TRUE 
sein. Anschließend wird das Kommando ausgeführt, das Ergebnis Done einen Zyklus 
lang gemeldet und das Kommando im nächsten Zyklus mit einem Reset versehen.

Zustandskontrolle über MC_ReadStatus:

Aus Zustand: Standstill, DiscreteMotion, ContinuousMoti-
on, SynchronizedMotion.

Nach Zustand: DiscreteMotion.

Empfohlene Task:  CYCLIC oder Sollwert-Event Task.

Siehe: ZGesamtübersicht Motion Control nach PLCopen– ab Seite 183.

Eingang Axis:

Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ AXIS_REF.

Eingang Execute:

TRUE = Flankensensitive Ausführung, die Eingangsparameter werden übernommen.

FALSE = Keine Ausführung bzw. Wiedereinschaltbereitschaft mit Reset der FB-Ausgän-
ge.

Eingang Distance:

Vorzeichenbehaftete Angabe der relativen Distanz in Inkrementen oder entsprechend 
der Motion Control Konfiguration. Bei Baumüller Antrieben entspricht eine Achsumdre-
hung einer Auflösung von 65536 Inkrementen, die auch Benutzereinheiten genannt wer-
den.

HINWEIS
Die resultierende absolute Zielposition muss innerhalb der Positionierstrecke liegen und kann 
mit geräteseitigen sowie Software-Endschalter begrenzt werden. Wird der Zustand Discrete-
Motion in einen anderen Bewegungszustand verlassen, so ist gegebenenfalls ein Homing 
(MC_Home) durchzuführen.
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Eine gestartete absolute Positionierung um eine Strecke verändern mit 
MC_MoveAdditive

6.11
Eingang Velocity:

Angabe als Betrag in Inkrementen pro Millisekunden oder entsprechend der Motion Con-
trol Konfiguration. Es handelt sich um die maximale Geschwindigkeit der Zielpositionie-
rung die nicht notwendigerweise erreicht werden muss.

Eingang Acceleration:

Positive Beschleunigung als Betrag in Inkrementen pro Millisekunden² oder entspre-
chend der Motion Control Konfiguration.

Eingang Deceleration:

Negative Beschleunigung als Betrag in Inkrementen pro Millisekunden² oder entspre-
chend der Motion Control Konfiguration.

Eingang Jerk:

Sprung der Beschleunigungspositionierung. Betrag in Inkrementen pro Millisekunden³ 
oder entsprechend der Motion Control Konfiguration. Dieser Parameter wird nicht von al-
len Antrieben unterstützt (unbeschaltet oder mit Null beschalten).

Ausgang Axis:

Zum Eingang Axis identische Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ 
AXIS_REF.

Ausgang Done:

TRUE = Positionierung ist ausgeführt. Achse wechselt in den Zustand Standstill.

FALSE = Kommando aktiv oder nicht möglich.

Ausgang CommandAborted:

TRUE = Abbruch durch ein anderes Motion Control Kommando, fehlender Betriebsbereit-
schaft an MC_Power oder Errorstop.

FALSE = Kein Abbruch.

Ausgang Error:
TRUE:  Fehler aktiv. Info an ErrorID gültig.

FALSE: Kein Fehler aktiv.

Ausgang ErrorID:

Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste. Die Fehlerinformation kann als String über FB 
MC_ErrorInfo abgefragt werden. Ausgabewert ist nur mit dem Ausgang Error = TRUE 
gültig.
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Datentypen:

AXIS_REF: Systemdatentyp.

Darstellung im graphischen Editor 

ErrorID Fehler

0 Kein Fehler

siehe ZAnhang B - Die Motion Control ErrorID-Fehlerliste– ab Seite 317
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Eine gestartete Bewegung zum Stillstand bringen mit MC_Stop6.12
6.12 Eine gestartete Bewegung zum Stillstand bringen mit MC_Stop

Beschreibung: Funktionsbaustein MC_Stop

Bibliothek: MOTION_CONTROL_20bd00 oder höher

Benötigt: MOTION_TYPES_20bd00 oder höher 

Der Motion Control FB MC_Stop stoppt die Antriebsachse aus jedem Bewegungszu-
stand.

Beschreibung

Das Kommando MC_Stop stoppt den Antrieb aus den Zuständen Homing, DiscreteMoti-
on, ContinuousMotion, und SynchronizedMotion. Ist die Achse gestoppt, wechselt der 
Zustand sofort nach Standstill, wenn Execute = FALSE ist. Solange wie eine MC_Stop 
FB-Instanz zum Zeitpunkt Stopping am Eingang Execute = TRUE ist verbleibt der Antrieb 
im Zustand Stopping (Zustandsverriegelung). Spätestens wenn die letzte MC_Stop-In-
stanz am Eingang Execute = FALSE ist wird in den Zustand Standstill gewechselt und es 
können erneut Bewegungskommandos aufgerufen werden. Ein Aufruf aus Standstill führt 
nicht zum Wechsel in den Zustand Stopping. Der FB MC_Stop kann beliebig oft instan-
ziiert werden.

Flankensensitive Ausführung:

Zur Ausführung des Kommandos muss der Eingang Execute nur ein Zyklus TRUE sein. 
Anschließend wird das Kommando ausgeführt, das Ergebnis Done für ein Zyklus gemel-
det und das Kommando im nächsten Zyklus mit einem Reset versehen.

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Execute BOOL Flankensensitive Ausführung des Stop und 
Verriegelung der Weiterschaltung nach 
Standstill

Deceleration UDINT 
Default [Inc/msec²]

Verzögerung des Antriebs

Jerk UDINT 
Default [Inc/msec³]

Sprung der Verzögerungspositionierung, 
wird zur Zeit nicht unterstützt

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Done BOOL Stop ist ausgeführt und Execute = FALSE.  
Hinweis: 
Achse bleibt im Zustand Stopping solange 
eine im Stopping ausgeführte MC_Stop-
Instanz am Eingang Execute = TRUE ist 
(Zustandsverriegelung)

Error BOOL Fehlerbit, Fehlerinfo ErrorID ist gültig

ErrorID WORD Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste
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Zustandsmeldung über MC_ReadStatus:

Aus Zustand: Standstill, Homing, DiscreteMotion, Conti-
nuousMotion, SynchronizedMotion.

Nach Zustand: Stopping.

Siehe: ZGesamtübersicht Motion Control nach PLCopen– ab Seite 183.

Eingang Axis:

Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ AXIS_REF.

Eingang Execute:

TRUE = Flankensensitive Ausführung des Stop und Verriegelung der Weiterschaltung 
nach Standstill.

FALSE = Keine Ausführung bzw. nach erfolgter Aufschaltung sofortiger Wechsel in den 
Zustand Standstill zum Zeitpunkt Done = TRUE. Reset der FB-Ausgänge, wenn Done 
bereits TRUE ist zum Zeitpunkt Execute = FALSE.

Eingang Deceleration:

Verzögerung des Antriebs in Inkrementen pro Millisekunden². Die Dimension ist in der 
Konfiguration des Busprofils einstellbar.

Eingang Jerk:

Sprung der Verzögerungspositionierung in Inkrementen pro Millisekunden³. Die Dimen-
sion ist in der Konfiguration des Busprofils parametrierbar. Der Parameter Jerk wird nicht 
von allen Antrieben unterstützt (siehe Gerätebeschreibung). Ist der Wert Null, so wird der 
Parameter nicht genutzt.

Ausgang Axis:

Zum Eingang Axis identische Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ 
AXIS_REF.

Ausgang Done:

TRUE = Stopping ist ausgeführt und sofortiger Wechsel nach Standstill, wenn 
Execute = FALSE. Achse bleibt im Zustand Stopping solange eine im Stopping ausge-
führte MC_Stop-Instanz am Eingang Execute = TRUE ist (Zustandsverriegelung).

FALSE = Stopping aktiv mit Execute = TRUE.

HINWEIS
Das Stoppen auf eine definierte Position ist nicht möglich, daher muss nach einem Aufruf von 
MC_Stop gegebenenfalls mit MC_Home referenziert werden.
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Ausgang Error:
TRUE:  Fehler aktiv. Info an ErrorID gültig.

FALSE: Kein Fehler aktiv.

Ausgang ErrorID:

Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste. Die Fehlerinformation kann als String über FB 
MC_ErrorInfo abgefragt werden. Ausgabewert ist nur mit dem Ausgang Error = TRUE 
gültig.

Datentypen:

AXIS_REF: Systemdatentyp.

Darstellung im graphischen Editor 

ErrorID Fehler

0 Kein Fehler

siehe ZAnhang B - Die Motion Control ErrorID-Fehlerliste– ab Seite 317
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6.13 Den Verriegelungszustand Errorstop verlassen mit MC_Reset

Beschreibung: Funktionsbaustein MC_Reset

Bibliothek: MOTION_CONTROL_20bd00 oder höher

Benötigt: MOTION_TYPES_20bd00 oder höher 

Über den Motion Control FB MC_Reset wird versucht ein Reset durchzuführen um den 
Antrieb vom Verriegelungszustand Errorstop nach Standstill zu schalten. Eine eventuell 
vorhandene Fehlerquelle ist zuvor abzustellen.

Mit MC_Reset können alle relevanten Fehlerzustände quittiert werden: PLCopen-Zu-
stand Errorstop, Antriebsfehler, Schnellhalt, Warnungen.

Beschreibung

Das Kommando MC_Reset versucht einen Reset durchzuführen um die Antriebsachse 
aus dem Verriegelungszustand Errorstop nach Standstill zu schalten. Aus Standstill sind 
alle Motion Control Bewegungskommandos aufrufbar. Der Reset wird für den FB 
MC_Power ausgeführt für eine erneute Betriebsbereitschaft nach Errorstop. Bei anste-
henden Fehlereinträgen wird der Reset für den Antrieb ausgeführt. Der FB MC_Reset 
kann beliebig oft instanziiert werden.

HINWEIS
Der Verriegelungszustand Errorstop wird nach jedem Abschalten der Betriebsbereitschaft an 
MC_Power (Enable = FALSE oder Schnellhalt) oder bei anstehenden Antriebsfehler einge-
nommen. Anstehende Fehlereinträge des Antriebes können mit Ausführung dieses FB zu-
rückgesetzt werden.

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Execute BOOL 
TRUE = Reset-Versuch 
FALSE = Keine Ausführung 
und wieder Einschaltbereit-
schaft

Reset durchführen

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Done BOOL 
TRUE = Reset durchgeführt 
FALSE = Reset nicht möglich

Zustand Standstill erreicht

Error BOOL 
TRUE = Fehler 
FALSE = kein Fehler

Fehlerbit, Fehlerinfo ErrorID ist gültig

ErrorID WORD Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste
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Den Verriegelungszustand Errorstop verlassen mit MC_Reset6.13
MC_Reset nutzt das Quittierungsbit des Antriebssteuerwortes. Folgende Quittierungen 
werden ausgeführt:
m PLCopen-Zustand Errorstop → Standstill
m Antriebsfehler in Errorstop
m Schnellhalt in Errorstop
m Warnungen in Errorstop oder Standstill

Flankensensitive Ausführung: 

Zur Ausführung des Kommandos muss der Eingang Execute nur einen Zyklus TRUE 
sein. Anschließend wird das Kommando ausgeführt, das Ergebnis Done einen Zyklus 
lang gemeldet und das Kommando im nächsten Zyklus mit einem Reset versehen.

Zustandskontrolle über MC_ReadStatus:

Aus Zustand: Errorstop.

Nach Zustand: Standstill.

Empfohlene Task:  CYCLIC.

Eingang Axis:

Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ AXIS_REF.

Eingang Execute:

TRUE = Flankensensitive Ausführung

FALSE = Keine Ausführung und wieder Einschaltbereitschaft. Reset der FB-Ausgänge.

Ausgang Axis:

Zum Eingang Axis identische Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ 
AXIS_REF.

Ausgang Done:

TRUE = Zustand Standstill erreicht. Bewegungskommandos können geschaltet werden.

FALSE = Reset aktiv oder nicht möglich.

Ausgang Error:
TRUE:  Fehler aktiv. Info an ErrorID gültig.

FALSE: Kein Fehler aktiv.

HINWEIS
Die Durchführung eines Reset kann bei fatalen Antriebsfehlern sofort wieder zu einem Error-
stop führen. Der Reset Vorgang muss dann nach Abschalten der Fehlerquelle wiederholt 
werden.
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Ausgang ErrorID:

Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste. Die Fehlerinformation kann als String über FB 
MC_ErrorInfo abgefragt werden. Ausgabewert ist nur mit dem Ausgang Error = TRUE 
gültig.

Datentypen:

AXIS_REF: Systemdatentyp.

Darstellung im graphischen Editor 

ErrorID Fehler

0 Kein Fehler

siehe ZAnhang B - Die Motion Control ErrorID-Fehlerliste– ab Seite 317
Applikationshandbuch Motion Control nach PLCopen für b maXX PLC
Dokument-Nr.: 5.02072.06

99
von 346



Die Drehzahl aus einem Datensatz vorgeben mit MC_VelocityProfile6.14
6.14 Die Drehzahl aus einem Datensatz vorgeben mit MC_VelocityProfile

Beschreibung: Funktionsbaustein MC_VelocityProfile

Bibliothek: MOTION_CONTROL_20bd00 oder höher

Benötigt: MOTION_TYPES_20bd00 oder höher 

Das Motion Control Kommando MC_VelocityProfile setzt über parametrierbare Datensät-
ze ein Geschwindigkeitsprofil um. Es können bis zu 64 Datensätze nacheinander zu ei-
nem Profil geschaltet werden.

Beschreibung

Das Kommando MC_VelocityProfile ist eine Erweiterung von MC_MoveVelocity. Das 
Kommando setzt über parametrierbare Datensätze ein Geschwindigkeitsprofil um. Ist 
eine Zielgeschwindigkeit erreicht, wird der nächste Datensatz aufgeschaltet. Eine Perio-
de hat die Länge ArraySize und beginnt nach Ablauf von neuem. Es können bis zu 64 
Datensätze nacheinander zu einer Periode geschaltet werden. Die Inhalte der Datensät-
ze und die Länge der Periode können zur Laufzeit geändert werden. Sind alle Datensätze 
bis ArraySize umgesetzt wird Done für einen Zyklus = TRUE. Ist die Periodenlänge 
(ArraySize = Anzahl Datensätze) gleich eins, so verhält sich das Kommando wie ein FB 
MC_MoveVelocity, schaltet die Geschwindigkeit des ersten Datensatzes und meldet 
Done = TRUE.

Ein erneutes Aufschalten des Kommandos erfordert ein FALSE nach TRUE Wechsel am 
Eingang Execute, wobei dieser Wechsel zur Ausführungszeit des Kommandos durchge-
führt werden kann. Der FB MC_VelocityProfile kann beliebig oft instanziiert werden.

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

TimeVelocity MC_TV_REF Alle Geschwindigkeitsdatensätze

Execute BOOL Flankensensitive Ausführung

ArraySize INT 
0 < ArraySize < 
Number_of_pairs < 64

Größe der Periode, Anzahl der aktuell aus 
dem Array geschalteten Datensätze (max. 
64)

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

TimeVelocity MC_TV_REF Alle Geschwindigkeitsdatensätze

Done BOOL Ein Profil (Periode) umgesetzt. Für einen 
Zyklus ist Done=TRUE

CommandAborted BOOL Abbruch durch ein anderes Motion Control 
Kommando oder Errorstop

Error BOOL Fehlerbit, Fehlerinfo ErrorID ist gültig

ErrorID WORD Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste
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PLCopen-Bewegungskommando:

Es handelt sich um ein PLCopen-Bewegungskommando. Die flankensensitive Ausfüh-
rung bewirkt einen Abbruch des aktiven Bewegungskommandos. Die Ausführung wird 
mit einem PLCopen Bewegungskommando, MC_Stop, fehlender Betriebsbereitschaft an 
MC_Power oder Errorstop abgebrochen. Bei der Ergebnismeldung ist immer nur eines 
der Ausgangsbits Done, CommandAborted oder Error aktiv.

Flankensensitive Ausführung:

Zur Ausführung des Kommandos muss der Eingang Execute nur einen Zyklus TRUE 
sein. Es folgt eine Endlospositionierung entsprechend der Periodenlänge ArraySize.

Zustandskontrolle über MC_ReadStatus:

Aus Zustand: Standstill, DiscreteMotion, ContinuousMoti-
on, SynchronizedMotion.

Nach Zustand: ContinuousMotion.

Empfohlene Task:  CYCLIC oder Sollwert-Event Task.

Siehe: ZGesamtübersicht Motion Control nach PLCopen– ab Seite 183.

Eingang Axis:

Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ AXIS_REF.

Eingang TimeVelocity:

Alle Datensätze vom Typ MC_TV_TABLE. Der Inhalt der Anschlussvariable kann zur 
Laufzeit geändert werden.

Eingang Execute:

TRUE = Flankensensitive Ausführung, die Eingangsparameter werden übernommen. 
Geschwindigkeitsprofil wird nach Abschluss jeder Periode mit Done = TRUE gemeldet. 
Wenn Execute wieder nach FALSE wechselt wird nach Abschluss jeder Periode 
Done = TRUE für ein Programmzyklus gemeldet.

FALSE = Keine Ausführung bzw. Reset der FB-Ausgänge.

Eingang ArraySize:

Länge der Periode, Anzahl der aktuell aus dem Array geschalteten Zielgeschwindigkeits-
datensätze (max. 64). Der Wert am Eingang ArraySize muss kleiner oder gleich groß der 
Angabe der definierte Datensätze Number_of_pairs sein. Eine Änderung des Wertes 
am Eingang ArraySize wird erst mit Begin der nächsten Periode wirksam.

HINWEIS
Auf dem Datencontainer TimeVelocity kann zur Laufzeit ein anderer Datencontainer gleichen 
Typs kopiert werden (Zusammenstellen eines neuen Datencontainers). Die Periodenlänge 
kann zur Laufzeit geändert werden.
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Ausgang Axis:

Zum Eingang Axis identische Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ 
AXIS_REF.

Ausgang Done:

TRUE = Periode (Eingang ArraySize) ist erfolgreich positioniert. Achse bleibt im Zustand 
ContinuousMotion und beginnt mit der Aufschaltung der nächsten Periode.

FALSE = Kommando aktiv oder nicht möglich oder Periode noch nicht abgeschlossen.

Ausgang CommandAborted:

TRUE = Abbruch durch ein anderes Motion Control Kommando, fehlender Betriebsbereit-
schaft an MC_Power oder Errorstop.

FALSE = Kein Abbruch.

Ausgang Error:
TRUE:   Fehler aktiv. Info an ErrorID gültig.

FALSE: Kein Fehler aktiv.

Ausgang ErrorID:

Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste. Die Fehlerinformation kann als String über FB 
MC_ErrorInfo abgefragt werden. Ausgabewert ist nur mit dem Ausgang Error = TRUE 
gültig.

Datentypen:

AXIS_REF: Systemdatentyp.

ErrorID Fehler

0 Kein Fehler

siehe ZAnhang B - Die Motion Control ErrorID-Fehlerliste– ab Seite 317

Datentyp Definition der Elemente Beschreibung

MC_TV_REF STRUCT 
Number_of_pairs  :  INT 
MC_TV_Array  :  MC_TV_BMARRAY 
END_STRUCT

Anschlussdatentyp am Eingang 
TimeVelocity.
Number_of_pairs ist die Anzahl defi-
nierter Datensätze.
MC_TV_Array das Array mit den 
Datensätzen.

MC_TV_BMARRAY ARRAY[0..63] OF MC_TV Feld mit maximal 64 Datensätzen
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Vorgehensweise in der Erstellung von Datensätzen:
m Variablen mit den Datentypen deklarieren.
m Einzeldatensätze erzeugen mit einer Variable vom Typ MC_TV.
m Einzeldatensätze in das Array MC_TV_BMARRAY kopieren:

Beispiel einer Datensatzzuweisung (Index=0) auf eine Variable vom Typ MC_TV:

_MC_TP_in.delta_time := UDINT#10; (* 10 Zyklen des Steuerungsintervalls 
warten *)

_MC_TP_in.velocity := UDINT#200; (* Inkremente / ms *)

_MC_TP_in.acceleration := UDINT#10;  (* Inkremente / ms² *)

_MC_TP_in.deceleration := UDINT#5;  (* Inkremente / ms² *)

_MC_TP_in.direction := INT#1;     (* Positive Richtung *)

m MC_TV-Struktur dem Array (Datensatz) zuweisen 
_gMy_MC_TV_Table_A.MC_TV_Array[0]       := _MC_TV_in;

m Es folgt die Angabe der gültigen Datensätze (maximal 64): 
Beispiel: 4 Datensätze. 
_gMy_MC_TP_Table_A..Number_of_pairs   := INT#4;

m Der Eingang ArraySize des FB MC_PositionProfil darf gemäß dem Beispiel maximal 
mit dem Wert 4 belegt werden und kann zur Laufzeit geändert werden, z. B. auf INT#3.

m _gMy_MC_TV_Table_A wird am Eingang TimeVelocity angeschlossen.
m Oder mehrere Datensatzarrays, in diesem Beispiel _gMy_MC_TV_Table_A oder 

_gMy_MC_TV_Table_B können zur Laufzeit auf die Anschlussvariable TimeVelocity 
des FB MC_VelocityProfil kopiert werden.

MC_TV STRUCT 
delta_time : UDINT [Zyklen]
velocity : UDINT [Inc/ms]
acceleration: UDINT [Inc/ms²]
deceleration: UDINT [Inc/ms²]
direction :  INT [0=Negativ,1=Positiv]
END_STRUCT

Die Elemente des Datentypes 
MC_TV entsprechen einem Daten-
satz: 
Delta_time ist die Anzahl der Zyklen 
in der Zeitscheibe, die bis zum 
nächsten Aufschalten eines Daten-
satzes gewartet wird (nach erreichen 
der Zielgeschwindigkeit)
Velocity ist die Zielgeschwindigkeit in 
Inc/ms oder entsprechend der 
Motion Konfiguration. 
Acceleration ist die Beschleunigung 
in Inc/ms² oder entsprechend der 
Motion Konfiguration. 
Deceleration ist die Verzögerung in 
Inc/ms² oder entsprechend der 
Motion Konfiguration. 

Datentyp Definition der Elemente Beschreibung
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Darstellung im graphischen Editor 
Applikationshandbuch Motion Control nach PLCopen für b maXX PLC
Dokument-Nr.: 5.02072.06 Baumüller Nürnberg GmbH

104
von 346



Der PLCopen Funktionsumfang 6

6.15 Einen Lagepunkt aus einem Datensatz positionieren mit MC_PositionProfile

Beschreibung: Funktionsbaustein MC_PositionProfile

Bibliothek: MOTION_CONTROL_20bd00 oder höher

Benötigt: MOTION_TYPES_20bd00 oder höher 

Das Motion Control Kommando MC_PositionProfile führt über parametrierbare Datensät-
ze eine kontrollierte absolute Zielpositionierung durch. Es können bis zu 64 Datensätze 
nacheinander zu einer Periode geschaltet werden. Dadurch lässt sich eine komplette Po-
sitionierperiode mit Berücksichtigung von Verweilzeiten umsetzen.

Beschreibung

Das Kommando MC_PositionProfile ist eine Erweiterung von MC_MoveAbsolute. Das 
Kommando führt über parametrierbare Datensätze jeweils eine kontrollierte absolute 
Zielpositionierung durch und schaltet zur Nächsten. Eine Periode hat die Länge Array-
Size und beginnt nach Ablauf von neuem. Es können bis zu 64 Datensätze nacheinander 
zu einer Periode geschaltet werden. Die Inhalte der Datensätze und die Länge der Peri-
ode können zur Laufzeit geändert werden. Nach erfolgreicher Umsetzung der Periode 
wird Done für einen Zyklus = TRUE. Ist die Periodenlänge (ArraySize = Anzahl Datensät-
ze) gleich Eins, so verhält sich das Kommando wie ein FB MC_MoveAbsolute und schal-
tet nach erfolgreicher Positionierung des ersten Datensatzes in den Zustand Standstill 
und meldet Done = TRUE.

Die unterstützte Richtung für Streckenpositionierungen shortestway.

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

TimePosition MC_TP_REF Alle Positionierdatensätze

Execute BOOL Flankensensitive Ausführung

ArraySize INT 
0 < ArraySize < 
Number_of_pairs < 64

Größe der Periode, Anzahl der aktuell aus 
dem Array geschalteten Positionierziele 
(max. 64)

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

TimePosition MC_TP_REF Alle Positionierdatensätze

Done BOOL Alle Zielpositionen positioniert und Perio-
denende, Start der neuen Periode

CommandAborted BOOL Abbruch durch ein anderes Motion Control 
Kommando oder Errorstop

Error BOOL Fehlerbit, Fehlerinfo ErrorID ist gültig

ErrorID WORD Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste
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Ein erneutes Aufschalten des Kommandos erfordert ein FALSE nach TRUE Wechsel am 
Eingang Execute, wobei dieser Wechsel zur Ausführungszeit des Kommandos durchge-
führt werden kann. Der FB MC_PositionProfile kann beliebig oft instanziiert werden.

PLCopen-Bewegungskommando:

Es handelt sich um ein PLCopen-Bewegungskommando. Die flankensensitive Ausfüh-
rung bewirkt einen Abbruch des aktiven Bewegungskommandos. Die Ausführung wird 
mit MC_Stop, fehlender Betriebsbereitschaft an MC_Power oder Errorstop abgebrochen. 
Bei der Ergebnismeldung ist immer nur eines der Ausgangsbits Done, CommandAborted 
oder Error aktiv.

Flankensensitive Ausführung:

Zur Ausführung des Kommandos muss der Eingang Execute nur einen Zyklus TRUE 
sein. Es folgt eine Endlospositionierung entsprechend der Periodenlänge ArraySize.

Zustandskontrolle über MC_ReadStatus:

Aus Zustand: Standstill, DiscreteMotion, ContinuousMoti-
on, SynchronizedMotion.

Nach Zustand: DiscreteMotion (endlos).

Empfohlene Task:  CYCLIC oder Sollwert-Event Task.

Siehe: ZGesamtübersicht Motion Control nach PLCopen– ab Seite 183.

Eingang Axis:

Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ AXIS_REF.

Eingang TimePosition:

Alle Datensätze vom Typ MC_TP_TABLE. Der Inhalt der Anschlussvariable kann zur 
Laufzeit geändert werden.

Eingang Execute:

TRUE = Flankensensitive Ausführung, die Eingangsparameter werden übernommen.

FALSE = Keine Ausführung bzw. nach erfolgter Aufschaltung sofortiger Wechsel in den 
Zustand Standstill zum Zeitpunkt Done = TRUE. Reset der FB-Ausgänge, wenn Done 
bereits TRUE ist zum Zeitpunkt Execute = FALSE.

Eingang ArraySize:

Länge der Periode, Anzahl der aktuell aus dem Array geschalteten Positionierziele (max. 
64). Der Wert am Eingang ArraySize muss kleiner oder gleich groß der Angabe der defi-
nierte Datensätze Number_of_pairs sein. Eine Änderung des Wertes am Eingang Ar-
raySize wird erst mit Begin der nächsten Periode wirksam.

HINWEIS
Auf den Datencontainer TimePosition kann zur Laufzeit ein anderen Datencontainer gleichen 
Typs kopiert werden. Die Periodenlänge kann zur Laufzeit geändert werden. Innerhalb eines 
Positionierzieles kann eine Stillstandszeit parametriert werden, nach der das nächste Positi-
onierziel aufgeschaltet wird.
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Ausgang Axis:

Zum Eingang Axis identische Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ 
AXIS_REF.

Ausgang Done:

TRUE = Periode (Eingang ArraySize) ist erfolgreich positioniert. Achse bleibt im Zustand 
DiscreteMotion und beginnt mit der Aufschaltung der nächsten Periode.

FALSE = Kommando aktiv oder nicht möglich.

Ausgang CommandAborted:

TRUE = Abbruch durch ein anderes Motion Control Kommando, fehlender Betriebsbereit-
schaft an MC_Power oder Errorstop.

FALSE = Kein Abbruch.

Ausgang Error:
TRUE:  Fehler aktiv. Info an ErrorID gültig.

FALSE: Kein Fehler aktiv.

Ausgang ErrorID:

Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste. Die Fehlerinformation kann als String über FB 
MC_ErrorInfo abgefragt werden. Ausgabewert ist nur mit dem Ausgang Error = TRUE 
gültig.

Datentypen:

AXIS_REF: Systemdatentyp.

ErrorID Fehler

0 Kein Fehler

siehe ZAnhang B - Die Motion Control ErrorID-Fehlerliste– ab Seite 317

Datentyp Definition der Elemente Beschreibung

MC_TP_REF STRUCT 
Number_of_pairs  :  INT 
MC_TP_Array  :  MC_TP_BMARRAY 
END_STRUCT

Anschlussdatentyp am Eingang Time-
Position. 
Number_of_pairs ist die Anzahl defi-
nierter Datensätze. 
MC_TP_Array ist das Array mit den 
Datensätzen.

MC_TP_BMARRAY ARRAY[0..63] OF MC_TP Feld mit maximal 64 Datensätzen
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Vorgehensweise in der Erstellung von Datensätzen:
m Variablen mit den Datentypen deklarieren.
m Einzeldatensätze erzeugen mit einer Variable vom Typ MC_TP.
m Einzeldatensätze in das Array MC_TP_BMARRAY kopieren:

Beispiel einer Datensatzzuweisung (Index=0) auf eine Variable vom Typ MC_TP:

_MC_TP_in.delta_time := UDINT#30;

_MC_TP_in.position := UDINT#100000;

_MC_TP_in.velocity := UDINT#200;

_MC_TP_in.acceleration:= UDINT#50;

_MC_TP_in.deceleration:= UDINT#50;

_MC_TP_in.jerk := UDINT#0; (wird nicht vom Antrieb unterstützt)

m MC_TP-Struktur dem Array (Datensatz) zuweisen 
_gMy_MC_TP_Table_A.MC_TP_Array[0]      := _MC_TP_in;

m Es folgt die Angabe der gültigen Datensätze (maximal 64): 
Beispiel: 4 Datensätze. 
_gMy_MC_TP_Table_A..Number_of_pairs   := INT#4;

m Der Eingang ArraySize des FB MC_PositionProfil darf gemäß dem Beispiel maximal 
mit dem Wert 4 belegt werden und kann zur Laufzeit geändert werden, z. B. auf INT#3.

m _gMy_MC_TP_Table_A wird am Eingang TimePosition angeschlossen.
m Oder mehrere Datensatzarrays, in diesem Beispiel _gMy_MC_TP_Table_A oder 

_gMy_MC_TP_Table_B können zur Laufzeit auf die Anschlussvariable TimePosition 
des FB MC_PositionProfil kopiert werden.

MC_TP STRUCT 
delta_time :  UDINT [Zyklen] 
position :  UDINT [Inc] 
velocity :  UDINT [Inc/msec] 
acceleration :  UDINT [Inc/msec²] 
deceleration :  UDINT [Inc/msec²] 
jerk :  UDINT [Inc/msec³] 
END_STRUCT

Ein Datensatz mit den für die absolute 
Positionierung notwendigen Inhalten 
(siehe MC_MoveAbsolute). Zusätzlich 
ist ein Parameter delta_time enthalten, 
der eine Verweilzeit in Aufrufzyklen 
definiert. Bei jedem Aufruf des FB wird 
der Wert dekrementiert und bei Null der 
nächste Datensatz aufgeschaltet. Der 
Sprung (Jerk) wird nicht von jedem 
Antrieb unterstützt.

Datentyp Definition der Elemente Beschreibung
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Darstellung im graphischen Editor  
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6.16 Den aktuellen Zustand der Bewegung auslesen mit MC_ReadStatus

Beschreibung: Funktionsbaustein MC_ReadStatus

Bibliothek: MOTION_CONTROL_20bd00 oder höher

Benötigt: MOTION_TYPES_20bd00 oder höher 

Der Motion Control FB MC_ReadStatus gibt den Antriebszustand der Motion Control 
Achse aus.

HINWEIS
Das Ausführen von Motion Control Bewegungskommandos kann nicht aus dem Zustand Er-
rorstop erfolgen und erfordert die Betriebsbereitschaft der Achse über MC_Power. 

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Enable BOOL Aktualisierung der Statusausgabe zu jedem 
Aufruf

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Done BOOL Ausgabe gültig, es ist immer nur ein 
Zustand aktiv

Error BOOL Fehlerbit, Fehlerinfo ErrorID ist gültig

ErrorID WORD Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste

Errorstop BOOL Verriegelungszustand Errorstop aktiv

Stopping BOOL Antrieb wird aus der jeder Bewegung 
gestoppt. Ist solange aktiv, wie die letzte 
MC_Stop-Instanz am Eingang Execute= 
TRUE ist und wechselt dann in Standstill

Standstill BOOL Geschwindigkeit ist Null. Mit MC_Power 
Status=TRUE sind die MC Bewegungs-
kommandos betriebsbereit

DiscreteMotion BOOL Antrieb positioniert auf ein Positionsziel. Mit 
dem Abschluss wird zum Zustand Standstill 
gewechselt

ContinuousMotion BOOL Antrieb bewegt sich mit einer aufgeschalte-
ten Geschwindigkeit

SynchronizedMotion BOOL Antrieb bewegt sich synchron zu einer Mas-
terposition (Multi Axis Kommandos)

Homing BOOL Aufruf ist mit MC_Home nur aus Standstill 
möglich und mit MC_Stop abzubrechen
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Beschreibung

Das Kommando MC_ReadStatus gibt neutrale Zustände der Antriebsbewegung aus. Die 
ausgegebenen Zustände können als Transitionen (Schaltbedingung) für den Aufruf von 
Bewegungskommandos genutzt werden. z. B. MC_Home aus Standstill. In der Regel ist 
dies aber nicht notwendig, da die Bewegungskommandos in den Zuständen DiscreteMo-
tion, ContinuousMotion, und SynchronizedMotion jederzeit von einem anderen Bewe-
gungskommando zu unterbrechen sind. Der FB MC_ReadStatus kann beliebig oft 
instanziiert werden.

Aufruf MC_ReadStatus:

Aus Zustand: Alle Zustände.

Empfohlene Task:  CYCLIC.

Siehe: ZGesamtübersicht Motion Control nach PLCopen– ab Seite 183.

Eingang Axis:

Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ AXIS_REF.

Eingang Enable:

TRUE = Aktualisierung der Statusausgabe zu jedem Aufruf.

FALSE = Keine Ausführung und wieder Einschaltbereitschaft.

Ausgang Axis:

Zum Eingang Axis identische Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ 
AXIS_REF.

Ausgang Done:

TRUE = Ausgänge gültig.

FALSE = Reset aktiv oder nicht möglich.

Ausgang Errorstop:

TRUE = Aktiv.

FALSE = nicht aktiv.

Ausgang Stopping:

TRUE = Aktiv.

FALSE = nicht aktiv.

HINWEIS
Der FB MC_ReadStatus ist besonders in der Einrichtungsphase der Applikation hilfreich. Der 
FB MC_ReadStatus sollte in einem Motion Control Programm immer als Erstes mit 
MC_Power und MC_Reset programmiert werden. 
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Ausgang Standstill:
TRUE = Aktiv.

FALSE = nicht aktiv.

Ausgang DiscreteMotion:

TRUE = Aktiv.

FALSE = nicht aktiv.

Ausgang ContinuousMotion:

TRUE = Aktiv.

FALSE = nicht aktiv.

Ausgang SynchronizedMotion:

TRUE = Aktiv.

FALSE = nicht aktiv.

Ausgang Error:
TRUE:  Fehler aktiv. Info an ErrorID gültig.

FALSE: Kein Fehler aktiv.

Ausgang ErrorID:

Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste. Die Fehlerinformation kann als String über FB 
MC_ErrorInfo abgefragt werden. Ausgabewert ist nur mit dem Ausgang Error = TRUE 
gültig.

Datentypen:

AXIS_REF: Systemdatentyp.

ErrorID Fehler

0 Kein Fehler

siehe ZAnhang B - Die Motion Control ErrorID-Fehlerliste– ab Seite 317
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Darstellung im graphischen Editor 
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6.17 Die aktuelle Position der Bewegung auslesen mit MC_ReadActualPosition

Beschreibung: Funktionsbaustein MC_ReadActualPosition

Bibliothek: MOTION_CONTROL_20bd00 oder höher

Benötigt: MOTION_TYPES_20bd00 oder höher 

Der Motion Control FB MC_ReadActualPosition liest die aktuelle Antriebsposition.

Beschreibung

Das Kommando MC_ReadActualPosition fordert mit Enable = TRUE die Istposition des 
Antriebs an. Das Kommando ist aus jedem Bewegungszustand aufrufbar. Es handelt sich 
um ein Motion Control Service Kommando und ist beliebig oft instanziierbar.

Eingang Axis:

Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ AXIS_REF.

Eingang Enable:

TRUE = Anforderung der Positionsausgabe.

FALSE = Keine Ausführung bzw. Reset der Ausgänge.

Ausgang Axis:

Zum Eingang Axis identische Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ 
AXIS_REF.

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Enable BOOL Freischaltung der Positionsausgabe

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Done BOOL Ausgänge gültig

Error BOOL Fehlerbit, Fehlerinfo ErrorID ist gültig

ErrorID WORD Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste

Position UDINT 
Default [Inc]

Istposition in Inkremente

HINWEIS
Bei Baumüller Antrieben entspricht eine Achsumdrehung einer Auflösung von 65536 Inkre-
menten, die auch Benutzereinheiten genannt werden. 
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Ausgang Done:

Mit Done=TRUE sind die Ausgänge des FB gültig.

Ausgang Position:

Istposition in Inkremente. Bei Baumüller Antrieben entspricht eine Achsumdrehung einer 
Auflösung 65536 Inkrementen, die auch Benutzereinheiten genannt werden. Die Einheit 
ist Inkremente oder entsprechend der Motion Control Konfiguration festgelegt.

Ausgang Error:
TRUE:   Fehler aktiv. Info an ErrorID gültig.

FALSE: Kein Fehler aktiv.

Ausgang ErrorID:

Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste. Die Fehlerinformation kann als String über FB 
MC_ErrorInfo abgefragt werden. Ausgabewert ist nur mit dem Ausgang Error = TRUE 
gültig.

Datentypen:

AXIS_REF: Systemdatentyp.

Darstellung im graphischen Editor  

ErrorID Fehler

0 Kein Fehler

siehe ZAnhang B - Die Motion Control ErrorID-Fehlerliste– ab Seite 317
Applikationshandbuch Motion Control nach PLCopen für b maXX PLC
Dokument-Nr.: 5.02072.06

115
von 346



Den aktuellen Fehlereintrag des Antriebs auslesen mit MC_ReadAxisError6.18
6.18 Den aktuellen Fehlereintrag des Antriebs auslesen mit MC_ReadAxisError

Beschreibung: Funktionsbaustein MC_ReadAxisError

Bibliothek: MOTION_CONTROL_20bd00 oder höher

Benötigt: MOTION_TYPES_20bd00 oder höher 

Der Motion Control Service FB MC_ReadAxisError liest die aktuell anstehenden Fehler 
des Antriebs (siehe entsprechende Gerätebeschreibung).

Beschreibung

Das Kommando MC_ReadAxisError fordert mit steigender Flanke an Enable die Fehler-
meldung des Antriebs an. Es nimmt keinen Einfluss auf die Art der Meldung oder deren 
Reihenfolge bei mehreren Fehlern. Der Inhalt ist, im Gegensatz zum Ausgang ErrorID an 
den Motion Control FBs, antriebsspezifisch, also nicht neutral dargestellt. Es handelt sich 
um ein Motion Control Service Kommando und ist beliebig oft instanziierbar.

Eingang Axis:

Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ AXIS_REF.

Eingang Enable:

Mit dem Übergang von FALSE -> TRUE wird der aktuell anstehende Fehler des Antriebs 
angefordert.

FALSE = Keine Ausführung bzw. Reset der Ausgänge.

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Enable BOOL Flankensensitive Ausführung

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Done BOOL Mit Done = TRUE sind die Ausgänge des 
FB gültig

Error BOOL Fehlerbit, Fehlerinfo ErrorID ist gültig

ErrorID WORD Siehe herstellerspezifische Fehlermeldung 
des Antriebs

HINWEIS
Der Motion Control Service FB MC_ErrorInfo ist an diesem FB nicht einsetzbar, da der FB 
MC_ReadAxisError die exakte geräteseitige Fehlermeldung liefert (herstellerabhängig).
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Ausgang Axis:

Zum Eingang Axis identische Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ 
AXIS_REF.

Ausgang Done: 

Mit Done=TRUE sind die Ausgänge des FB gültig.

Ausgang Error:
TRUE:   Fehler aktiv. Info an ErrorID gültig.

FALSE: Kein Fehler aktiv.

Ausgang ErrorID:

Bei Done = TRUE und Error = TRUE:

Herstellerspezifische Fehlermeldung des Antriebs. Der Ausgabewert ist nicht mit 
MC_ErrorInfo in eine String-Ausgabe dekodierbar. Der Ausgabewert ist nur mit dem Aus-
gang Error = TRUE gültig.

Bei Done = FALSE und Error = TRUE:

Siehe Motion Control Error ID-Fehlerliste. Die Fehlerinformation kann als String über FB 
MC_ErrorInfo abgefragt werden. Ausgabewert ist nur mit dem Ausgang Error = TRUE 
gültig.

Datentypen:

AXIS_REF: Systemdatentyp.

Darstellung im graphischen Editor  

ErrorID Fehler

0 Kein Fehler

siehe herstellerspezifische Fehlermeldung des Antriebs

ErrorID Fehler

0 Kein Fehler

siehe ZAnhang B - Die Motion Control ErrorID-Fehlerliste– ab Seite 317
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6.19 Einen Motion Control Parameter mit MC_ReadParameter lesen

Beschreibung: Funktionsbaustein MC_ReadParameter

Bibliothek: MOTION_CONTROL_20bd00 oder höher

Benötigt: MOTION_TYPES_20bd00 oder höher 

Der Motion Control FB MC_ReadParameter liest das Datum vom Typ UDINT/DINT der 
angegebenen PLCopen Parameternummer vom Antrieb.

Beschreibung

Das Kommando MC_ReadParameter fordert mit Enable = TRUE das Datum der PLCo-
pen Parameternummern vom IEC 61131-3 Typ UDINT/DINT an und gibt diese auf dem 
Datentyp DWORD aus. Die Freischaltung über Enable = TRUE bewirkt eine Aktualisie-
rung der Ausgabe, einmalig mit steigender Flanke und wenn das Datum sich innerhalb 
der Motion Control Projektierung ändert. Das Kommando kann in jedem Bewegungszu-
stand aufgerufen werden. Es handelt sich um ein Motion Control Service Kommando und 
ist beliebig oft instanziierbar.

Siehe: ZDie Motion Control Parameter– ab Seite 130.

HINWEIS
Die PLCopen-Parameternummer gibt die Antriebsparameter neutral aus und entspricht nicht 
der herstellerspezifischen Parameternummer des Antriebs. 

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Enable BOOL Freischaltung der Datumsanforderung

ParameterNumber INT PLCopen Parameternummer vom Typ 
UDINT/DINT

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Done BOOL Ausgang Value ist gültig

Error BOOL Fehlerbit, Fehlerinfo ErrorID ist gültig

ErrorID WORD Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste

Value DWORD Datum der UDINT/DINT PLCopen-Parame-
ternummern auf den Typ DWORD
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Eingang Axis:

Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ AXIS_REF.

Eingang Enable:

TRUE = Freischaltung der Datumsanforderung.

FALSE = Keine Ausführung bzw. Reset der Ausgänge.

Eingang ParameterNumber:
Angabe der PLCopen-Parameternummer vom IEC 61131-3 Typ UDINT/DINT.

Ausgang Axis: 

Zum Eingang Axis identische Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ 
AXIS_REF.

Ausgang Done:

Mit Done=TRUE ist das Datum der angegebenen PLCopen-Parameternummer gültig.

Ausgang Error:
TRUE:  Fehler aktiv. Info an ErrorID gültig.

FALSE: Kein Fehler aktiv.

Ausgang ErrorID:

Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste. Die Fehlerinformation kann als String über FB 
MC_ErrorInfo abgefragt werden. Ausgabewert ist nur mit dem Ausgang Error = TRUE 
gültig.

Ausgang Value:

UDINT oder DINT Datum der PLCopen-Parameternummer auf den Typ DWORD. Das 
Datum muss mit einer entsprechenden CAST-Funktion auf UDINT oder DINT gewandelt 
werden.

HINWEIS
Die PLCopen-Parameter vom Typ UDINT/DINT sind der PLCopen-Parameterliste zu entneh-
men und müssen mit einer CAST-Funktion von DWORD auf das gewünschte Format DINT 
oder UDINT gewandelt werden.

ErrorID Fehler

0 Kein Fehler

siehe ZDie Motion Control ErrorID-Fehlerliste– ab Seite 317
Applikationshandbuch Motion Control nach PLCopen für b maXX PLC
Dokument-Nr.: 5.02072.06

119
von 346



Einen Motion Control Parameter mit MC_ReadParameter lesen6.19
Datentypen:

AXIS_REF: Systemdatentyp.

Darstellung im graphischen Editor 
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6.20 Einen boolschen Motion Control Parameter mit MC_ReadBoolParameter lesen

Beschreibung: Funktionsbaustein MC_ReadBoolParameter

Bibliothek: MOTION_CONTROL_20bd00 oder höher

Benötigt: MOTION_TYPES_20bd00 oder höher 

Der Motion Control FB MC_ReadBoolParameter liest das Datum vom Typ Boolean der 
angegebenen PLCopen Parameternummer vom Antrieb.

Beschreibung

Das Kommando MC_ReadBoolParameter fordert mit Enable = TRUE das Datum der 
PLCopen Parameternummern vom IEC 61131-3 Typ Boolean an. Die Freischaltung über 
Enable = TRUE bewirkt eine Aktualisierung der Ausgabe, einmalig mit steigender Flanke 
und wenn das Datum sich innerhalb der Motion Control Projektierung ändert. Das Kom-
mando kann in jedem Bewegungszustand aufgerufen werden. Es handelt sich um ein 
Motion Control Service Kommando und ist beliebig oft instanziierbar.

Siehe: ZDie Motion Control Parameter– ab Seite 130.

HINWEIS
Die PLCopen-Parameternummer gibt die Antriebsparameter neutral aus und entspricht nicht 
der herstellerspezifischen Parameternummer des Antriebs.

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Enable BOOL Freischaltung der Datumsanforderung

ParameterNumber INT PLCopen Parameternummer vom Datum -
Typ Boolean

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Done BOOL Ausgang Value ist gültig

Error BOOL Fehlerbit, Fehlerinfo ErrorID ist gültig

ErrorID WORD Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste

Value BOOL Datum der PLCopen-Parameternummer

HINWEIS
Die PLCopen-Parameter vom Typ Boolean sind der PLCopen-Parameterliste zu entnehmen.
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Eingang Axis:

Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ AXIS_REF.

Eingang Enable:

TRUE = Freischaltung der Datumsanforderung.

FALSE = Keine Ausführung bzw. Reset der Ausgänge.

Eingang ParameterNumber:
Angabe der PLCopen-Parameternummer vom IEC 61131-3 Typ Boolean.

Ausgang Axis: 

Zum Eingang Axis identische Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ 
AXIS_REF.

Ausgang Done:

Mit Done = TRUE ist das Datum der angegebenen PLCopen-Parameternummer gültig.

Ausgang Error:
TRUE:  Fehler aktiv. Info an ErrorID gültig.

FALSE: Kein Fehler aktiv.

Ausgang ErrorID:

Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste. Die Fehlerinformation kann als String über FB 
MC_ErrorInfo abgefragt werden. Ausgabewert ist nur mit dem Ausgang Error = TRUE 
gültig.

Ausgang Value:

TRUE oder FALSE Datum der PLCopen-Parameternummer.

Datentypen:

AXIS_REF: Systemdatentyp.

ErrorID Fehler

0 Kein Fehler

siehe ZDie Motion Control ErrorID-Fehlerliste– ab Seite 317
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Darstellung im graphischen Editor  
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6.21 Einen Motion Control Parameter mit MC_WriteParameter schreiben

Beschreibung: Funktionsbaustein MC_WriteParameter

Bibliothek: MOTION_CONTROL_20bd00 oder höher

Benötigt: MOTION_TYPES_20bd00 oder höher 

Der Motion Control FB MC_WriteParameter schreibt das Datum vom Typ UDINT/DINT 
der angegebenen PLCopen Parameternummer zum Antrieb sofern diese Parameter-
nummer Schreibzugriffe erlaubt.

Beschreibung

Das Kommando MC_WriteParameter schreibt mit Execute = TRUE das Datum der 
PLCopen Parameternummern vom IEC 61131-3 Typ UDINT/DINT zum Antrieb und/oder 
dem PLCopen-Parameterfeld der Achse. Diese Variablen vom Typ UDINT oder DINT 
sind am Eingang Value über eine CAST-Funktion auf den Eingangsdatentyp DWORD zu 
wandeln. Die flankensensitive Ausführung mit Execute = TRUE bewirkt einmalig mit stei-
gender Flanke einen Schreibvorgang. Das Kommando kann in jedem Bewegungszu-
stand aufgerufen werden. Es handelt sich um ein Motion Control Service Kommando und 
ist beliebig oft instanziierbar.

Siehe: ZDie Motion Control Parameter– ab Seite 130.

HINWEIS
Die PLCopen-Parameternummer gibt die Antriebsparameter neutral aus und entspricht nicht 
der herstellerspezifischen Parameternummer des Antriebs.

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Execute BOOL Flankensensitive Ausführung

ParameterNumber INT PLCopen Parameternummer vom Datum-
Typ UDINT/DINT

Value DWORD Datum der UDINT/DINT PLCopen-Parame-
ternummern auf den Typ DWORD

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Done BOOL Parameter schreiben erfolgreich

Error BOOL Fehlerbit, Fehlerinfo ErrorID ist gültig

ErrorID WORD Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste
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Eingang Axis:

Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ AXIS_REF.

Eingang Execute:

TRUE = Flankensensitive Ausführung des Schreibvorganges.

FALSE = Keine Ausführung bzw. Reset der Ausgänge.

Eingang ParameterNumber:
Angabe der PLCopen-Parameternummer vom IEC 61131-3 Typ UDINT/DINT.

Eingang Value:

UDINT oder DINT Datum der PLCopen-Parameternummer auf den Typ DWORD. Das 
Datum muss mit einer entsprechenden CAST-Funktion von UDINT oder DINT auf 
DWORD gewandelt werden.

Ausgang Axis: 

Zum Eingang Axis identische Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ 
AXIS_REF.

Ausgang Done:

Mit Done = TRUE ist das Schreiben auf die PLCopen-Parameternummer erfolgreich ab-
geschlossen.

Ausgang Error:
TRUE:   Fehler aktiv. Info an ErrorID gültig.

FALSE: Kein Fehler aktiv.

Ausgang ErrorID:

Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste. Die Fehlerinformation kann als String über FB 
MC_ErrorInfo abgefragt werden. Ausgabewert ist nur mit dem Ausgang Error = TRUE 
gültig.

HINWEIS
Die PLCopen-Parameter vom Typ UDINT/DINT sind der PLCopen-Parameterliste zu entneh-
men und müssen mit einer CAST-Funktion von DWORD auf das gewünschte Format DINT 
oder UDINT gewandelt werden. Nicht alle PLCopen-Parameter erlauben Schreibzugriffe.
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Datentypen:

AXIS_REF: Systemdatentyp.

Darstellung im graphischen Editor  

ErrorID Fehler

0 Kein Fehler

siehe ZDie Motion Control ErrorID-Fehlerliste– ab Seite 317
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6.22 Einen boolschen Motion Control Parameter mit MC_WriteBoolParameter 

schreiben

Beschreibung: Funktionsbaustein MC_WriteBoolParameter

Bibliothek: MOTION_CONTROL_20bd00 oder höher

Benötigt: MOTION_TYPES_20bd00 oder höher

Der Motion Control FB MC_WriteBoolParameter schreibt das Datum vom Typ BOOL der 
angegebenen PLCopen Parameternummer zum Antrieb sofern diese Parameternummer 
Schreibzugriffe erlaubt.

Beschreibung

Das Kommando MC_WriteBoolParameter schreibt mit Execute = TRUE das Datum der 
PLCopen Parameternummern vom IEC 61131-3 Typ BOOL zum Antrieb und/oder dem 
PLCopen-Parameterfeld der Achse. Die flankensensitive Ausführung mit 
Execute = TRUE bewirkt einmalig mit steigender Flanke einen Schreibvorgang sofern 
der Parameter diesen erlaubt. Das Kommando kann in jedem Bewegungszustand aufge-
rufen werden. Es handelt sich um ein Motion Control Service Kommando und ist beliebig 
oft instanziierbar.

Siehe: ZDie Motion Control Parameter– ab Seite 130.

HINWEIS
Die PLCopen-Parameternummer gibt die Antriebsparameter neutral aus und entspricht nicht 
der herstellerspezifischen Parameternummer des Antriebs.

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Execute BOOL Flankensensitive Ausführung

ParameterNumber INT PLCopen Parameternummer vom Datum-
Typ BOOL

Value BOOL Datum der BOOL PLCopen-Parameter-
nummern

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Done BOOL Parameter schreiben erfolgreich

Error BOOL Fehlerbit, Fehlerinfo ErrorID ist gültig

ErrorID WORD Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste
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6.22
Eingang Axis:

Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ AXIS_REF.

Eingang Execute:

TRUE = Flankensensitive Ausführung des Schreibvorganges.

FALSE = Keine Ausführung bzw. Reset der Ausgänge.

Eingang ParameterNumber:
Angabe der PLCopen-Parameternummer vom IEC 61131-3 Typ BOOL.

Eingang Value:

BOOL Datum der PLCopen-Parameternummer.

Ausgang Axis: 

Zum Eingang Axis identische Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ 
AXIS_REF.

Ausgang Done:

Mit Done = TRUE ist das Schreiben auf die PLCopen-Parameternummer erfolgreich ab-
geschlossen.

Ausgang Error:
TRUE:   Fehler aktiv. Info an ErrorID gültig.

FALSE: Kein Fehler aktiv.

Ausgang ErrorID:

Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste. Die Fehlerinformation kann als String über FB 
MC_ErrorInfo abgefragt werden. Ausgabewert ist nur mit dem Ausgang Error = TRUE 
gültig.

HINWEIS
Die PLCopen-Parameter vom Typ BOOL sind der PLCopen-Parameterliste zu entnehmen. 
Nicht alle PLCopen-Parameter erlauben Schreibzugriffe. 

ErrorID Fehler

0 Kein Fehler

siehe ZDie Motion Control ErrorID-Fehlerliste– ab Seite 317
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Datentypen:

AXIS_REF: Systemdatentyp.

Darstellung im graphischen Editor 
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6.23 Die Motion Control Parameter

Die Motion Control Parameter sind neutrale und auf den Bereich Motion Control begrenz-
te Antriebsparameter. Diese sind unterteilt nach Standard PLCopen Parameter (PN 1-16, 
reserviert bis 999) und herstellerspezifische Parameter (ab PN 1000).

Diese Parameter können über die Motion Control FBs MC_ReadBoolParameter, 
MC_ReadParameter, MC_WriteBoolParameter und MC_WriteParameter gelesen, bzw. 
beschrieben werden.

PN Bereich Name unter-
stützt

Datatype 
DWORD_TO_ ...

Read/
Write

Beschreibung

1 PLCopen CommandedPosition ja UDINT 
[Inc]

R Geforderte Position

2 PLCopen SWLimitPos nein

3 PLCopen SWLimitNeg nein

4 PLCopen EnableLimitPos nein

5 PLCopen EnableLimitNeg nein

6 PLCopen EnablePosLagMonitoring nein

7 PLCopen MaxPositionLag nein

8 PLCopen MaxVelocitySystem nein

9 PLCopen MaxVelocityAppl ja UDINT 
[Einheit je nach 
Konfiguration]

R Maximal erlaubte 
Geschwindigkeit der 
Achse in der Appli-
kation

10 PLCopen ActualVelocity ja UDINT 
[Inc/ms]

R Aktuelle Geschwin-
digkeit

11 PLCopen CommandedVelocity ja UDINT 
[Inc/ms]

R Geforderte 
Geschwindigkeit

12 PLCopen MaxAccelerationSystem nein

13 PLCopen MaxAccelerationAppl nein

14 PLCopen MaxDecelerationSystem nein

15 PLCopen MaxDecelerationAppl nein

16 PLCopen MaxJerk nein

1000 Baumüller-
P300

Command ja WORD R Kommandowort

1001 Baumüller-
P301

Status ja WORD R Statuswort

1002 Baumüller-
P1000

OperationModeSet ja UINT R Sollbetriebsart

1003 Baumüller-
P304

OperationModeVal ja UINT R Istbetriebsart
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1004 Baumüller-
P200

AxisError ja DWORD R Antriebsfehler

1005 Baumüller-
P462

PosTargetActualPosition ja UDINT 
[Inc]

R Istposition

1006 Baumüller-
P1031

MotorNormVelocity ja UINT 
[Inc/ms]

R Nenndrehzahl des 
Antriebs

1007 Baumüller-
P1196

PosSoftLimitSwitch1 ja UDINT 
[Inc]

R/W Soft-Endschalter1

1008 Baumüller-
P1197

PosSoftLimitSwitch2 ja UDINT 
[Inc]

R/W Soft-Endschalter2

1009 Baumüller-
P1190

EndSwitchMode ja UINT 
0 Aus 
1 Ein

R/W Softendschalter-
Mode

1010 Baumüller ApplicationTimeout ja UDINT R/W Überwachungszeit 
Referenzfahrt

1011 Baumüller reserved ja UDINT

1012 Baumüller ServiceTimeout ja UDINT 
[ms]

R/W Überwachungszeit 
Service-Komman-
dos am Interface

1013 Baumüller-
P1205

HomingMethod ja UINT R BM-Referenzfahr-
methode

1014 Baumüller-
P1201

HomingVelocity ja UDINT 
[Inc/ms]

R/W Vorgabegeschwin-
digkeit-Homing

1015 Baumüller-
P1203

HomingAcceleration ja UDINT 
[Inc/ms²]

R/W Beschleunigung-
Homing

1016 Baumüller-
P1209

HomingOffset ja UDINT 
[Inc]

R/W Positionsverschie-
bung-Homing

1017 Baumüller-
P1208

HomingModeSwitches ja INT R/W Endschalter-Homing

1018 Baumüller-
P1200

HomePosition ja UDINT 
[Inc]

R Ursprungsposition-
DiscreteMotion

1019 Baumüller-
P1171

ContinuousSetVelocity ja UDINT 
[Inc/ms]

R Vorgabegeschwin-
digkeit-DiscreteMo-
tion

1020 Baumüller-
P1172

AccelerationVelocity ja UDINT 
[Inc/ms²]

R Beschleunigung-
ContinuousMotion

1021 Baumüller-
P1173

DecelerationVelocity ja UDINT 
[Inc/ms²]

R Verzögerung-Conti-
nuousMotion

1022 Baumüller-
P600

PosTarget ja UDINT 
[Inc]

R Sollposition-Disc-
reteMotion

1023 Baumüller-
P601

PosTargetAttribut ja INT R Positionsart-Disc-
reteMotion

PN Bereich Name unter-
stützt

Datatype 
DWORD_TO_ ...

Read/
Write

Beschreibung
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1024 Baumüller-
P602

PosTargetVelocity ja UDINT 
[Inc/ms]

R Positionsgeschwin-
digkeit-DiscreteMo-
tion

1025 Baumüller-
P603

PosTargetAcceleration ja UDINT 
[Inc/ms²]

R Beschleunigung-
DiscreteMotion

1026 Baumüller-
P604

PosTargetDeceleration ja UDINT 
[Inc/ms²]

R/W Verzögerung-Disc-
reteMotion

1027 Baumüller-
P1191

PosTargetDataSetNum-
ber

ja UINT 
[1-4]

R/W Operative Daten-
satznummer-Disc-
reteMotion

1028 Baumüller-
P1204

Positioning homing dece-
leration

ja UINT R/W Verzögerung 
Homing

1029 reserved

1030 reserved

PN Bereich Name unter-
stützt

Datatype 
DWORD_TO_ ...

Read/
Write

Beschreibung

HINWEIS
Die Inhalte sind von der ausgelieferten Version abhängig. Für Lese- und Schreibfunktionen 
ist die Motion Control Parameter Nummer (PN) an die FBs MC_ReadBoolParameter, 
MC_ReadParameter, MC_WriteBoolParameter und MC_WriteParameter anzugeben. 

Die Ein- bzw. Ausgabe an den Motion Control FBs erfolgt auf die Datentypen BOOL bzw. 
DWORD.

Für den Zugriff auf beliebige herstellerspezifische Parameter (lokale Achse) oder Objekte der 
Busanschaltung sind die FBs BM_ReadParameter bzw. BM_WriteParameter zu verwenden.
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7DER ERWEITERTE 
FUNKTIONSUMFANG

Der erweiterte Funktionsumfang von Single Axis Motion Control ist eine herstellerspezi-
fische sinnvolle Erweiterung der Standard PLCopen Funktionsbausteine (FBs). Die Funk-
tionsbausteine des erweiterten Funktionsumfanges sind Bestandteil der Single Axis 
Motion Control Bibliothek. Aussehen und Handhabung der erweiterten Funktionsbaustei-
ne orientieren sich an den Standard PLCopen FBs.

Baumüller Erweiterung der Single Axis Motion Control Kommandos:

m MC_HomeInit_SetPosition  
Referenzfahrt (MC_Home) initialisieren mit Methode Setzposition übernehmen.

m MC_HomeInit_ZeroPulse  
Referenzfahrt (MC_Home) initialisieren mit Methode Nullspurposition.

m MC_HomeInit_HomeSwitch  
Referenzfahrt (MC_Home) initialisieren mit Methode "Referenzschalter suchen".

m MC_HomeInit_LimitSwitch  
Referenzfahrt (MC_Home) initialisieren mit Methode auf "Endschalter suchen".

m BM_HomeInit_Block  
Referenzfahrt (MC_Home) initialisieren mit Methode auf „mechanischen Anschlag“.

m MC_SoftEndSwitches  
Aktivierung der Software-Endschalterüberwachung der Positionierstrecke.

m MC_ErrorInfo  
An jeden MC-FB am Ausgang ErrorID kontaktierbar zur Klartext (String) Ausgabe.

m BM_ReadParameter  
Einen herstellerspezifischen Antriebsparameter lesen.

m BM_WriteParameter  
Einen herstellerspezifischen Antriebsparameter schreiben.
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7.1 "Aktuelle Position übernehmen" mit MC_HomeInit_SetPosition

Beschreibung: Funktionsbaustein MC_HomeInit_SetPosition

Bibliothek: MOTION_CONTROL_20bd00 oder höher

Benötigt: MOTION_TYPES_20bd00 oder höher 

Das Motion Control Kommando MC_HomeInit_SetPosition ist eine Erweiterung des Mo-
tion Control Standards und initialisiert die Referenzfahrmethode "Istposition überneh-
men" für das Motion Control Kommando MC_Home.

Beschreibung

Es wird die Referenziermethode "Istposition übernehmen" am Antrieb eingestellt. Nach 
Abschluss der Referenzfahrt über das Motion Control Kommando MC_Home wird die Ist-
position des Antriebs als Referenzposition übernommen und der am FB MC_Home an-
gegebene Positionswert als Ursprungsposition auf die Referenzposition kopiert. Der FB 
MC_HomeInit_SetPosition kann beliebig oft instanziiert werden. Im Anwenderprogramm 
kann die Einstellung der Referenzierung des Antriebs in den Zuständen Standstill, Disc-
reteMotion, ContinuousMotion, SynchronizedMotion zur Laufzeit geändert werden.

Abbildung 57: Referenzfahrmethode "Istposition übernehmen"

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Execute BOOL Flankensensitive Ausführung

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Initialised BOOL Homing Methode erfolgreich installiert

Error BOOL Fehlerbit, Fehlerinfo ErrorID ist gültig

ErrorID WORD Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste
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Flankensensitive Ausführung:

Zur Ausführung des Kommandos muss der Eingang Execute nur ein Zyklus TRUE sein.

Benötigte Digitale I/Os: Keine.

Zustandskontrolle über MC_ReadStatus:

Aus Zustand: Standstill, DiscreteMotion, ContinuousMoti-
on, SynchronizedMotion.

Empfohlene Task:  CYCLIC.

Eingang Axis:

Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ AXIS_REF.

Eingang Execute:

TRUE = Flankensensitive Ausführung, die Eingangsparameter werden übernommen.

FALSE = Keine Ausführung oder Reset der FB-Ausgänge, wenn Initialised bereits TRUE 
ist zum Zeitpunkt Execute = FALSE.

Ausgang Axis:

Zum Eingang Axis identische Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ 
AXIS_REF.

Ausgang Initialised:

TRUE = Referenziermethode erfolgreich installiert.

FALSE = Kommando aktiv oder nicht möglich.

Ausgang Error:
TRUE:   Fehler aktiv. Info an ErrorID gültig.

FALSE: Kein Fehler aktiv.

Ausgang ErrorID:

Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste. Die Fehlerinformation kann als String über FB 
MC_ErrorInfo abgefragt werden. Ausgabewert ist nur mit dem Ausgang Error = TRUE 
gültig.

HINWEIS
Der FB MC_HomeInit_SetPosition überschreibt Antriebsparametrierungen, die über andere 
Kommunikationsquellen, z. B. WinBASS II eingestellt wurden. 
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Datentypen:

AXIS_REF:  Systemdatentyp.

Darstellung im graphischen Editor 

ErrorID Fehler

0 Kein Fehler

siehe ZDie Motion Control ErrorID-Fehlerliste– ab Seite 317
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7.2 "Nullspursuche" mit MC_HomeInit_ZeroPulse

Beschreibung: Funktionsbaustein MC_HomeInit_ZeroPulse

Beschreibung

Bibliothek: MOTION_CONTROL_20bd00 oder höher

Benötigt: MOTION_TYPES_20bd00 oder höher 

Das Motion Control Kommando MC_HomeInit_ZeroPulse ist eine Erweiterung des Moti-
on Control Standards und initialisiert die Referenzfahrmethode "Referenzierung auf die 
Gebernullspur/Winkel" für das Motion Control Kommando MC_Home.

Beschreibung

Es wird die Referenziermethode "Referenzierung auf die Gebernullspur/Winkel" am An-
trieb eingestellt. Nach Abschluss der Referenzfahrt über das Motion Control Kommando 
MC_Home steht die Antriebsachse auf der Nullspur des Gebers der Motorführung. Aus-
gehend von dieser Position kann die Achse, mit zusätzlicher Berücksichtigung eines Off-
sets innerhalb des Homing Vorganges, beliebig verfahren werden. Nach Abschluss der 
Referenzfahrt über das Motion Control Kommando MC_Home wird der am FB MC_Home 
angegebene Positionswert als Ursprungsposition auf die Referenzposition kopiert. Der 
FB MC_HomeInit_ZeroPulse kann beliebig oft instanziiert werden. Im Anwenderpro-
gramm kann die Einstellung der Referenzierung des Antriebs in den Zuständen Stand-
still, DiscreteMotion, ContinuousMotion, SynchronizedMotion zur Laufzeit geändert 
werden.

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Execute BOOL Flankensensitive Ausführung

Direction INT Richtung

Offset UDINT 
Default [Inc]

Verschiebung ausgehend von der Nullspur

TimeoutHoming UINT  
Default [msec]

Überwachungszeit der Ausführung

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Initialised BOOL Homing Methode erfolgreich installiert

Error BOOL Fehlerbit, Fehlerinfo ErrorID ist gültig

ErrorID WORD Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste

Input State

Direction FALSE
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Abbildung 58: Referenziermethode "Referenzierung auf die Gebernullspur" mit negativer Anfahrrichtung

Abbildung 59: Referenziermethode "Referenzierung auf die Gebernullspur" mit positiver Anfahrrichtung 

Flankensensitive Ausführung:

Zur Ausführung des Kommandos muss der Eingang Execute nur ein Zyklus TRUE sein.

Benötigte Digitale I/Os: Keine.

Zustandskontrolle über MC_ReadStatus:

Aus Zustand: Standstill, DiscreteMotion, ContinuousMoti-
on, SynchronizedMotion.

Empfohlene Task:  CYCLIC.

Input State

Direction TRUE
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Eingang Axis:

Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ AXIS_REF.

Eingang Execute:

TRUE = Flankensensitive Ausführung, die Eingangsparameter werden übernommen.

FALSE = Keine Ausführung oder Reset der FB-Ausgänge, wenn Initialised bereits TRUE 
ist zum Zeitpunkt Execute = FALSE.

Eingang Direction:

Angabe der Bewegungsrichtung. Der PLCopen-Datentyp MC_Direction wird durch INT 
ersetzt.

0: Negative Bewegungsrichtung.

1: Positive Bewegungsrichtung.

Eingang Offset:
Angabe der Bewegungsrichtung. Der PLCopen-Datentyp MC_Direction wird durch INT 
ersetzt.

0 - 65535: Verschiebung der Achsposition ausgehend von der Gebernullspur.

Eingang TimeoutHoming:

Angabe der Überwachungszeit. Der PLCopen-Datentyp MC_Direction wird durch INT er-
setzt.

0: Aktivierung der Überwachung bei Aufruf von MC_Home deaktiv.

>0: Überwachung entsprechend der Angabe im Homing aktiv.

Ausgang Axis:

Zum Eingang Axis identische Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ 
AXIS_REF.

Ausgang Initialised:

TRUE = Referenziermethode erfolgreich installiert.

FALSE = Kommando aktiv oder nicht möglich.

HINWEIS
Der FB MC_HomeInit_ZeroPulse überschreibt Antriebsparametrierungen, die über andere 
Kommunikationsquellen, z. B. WinBASS II eingestellt wurden. 
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Ausgang Error:
TRUE:   Fehler aktiv. Info an ErrorID gültig.

FALSE: Kein Fehler aktiv.

Ausgang ErrorID:

Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste. Die Fehlerinformation kann als String über FB 
MC_ErrorInfo abgefragt werden. Ausgabewert ist nur mit dem Ausgang Error = TRUE 
gültig.

Datentypen:

AXIS_REF: Systemdatentyp.

Darstellung im graphischen Editor 

ErrorID Fehler

0 Kein Fehler

siehe ZDie Motion Control ErrorID-Fehlerliste– ab Seite 317
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7.3 "Referenzschalter suchen" mit MC_HomeInit_HomeSwitch

Beschreibung: Funktionsbaustein MC_HomeInit_HomeSwitch

Bibliothek: MOTION_CONTROL_20bd00 oder höher

Benötigt: MOTION_TYPES_20bd00 oder höher 

Das Motion Control Kommando MC_HomeInit_HomeSwitch ist eine Erweiterung des Mo-
tion Control Standards und initialisiert die Referenzfahrmethode "Referenzierung auf ei-
nen geräteseitigen Referenzschalter in der Verfahrstrecke" für das Motion Control 
Kommando MC_Home.

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Execute BOOL Flankensensitive Ausführung

WithZeroPulse BOOL Zusätzlich mit Nullspursuche

Activate_Method_3 BOOL Homing mit der Methode 3 
(siehe unten)

Activate_Method_4 BOOL Homing mit der Methode 4 
(siehe unten)

Activate_Method_5 BOOL Homing mit der Methode 5 
(siehe unten)

Activate_Method_6 BOOL Homing mit der Methode 6 
(siehe unten)

Velocity UDINT 
Default [Inc/msec]

Betrag der Zielgeschwindigkeit der Refe-
renzierung

Acceleration UDINT 
[Inc / 100 msec²]

Betrag der Beschleunigung der Referenzie-
rung

Deceleration UDINT 
[Inc / 100 msec²]

Betrag der Verzögerung der Referenzie-
rung

Offset UINT 
Default [Inc]

Verschiebung ausgehend von der Methode 
und Endschalteranbringung

TimeoutHoming UINT  
Default [msec]

Überwachungszeit der Ausführung

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Initialised BOOL Homing Methode erfolgreich installiert

Error BOOL Fehlerbit, Fehlerinfo ErrorID ist gültig

ErrorID WORD Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste
Applikationshandbuch Motion Control nach PLCopen für b maXX PLC
Dokument-Nr.: 5.02072.06

141
von 346



"Referenzschalter suchen" mit MC_HomeInit_HomeSwitch7.3
Beschreibung

Es wird die Referenziermethode "Referenzierung auf einen geräteseitigen Referenz-
schalter in der Verfahrstrecke" am Antrieb eingestellt. Nach Abschluss der Referenzfahrt 
über das Motion Control Kommando MC_Home steht die Antriebsachse auf der Position, 
entsprechend der Methode und der Referenzschalteranbringung. Ausgehend von dieser 
Position kann die Achse, mit zusätzlicher Berücksichtigung eines Offsets innerhalb des 
Homing Vorganges, beliebig verfahren werden. Nach Abschluss der Referenzfahrt über 
das Motion Control Kommando MC_Home wird der am FB MC_Home angegebene Po-
sitionswert als Ursprungsposition auf die Referenzposition kopiert. Es sind folgende Ein-
stellungen möglich, wobei mit Eingang WithZeroPulse = TRUE die nächste Nullspur 
nach bzw. vor dem Referenzschalter berücksichtigt wird:

Diese Konfiguration ist nicht einsetzbar und führt zu einer Fehlerausgabe 

Konfiguration Methode 3 

Abbildung 60: Mit Anfahrrichtung positiver Schalterzustand und Nullspur im negativen Schalterzustand 

Input Value

WithZeroPulse FALSE

Activate_Method_3 FALSE

Activate_Method_4 FALSE

Activate_Method_5 FALSE

Activate_Method_6 FALSE

Input Value

WithZeroPulse TRUE

Activate_Method_3 TRUE

Activate_Method_4 FALSE

Activate_Method_5 FALSE

Activate_Method_6 FALSE
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Konfiguration Methode 4 

Abbildung 61: Mit Anfahrrichtung positiver Schalterzustand und Nullspur im positiven Schalterzustand

Konfiguration Methode 5 

Input Value

WithZeroPulse TRUE

Activate_Method_3 FALSE

Activate_Method_4 TRUE

Activate_Method_5 FALSE

Activate_Method_6 FALSE

Input Value

WithZeroPulse TRUE

Activate_Method_3 FALSE

Activate_Method_4 FALSE

Activate_Method_5 TRUE

Activate_Method_6 FALSE
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"Referenzschalter suchen" mit MC_HomeInit_HomeSwitch7.3
Abbildung 62: Mit Anfahrrichtung negativer Schalterzustand und Nullspur im negativen Schalterzustand

Konfiguration Methode 6 

Abbildung 63: Mit Anfahrrichtung negativer Schalterzustand und Nullspur im positiven Schalterzustand

Input Value

WithZeroPulse TRUE

Activate_Method_3 FALSE

Activate_Method_4 FALSE

Activate_Method_5 FALSE

Activate_Method_6 TRUE
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Der FB MC_HomeInit_HomeSwitch kann beliebig oft instanziiert werden. Im Anwender-
programm kann die Einstellung der Referenzierung des Antriebs in den Zuständen 
Standstill, DiscreteMotion, ContinuousMotion, SynchronizedMotion zur Laufzeit geändert 
werden.

Flankensensitive Ausführung:

Zur Ausführung des Kommandos muss der Eingang Execute nur ein Zyklus TRUE sein.

Benötigte Digitale I/Os: Geräteseitiger Referenzschalter parametriert und verknüpft in 
WinBASS II.

Zustandskontrolle über MC_ReadStatus:

Aus Zustand: Standstill, DiscreteMotion, ContinuousMoti-
on, SynchronizedMotion.

Empfohlene Task:   CYCLIC.

Eingang Axis:

Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ AXIS_REF.

Eingang Execute:

TRUE = Flankensensitive Ausführung, die Eingangsparameter werden übernommen.

FALSE = Keine Ausführung oder Reset der FB-Ausgänge, wenn Initialised bereits TRUE 
ist zum Zeitpunkt Execute = FALSE.

Eingang WithZeroPulse:

Angabe der Nullspurberücksichtigung. Die Angabe korrespondiert mit der Aktivierung ei-
ner Methode. Siehe Zeichnung.

FALSE = Ohne Nullspurberücksichtigung.

TRUE = Mit Nullspurberücksichtigung.

Eingang Activate_Method_3:

Aktivierung der Methode 3. Es kann nur eine Methode aktiviert werden. Siehe Zeichnung.

TRUE = Methode 3 aktiv.

FALSE = Methode 3 nicht aktiv.

HINWEIS
Der FB MC_HomeInit_LimitSwitch überschreibt Antriebsparametrierungen, die über andere 
Kommunikationsquellen, z. B. WinBASS II eingestellt wurden. Der FB ist nur mit der vollstän-
dig umgesetzten geräteseitigen Referenzschalterfunktion einzusetzen und wenn der Antrieb 
die entsprechende Referenziermethode unterstützt. 
Applikationshandbuch Motion Control nach PLCopen für b maXX PLC
Dokument-Nr.: 5.02072.06

145
von 346



"Referenzschalter suchen" mit MC_HomeInit_HomeSwitch7.3
Eingang Activate_Method_4:

Aktivierung der Methode 4. Es kann nur eine Methode aktiviert werden. Siehe Zeichnung.

TRUE = Methode 4 aktiv.

FALSE = Methode 4 nicht aktiv.

Eingang Activate_Method_5:

Aktivierung der Methode 5. Es kann nur eine Methode aktiviert werden. Siehe Zeichnung.

TRUE = Methode 5 aktiv.

FALSE = Methode 5 nicht aktiv.

Eingang Activate_Method_6:

Aktivierung der Methode 6. Es kann nur eine Methode aktiviert werden. Siehe Zeichnung.

TRUE = Methode 6 aktiv.

FALSE = Methode 6 nicht aktiv.

Eingang Velocity:

Angabe als Betrag in Inkrementen pro Millisekunden oder entsprechend der Motion Con-
trol Konfiguration. Es handelt sich um die maximale Zielgeschwindigkeit der Bewegung 
des Antriebs auf den Endschalter.

Eingang Acceleration:

Positive Beschleunigung als Betrag in Inkrementen pro Millisekunden² oder entspre-
chend der Motion Control Konfiguration.

Eingang Deceleration:

Negative Beschleunigung als Betrag in Inkrementen pro Millisekunden² oder entspre-
chend der Motion Control Konfiguration.

Eingang Offset:
Angabe der Bewegungsrichtung. Der PLCopen-Datentyp MC_Direction wird durch INT 
ersetzt.

0 - 65535: Verschiebung der Achsposition ausgehend von der Gebernullspur.

Eingang TimeoutHoming:

Angabe der Überwachungszeit.

0: Aktivierung der Überwachung bei Aufruf von MC_Home deaktiv.

>0: Überwachung entsprechend der Angabe im Homing aktiv.
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Ausgang Axis:

Zum Eingang Axis identische Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ 
AXIS_REF.

Ausgang Initialised:

TRUE = Referenziermethode erfolgreich installiert.

FALSE = Kommando aktiv oder nicht möglich.

Ausgang Error:
TRUE:   Fehler aktiv. Info an ErrorID gültig.

FALSE: Kein Fehler aktiv.

Ausgang ErrorID:

Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste. Die Fehlerinformation kann als String über FB 
MC_ErrorInfo abgefragt werden. Ausgabewert ist nur mit dem Ausgang Error = TRUE 
gültig.

Datentypen:

AXIS_REF: Systemdatentyp.

ErrorID Fehler

0 Kein Fehler

siehe ZDie Motion Control ErrorID-Fehlerliste– ab Seite 317
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"Referenzschalter suchen" mit MC_HomeInit_HomeSwitch7.3
Darstellung im graphischen Editor  
Applikationshandbuch Motion Control nach PLCopen für b maXX PLC
Dokument-Nr.: 5.02072.06 Baumüller Nürnberg GmbH

148
von 346



Der Erweiterte Funktionsumfang 7

7.4 "Endschalter der Positionierstrecke suchen" mit MC_HomeInit_LimitSwitch

Beschreibung: Funktionsbaustein MC_HomeInit_LimitSwitch

Bibliothek: MOTION_CONTROL_20bd00 oder höher

Benötigt: MOTION_TYPES_20bd00 oder höher 

Das Motion Control Kommando MC_HomeInit_LimitSwitch ist eine Erweiterung des Mo-
tion Control Standards und initialisiert die Referenzfahrmethode "Referenzierung auf ge-
räteseitige Endschalter der Verfahrstrecke" für das Motion Control Kommando 
MC_Home.

Beschreibung

Es wird die Referenziermethode "Referenzierung auf geräteseitige Endschalter der Ver-
fahrstrecke" am Antrieb eingestellt. Nach Abschluss der Referenzfahrt über das Motion 
Control Kommando MC_Home steht die Antriebsachse auf der Position entsprechend 
der Methode und der Endschalteranbringung. Ausgehend von dieser Position kann die 
Achse, mit zusätzlicher Berücksichtigung eines Offsets innerhalb des Homing Vorgan-
ges, beliebig verfahren werden. Nach Abschluss des Homing wird abschließend die am 
FB MC_Home angegebene Ursprungsposition auf die Referenzposition kopiert. Es sind 
folgende Einstellungen möglich, wobei mit Eingang WithZeroPulse = TRUE die nächste 
Nullspur nach dem Endschalter berücksichtigt wird:

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Execute BOOL Flankensensitive Ausführung

Direction INT Positiver oder negativer Endschalter

WithZeroPulse BOOL Zusätzlich mit Nullspursuche

Velocity UDINT 
Default [Inc/msec]

Betrag der Zielgeschwindigkeit der Refe-
renzierung

Acceleration UDINT 
[Inc / 100 msec²]

Betrag der Beschleunigung der Referenzie-
rung

Deceleration UDINT 
[Inc / 100 msec²]

Betrag der Verzögerung der Referenzie-
rung

Offset UINT 
Default [Inc]

Verschiebung ausgehend von der Methode 
und Endschalteranbringung

TimeoutHoming UINT  
Default [msec]

Überwachungszeit der Ausführung

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Initialised BOOL Homing Methode erfolgreich installiert

Error BOOL Fehlerbit, Fehlerinfo ErrorID ist gültig

ErrorID WORD Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste
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"Endschalter der Positionierstrecke suchen" mit MC_HomeInit_LimitSwitch7.4
Auf negativen Endschalter ohne Nullspur  

Abbildung 64: Anfahrt auf den negativen Endschalter

Auf positiven Endschalter ohne Nullspur 

Abbildung 65: Anfahrt auf den positiven Endschalter 

Input State

Direction 0

WithZeroPulse FALSE

Input State

Direction 1

WithZeroPulse FALSE
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Auf negativen Endschalter mit Nullspur  

Abbildung 66: Anfahrt auf den negativen Endschalter mit Nullspur

Auf positiven Endschalter mit Nullspur  

Abbildung 67: Anfahrt auf den positiven Endschalter mit Nullspur 

Input State

Direction 0

WithZeroPulse TRUE

Input State

Direction 1

WithZeroPulse TRUE
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"Endschalter der Positionierstrecke suchen" mit MC_HomeInit_LimitSwitch7.4
Der FB MC_HomeInit_LimitSwitch kann beliebig oft instanziiert werden. Im Anwender-
programm kann die Einstellung der Referenzierung des Antriebs in den Zuständen 
Standstill, DiscreteMotion, ContinuousMotion, SynchronizedMotion zur Laufzeit geändert 
werden.

Flankensensitive Ausführung:

Zur Ausführung des Kommandos muss der Eingang Execute nur ein Zyklus TRUE sein.

Benötigte Digitale I/Os: Positiver und negativer Endschalter parametriert und verknüpft in 
WinBASS II.

Zustandskontrolle über MC_ReadStatus:

Aus Zustand: Standstill, DiscreteMotion, ContinuousMoti-
on, SynchronizedMotion.

Empfohlene Task:   CYCLIC.

Eingang Axis:

Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ AXIS_REF.

Eingang Execute:

TRUE = Flankensensitive Ausführung, die Eingangsparameter werden übernommen.

FALSE = Keine Ausführung oder Reset der FB-Ausgänge, wenn Initialised bereits TRUE 
ist zum Zeitpunkt Execute = FALSE.

Eingang Direction:

Angabe des Endschalters. Der geräteseitige Endschalter muss im Antrieb vollständig pa-
rametriert sein (I/O-Verknüpfung Parameter)

0 = Referenzierung auf negativen Endschalter.

1 = Referenzierung auf positiven Endschalter.

Eingang WithZeroPulse:

Angabe der Nullspurberücksichtigung. Siehe Zeichnung.

FALSE: Ohne Nullspurberücksichtigung.

TRUE: Mit Nullspurberücksichtigung.

Eingang Velocity:

Angabe als Betrag in Inkrementen pro Millisekunden oder entsprechend der Motion Con-
trol Konfiguration. Es handelt sich um die maximale Zielgeschwindigkeit der Bewegung 
des Antriebs auf den Endschalter.

HINWEIS
Der FB MC_HomeInit_LimitSwitch überschreibt Antriebsparametrierungen, die über andere 
Kommunikationsquellen, z. B. WinBASS II eingestellt wurden. Der FB ist nur mit der vollstän-
dig umgesetzten geräteseitigen Endschalterfunktion einzusetzen. 
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Eingang Acceleration:

Positive Beschleunigung als Betrag in Inkrementen pro Millisekunden² oder entspre-
chend der Motion Control Konfiguration.

Eingang Deceleration:

Negative Beschleunigung als Betrag in Inkrementen pro Millisekunden² oder entspre-
chend der Motion Control Konfiguration.

Eingang Offset:
Angabe der Bewegungsrichtung. Der PLCopen-Datentyp MC_Direction wird durch INT 
ersetzt.

0 - 65535: Verschiebung der Achsposition ausgehend von der Gebernullspur.

Eingang TimeoutHoming:

Angabe der Überwachungszeit.

0: Aktivierung der Überwachung bei Aufruf von MC_Home deaktiv.

>0: Überwachung entsprechend der Angabe im Homing aktiv.

Ausgang Axis:

Zum Eingang Axis identische Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ 
AXIS_REF.

Ausgang Initialised:

TRUE = Referenziermethode erfolgreich installiert.

FALSE = Kommando aktiv oder nicht möglich.

Ausgang Error:
TRUE:   Fehler aktiv. Info an ErrorID gültig.

FALSE: Kein Fehler aktiv.

Ausgang ErrorID:

Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste. Die Fehlerinformation kann als String über FB 
MC_ErrorInfo abgefragt werden. Ausgabewert ist nur mit dem Ausgang Error = TRUE 
gültig.

ErrorID Fehler

0 Kein Fehler

siehe ZDie Motion Control ErrorID-Fehlerliste– ab Seite 317
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"Endschalter der Positionierstrecke suchen" mit MC_HomeInit_LimitSwitch7.4
Datentypen:

AXIS_REF: Systemdatentyp.

Darstellung im graphischen Editor 
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7.5 Referenzfahrt auf mechanischen Anschlag mit BM_HomeInit_Block

Beschreibung: Funktionsbaustein BM_HomeInit_Block

Bibliothek: MOTION_CONTROL_20bd05 oder höher

Benötigt: MOTION_TYPES_20bd05 oder höher.

Das Motion Control Kommando BM_HomeInit_Block ist eine Erweiterung des Motion 
Control Standards und initialisiert die Referenzfahrmethode "Referenzfahrt auf mechani-
schen Anschlag" für das Motion Control Kommando MC_Home.

Beschreibung

Es wird der Referenzfahrmodus "Referenzfahrt auf mechanischen Anschlag" am Antrieb 
eingestellt. Anschließend kann die Referenzfahrt mit dem Kommando MC_Home gestar-
tet werden und der Antrieb auf einen mechanischen Anschlag referenziert werden. 

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Execute BOOL Flankensensitive Ausführung

Direction INT Richtung

WithZeroPulse BOOL Zusätzlich mit Nullspursuche

Offset UDINT 
Default [Inc]

Verschiebung ausgehend von der Methode 
und Endschalteranbringung

Velocity UDINT 
Default [Inc/ms]

Betrag der Zielgeschwindigkeit der Refe-
renzierung

Acceleration UDINT 
[Inc / (10 ms)²]

Betrag der Beschleunigung der Referenzie-
rung

Deceleration UDINT 
[Inc / (10 ms)²]

Betrag der Verzögerung der Referenzie-
rung

TorqueLimit UINT  
[% / 100]

Begrenzung des Drehmoments für die 
Referenzfahrt auf Anschlag

BlockingTime UINT  
[sec / 100]

Blockierzeit zur Erkennung des Anschlags

TimeoutHoming UINT  
Default [ms]

Überwachungszeit der Ausführung

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Initialised BOOL Homing Methode erfolgreich installiert

Error BOOL Fehlerbit, Fehlerinfo ErrorID ist gültig

ErrorID WORD Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste
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Referenzfahrt auf mechanischen Anschlag mit BM_HomeInit_Block7.5
Dazu wird je nach Direction und Velocity der Antrieb auf den mechanischen Anschlag be-
wegt. Dabei wird das Drehmoment auf TorqueLimit begrenzt. Der mechanische Anschlag 
wird erkannt, wenn sich für die BlockingTime der Antrieb bei Drehzahl Null an der Strom-
grenze befindet. Wurde der Anschlag erkannt wird an dieser Position der Referenzpunkt 
gesetzt und die Momentenbegrenzung auf TorqueLimit aufgehoben.

Wahlweise kann bei WithZeroPulse = TRUE nach erkennen des Anschlages mit umge-
kehrter Drehrichtung und der im Antrieb parametrierten Referenzendgeschwindigkeit auf 
den Gebernullwinkel bzw. Nullimpuls referenziert werden. 

Nach Abschluss der Referenzfahrt über das Motion Control Kommando MC_Home wird 
der am FB MC_Home angegebene Positionswert als Ursprungsposition auf die Refe-
renzposition kopiert.

Der FB BM_HomeInit_Block kann beliebig oft instanziiert werden. Im Anwenderpro-
gramm kann die Einstellung der Referenzierung des Antriebs in den Zuständen Stand-
still, DiscreteMotion, ContinuousMotion, SynchronizedMotion zur Laufzeit geändert 
werden.

Flankensensitive Ausführung:

Zur Ausführung des Kommandos muss der Eingang Execute nur einen Zyklus TRUE 
sein.

Zustandskontrolle über MC_ReadStatus:

Aus Zustand: Standstill, DiscreteMotion, ContinuousMotion,  
SynchronizedMotion.

Empfohlene Task: CYCLIC.

Eingang Axis:

Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ AXIS_REF.

Eingang Execute:

TRUE = Flankensensitive Ausführung, die Eingangsparameter werden übernommen.

FALSE = Keine Ausführung oder Reset der FB-Ausgänge, wenn Initialised bereits TRUE 
ist zum Zeitpunkt Execute = FALSE.

Eingang Direction:

0 = rechts drehend

1 = links drehend

Angabe der Bewegungsrichtung. Der PLCopen-Datentyp MC_Direction wird durch INT 
ersetzt.

HINWEIS
Der FB BM_HomeInit_Block überschreibt Antriebsparametrierungen, die über andere Kom-
munikationsquellen, z. B. WinBASS II eingestellt wurden. Der FB ist nur einzusetzen, wenn 
der Antrieb den entsprechenden Referenzfahrmodus unterstützt.
Applikationshandbuch Motion Control nach PLCopen für b maXX PLC
Dokument-Nr.: 5.02072.06 Baumüller Nürnberg GmbH

156
von 346



Der Erweiterte Funktionsumfang 7

Eingang WithZeroPulse:

Angabe der Nullspurberücksichtigung. 

FALSE = Ohne Nullspurberücksichtigung.

TRUE = Mit Nullspurberücksichtigung.

Eingang Offset:
0 - 65535: Verschiebung der Achsposition ausgehend von der Gebernullspur.

Eingang Velocity:

Angabe als Betrag in Inkrementen pro Millisekunden oder entsprechend der Motion Con-
trol Konfiguration. Es handelt sich um die maximale Zielgeschwindigkeit der Bewegung 
des Antriebs auf den Endschalter.

Eingang Acceleration:

Positive Beschleunigung als Betrag in Inkrementen pro 100 Millisekunden² oder entspre-
chend der Motion Control Konfiguration.

Eingang Deceleration:

Negative Beschleunigung als Betrag in Inkrementen pro 100 Millisekunden² oder ent-
sprechend der Motion Control Konfiguration.

Eingang TorqueLimit:
Wert des begrenzten Drehmoments für die Referenzfahrt auf Block. Angabe in %/100 des 
maximalen Drehmomentes.

Eingang BlockingTime:

Zeit zum Erkennen des Anschlages bei Drehzahl = Null und Antrieb an Stromgrenze. An-
gabe in sec/100.

Dieser Wert muss kleiner sein als eventuell parametrierte Blockierüberwachungen am 
Antrieb.

Eingang TimeoutHoming:

Angabe der Überwachungszeit.

0: Aktivierung der Überwachung bei Aufruf von MC_Home deaktiv.

>0: Überwachung entsprechend der Angabe im Homing aktiv.

Ausgang Axis:

Zum Eingang Axis identische Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ 
AXIS_REF.
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Referenzfahrt auf mechanischen Anschlag mit BM_HomeInit_Block7.5
Ausgang Initialised:

TRUE = Referenzfahrmodus erfolgreich installiert.

FALSE = Kommando aktiv oder nicht möglich.

Ausgang Error:
TRUE:  Fehler aktiv. Info an ErrorID gültig.

FALSE: Kein Fehler aktiv.

Ausgang ErrorID:

Siehe „Motion Control ErrorID-Fehlerliste“. Die Fehlerinformation kann als String über FB 
MC_ErrorInfo abgefragt werden. Ausgabewert ist nur mit dem Ausgang Error = TRUE 
gültig.

Datentypen:

AXIS_REF: Systemdatentyp.

Darstellung im graphischen Editor 

ErrorID Fehler

0 Kein Fehler

siehe ZDie Motion Control ErrorID-Fehlerliste– ab Seite 317
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7.6 Endschalter der Positionierstrecke mit MC_SoftEndSwitches aktivieren

Beschreibung: Funktionsbaustein MC_SoftEndSwitches

Bibliothek: MOTION_CONTROL_20bd00 oder höher

Benötigt: MOTION_TYPES_20bd00 oder höher 

Das Motion Control Kommando MC_SoftEndSwitches ist eine Erweiterung des Motion 
Control Standards und schaltet die Antriebsfunktionalität Software-Endschalter ein/aus. 
Die Software-Endschalterfunktionalität begrenzt die Positionierziele am Antrieb auf die 
angegebene Verfahrstrecke. Die Verfahr- oder Positionierstrecke wird von zwei Softwa-
re-Endschaltern begrenzt, die am FB angegeben werden.

Beschreibung

Das Kommando MC_SoftEndSwitches ist eine Erweiterung des Motion Control Stan-
dards und schaltet die Antriebsfunktionalität Software-Endschalter ein/aus. Die Software-
Endschalter begrenzen die Antriebsbewegung auf die angegebene Begrenzung aus 
PositionSwitch1 und PositionSwitch2 (Verfahrstrecke oder Positionierstrecke). Wird, 
z. B. mit MC_MoveAbsolute, ein Positionierziel aufgeschaltet das außerhalb der Begren-

HINWEIS
Die über die DiscreteMotion Kommandos programmierten Positionierziele müssen innerhalb 
der Verfahrstrecke (Software-Endschalter1/2) liegen. Die am FB MC_Home angegebene Ur-
sprungsposition muss immer, unabhängig von der Aktivierung der Endschalterüberwachung, 
im Bereich der Software-Endschalter liegen.

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Enable BOOL Software-Endschalterfunktion aktivieren 
und wieder deaktivieren

PositionSwitch1 UDINT 
[Inc]

Kleinere absolute Position der beiden abso-
luten Positionen, die die Software-End-
schalter (Verfahrstrecke) definieren

PositionSwitch2 UDINT 
[Inc]

Größere absolute Position der beiden abso-
luten Positionen, die die Software-End-
schalter (Verfahrstrecke) definieren

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Done BOOL Anzeige der Umsetzung der Software-End-
schalterfunktion

Error BOOL Fehlerbit, Fehlerinfo ErrorID ist gültig

ErrorID WORD Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste
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zung aus PositionSwitch1 und PositionSwitch2 liegt, so wird das Positionierziel auf den 
maximal oder minimal konfigurierten Wert begrenzt. Das Positionierkommando, z. B. 
MC_MoveAbsolute, zeigt dann für das auf PositionSwitch1/2 begrenzte Positionierziel 
die Meldung Done an. Zur Kontrolle kann der FB MC_ReadActualPosition verwendet 
werden. Der FB MC_SoftEndSwitches darf für jede Achse nur einmal instanziiert werden.

Zustandskontrolle über MC_ReadStatus:

Aus Zustand: Standstill.

Siehe: ZGesamtübersicht Motion Control nach PLCopen– ab Seite 183.

Eingang Axis:

Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ AXIS_REF.

Eingang Enable:

TRUE = Software-Endschalterfunktion aktivieren. Der entsprechende Mode wird mit den 
Endschalterpositionen gesetzt

FALSE = Software-Endschalterfunktion deaktivieren. Der entsprechende Mode wird zu-
rückgesetzt.

Eingang PositionSwitch1:

Angabe in Inkrementen oder entsprechend der Motion Control Konfiguration. Bei Bau-
müller Antrieben entspricht eine Achsumdrehung einer Auflösung von 65536 Inkremen-
ten, die auch Benutzereinheiten genannt werden. Die Position benennt die untere Grenze 
(kleinere Wert) der Verfahrstrecke.

Eingang PositionSwitch2:

Angabe in Inkrementen oder entsprechend der Motion Control Konfiguration. Bei Bau-
müller Antrieben entspricht eine Achsumdrehung einer Auflösung von 65536 Inkremen-
ten, die auch Benutzereinheiten genannt werden. Die Position benennt die obere Grenze 
(größere Wert) der Verfahrstrecke.

Ausgang Axis:

Zum Eingang Axis identische Symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ 
AXIS_REF.

Ausgang Done:

TRUE = Software-Endschalterfunktion aktiv.

FALSE = Software-Endschalterfunktion deaktiv oder nicht möglich.

Ausgang Error:
TRUE:   Fehler aktiv. Info an ErrorID gültig.

FALSE: Kein Fehler aktiv.
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Ausgang ErrorID:

Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste. Die Fehlerinformation kann als String über FB 
MC_ErrorInfo abgefragt werden. Ausgabewert ist nur mit dem Ausgang Error = TRUE 
gültig.

Datentypen:

AXIS_REF: Systemdatentyp.

Darstellung im graphischen Editor  

ErrorID Fehler

0 Kein Fehler

siehe ZDie Motion Control ErrorID-Fehlerliste– ab Seite 317
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7.7 Die Klartextausgabe einer Motion Control Fehlermeldung mit MC_ErrorInfo

Beschreibung: Funktionsbaustein MC_ErrorInfo

Bibliothek: MOTION_CONTROL_20bd00 oder höher

Benötigt: MOTION_TYPES_20bd00 oder höher 

Das Motion Control Kommando MC_ErrorInfo ist eine Erweiterung des Motion Control 
Standards und gibt den von anderen Motion Control Funktionsbausteinen, am Ausgang 
ErrorID, ausgegebenen Fehler-Code in Klartext (String) aus.

Beschreibung

Der Funktionsbaustein MC_ErrorInfo gibt den am Eingang ErrorID angegebenen Motion 
Control Fehlercode als String in Klartext aus. Der String kann im Debug Modus eingese-
hen werden oder zur Ausgabe weitergeleitet werden. Die Information ist über alle Bus-
systeme neutral gehalten und liefert eine schnelle und vereinfachte Orientierung in der 
Diagnose. Die Fehlerinformationen sind in folgende Bereiche gegliedert:
m FB-Instanz Fehler - Beschaltung.
m PLCopen Fehler - Aufruf des Kommandos aus nicht erlaubten Antriebszuständen.
m Kommunikation Fehler - Buskommunikation.
m Initialisierungs Fehler - Achs- oder Businitialisierung.

Der FB MC_ErrorInfo kann beliebig oft instanziiert werden, benötigt allerdings aufgrund 
der hinterlegten Informationen erhöhten Speicherplatz.

Siehe: ZDie Motion Control ErrorID-Fehlerliste– ab Seite 317.

Zustandskontrolle über MC_ReadStatus:

Aus Zustand: Alle Zustände.

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Error BOOL Fehlerbit, Fehlerinfo ErrorID ist gültig

ErrorID WORD Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

ErrorInfo STRING (80) Klartextausgabe des an ErrorID angegebe-
nen Fehlers

HINWEIS
Antriebsspezifische Fehler sind über den FB MC_AxisError auszulesen.
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Eingang Error:
TRUE:   Fehler aktiv. Info an ErrorID gültig.

FALSE: Kein Fehler aktiv.

Eingang ErrorID:

Anschluss eines Ausgang ErrorID eines Motion Control FBs. Siehe hierzu Motion Control 
ErrorID-Fehlerliste. Die Fehlerinformation kann als String über FB MC_ErrorInfo abge-
fragt werden. Ausgabewert ist nur mit dem Ausgang Error = TRUE gültig.

Ausgang ErrorInfo:

Gibt den am Eingang ErrorID angegebenen Motion Control Fehlercode als String aus.

Datentypen:

AXIS_REF: Systemdatentyp.

Darstellung im graphischen Editor 

ErrorID Fehler

0 Kein Fehler

siehe ZDie Motion Control ErrorID-Fehlerliste– ab Seite 317
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7.8 Einen Parameter über den Bus lesen mit BM_ReadParameter

Beschreibung: Funktionsbaustein BM_ReadParameter

Bibliothek: MOTION_CONTROL_20bd00 oder höher.

Benötigt: MOTION_TYPES_20bd00 oder höher.

Der FB BM_ReadParameter ermöglicht den Lesezugriff auf alle herstellerspezifischen 
Antriebsparameter (lokale Achse) bzw. Objekte der Busanschaltung.

Bei einer steigenden Flanke am Eingang Execute wird der Lesevorgang gestartet. Dabei 
wird ein Parameterwert der am Eingang Axis angeschlossenem Motion Control Achse 
gelesen. Der zu lesende Parameter wird über ParameterIndex (Parameternummer oder 
Objekt) und bei Busanschaltungen zusätzlich den SubIndex angegeben. Die Zuweisung 
der Parameternummer ist der Antriebsbeschreibung bzw. Anschaltungsbeschreibung 
des Bussystems zu entnehmen.

Es werden keine Parameter vom Datentyp STRING unterstützt.

Ein-/Ausgang Axis: 

Hier wird die Motion Control Achsvariable der Motion Control Achse angeschlossen.

Eingang Execute:

Durch eine steigende Flanke an Execute wird die Kommunikation gestartet.

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Execute BOOL Flankensensitive Ausführung

ParameterIndex INT Index des zu lesenden Parameters / Objek-
tes

SubIndex INT Subindex des zu lesenden Parameters / 
Objektes

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Value DWORD Istwert

ByteLength SINT Anzahl der gültigen Bytes in Value

Done BOOL Bestätigung

Error BOOL Fehlermeldung

ErrorID WORD Fehlerbeschreibung
Applikationshandbuch Motion Control nach PLCopen für b maXX PLC
Dokument-Nr.: 5.02072.06 Baumüller Nürnberg GmbH

164
von 346



Der Erweiterte Funktionsumfang 7

Eingang ParameterIndex:

Der zu lesende Parameter wird über ParameterIndex (Parameternummer bei lokaler 
Achse oder Objekt bei Busanschaltung) und bei Busanschaltungen zusätzlich den Sub-
Index angegeben.

Bei CANopen Achsen kann über herstellerspezifische Objekte auf b maXX Parameter 
zugegriffen werden. Dabei ergibt sich der ParameterIndex aus der Parameternummer 
und einem Offset von 16384. Der Subindex ist dann 0.

ParameterIndex := B maXX Parameternummer + 16384.

SubIndex := 0.

Eingang SubIndex:

Mit SubIndex wird der Subindex des Objektes angegeben, soweit vom Zielsystem unter-
stützt.

Ausgang Value:

Bei Done = TRUE wird hier der Parameteristwert ausgegeben. Es sind die an ByteLength 
ausgegebene Anzahl von Bytes gültig.

Ausgang ByteLength:

Angabe der gültigen Bytes aus Value 

X: gültige Bytes

Ausgang Done:

Ein erfolgreiches lesen des Parameterwertes wird mit Done = TRUE angezeigt.

Ausgang Error:
Ein Fehler wird mit Error = TRUE angezeigt. Der am Ausgang ErrorID ausgegebene 
Code ist gültig.

ByteLength: Gültiger Inhalt von Value

SINT#1 16#0000_00XX

SINT#2 16#0000_XXXX

SINT#3 16#00XX_XXXX

SINT#4 16#XXXX_XXXX
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Ausgang ErrorID:

Im Fehlerfall wird der Fehler durch den ausgegebenen Code näher spezifiziert.

Datentypen:

AXIS_REF:  Systemdatentyp.

Darstellung im graphischen Editor 

ErrorID Fehler

0 Kein Fehler

siehe ZDie Motion Control ErrorID-Fehlerliste– ab Seite 317
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7.9 Einen Parameter über den Bus schreiben mit BM_WriteParameter

Beschreibung: Funktionsbaustein BM_WriteParameter

Bibliothek: MOTION_CONTROL_20bd00 oder höher.

Benötigt: MOTION_TYPES_20bd00 oder höher.

Der FB BM_WriteParameter ermöglicht das Schreiben eines herstellerspezifischen An-
triebsparameters (lokale Achse) bzw. Objektes der Busanschaltung.

Bei einer steigenden Flanke am Eingang Execute wird der Schreibvorgang gestartet. Da-
bei wird ein Parameterwert der am Eingang Axis angeschlossenem Motion Control Achse 
beschrieben. Der zu schreibende Parameter wird über ParameterIndex (Parameternum-
mer oder Objekt) und bei Busanschaltungen zusätzlich den SubIndex angegeben. Die 
Zuweisung der Parameternummer ist der Antriebsbeschreibung bzw. Anschaltungsbe-
schreibung des Bussystems zu entnehmen. 

Von dem Eingangswert Value werden nur die an ByteLength eingestellt Anzahl an Bytes 
zum Zielsystem übertragen. 

Es werden keine Parameter vom Datentyp STRING unterstützt.

Ein-/Ausgang Axis: 

Wird die Motion Control Achsvariable der Motion Conrol Achse angeschlossen.

Eingang Execute:

Durch eine steigende Flanke an Execute wird die Kommunikation gestartet.

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Execute BOOL Flankensensitive Ausführung

ParameterIndex INT Index des zu schreibenden Parameters / 
Objektes

SubIndex INT Subindex des zu schreibenden Parameters 
/ Objektes

Value DWORD Sollwert

ByteLength SINT Byte Länge des Sollwertes

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Done BOOL Bestätigung

Error BOOL Fehlermeldung

ErrorID WORD Fehlerbeschreibung
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Eingang ParameterIndex:

Der zu schreibende Parameter wird über ParameterIndex (Parameternummer bei lokaler 
Achse oder Objekt bei Busanschaltung) und bei Busanschaltungen zusätzlich den Sub-
Index angegeben.

Bei CANopen Achsen kann über herstellerspezifische Objekte auf b maXX Parameter 
zugegriffen werden. Dabei ergibt sich der ParameterIndex aus der Parameternummer 
und einem Offset von 16384. Der Subindex ist dann 0.

ParameterIndex := B maXX Parameternummer + 16384.

SubIndex := 0.

Eingang SubIndex:

Mit SubIndex wird der Subindex des Objektes angegeben, soweit vom Zielsystem unter-
stützt.

Eingang Value:

Der zum Parameter/Objekt zu schreibende Wert . Es werden nur die an ByteLength ein-
gestellte Anzahl von Bytes zum Zielsystem übertragen. 

Eingang ByteLength:

Auswahl der gültigen Bytes aus dem Sollwert Value.

X: gültige Bytes

Ausgang Done:

Ein erfolgreiches schreiben des Parameterwertes wird mit Done = TRUE angezeigt.

Ausgang Error:
Ein Fehler wird mit Error = TRUE angezeigt.

ByteLength Sollwert

SINT#1 16#0000_00XX

SINT#2 16#0000_XXXX

SINT#3 16#00XX_XXXX

SINT#4 16#XXXX_XXXX
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Ausgang ErrorID:

Im Fehlerfall wird der Fehler durch den ausgegebenen Code näher spezifiziert.

Datentypen:

AXIS_REF: Systemdatentyp.

Darstellung im graphischen Editor  

ErrorID Fehler

0 Kein Fehler

siehe ZDie Motion Control ErrorID-Fehlerliste– ab Seite 317
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8DIE MOTION CONTROL 
PROJEKTIERUNG

Die Motion Control Projektierung beinhaltet die Erstellung der Motion Control Achsvari-
ablen über den Motion Konfigurator und die Motion Control Programmerstellung. Diese 
Projektierung wird mit der Motion Control Projektierungsvorlage (Template) unterstützt.

8.1 Die Motion Control Achsvariable

Mit Motion Control nach PLCopen wird die Kommunikation und Bewegungsprofilerstel-
lung getrennt. D. h. es wird einmalig, über einen Konfigurator eine Zuordnung der physi-
kalisch vorhandenen Antriebsachse und der programmierten Bewegung durchgeführt. 

Durch die Trennung der programmierten Bewegung und der Antriebskommunikation 
kann die Kommunikationsbasis (b maXX mit PLC oder CANopen-Slave an der CANo-
pen-Masterkarte) einer programmierten Bewegung geändert werden.

Die Antriebe (Achsvariablen vom Typ AXIS_REF) stehen in einem globalen Variablenar-
beitsblatt zur Programmierung zur Verfügung.

Siehe ZDer Motion Konfigurator– ab Seite 57.

8.2 Das Motion Control Programm

Ein wesentlicher Vorteil der Bewegungsprogrammierung über IEC 61131-3 Motion Con-
trol ist die Trennung von Kommunikation und Steuerungslogik und die Wiederverwend-
barkeit eines einmal erstellten Bewegungsprofiles in einer Programm-POE (siehe auch 
Programmierbeispiele). 

In der Motion Control Projektierung sollte wie folgt vorgegangen werden:
m Erstellung (Gliederung) und Namensgebung der Programm-POEs im Projektbaum.
m Einfügen und Namensgebung der Arbeitsblätter innerhalb der Programm-POEs.
m Einfügen der Ressource (BM4_O_PLC01) mit den benötigten Tasks und Namensge-

bung.
m Einfügen und Namensgebung der globalen Variablenarbeitsblätter und Feststellung 

der globalen Daten.
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m Durchführung der Konfiguration über den Motion Konfigurator. Die Achsvariable(n) 
stehen im globalen Variablenarbeitsblatt MC_AxisVariables zur Verfügung und wer-
den nicht manuell editiert.

In der Motion Control Programmerstellung sollten die Programm-POEs am Beispiel einer 
Positionierung wie folgt gegliedert werden:
m Erstellung und Verschaltung der Betriebsbereitschaft aller Achsen mit je einer FB-In-

stanz für jede Achse:
n MC_Power - Betriebsbereitschaft schalten.
n MC_ErrorInfo - Klartextinformation der Betriebsbereitschaft.
n MC_ReadStatus - Antriebszustand Errorstop feststellen.
n MC_Reset - Antriebszustand Errorstop resetten (Wiederherstellung).

Zuweisung der Programm-POE zu einer Zyklischen Task (z. B. 10 ms).
m Erstellung und Verschaltung der Referenzierung aller Achsen mit je einer FB-Instanz 

für jede Achse:
n MC_HomeInit_... - Geforderte Methode zuweisen.
n MC_Home - Referenzierung steuern.

Zuweisung der Programm-POE zu einer Zyklischen Task (z. B. 10 ms).
m Steuerung der Bewegung aller Achsen, wobei die Programm-POEs nach dem Zeitver-

halten gegliedert werden:
n z. B. die Verschaltung von MC_MoveAbsolute FB-Instanzen zweier Antriebe in ei-

ner POE.

Zuweisung der Programm-POE zu einer Zyklischen Task oder Event-Task entsprechend 
der Steuerungsaufgabe.

8.3 Das Zeitverhalten der Motion Control Bewegungskommandos

Durch die Trennung der Bewegungsprogrammierung und der Antriebskommunikation ist 
die Kommunikation eines einmal erstellten Bewegungsprofiles, über die Motion Control 
Kommandos (FBs), änderbar. Da die Programmierung der Bewegung in Programm-
POEs erfolgt, ist auch das Zeitverhalten, durch Zuweisung der Programm-POE zu einer 
Task, einstellbar. 

Wichtig ist: Das Zeitverhalten nimmt keinen Einfluss auf die grundsätzliche Funktionswei-
se der Kommandos, sondern optimiert die Ausführung der Kommandos bzw. passt diese 
auf die Steuerungsaufgabe an. 

Die Motion Control Programm-POEs werden in der Ressource (BM4_O_PLC01) einer 
Task eingefügt. Das Zeitverhalten eines Motion Control Programms, z. B. Event-Task 
oder zyklische Task, ist vom Anwender vorzugeben (siehe auch PROPROG wt II Pro-
grammierhandbuch). Das Zeitverhalten der Motion Control Projektierung in 
PROPROG wt II ist an folgenden Punkten einstellbar:
1 Die Motion Control Kommandos beschreiben die Art der Bewegung, z. B. 

MC_MoveAbsolute positionierend und geben den Status der Bewegung, z. B. Done, 
an das Programm zurück. Die Zuordnung der Programm-POE zu einer Task be-
schreibt den zeitlichen Aufruf des Motion Control Programms, z. B. zyklisch 10 ms. 
Single Axis Motion Control nutzt keine synchronisierte Bewegung und erfordert daher 
auch nicht zwingend die Implementierung in eine Event-Task. Das Motion Control Pro-
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gramm ist, wie jedes IEC 61131-3-Programm, im Projektbaum unter Ressource in die 
gewünschte Task einzutragen, z. B. zyklisch (CYCLIC) 10 ms.

2 Die Durchführung der Kommandos erfolgt vom Motionmanager im Betriebsystem. Die 
Motionmanager-Task ist durch den Motion Konfigurator definiert.

3 Der Motionmanager Zeitverhalten ist separat für jeden Typ Kommunikationsknoten 
einstellbar (lokale Achse, CANopen) und wird im wesentlichen von Anforderung der 
minimalen Reaktionszeit der Kommandos und Buslast (Anzahl Achsen) bestimmt.

Gemäß der oben aufgeführten Punkte sind in der Motion Control Projektierung vom An-
wender folgende Punkte zu definieren:

zu 1: Aufteilung der Motion Control Programm-POEs in zeitkritische Steuerungsaufgaben 
(Bewegungskommandos, z. B. MC_MoveAbsolute) und unkritische Steuerungsaufgaben 
(Betriebsbereitschaft über MC_Power, Service-Kommandos MC_ReadStatus). Die FB 
Online-Hilfe und Projektierungsvorlage bietet hierzu eine Hilfestellung.

zu 2: Die Durchführung der Kommandos erfolgt vom System (Motionmanager) und defi-
niert die Geschwindigkeit der Kommandoumsetzung und nicht die Zeit des Kommando-
aufrufs in der Programm-POE. Daher ist eine schnellere Aufrufzeit des Motion Control 
Programms, z. B. Event-Task 1 ms, zum Motionmanager, z. B. Event-Task 2 ms, nicht 
sinnvoll. Die Motion Control Programmbeispiele und Projektierungsvorlage bietet hierzu 
eine Hilfestellung.

zu 3: Der Motionmanager der Achsvariable muss entsprechend der applikationsabhängi-
gen Buslast und minimalen Reaktionszeit des Antriebes optimiert werden.
Applikationshandbuch Motion Control nach PLCopen für b maXX PLC
Dokument-Nr.: 5.02072.06

173
von 346



Das Zeitverhalten der Motion Control Bewegungskommandos8.3
Applikationshandbuch Motion Control nach PLCopen für b maXX PLC
Dokument-Nr.: 5.02072.06 Baumüller Nürnberg GmbH

174
von 346



9DIE MOTION CONTROL 
PROJEKTIERUNGSVORLAGE

Bei der Motion Control Projektierungsvorlage handelt es sich um ein IEC 61131-3 Tem-
plate mit eingefügter Motion Control Bibliothek und Motion Datentypen. Die Projektie-
rungsvorlage unterstützt eine effektive Motion Control Projektierung.

Die Projektierungsvorlage kann direkt kompiliert und gesendet werden. Mit einem in Be-
trieb genommenen Antrieb (siehe ZAnhang A - Die Antriebsgrundeinstellung– ab Seite 
267) ist eine sofortige Bewegungssteuerung möglich.

Es stehen mehrere Templates zur Verfügung.

9.1 Die Motion Control Projektierungsvorlage speichern

Single Axis Motion Control wird als Produkt-CD des IEC 61131-3 Programmiersystems 
PROPROG wt II ausgeliefert. Zu den Installationskomponenten gehören die Projektie-
rungsvorlagen für Motion Control:
m SingleAxisMCTemplate (Vorlage für Single Axis Motion Control)
m SingleAxisMCCANopenIO (Vorlage für Single Axis Motion Control und CANopen). 

Hierzu ist die Bibliothek CANop405_PLC01_20bd01 erforderlich.

Unter dem Menüpunkt Datei/ Neues Projekt ... stehen diese Templates als "Einstieg" für 
zukünftige IEC 61131-3 Projektierungen (MWT-Projektdateien) zu Verfügung.
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Das Template lokale Achse9.2
Abbildung 68: Motion Control Projektierungsvorlage SingleAxisMCTemplate

9.2 Das Template lokale Achse

Je nach Motion Control Bibliotheksumfang, z. B. Single Axis Motion Control, sind Grund-
funktionen programmiert.

Beschreibung SingleAxisMCTemplate

Es ist eine Positionierung mit einem Antrieb b maXX mit PLC umgesetzt. Die Projektie-
rungsvorlage stellt ein fertiges Projekt dar, das kompiliert und zur Steuerung gesendet 
werden kann. 

Der Vorlage kann die grundsätzliche Motion Control Projektierung entnommen werden:
1 Erstellung und Namensgebung der benötigten IEC 61131-3 Achsvariablen über den 

Konfigurator. 
2 Erstellung (Gliederung) und Namensgebung der Programm-POEs im Projektbaum.
3 Ein- und Ausgangsbelegung von Motion Control Variablen.
4 Einfügen und Namensgebung der Arbeitsblätter innerhalb der Programm-POEs.
5 Einfügen der Ressource (BM4_O_PLC01) mit den benötigten Tasks und Namensge-

bung.
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Funktionsumfang der Projektierungsvorlage

Es sind Grundfunktionen implementiert, die durch weitere Programmierung ausgebaut 
oder geändert werden können:
m Betriebsbereitschaft über MC_Power.
m Motion Control Status und automatische Fehlerquittierung über MC_ReadStatus und 

MC_Reset.
m Positionierung über MC_Home und MC_MoveAbsolute.
m Positionsdatensätze über MC_PositionProfile.

Nutzung des Funktionsumfangs

Die Variableninhalte der Anschlussvariablen der Kommandos können im Online Debug-
Modus über den Debug-Dialog überschrieben werden (siehe Schnelle Einführung).

Die implementierten Kommandos können erweitert und verschaltet werden.

Die Datensätze sind in ST programmiert und können in andere Projekte kopiert werden, 
wobei die Datensatzinhalte anzupassen sind.

9.3 Das Template lokale mit einer CANopen Achse

In der Projektierungsvorlage (Template) SingleAxisMCCANopen sind PLCopen FBs für 
die lokale und eine CANopen-Achse programmiert. Hierzu ist die Bibliothek 
CANop405_PLC01_20bd01 erforderlich.

Beschreibung SingleAxisMCCANopen Template

Es ist eine Positionierung mit einem lokalem Antrieb und einem CANopen-Slave Antrieb 
am PLC-CANopen-Master umgesetzt. 

Funktionsumfang der Projektierungsvorlage
m Programmierung mehrerer Achsen mit Single Axis Motion Control
m Programmierung einer CANopen Achse am PLC-CANopen-Master
m Gliederung der Programm-POEs und Instanziierung in der Task
m Beispielhafte Konfigurierung über den Motion Konfigurator
m Einsatz von einem Positionierdatensatz für die lokale Achse und CANopen-Achse

Nutzung des Funktionsumfangs SingleAxisMCCANopen 

Die Variableninhalte der Anschlussvariablen der Variablen können im Online-Debug-Mo-
dus über den Debug-Dialog überschrieben werden (siehe ZSchnelle Einführung– ab 
Seite 25).

Die applikationsspezifischen Daten im Konfigurator (Einheiten) und in den Datensätzen 
sind aufeinander abgestimmt und sind vom Anwender auf die Applikation anzupassen. 
Die Datensätze können erweitert oder kopiert werden.

Die Netzwerkeinstellungen im Konfigurator (Baudrate und Teilnehmernummer) sind vom 
Anwender beim Antriebsaufbau zu berücksichtigen (DIP-Schalter der CANopen-Slave-
Anschaltung).
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Das Template lokale Achse mit einer CANopen Achse und Remote-I/Os9.4
9.4 Das Template lokale Achse mit einer CANopen Achse und Remote-I/Os

In der Projektierungsvorlage (Template) SingleAxisMCCANopenIO sind PLCopen FBs 
für die lokale und eine CANopen-Achse programmiert, sowie der parallele Einsatz der 
DS 405 FBs aus der Bibliothek CANop405_PLC01_20bd00 für den Zugriff auf I/Os nach 
DS 401 innerhalb des CANopen-Netzwerkes. Hierzu ist die Bibliothek 
CANop405_PLC01_20bd01 erforderlich.

Beschreibung SingleAxisMCCANopenIO Template

Es ist eine Positionierung mit einem lokalem Antrieb und einem CANopen-Slave Antrieb 
am PLC-CANopen-Master umgesetzt. 

Funktionsumfang der Projektierungsvorlage
m Programmierung mehrerer Achsen mit Single Axis Motion Control
m Programmierung einer CANopen Achse am PLC-CANopen-Master
m Gliederung der Programm-POEs und Instanziierung in der Task
m Beispielhafte Konfigurierung über den Motion Konfigurator
m Einsatz von einem Positionierdatensatz für die lokale Achse und CANopen-Achse

Am PLC-CANopen-Master ist zudem der Betrieb eines CANopen IO-Moduls mit digitalen 
Ein- und Ausgängen umgesetzt. Dazu sind die Postfächer (direkter PDO-Zugriff) im MC-
Konfigurator parametriert. Damit ergibt als zusätzlicher Funktionsumfang:
m Zustandssteuerung des IO-Moduls
m Servicedatenaustausch mit dem IO-Modul
m Überwachung des IO-Modul
m Prozessdatenaustausch mit dem IO-Modul

Nutzung des Funktionsumfangs SingleAxisMCCANopenIO
Die Variableninhalte der Anschlussvariablen der Variablen können im Online-Debug-Mo-
dus über den Debug-Dialog überschrieben werden (siehe ZSchnelle Einführung– ab 
Seite 25).

Die applikationsspezifischen Daten im MC-Konfigurator (Einheiten) und in den Datensät-
zen sind aufeinander abgestimmt und sind vom Anwender auf die Applikation anzupas-
sen. Die Datensätze können erweitert oder kopiert werden.

Die Netzwerkeinstellungen im Konfigurator (Baudrate und Teilnehmernummer) sind vom 
Anwender beim Antriebsaufbau zu berücksichtigen (DIP-Schalter der CANopen-Slave-
Anschaltung).
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Die Motion Control Projektierungsvorlage 9
Abbildung 69: Motion Control Projektierungsvorlage lokale Achse mit CANopen Achse mit Remote-IOs
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10DAS MOTION CONTROL 
VERHALTEN

Das Motion Control Verhalten beschreibt die Antriebszustände nach Herstellung der Be-
triebsbereitschaft über das Kommando MC_Power. Single Axis Motion Control nutzt fol-
gende Motion Control Zustände.
m Herstellen und Kontrolle der Betriebsbereitschaft aus dem Ursprungszustand (Stand-

still) über das Kommando MC_Power.
m Die Referenzierung (Homing) des Antriebs aus dem Stillstand (Standstill).
m Die Lagezielvorgabe (Discrete Motion) aus dem Stillstand (Standstill) oder der Dreh-

zahlregelung (Continuous Motion).
m Die Drehzahlvorgabe (Continuous Motion) aus dem Stillstand (Standstill) oder der La-

gezielpositionierung (Discrete Motion).
m Das Stoppen (Stopping) aus der Referenzfahrt (Homing), Drehzahlvorgabe (Conti-

nuous Motion) oder Lagezielvorgabe (Discrete Motion), also allen Bewegungszustän-
den.

m Fehlerüberwachung des Antriebs und der Kommunikation mit Fehlerverriegelung und 
Entriegelung über MC_Reset (Errorstop).

10.1 Die Betriebsbereitschaft und das Verhalten bei Schnellhalt und Störung

Die Betriebsbereitschaft eines Antriebes wird über die, von der Software unabhängigen, 
geräteseitigen Freigaben 
m Schnellhalt (Öffnerlogik) und
m Impulsfreigabe
und der über MC_Power kontaktierten Software-seitigen 
m Regler- oder Antriebsfreigabe
hergestellt.

Die Antriebsfreigabe setzt das Motion Control Kommando MC_Power über den Ein-
gang Enable = TRUE um. Das boolsche Signal dieses Eingangs Antriebsfreigabe kann 
unterschiedliche Quellen haben die von der Applikation abhängen, z. B. von einer I/O-
Karte und über einen Bus.

Voraussetzung für die Betriebsbereitschaft ist die geräteseitige Freischaltung über die 
Impulsfreigabe (Schließer) und Schnellhalt (Öffner). 
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Die Betriebsbereitschaft und das Verhalten bei Schnellhalt und Störung10.1
Das Auslösen des Schnellhalt während der Bewegung hat ein im Antrieb parametrierba-
res Verhalten zur Folge, z. B. sofortiger Stillstand (siehe Applikationshandbuch b maXX). 
Nach einem ausgelösten Schnellhalt wird ein Verriegelungszustand (Errorstop) einge-
nommen der über MC_Reset quittiert werden muss. Um eine automatische Quittierung 
und sofortigen Wiederanlauf des Antriebes zu verhindern, ist zusätzlich die Antriebsfrei-
gabe am Eingang Enable von MC_Power zurückzunehmen (Enable = FALSE) und wie-
derfreizugeben (Enable = TRUE).

Unabhängig von der Software-seitigen Antriebsfreigabe muss die geräteseitige Impuls-
freigabe (Schließer) des Antriebes nachwievor die Freigabe unterstützten.

Die geräteseitige Impulsfreigabe (Schließer) des Antriebes ist Voraussetzung für die Be-
triebsbereitschaft über die Software. Ist die Impulsfreigabe nicht freigegeben, dann kann 
Software-seitig keine Betriebsbereitschaft eingenommen werden.

Erfolgt das Zurücknehmen der Impulsfreigabe in der Antriebsbewegung stoppt der An-
trieb.

Wird im Antrieb trotz der Freigabe der Betriebsbereitschaft über Schnellhalt, Impulsfrei-
gabe und MC_Power eine Störung ausgelöst die die Betriebsbereitschaft zurücknimmt, 
so wird am FB MC_Power der Ausgang Status = FALSE und der Zustand Errorstop ein-
genommen. Über MC_Reset wird nach Beseitigung der Fehlerquelle eine Quittierung des 
Fehlers versucht.
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Das Motion Control Verhalten 10

10.2 Gesamtübersicht Motion Control nach PLCopen

Die Gesamtübersicht Motion Control nach PLCopen zeigt alle Motion Control Bewe-
gungszustände und über welche Kommandos diese erreicht und verlassen werden kön-
nen.

Abbildung 70: Gesamtübersicht der PLCopen-Zustandsmaschine (alle Kommandos)

Beschreibung: Die Motion Control Bewegungszustände

Grundsätzlich gibt es drei unterschiedliche Bewegungsarten Discrete Motion, Conti-
nuous Motion und Synchronized Motion (nicht genutzt in Single Axis Motion Control), 
die um die Bewegung Homing und Stopping ergänzt werden und mit MC_Power be-
triebsbereit geschaltet werden. Errorstop ist ein Verriegelungszustand der nur mit 
MC_Reset verlassen werden kann, z. B. wenn die Betriebsbereitschaft an MC_Power ab-
geschaltet wird.
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Gesamtübersicht Motion Control nach PLCopen10.2
Die Kommandos die zu einer Bewegungsart führen stehen oberhalb dieser. 

Beispiel: 

Der Aufruf eines Kommandos MC_MoveAbsolute (siehe Pfeil) aus Standstill (Geschwin-
digkeit Null) führt zu einer Bewegung Discrete Motion und verbleibt dort solange, bis die 
FB-Instanz mit Done (siehe Pfeil) abgeschlossen wird und wieder in den Zustand Stand-
still wechselt. Ein Aufruf des Kommandos MC_MoveVelocity während der Ausführung 
MC_MoveAbsolute, also in der Bewegung in Discrete Motion (siehe Pfeil), führt am Kom-
mando MC_MoveAbsolute zum Abbruch (FB Ausgang CommandAborted) und einem 
Zustandswechsel Continuous Motion. 

Alle Kommandos in Discrete, Continuous oder Synchronized Motion verhalten sich ana-
log hinsichtlich des Aufrufs. Ein Aufruf MC_Home (siehe Pfeil) hingegen ist nur aus 
Standstill heraus möglich, aber keine Bedingung für den Aufruf anderer Kommandos aus 
Standstill. Der PLCopen FB MC_ReadStatus meldet den Zustand und kann dem Steue-
rungsprogramm Transitionen bereitstellen.
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Teil 2: Multi Axis 

Motion Control
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11EINLEITUNG

Multi Axis Motion Control ist die Erweiterung der Single Axis Motion Control Projektierung 
mit Antrieben innerhalb der IEC 61131-3 Programmierung. Multi und Single Axis Motion 
Control sind aufeinander abgestimmt und ergänzen sich. 

In der Multi Axis Projektierung werden je zwei Achsen für ein Bewegungskommando ge-
koppelt. Die eine Achse ist Positions-Master und die andere Slave mit der Sollwertzuwei-
sung. Voraussetzung für Multi Axis Motion Control ist der Einsatz von zyklischen 
Sollwerten über ein synchrones Bussystem.

Kernfunktionalitäten von Multi Axis Motion Control sind die Kurvenscheibe und das elek-
tronische Getriebe. Die Kurvenscheibe benötigt Funktionen, die Kurven, die über ein Kur-
veneditor generiert werden und anschließend übermittelt bzw. eingerichtet werden 
können.

Im Gegensatz zu Single Axis Motion Control kommen auch Achsvariablen zum Einsatz 
die als Positionsmaster auf der PLC gerechnet werden oder von einer anderen Leitachs-
quelle stammen.

Applikationsseitig ist die in Betrieb genommene physikalische Antriebstopologie, mit dem 
oder den Antrieben und deren Vernetzung sowie geräteseitigen Freigaben wie Impuls-
freigabe und Schnellhalt erforderlich. Die Initialisierung der verwendeten Feldbussyste-
me und die Kommunikation über deren Profile erfolgt vom System und ist vom Anwender 
lediglich zu konfigurieren.

Der Einsatz der synchronen Feldbussyteme erfordert bei Multi Axis Motion Control die 
Programminstanziierung in einer Event-Task (Interrupt) der Steuerung.
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Steuerung11.1
Die Voraussetzungen 

Multi Axis Motion Control hat je nach Aufbau folgende Systemvoraussetzungen.

11.1 Steuerung

Software 

Hardware 

b maXX drive PLC 

Komponente Beschreibung Hinweis

Produkt-CD 
PROPROG wt II 
IEC 61131-3  
Programmiersystem 

PROPROG wt II  
ab Version 3.1 Build 274

Produkt-CD 
Single / Multi Axis 
Motion Control für 
b maXX PLC

MOTION_CONTROL_20bd05 oder höher 
MOTION_TYPES_20bd06 oder höher 
MOTION_MULTI_AXIS_20bd06 oder höher 
MC_SYS_20bd02  
Kurvenmanager  
Applikationshandbuch  
Schnelleinstieg (SingleAxisMCFirstSteps.zwt) 
Programmierbeispiel (SingleAxisMCExample.zwt) 
Projektierungsvorlage (SingleAxisMCTemplate.zwt)  
Programmierbeispiel (MultiAxisMCExample.zwt) 
Projektierungsvorlage (MultiAxisMCTemplate.zwt)  
Projektierungsvorlage (MultiAxisMCCANopen.zwt)

Die Motion Control Installa-
tion ist von einem Setup 
geführt. Das Setup wird 
automatisch nach einlegen 
der CD gestartet oder über 
Aufruf von setup.exe.

Benötigte Systembi-
bliotheken für die 
Ressource b maXX 
PLC (BM4_0_PLC01 
und BMC_M_PLC01)

BIT_UTIL Bitoperationen 

Komponente Beschreibung Hinweis

Steuerung mit Motion 
Betriebssystem

Steuerung BM4-O-PLC-01-01-02  
ab SW-Version 01.11 

Online-Anzeige unter Info 
im Ressourcen-Manager 
von PROPROG wt II: 
1314.0111 

Zubehör m Programmierkabel m siehe Gerätebeschrei-
bung b maXX PLC 
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Einleitung 11

Beim Einsatz einer b maXX drive PLC mit CANopen-Feldbus wird zusätzlich 
benötigt

Software 

Hardware  

Beim Einsatz einer b maXX drive PLC mit CANsync-Feldbus wird zusätzlich 
benötigt

Hardware  

HINWEIS
Bei Verwendung von Motion Control Multi Axis dürfen zusätzlich zu den verwendeten Achsen 
keine weiteren CANopen-Teilnehmer am Bus genutzt werden. 

Komponente Beschreibung Hinweis

PROPROG wt II  
Bibliothek 
CANop405_PLC01_20bd03 
oder höher

CANopen Bibliothek z. B. für IO-Module

Komponente Beschreibung Hinweis

CANopen-Master-
karte für b maXX 
drive PLC

CANopen Master  
BM4-O-ETH-02-00-00  
ab SW-Version 01.12 
oder  
BM4-O-CAN-04-00-00  
ab SW-Version 01.12

Bei BM4-O-ETH-02 ist bei 
Verwendung von Motion 
Control Multi Axis keine 
Ethernetkommunikation 
möglich

Zubehör Abschlussstecker  
Kommunikationskabel  
Spannungsversorgungsstecker

Bestellbezeichnungen 
siehe im Anhang der 
CANopen-Master 
Betriebsanleitung

Komponente Beschreibung Hinweis

CANsync-Master-
karte für b maXX PLC

CANsync Master 
BM4-O-CAN-06-00-00  
ab SW-Version 01.06

Zubehör Abschlussstecker 
Kommunikationskabel 
Spannungsversorgungsstecker

Bestellbezeichnungen 
siehe im Anhang der 
CANsync-Master 
Betriebsanleitung
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Antriebe11.2
b maXX controller PLC 

Hardware

Beim Einsatz einer b maXX controller PLC mit CANopen-Feldbus wird zusätzlich 
benötigt

Software 

Hardware  

11.2 Antriebe

11.2.1 b maXX 4400

Software 

Komponente Beschreibung Hinweis

Steuerung mit Motion 
Betriebssystem

Steuerung BMC-M-PLC-01-01-02  
ab SW-Version 01.05 

Online-Anzeige unter Info 
im Ressourcen-Manager 
von PROPROG wt II: 
1385.0105 

Zubehör m Programmierkabel m siehe Gerätebeschrei-
bung b maXX PLC 

Komponente Beschreibung Hinweis

PROPROG wt II  
Bibliothek 
CANop405_PLC01_20bd03 
oder höher

CANopen Bibliothek z. B. für IO-Module

Komponente Beschreibung Hinweis

CANopen-Master-
karte für b maXX con-
troller PLC

CANopen Master  
BMC-M-ETH-02-00-00  
ab SW-Version 01.12

Bei BMC-M-ETH-02 ist bei 
Verwendung von Motion 
Control Multi Axis keine 
Ethernetkommunikation 
möglich

Zubehör Abschlussstecker  
Kommunikationskabel  
Spannungsversorgungsstecker

Bestellbezeichnungen 
siehe im Anhang der 
CANopen-Master 
Betriebsanleitung

Komponente Beschreibung Hinweis

WinBASS II Bedienprogramm für b maXX
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Einleitung 11

Hardware 

Beim Einsatz eines b maXX 4400 mit CANopen-Feldbus wird zusätzlich benötigt

Hardware  

Beim Einsatz eines b maXX 4400 mit CANsync-Feldbus wird zusätzlich benötigt

Hardware  

11.2.2 b maXX 3400

Beim Einsatz eines b maXX 3400 mit CANopen-Feldbus wird zusätzlich benötigt

Software 

Komponente Beschreibung Hinweis

Antrieb BM4 4 x x x - x x - xxxx-xx  
 
ab  
SW-Version 01.07 Tabelversion 128 (LC 1) 
SW-Version 03.03 Tabelversion 47 (LC 2 / LC 3)

Inbetriebnahme über 
WinBASS II

Zubehör m Digitale I/Os für die Referenzfahrt m Parametriert über 
WinBASS II

Komponente Beschreibung Hinweis

CANopen-Feldbusan-
schaltung zum 
Antrieb

CANopen Slave  
BM4-O-CAN-03-00-00  
ab SW-Version 02.09 (LC 1) 
bzw. SW-Version 03.02 (LC 2 / LC 3)

Am Dip-Schalter ist die 
Teilnehmer Adresse und 
Baudrate einzustellen 

Komponente Beschreibung Hinweis

CANsync-Feldbusan-
schaltung zum 
Antrieb

CANsync Slave  
BM4-O-CAN-05-00-00  
ab SW-Version 01.12 

Am Dip-Schalter ist die 
Teilnehmer Adresse und 
Baudrate einzustellen 

Komponente Beschreibung Hinweis

WinBASS II Bedienprogramm für b maXX
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Antriebe11.2
Hardware 

11.2.3 b maXX 2300

Beim Einsatz eines b maXX 2300 mit CANopen-Feldbus wird zusätzlich benötigt

Software 

Hardware 

Komponente Beschreibung Hinweis

Antrieb BM3 4 x x - x x - xxCB-xx  
 
ab  
SW-Version Regler Firmware 0.11 

Inbetriebnahme über 
WinBASS II

Zubehör m Digitale I/Os für die Referenzfahrt m Parametriert über 
WinBASS II

Komponente Beschreibung Hinweis

WinBASS II Bedienprogramm für b maXX

Komponente Beschreibung Hinweis

Antrieb BM2 3 x 1 - x x - x C 0 x - xx  
 
ab  
SW-Version V 1.71.01.26 

Inbetriebnahme über 
WinBASS II

Zubehör m Digitale I/Os für die Referenzfahrt m Parametriert über 
WinBASS II
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12DIE MULTI AXIS INSTALLATION

12.1 Die Installationskomponenten

Multi Axis Motion Control nach PLCopen wird als Produkt-CD des IEC 61131-3 Program-
miersystems PROPROG wt II ausgeliefert. Die Installationskomponenten sind:
m Die Funktionsbausteinbibliothek MOTION_MULTI_AXIS_20bd01 oder höher
m Die Single Axis Bibliothek MOTION_CONTROL_20bd03 oder höher
m Die Datentypenbibliothek MOTION_TYPES_20bd03 oder höher
m Die benötigten b maXX PLC Systembibliotheken
m Ein fertiges PROPROG wt II Projekt mit Programmierbeispielen
m PROPROG wt II Projektierungsvorlagen Multi Axis Motion Control die für eine neue 

Projektierung genutzt werden können
m Das Motion Control nach PLCopen Applikationshandbuch
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Der Installationsassistent12.2
Abbildung 71: Frontcover der Produkt-CD Multi Axis

12.2 Der Installationsassistent

Nach dem Einlesen der Motion Control Produkt-CD über das CD-Laufwerk wird das Mo-
tion Control Setup automatisch gestartet. Wird das automatische Aufstarten nicht durch-
geführt, so muss dies durch den Aufruf der Anwendungsdatei setup.exe auf der Produkt-
CD erfolgen. Das Setup führt über Menüs durch die einzelnen Multi Axis Motion Control 
Installationsschritte.

Die Motion Control Installation kann STANDARD oder angepasst erfolgen.
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Die Multi Axis Installation 12
Abbildung 72: STANDARD oder angepasste Installation

In der Installation Standard werden die Bibliotheken und Projekte innerhalb des 
PROPROG wt II Installationsverzeichnisses hinterlegt. In der angepassten Installation 
können die Installationskomponenten abgewählt und das Installationsverzeichnis ange-
geben werden.

Abbildung 73:  Installationskomponenten wählen
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Der Installationsassistent12.2
Angabe der angepassten Installationsverzeichnisse für die Motion Control Bibliotheken.

Abbildung 74: Installationsverzeichnis anpassen

Nach erfolgreicher Installation kann mit den Projektierungsvorlagen begonnen werden. 
Bei Aktivierung der Option „Ja, ich möchte gleich loslegen“ wird PROPROG wt II gestar-
tet und die Projektierungsvorlagen für ein neues Projekt angeboten. Außerdem wird die 
PDF-Datei dieses Handbuchs geöffnet.

Abbildung 75: Installation abschließen und sofort beginnen mit den Projektierungsvorlagen
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13BEISPIEL

Um einen schnellen Einstieg in die Programmierung mit Multi Axis Motion Control zu be-
kommen kann ein fertiges PROPROG wt II Projekt auf die b maXX PLC gesendet wer-
den. In dieses Projekt ist die Produkt Bibliothek Multi Axis Motion Control einzufügen. Mit 
einen in Betrieb genommenen Antrieb b maXX mit PLC (siehe ZAnhang A - Die 
Antriebsgrundeinstellung– ab Seite 267) ist dann eine sofortige Bewegungssteuerung 
mit zunächst einem Antrieb möglich. Im Online-Modus lässt sich eine mit Multi Axis Mo-
tion Control programmierte zyklische Bewegung starten und nachverfolgen.

13.1 Die Voraussetzungen für das Beispiel

h beachten Sie ZGrundlegende Sicherheitshinweise– ab Seite 17.

Der benötigte Antriebsregler b maXX mit PLC und dessen geräteseitige Freigaben müs-
sen vollständig in Betrieb genommen sein. Für das Beispielprojekt "Single Axis Motion 
Control - Example" erfordert dies einen Aufbau b maXX mit PLC. Dabei sind die entspre-
chenden Sicherheitshinweise zu beachten:
m Vollständiger Antriebsaufbau mit allen geräteseitigen Versorgungsspannungen und 

Freigaben wie Impulsfreigabe und Schnellhalt.
m Ein vollständig in Betrieb genommener Antrieb b maXX mit PLC, z. B. über 

WinBASS II.
m PROPROG wt II ab Build 2261 mit seriellen Kabel für die Online-Verbindung.
m Die Achse muss ohne Positionsbeschränkung frei drehen können!

GEFAHR (DANGER)

Folgendes wird eintreffen, wenn Sie diesen Warnhinweis nicht beachten:
m schwere Körperverletzung     m Tod

Die Gefahr ist: mechanische Einwirkung. Bei der Inbetriebnahme kann der Antrieb drehen.

Halten Sie genügend Abstand von sich drehenden Teilen. Beachten Sie, dass von anlaufen-
den Antrieben Maschinenteile in Bewegung gesetzt werden können. Aktivieren Sie in jedem 
Fall deren Sicherheitsvorrichtungen.
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13.2 Die Installation des Beispielprojektes

Mit der Produkt CD Motion Control wird das Multi Axis Motion Control Projekt "Multi Axis 
Motion Control - Example" in gepackter Form als ZWT-File MultiAxisMCExample.zwt auf 
Ihrem PC installiert.

Über „Start\Programme\PROPROG wt II\Motion Control Multi Axis\Multi Axis Example“ 
wird das Beispielprojekt entpackt und als „Untitled“ dargestellt.

Abbildung 76: ZWT-File des Beispiels aufrufen zum Entpacken

Erfolgt die Aufforderung bestehende Bibliotheken zu überschreiben, dann "überspringen" 
auswählen.

Das UNTITLED Projekt ist mit dem Namen MultiAxisMCExample.mwt über das Menü 
„Datei/Projekt speichern unter“ zu speichern.

Das Beispiel-Projekt liegt jetzt als vollständiges PROPROG wt II Projekt vor und kann im 
Online-Debug-Mode angewendet werden.

13.3 Das Beispielprojekt Multi Axis kompilieren und senden

Der gesamte Antrieb muss in Betrieb genommen sein, z. B. über WinBASS II. Alle Ver-
sorgungsspannungen sowie die geräteseitigen Freigaben für Schnellhalt und Impulsfrei-
gabe müssen anliegen. Nach dem Einschalten zeigen die LEDs des Antriebs 
b maXX 4400 und der b maXX PLC die Betriebsbereitschaft. 
m siehe ZAnhang A - Die Antriebsgrundeinstellung– ab Seite 267.
m LEDs des Antriebs b maXX 4400: Die zweite LED von oben leuchtet rot. Die unteren 

beiden LEDs sind gelöscht. Beschreibung der LEDs siehe ZBetriebszustand (H1, H2) 
des Antriebs b maXX 4400– ab Seite 39.
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m LEDs der b maXX PLC: Die untere grüne LED oder beide untere LEDs leuchten. Be-

schreibung der LEDs siehe ZAbbildung 8– auf Seite 31 und nachfolgende Erklärun-
gen.

Bevor das geöffnete Projekt an die Steuerung gesendet wird, sind die Kurvenschei-
bendaten an die PLC zu senden. 

Dazu unter der Ressource „Configuration_Tools\Cam_Configuration ausführen und „Alle 
Kurvensätze“ senden. Siehe ZVerwaltung der Kurvenscheibendaten– ab Seite 257.

Das geöffnete Projekt MultiAxisMCExample.mwt wird zunächst in PROPROG wt II 
kompiliert. Dazu den Menüpunkt Code/Projekt neu erzeugen (STRG+F9) wählen. Das er-
scheinende Meldungsfenster muss "0 Fehler" melden. 

Abbildung 77: Beispiel Code fehlerfrei kompiliert 

Jetzt wird das Projekt zur Steuerung gesendet. Das vorkonfektionierte Kabel ist vom se-
riellen COM1-Port des PC zum RS232 Interface X1 der Regelung, nicht an den RS485 
Anschluss der PLC, zu führen (siehe ZAbbildung 8– auf Seite 31). 

Dann ist der Menüpunkt "Online/Ressourcekontrolle" anzuwählen um die Online-Ver-
bindung herzustellen. Bei korrekter Verbindung erscheinen die Online Kontrollschaltflä-
chen der PLC mit dem aktuellen Zustand der PLC, z. B. Status: Stop oder Ein. Das 
Projekt wird wie folgt zur Steuerung gesendet:
Applikationshandbuch Motion Control nach PLCopen für b maXX PLC
Dokument-Nr.: 5.02072.06

199
von 346



Das Beispielprojekt Multi Axis kompilieren und senden13.3
Abbildung 78: Ressourcekontrolle Online

Hardware-Schalter S1 an der Steuerung nach unten schalten (PLC-Ein). In der 
PROPROG wt II Ressourcekontrolle die Schaltfläche "Stop" anwählen, wenn der Status 
"Betrieb" ist. 

Abbildung 79: Frontplatte Optionsmodul PLC-01

Abbildung 80: Schalter S1 auf Frontplatte BM4-O-PLC-01

Steuerungsschaltflächen "Senden" der Ressourcekontrolle aktivieren. Es erscheint das 
Menü "Senden". Das Projekt kann sowohl als Projekt im Arbeitsspeicher oder als Boot-
projekt (Power on/off hinterlegt) gesendet werden. Die Projekt wird als Projekt im Arbeits-
speicher gesendet, durch betätigen der Schaltfläche "Senden" der linken Menüseite. 
Dadurch wird der Screen geschlossen und unteren Bildrand erscheint "Projekt senden ..." 

Taster nach oben: RESET

Schalter Mitte: STOP

Schalter unten: RUN
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mit dem prozentualen Sendefortschritt des kompilierten Projektes (siehe ZAbbildung 13– 
auf Seite 34).

Abbildung 81: Menü Projekt Senden

In der Ressourcekontrolle ist nach dem Senden der Status "Stop" und die Schaltfläche 
"Kaltstart" aktivierbar. Der Kaltstart wird durchgeführt und die Ressourcenkontrolle zeigt 
den Status: Betrieb. 

Abbildung 82: Ressourcekontrolle mit Status Betrieb

Jetzt können die Projektinhalte, z. B. Anschlussvariablen von Motion Control Komman-
dos im Online-Modus beschrieben werden und die Kommandoreaktionen nachvollzogen 
werden. 

Die PLC muss in den Online Debug-Modus geschaltet werden. Im Hauptmenü Online/
Debug (F10) aktivieren.
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Programmierbeispiel eines Multi Axis Programms13.4
13.4 Programmierbeispiel eines Multi Axis Programms

Das Beispielprojekt zeigt eine einfache Multi Axis Projektierung einer Kurvenscheibe und 
eines elektronischen Getriebes. Zunächst werden die Hauptbestandteile des Programms 
in Form von Programm-POEs dargestellt:
m POE CY_Power_local: Betriebsbereitschaft der lokalen Achse (Geräteschnittstelle 

BACI).
m POE CY_Power_CANopen: Betriebsbereitschaft einer CANopen-Achse (CANopen-

Masterkarte).
m POE EV_EventLocalAxis: Programmierbeispiel einer Kurvenscheibe.
m POE EV_EventCANopenAxis: Programmierbeispiel eines elektronischen Getriebes.

Diese Programm-POE´s sind instanziierbar und können beliebigen Tasks der Hardware 
zugewiesen werden, wobei Kurvenscheibe und elektronisches Getriebe in einer Event-
Tasks instanziiert werden müssen. Diese sind unter physikalischer Hardware in der Res-
source (b maXX PLC) einzufügen bzw. über den Motion Konfigurator zu konfigurieren.

Die Tasks ermöglichen eine Aufteilung in zeitkritische und unkritische Steuerungsaufga-
ben:
m Zeitunkritische Steuerung: CY_20ms mit Programm-POE CY_Power_local und 

CY_Power_CANopen.
m Zeitkritische Steuerung: EV_2ms mit Programm-POE EV_EventLocalAxis und 

EV_4ms mit Programm-POE EV_EventCANopenAxis.

Die Ressource wird somit optimal an die Applikation angepasst. Die im Projekt gewählte 
zyklischen Ausführungszeit ist lediglich ein Beispiel.
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Abbildung 83: Multi Axis Projekt POE-Arbeitsblätter

13.5 Programmierbeispiel der Betriebsbereitschaft über Single Axis FBs

POEs CY_Power_local und CY_Power_CANopen

Es werden aus der Bibliothek Single Axis MOTION_CONTROL_20bd03 oder höher die 
FBs der Betriebsbereitschaft instanziiert. Innerhalb der POE CY_Power_local und 
CY_Power_CANopen wird jeweils im Arbeitsblatt _01_Power die lokale Achse bzw. eine 
CANopen Achse betriebsbereit geschaltet. Darüberhinaus kann über das Arbeitsblatt 
_02_Home jeweils die Startposition der Achspositionierung referenziert werden.

Der FB MC_Power wird nur einmal instanziiert (Instanz MC_PO). Der FB MC_ErrorInfo 
hingegen kann an jeden Motion Control FB kontaktiert werden, ist aber besonders hilf-
reich bei der Herstellung der Betriebsbereitschaft, da die korrekte Verdrahtung der gerä-
teseitigen Freigaben angezeigt wird. Der Motion Control Status über MC_ReadStatus im 
Zusammenhang mit MC_Reset ist in der Regel nur einmal zu instanziieren. 
Applikationshandbuch Motion Control nach PLCopen für b maXX PLC
Dokument-Nr.: 5.02072.06

203
von 346



Programmierbeispiel einer Kurvenscheibe13.6
Abbildung 84: Betriebsbereitschaft über den FB MC_Power schalten

13.6 Programmierbeispiel einer Kurvenscheibe

Die Kurvenscheibe wird über den FB MC_CamIn realisiert und ist mit der lokalen Achse 
umgesetzt. Die Variablenzustände der Funktionsbaustein-Eingänge werden im Online-
Debug-Mode durch Online-überschreiben der Registerinhalte eingenommen (Siehe auch 
Teil 1-Single Axis). Die benötigten Kurvendaten sind bereits hinterlegt.

POE EV_EventLocalAxis – Arbeitsblatt _01_VirtualMasterAndCam

In dem Arbeitsblatt ist eine Virtuelle Leitachse mit einer Kurvenscheibe verschaltet. Zu-
nächst wurde über den Variablen-Dialog eine Leitachsvariable vom Typ AXIS_REF de-
klariert und an den FB MC_MasterEngine (Eingang Master) angeschlossen. 

HINWEIS
Der im Beispiel dargestellte Einsatz von MC_Reset führt zu einer automatischen Quittierung 
des Motion Control Verriegelungszustandes Errorstop und der zu diesem Zustand führenden 
Fehlerquellen. Siehe auch Teil 1- Single Axis.
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Variable x_Enable_ME 

Mit der Variable x_Enable_ME wird die Virtuelle Leitachse (FB MC_MasterEngine) ge-
startet. Die Geschwindigkeit der Leitachspositionierung ist zunächst Null (Variable 
di_Velocity_ME). 

Mit x_Enable_ME = TRUE wird der Ausgang Done = TRUE am FB MasterEngine und die 
Kurvenscheibe gestartet. Außerdem wird sofort mit einer Änderung der Masterposition 
begonnen (FB MC_Phasing).

Variable di_Velocity_ME 

Mit der Variable x_Enable_ME=TRUE und di_Velocity_ME ungleich Null werden die Soll-
werte der aktiven Kurve, entsprechend der Leitachsposition, auf die lokale Achse ausge-
geben. Die Variable di_Velocity_ME gibt die Geschwindigkeit der Leitachsposition vor, 
beispielsweise di_Velocity_ME=50.

Variable x_Stop_ME 

Mit der Variable x_Stop_ME=TRUE wird die Leitachse auf die Stopposition (FB 
MC_MasterEngine, Eingang StopPosition) positioniert. Mit der Variable 
x_Stop_ME = FALSE wird sofort wieder die Leitachsgeschwindigkeit der Variable 
di_Velocity_ME aufgenommen. Die Kurvenscheibe bleibt aber immer mit der Leitachsva-
riablen _MyMaster gekoppelt.

Zusatzfunktion Funktionsbaustein MC_Phasing

Mit dem Funktionsbaustein MC_Phasing wird die Masterposition der Kurvenscheiben-
achse _gMy_b_maXX_Axis geändert, ohne die verwendete Leitachse der Kurvenschei-
be _MyMaster zu ändern.
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Programmierbeispiel eines elektronischen Getriebes13.7
Abbildung 85: Leitachse der Kurvenscheibe positionieren

13.7 Programmierbeispiel eines elektronischen Getriebes

Das elektronische Getriebe wird über den FB MC_GearIn realisiert und ist mit einer CA-
Nopen Remote Achse an der CANopen-Masterkarte umgesetzt. 

POE EV_EventCANopenAxis – Arbeitsblatt _01_ElectronicalGearing

Das elektronische Getriebe setzt eine Positionsübersetzung zwischen den am FB 
MC_GearIn gekoppelten Achsen um.

Variable x_Execute_GI 
Mit der Variable x_Execute_GI wird das elektronische Getriebe (FB MC_GearIn) gestar-
tet. Die am FB MC_GearIn, Eingang Master, angegebene Achse wird mit der an den Ein-
gängen RatioNumerator und RatioDenumerator angegebenen Übersetzung der 
Masterposition zyklisch gesteuert. 

Die Zuschaltung der Übersetzung der Masterposition, also der Kurve, wird sofort wirk-
sam.
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Abbildung 86: Elektronisches Getriebe zuschalten

Zusatzfunktion Funktionsbaustein MC_MoveSuperImposed

Mit dem Funktionsbaustein MC_MoveSuperImposed wird parallel zum aktiven Komman-
do elektronisches Getriebe eine überlagerte Positionierung gestartet. Der Sollwert dieser 
Positionierung wird zyklisch und direkt auf den 32-Bit Positionssollwert geschrieben.
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14DER MOTION KONFIGURATOR

Der Motion Konfigurator stellt durch die Anwenderkonfiguration eine Verbindung zwi-
schen dem physikalisch vorhandenen Antrieb und den Motion Control Kommandos der 
Programmierung her.

Die prinzipielle Nutzung des Konfigurators ist unter (Teil 1 Kap. 5: Der Motion Konfigura-
tor) beschrieben.

Für die Nutzung von Motion Control Multi Axis sind aber weitere Punkte zu berücksichti-
gen die im Folgenden beschrieben werden.

Die Aufgabe von Motion Control Multi Axis besteht darin Achsbewegungen von mehreren 
Achsen synchron zueinander umzusetzen. Das setzt voraus, dass die Kommunikation 
der Prozessdaten und die Sollwertgenerierung zueinander synchronisiert wird. Dieses 
wird mit PROPROG wt II Event Task realisiert. Auf diese Event Task (siehe 
PROPROG wt II Handbuch) wird die Kommunikation der Prozessdaten und die Sollwert-
generierung synchronisiert. Zusätzlich ist es möglich eine zweite Event Task mit einer an-
deren Zykluszeit auf die ersten Event Task zu synchronisieren. 

14.1 Event Task konfigurieren

Motion Control stellt 2 Event Tasks zur Programmierung von Multi Axis zur Verfügung.

Diesen Event Tasks werden im Projektbaum unterhalb von „synchrone zyklische Kom-
munikation“ z. B. als 
m 1. Event Task und 
m 2. Event Task 

dargestellt.
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Abbildung 87: Konfiguration der Event Tasks

Durch anklicken der Event Tasks wird im Konfigurator die aktuelle Einstellung der Event 
Task angezeigt. Hier kann die Zykluszeit und die Priorität der Event Task eingestellt wer-
den. Vom Konfigurator werden bei Übernahme der Konfiguration automatisch diese 
Event Tasks im PROPROG wt II Projektbaum angelegt.
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Der Motion Konfigurator 14
Abbildung 88: Projektbaum mit Event Tasks

Diese Tasks sind für die Programmierung von synchronen bzw. Multi Axis Aufgaben re-
serviert. Der Taskzyklus ist möglichst groß zu wählen, dadurch wird die Systemauslas-
tung reduziert.

Taskzyklus und CANopen Anbindung

Durch den Taskzyklus und die gewählte Baudrate ergibt sich für Motion Control eine ma-
ximale Anzahl an Motion Control Achsen, die je CANopen-Master betrieben werden kön-
nen. Diese maximale Anzahl an Achsen ist nur möglich, wenn keine weiteren CANopen 
Teilnehmer im Netz sind und keine zusätzlichen Prozessdaten genutzt werden.

Baudrate Taskzyklus 
1 ms

Taskzyklus 
2 ms

Taskzyklus 
4 ms

Taskzyklus 
8 ms

 1 Mb - 4 Achsen 7 Achsen 14 Achsen

 500 kb - 2 Achsen 4 Achsen 7 Achsen

 250 kb - - 2 Achsen 4 Achsen

 125 kb - - - 2 Achsen
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Synchronisierung der Kommunikation14.2
Taskzyklus und CANsync Anbindung

Bei CANsync Anbindungen richtet sich die verwendete Baudrate nach dem Taskzyklus 
der zugeordneten Event-Task.

Die Baudrate ist auf allen CANsync Slaves dieser Anbindung an den Dip-Schaltern ein-
zustellen.

14.2 Synchronisierung der Kommunikation

Zum synchronisieren der Kommunikation ist es lediglich nötig die benötigten Kommuni-
kationsanbindungen den gewünschten Event Tasks zuzuordnen. Im Projektbaum unter-
halb von „synchrone zyklische Kommunikation“ wird die Anbindungen der jeweiligen 
Task zugeordnet. Dazu wird eine Anbindung mit der Maus markiert und an die gewünsch-
te Stelle im Projektbaum verschoben.

Taskzyklus Baudrate

1 ms 1 Mb

2 ms 500 kB

4 ms 250 kB

8 ms 125 kB

HINWEIS
Durch verändern des Taskzyklus oder der Zuordnung der Anbindungs-Task können andere 
Antriebsgrundeinstellungen nötig werden (siehe ZAnhang A - Die Antriebsgrundeinstellung– 
ab Seite 267).

HINWEIS
CANsync-Anbindungen können nur der 1. Event Task zugeordnet werden.
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Der Motion Konfigurator 14
Abbildung 89: Zuordnung der Anbindung zu Event Task

Die Kommunikation der Kommunikationsanbindung wird so auf die ausgewählte Event 
Task synchronisiert.

Je CANsync Anschaltung können 4 synchrone Sollwerte übertragen werden. Achsen mit 
denen Multi Axis Kommandos genutzt werden, sind einer Software-Mapping Gruppe zu-
zuordnen. Je nach Zuordnung ergibt sich eine andere Antriebsgrundeinstellung (siehe 
ZAnhang A - Die Antriebsgrundeinstellung– ab Seite 267).

14.3 Synchronisierung der Sollwertgenerierung

Die Sollwertgenerierung erfolgt über die Programmierung unter PROPROG wt II mit den 
Funktionsbausteinen aus der Bibliothek MOTION_MULTI_AXIS_XXbdXX (oder höher). 
Zur Synchronisierung der Sollwertgenerierung ist es erforderlich, dass die POE mit den 
Sollwertgeneratoren der richtigen Event Task zugeordnet wird. Die Sollwertgenerierung 
einer Achse ist immer in der Event Task aufzurufen, der auch die zugehörige Kommuni-
kationsanbindung zugeordnet wurde.

Über den PROPROG wt II Projektbaum werden den Event Tasks die benötigten POEs 
zugewiesen (siehe PROPROG wt II Beschreibung).

h Aus dem Kontextmenü der Task „Einfügen“ wählen.

h Typ = Programm auswählen, 
Programminstanz angeben und  
bei Programmtyp die gewünschte POE auswählen

h Mit OK bestätigen.

HINWEIS
Die Prozessdatenkommunikation innerhalb der Event Task wird immer in der Reihenfolge:
1 CANsync,
2 BACI und 
3 CANopen 

abgearbeitet, wenn die jeweiligen Anbindungen zugeordnet sind.
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Synchronisierung einer weiteren Event Task14.4
Abbildung 90: Zuordnung der POE

Die so zugewiesene POE für die Sollwertgenerierung ist synchron zur Kommunikation.

14.4 Synchronisierung einer weiteren Event Task

Werden verschiedene Event Tasks benötigt, die unterschiedliche Zykluszeiten haben, 
dennoch aber synchron zueinander sind. So besteht die Möglichkeit, die 2. Event Task 
zu nutzen. 

Die 1. und 2. Event Task werden immer so konfiguriert, dass sie synchron zueinander 
sind. 

Durch die Vergabe der Prioritäten (siehe ZEvent Task konfigurieren– ab Seite 209) für 
die Event Tasks ist definiert welche der Tasks bei zeitgleichem Aufruf als erstes bearbei-
tet wird, bzw. die andere Event Task unterbricht.
Applikationshandbuch Motion Control nach PLCopen für b maXX PLC
Dokument-Nr.: 5.02072.06 Baumüller Nürnberg GmbH

214
von 346



15DIE MOTION CONTROL ACHSEN

Die Multi Axis Motion Control Antriebssteuerung erfolgt über IEC 61131-3 Achsvariablen 
vom PLCopen Datentyp AXIS_REF. Die Achsvariablen werden je nach Typ über den Mo-
tion Konfigurator (reale Achse) oder den Variablendialog (virtuelle Achse) erzeugt.

15.1 Ablauf der Antriebskopplung und zyklischen Kommunikation

Am Multi Axis Motion Control Funktionsbaustein wird die Achsvariable des Antriebes 
(Eingang Slave) angeschlossen und mit einer Bezugsachse (Eingang Master) gekoppelt. 
Das Funktionsbausteinkommando bestimmt die Art der Kopplung, z. B. gesteuerte Zu-
schaltung einer Übersetzung zweier Positionen über ein elektronisches Getriebe.

Die Kopplung am Eingang Master eines FBs muss nicht zwingend zwischen zwei realen 
Antrieben, z. B. vom Typ CANopen und CANsync, erfolgen. Vielmehr kann auch eine ge-
rechnete virtuelle Leitachse am Eingang Master eingesetzt werden.

Um eine synchronisierte Positionskopplung aufzubauen ist der Multi Axis Motion Control 
Funktionsbaustein in einer Event-Task zu instanziieren, die die zyklische Kommunikation 
des Antriebs durchführt.

Beispiel Anschluss einer Achsvariablen vom Typ CANsync (CANsync-Teilnehmer) an einen Multi 
Axis FB MC_GearIn, Eingang Slave. Der FB wird in eine Task mit dem Event CANsync 
platziert. Der Eingang Master am FB MC_GearIn stellt die Bezugsposition in jedem Zy-
klus, z. B. eine in jedem Zyklus gerechnete virtuelle Leitachse (MC_MasterEngine).

15.2 Ablauf der zyklischen Kommunikation in der konfigurierten Event-Task

1 Lesen der Antriebsistwerte vom System am Anfang der Event-Task und vor der ers-
ten IEC 61131-3-Instanz.

2 Aufruf der projektierten POEs mit den Multi Axis Motion Control Funktionsbausteinen 
in der Event-Task und entsprechend der konfigurierten Priorität der Event-Task.

3 Schreiben der Antriebssollwerte vom System am Ende der Event-Task und nach der 
letzten IEC 61131-3-Instanz und entsprechend synchronisiert.
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Die verwendeten Achstypen in der Programmierung15.3
15.3 Die verwendeten Achstypen in der Programmierung

Es gibt grundsätzlich zwei Arten von Achsen in der Motion Control IEC 61131-3 Program-
mierung:
1 Reale Antriebsachse, über den Motion Konfigurator erzeugt. Kann an FB Eingängen 

Master und Slave verwendet werden.
2 Virtuelle Achse oder Masterachse, über den PROPROG wt II Variablen-Dialog er-

zeugt. Kann nur an den FB Eingang Master verwendet werden.

Beide Achstypen sind vom PLCopen Anschluss-Datentyp AXIS_REF.

Reale Achsen sind Achsen physikalisch vorhandener Antriebe, die über den Motion Kon-
figurator erzeugt werden. Die Betriebsbereitschaft der realer Antriebsachsen wird wie be-
reits in Teil 1 Single Axis beschrieben über den Funktionsbaustein MC_Power 
hergestellt.

Eine Virtuelle Achse oder Masterachse wird wie eine herkömmliche IEC 61131-3 Variab-
le global deklariert und an den Funktionsbaustein MC_MasterEngine kontaktiert. Mit 
MC_MasterEngine, Eingang Execute = TRUE wird der Achstyp dieser Variable initiali-
siert. Daher muss vor einer Aktivierung von MC_CamIn oder MC_GearIn mit einer 
Leitachse der FB MC_MasterEngine aktiviert worden sein.

Der zweite Leitachstyp ist der, der aus einer beliebigen Quelle eine Leitachse erzeugen 
soll. Eine solche Leitachsquelle kann eine eingehende Geberposition, ein empfangenes 
Analogsignal oder ein vom Anwender berechneter Wert sein. Diese Art Masterachse wird 
wie eine herkömmliche IEC 61131-3 Variable vom Datentyp AXIS_REF global deklariert 
und an den Funktionsbaustein MC_CreateMasterAxis kontaktiert. Der FB 
MC_CreateMasterAxis initialisiert bei der Freigabe die Achsvariable und schreibt zyklisch 
den vom Anwender vorgegebenen Wert in die Achsvariable.

15.4 Die Wertebereiche der Achspositionen

Reale Antriebsachsen

Antriebsachsen haben einen zyklischen Positionssollwert und Positionsistwert von 32-Bit 
Auflösung. Werden reale Antriebsachsen am Eingang Master eines Multi Axis Funktions-
bausteins angeschlossen, so wird Grundsätzlich der zyklische Sollwert dieser Achse als 
Master gekoppelt. Wenn die reale Antriebsachse sich nicht in SynchronizedMotion, also 
einer synchronen Sollwertkopplung über ein Multi Axis Funktionsbaustein wie 
MC_CamIn oder MC_GearIn befindet, dann wird der Positionsistwert der Antriebsachse 
gekoppelt. Das ist der Fall, wenn die Masterachse sich in Homing, ContinuousMotion, 
Standstill oder DiscreteMotion befindet.

Beispiel Antrieb A und Antrieb B sind über den FB MC_GearIn gekoppelt. Antrieb A ist am FB 
MC_GearIn Master vom Slave Antrieb B und befindet sich selber im Steuerungszustand 
ContinuousMotion (Drehzahlvorgabe). Slave Antrieb B wird über den FB Aufruf 
MC_GearIn in die synchronisierte Bewegung (SynchronizedMotion) geschaltet und mit 
dem Positionsistwert von Antrieb A gekoppelt.
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Leitachsen

Leitachsen haben einen Positionssollwert entsprechend der am FB angegebenen Auflö-
sung. Die Normierung an einem Multi Axis Funktionsbaustein wird vom System durchge-
führt.

Beispiel Antrieb A ist eine Virtuelle Leitachse vom FB MC_MasterEngine, mit einer vorgegebenen 
Auflösung von 16-Bit. Antrieb A ist am FB MC_GearIn Master vom Slave Antrieb B. Die 
Achsvariable A wird vom Anwender direkt ohne Normierungsrechnung am FB 
MC_GearIn kontaktiert.

15.5 Multi Axis Motion und der Aufbau einer lokalen Achse b maXX mit PLC

Aufbau

Ein Antrieb b maXX mit PLC (lokale Achse an der Geräteschnittstelle).

Die Buskonfiguration

Die Initialisierung eines Antriebs b maXX mit PLC erfolgt, mit den Angaben des Motion 
Konfigurators, vom System beim Start der PLC. Zuvor ist die Antriebsgrundeinstellung 
des Antriebs (siehe ZAnhang A - Die Antriebsgrundeinstellung– ab Seite 267) mit 
WinBASS II durchzuführen.

Multi Axis Varianten

Die Kopplung der lokalen Achse als Sollwertempfänger (Eingang Slave) kann mit einer 
Leitachse, mit einem CANopen Teilnehmer, oder mit einem CANsync Teilnehmer erfol-
gen.

Priorität der zyklischen Sollwerte

Je nach Anforderung der Applikation: Eine Event-Task (zyklische Sollwertvorgabe) auf 
diesen Typ (lokale Achse) oder in eine andere Event-Task integriert, z. B. auf das Ereig-
nis CANsync. Multi Axis Funktionsbausteine, die diese Achse am Eingang Slave kontak-
tiert haben, müssen in einer Event-Task instanziiert werden.

15.6 Multi Axis Motion und der Aufbau b maXX mit PLC und CANopen-Masterkarte

Aufbau

Mehrere CANopen-Antriebe an der b maXX mit PLC und CANopen-Masterkarte.

Die Buskonfiguration

Die Initialisierung eines CANopen-Antriebs erfolgt, mit den Angaben des Motion Konfigu-
rators, vom System beim Start der PLC. Zuvor ist die Antriebsgrundeinstellung des 
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CANopen-Antriebs (siehe ZA.2 b maXX 4400 als CANopen Achse– ab Seite 279) mit 
WinBASS II durchzuführen.

Multi Axis Varianten

Die Kopplung des CANopen-Antriebs als Sollwertempfänger (Eingang Slave) kann mit ei-
ner Leitachse, mit der lokalen Achse, mit einem CANopen Teilnehmer, oder mit einem 
CANsync Teilnehmer erfolgen.

Priorität der zyklischen Sollwerte

Je nach Anforderung der Applikation: Eine Event-Task (zyklische Sollwertvorgabe) auf 
diesen Typ (CANopen Achsen) oder in eine andere Event-Task integriert, z. B. auf das 
Ereignis CANsync. Multi Axis Funktionsbausteine, die diese Achse am Eingang Slave 
kontaktiert haben, müssen in einer Event-Task instanziiert werden.

15.7 Multi Axis Motion und der Aufbau b maXX mit PLC und CANsync-Masterkarte

Aufbau

Bis zu vier CANsync-Antriebe an der b maXX mit PLC und CANsync-Masterkarte mit ei-
genem zyklischen Sollwerteintrag. 

Die Buskonfiguration

Die Initialisierung der CANsync-Antriebe erfolgt, mit den Angaben des Motion Konfigura-
tors, vom System beim Start der PLC. Zuvor ist die Antriebsgrundeinstellung der 
CANsync-Antriebe (siehe ZA.3 b maXX 4400 als CANsync Achse– ab Seite 289) mit 
WinBASS II durchzuführen.

Vier CANsync-Teilnehmer können ihre 32-Bit Sollwerte zyklisch eintragen. Die Positions-
istwerte werden entsprechend der Anzahl Teilnehmer nacheinander, Zyklus für Zyklus, 
übertragen.

Multi Axis Varianten

Die Kopplung eines CANsync-Antriebes als Sollwertempfänger (Eingang Slave) kann mit 
einer Leitachse, mit der lokalen Achse, mit einem CANopen Teilnehmer, oder mit einer 
von bis zu drei CANsync Teilnehmern erfolgen.

Außerdem können die CANsync-Antriebe, die auf einen der eingetragenen vier zykli-
schen Sollwerte eingestellt sind, synchronisiert zugeschaltet werden.

Priorität der zyklischen Sollwerte

Das CANsync Signal und damit die CANsync-Event-Task, hat im System die höchste Pri-
orität. 

Je nach Anforderung der Applikation: Eine Event-Task (zyklische Sollwertvorgabe) auf 
diesen Typ (CANopen Achsen) oder in eine andere Event-Task integriert, z. B. auf das 
Applikationshandbuch Motion Control nach PLCopen für b maXX PLC
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Ereignis CANsync. Multi Axis Funktionsbausteine die diese Achse am Eingang Slave 
kontaktiert haben müssen in einer Event-Task instanziiert werden.

15.8 Multi Axis und der Ausbau der b maXX PLC

Multi Axis Motion Control hat im maximalen Ausbau:
m Eine lokale Achse
m 5 Masterkarten (CANopen oder CANsync) mit beliebig vielen gerechneten Leitachsen 

und zwei Event-Tasks.

Die Grenzen des Ausbaus werden bestimmt durch:
m Die maximale Buslast eines Masters.
m Die Code-Laufzeit des Motion Control Programms in der höchstprioren Event-Task 

und die daraus resultierende Restlaufzeit für die übrigen System-Tasks.
m Maximal zwei Event-Tasks für alle Bus-Master.
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16DER MULTI AXIS FUNKTIONS-
UMFANG

Multi Axis Motion Control nach PLCopen standardisiert Funktionsbausteine für gekoppel-
te Bewegungen. Die folgenden Funktionsbausteine sind im Gegensatz zu den Single 
Axis Motion Control FBs ausschließlich in Event-Tasks sinnvoll einsetzbar, da die Soll-
werte zyklisch gerechnet und vorgegeben werden.

16.1 Die Multi Axis Motion Control Bewegungskommandos

Die Multi Axis Motion Control Funktionsbausteine sind nur in Event-Tasks sinnvoll ein-
setzbar, da alle Sollwerte zyklisch und synchronisiert kommuniziert werden.
m MC_CamIn – Eine Kurvenscheibe einkuppeln.
m MC_CamOut - Eine Kurvenscheibe auskuppeln.
m MC_CamTableSelect - Eine Kurvenscheibe initialisieren und Kurvendaten zuweisen.
m MC_GearIn – Ein elektronisches Getriebe einkuppeln.
m MC_GearOut – Ein elektronisches Getriebe auskuppeln.
m MC_Phasing – Die Masterposition eines Slave-Antriebes überlagert positionieren.
m MC_MoveSuperImposed – Die Achsposition eines Slave-Antriebes überlagert positio-

nieren.
m MC_MasterEngine – Eine Virtuelle Leitachse generieren.
m MC_CreateMasterAxis – Einen beliebigen Achsmaster erzeugen.
m BM_CamIn – Eine Kurvenscheibe einkuppeln mit variabler Startposition des Masters.

16.2 Die Multi Axis Motion Control Servicekommandos

Die Multi Axis Motion Control Service Funktionsbausteine sind nur in Event-Tasks ein-
setzbar, da alle Werte zyklisch und synchronisiert kommuniziert werden.
m MC_ReadMasterPosition – Die Masterposition einer als Slave gekoppelten Achse 

auslesen.
m MC_ReadActualPosition – Die Antriebsistposition synchronisiert auslesen.
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16.3 Die Kurvenscheibe mit MC_CamIn, MC_CamOut und MC_CamTableSelect

16.3.1 Die Kurvenscheibe initialisieren mit MC_CamTableSelect

Dieser Funktionsbaustein für Motion Control nach PLCopen Teil 2-Multi Axis wird einge-
setzt, um eine Positionskopplung über die Kurvenscheibe (FB MC_CamIn) vorzuberei-
ten. Es wird ein Datensatz initialisiert, aus dem mit dem FB MC_CamIn eine Kurve 
gekoppelt werden kann.

HINWEIS
Der Funktionsbaustein MC_CamTableSelect dient zur Initialisierung eines Kurvendatensat-
zes (mit mehreren Kurven) für den FB MC_CamIn. Die Kurvendaten (Sollwerte) sind zuvor 
für den am Eingang Slave (MC_CamIn) angeschlossenen Antrieb zu erstellen (Kurveneditor) 
und auf die PLC zu senden (Kurvenmanager).

HINWEIS
Der FB MC_CamTableSelect verwendet die Bibliotheken MOTION_TYPES_20bd02 oder hö-
her und MC_SYS_20bd00 oder höher.

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Master AXIS_REF Motion Control Achsvariable gekoppelt über die 
Kurvenscheibe (MC_CamIn-Eingang Master). 
Kann eine andere Auflösung haben als der Ein-
gang MasterResulotion am FB 
MC_CamTableSelect.

Slave AXIS_REF Motion Control Achsvariable gekoppelt über die 
Kurvenscheibe (Eingang Slave)

CamTable MC_CAM_ID Kurvendatensatzvariable vom Kurvenmanager 
der Ressource. Die angeschlossene Variable ist 
aus dem Variablenarbeitsblatt MC_CamDataSet 
zu entnehmen. Der entsprechende Datensatz ist 
zuvor auf die PLC zu senden.

Execute BOOL Initialisierung starten

MasterResolution USINT 
9-30 (Bit)

Übergeordnete Stützstellenauflösung (X-Achse)
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Der Multi Axis Funktionsumfang 16
Der FB MC_CamTableSelect wird eingesetzt um eine Positionskopplung zweier Antriebe 
(Eingang Master, Slave) über den FB MC_CamIn vorzubereiten. Der angegebene Kur-
vendatensatz (mit mehreren Kurven) wird entsprechend der Stützpunktauflösung initiali-
siert und für die angegebene Achse (Eingang Slave) und für den angegebenen Master 
(Eingang Master) freigegeben. Nach der Fertigmeldung (Ausgang Done = TRUE) kann 
eine Kurvenscheibeninstanz über den FB MC_CamIn aufgerufen werden und eine Kurve 
aus diesem Kurvensatz ausgewählt werden.

Sind mehrere Kurvendatensätze über den Kurvenmanager auf der PLC hinterlegt, so 
wird immer der zuletzt für diesen Slave initialisierte Kurvendatensatz aktiviert. D. h. es er-
folgt immer eine Umschaltung zwischen dem letzten und dem neuen Datensatz. Ein über 
den FB MC_CamIn gekoppelter Datensatz kann nur gewechselt werden, wenn eine In-
stanz des FB MC_CamIn nicht aktiv ist.

Zustandskontrolle über MC_ReadStatus: 
Aus Zustand: Standstill, ContinuousMotion, DiscreteMotion. 
Nach Zustand: -

Siehe: ZGesamtübersicht Motion Control nach PLCopen– ab Seite 183.

Empfohlene Task: Anlauf-Task.

Ausführung solange freigegeben: 
Das Kommando wird solange ausgeführt wie Execute = TRUE ist. Wird Execute = FAL-
SE wird der Initialisierungsvorgang sofort abgebrochen und der FB mit einem Reset ver-
sehen.

Eingang Master:  
Am Eingang Master wird die Motion Control Achsvariable angeschlossen, die mit einer 
Masterachse am FB MC_CamIn gekoppelt ist. 

Eingang Slave:  
Am Eingang Slave wird die Motion Control Achsvariable angeschlossen, die mit der Sla-
ve-Achse am FB MC_CamIn gekoppelt ist. 

Eingang CamTable:  
Kurvendatensatzvariable vom Kurvenmanager der Ressource. Die angeschlossene Va-
riable ist dem globalen Variablenarbeitsblatt MC_CamDataSet zu entnehmen. Der ent-
sprechende Datensatz ist zuvor über den Kurvenmanager auf die PLC zu senden.

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Master AXIS_REF Motion Control Achsvariable gekoppelt über die 
Kurvenscheibe (MC_CamIn-Eingang Master). 
Kann eine andere Auflösung haben als der Ein-
gang MasterResulotion am FB 
MC_CamTableSelect.

Slave AXIS_REF Motion Control Achsvariable gekoppelt über die 
Kurvenscheibe (Eingang Slave)

Done BOOL Kurvendaten dieser Zusammenstellung initialisiert

Error BOOL Fehlerbit, Fehlerinfo ErrorID ist gültig

ErrorID WORD Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste

SetID UINT Kurvensatz-Identifier, der im Kurvenmanager edi-
tiert wurde. Dient zu Steuerungszwecken und als 
Rückmeldung für den aktiven Datensatz
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Eingang Execute: 
Am Eingang Execute wird der Funktionsbaustein freigegeben und mit Execute = FALSE 
mit einem Reset versehen.

Eingang MasterResolution:  
Übergeordnete Stützstellenauflösung (x-Achse) dieses Datensatzes. Die angegebene 
Masterachse kann eine abweichende Auflösung haben.

Ausgang Done: 
Initialisierung des zugewiesenen Datensatzes ist erfolgreich. Eine Instanz des FB 
MC_CamIn kann eingesetzt werden.

Ausgänge Error, ErrorID: 
Falls ein Fehler auftritt, wird das Fehlerbit Error auf TRUE gesetzt und das Fehlerwort mit 
der PLCopen ErrorID ausgegeben. Der Ausgang Done ist FALSE.

Fehlerwort ErrorID: 

Ausgang SetID:  
Mit dem Ausgang SetID wird die ID, die über den Kurvenmanager (Procam) zugewiesen 
wurde ausgegeben. Dadurch ist eine Auswertung des aktuell aktiven Datensatzes mög-
lich.

Darstellung im graphischen Editor 

Code Fehler

0 Kein Fehler, FB in Aktion

siehe Die Motion Control ErrorID-Fehlerliste
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16.3.2 Die Kurvenscheibe einkuppeln mit MC_CamIn

Dieser Funktionsbaustein für Motion Control nach PLCopen Teil 2-Multi Axis wird einge-
setzt, um eine Kurvenscheibe umzusetzen. Der Funktionsbaustein schaltet den am Ein-
gang Slave angegebenen Antrieb in den Zustand „Synchronized“ (Gleichlauf) und setzt 
eine Positionskopplung zum Antrieb am Eingang Master um.

HINWEIS
Die am Funktionsbaustein MC_CamIn angegebenen Skalierung (MasterScaling, SlaveSca-
ling) definiert ein der Kurve hinterlegtes Getriebe und wirkt sofort im ersten Zyklus. Die Ge-
triebeübersetzung hat eine interne Auflösung von 48-Bit und ist in jedem Zyklus änderbar, 
solange Execute = TRUE ist.

HINWEIS
Der FB MC_CamIn verwendet die Bibliotheken MOTION_TYPES_20bd02 (oder höher), 
MC_SYS_20bd00 (oder höher) und SYSTEM2_PLC01_20bd00 (oder höher).

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Master AXIS_REF Motion Control Achsvariable als Eingangsposi-
tion (x-Achse der Kurve). Die Auflösung wird ent-
sprechend des Kurvendatensatzes normiert

Slave AXIS_REF Motion Control Achsvariable gekoppelt über die 
Kurve mit 32-Bit Ausgangswert (y-Achse der 
Kurve)

Execute BOOL Kurvenscheibenkopplung aufnehmen

MasterScaling UINT Übersetzung: Zähler. Mit Execute = TRUE in 
jedem Zyklus änderbar

SlaveScaling UINT Übersetzung: Nenner. Mit Execute = TRUE in 
jedem Zyklus änderbar

CamTableID UINT Kurvennummer im Datensatz. Der Datensatz ist 
zuvor mit MC_CamTableSelect zu initialisieren 
und über ProCam auf die PLC zu senden

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Master AXIS_REF Motion Control Achsvariable als Eingangsposi-
tion (x-Achse der Kurve). Die Auflösung wird ent-
sprechend des Kurvendatensatzes normiert

Slave AXIS_REF Motion Control Achsvariable gekoppelt über die 
Kurve mit 32-Bit Ausgangswert (y-Achse der 
Kurve)

InSync BOOL Kurvenscheibe und Gleichlauf aktiv
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Der FB MC_CamIn wird eingesetzt um eine Positionskopplung zweier Antriebe (Eingang 
X-Achse Master, Y-Achse Slave) über eine Kurvenfunktion mit hinterlagerten Getriebe 
umzusetzten. Die Positionskopplung des Slave-Antriebes erfolgt relativ zum Einschalt-
zeitpunkt, d. h. die aus dem Eingang Master ermittelte Stützstelle (X-Achse) der Kurve 
führt über die Kurve zu einem Sollwert (Y-Achse), der relativ zum letzten Sollwert positi-
oniert wird.

Die Kurve wird entsprechend des Kurvendatensatzes (MC_CamTableSelect) und der 
Kurvennummer CamTableID angegeben. Wird die Kurvennummer auf die Kurvenfunkti-
on geändert, dann wird im nächsten Masterzyklus auf die geänderte Kurve umgeschaltet. 

Eine Kurvenauswahl über verschiedene Datensätze hinweg ist nicht möglich. Während 
des Betriebes von MC_CamIn kann allerdings ein anderer Datensatz aktiviert werden, 
der bei erneuten zuschalten der Kurvenscheibe (MC_CamIn mit Execute = TRUE) akti-
viert wird.

Eine Kurvenfunktion innerhalb des Kurvendatensatzes gibt entsprechend der Editierung 
im Kurveneditor ProCam und der X-Achse (Masterposition) ein 32-Bit Sollwert an den 
Slave-Antrieb.

Die Auflösung einer Achsumdrehung (Master) ist innerhalb eines Kurvendatensatzes 
konstant und vom Anwender zu parametrieren, z. B. 16-Bit. Diese Masterauflösung führt 
zu der Stützstelle oder Position der X-Achse der Kurve, z. B. innerhalb parametrierter 
4096 Stützstellen. Masterauflösung und Anzahl der Stützstellen können unterschiedlich 
sein, sind aber für einen Kurvenscheibensatz (n-Kurven) konstant, z. B. Masterauflösung 
immer 16-Bit zu 4096 Stützstellen.

Die am Eingang Master angeschlossene Achse (z. B. reale CANopen-Achse zu 32 Bit) 
wird auf die im Kurvendatensatz angegebene Masterauflösung (z. B. 16 Bit) normiert.

Beispiel: Eine CANopen-Achse ist am Eingang Master angeschlossen. Dann wird der 32-Bit Posi-
tionssollwert auf die Kurvenmasterauflösung, z. B. 16-Bit normiert.

Oder eine virtuelle (gerechnete) Achse vom FB MC_MasterEngine ist mit 16-Bit gerech-
net. In diesem Fall entspricht die Auflösung der angeschlossenen Achse die des Kurven-
datensatzes von 16-Bit, eine Normierung entfällt. Die Auf- oder Abnormierung der 
angeschlossenen Achse zur Masterauflösung des Kurvenscheibensatzes wird vom Sys-
tem durchgeführt. 

Das hinterlagerte elektronische Getriebe wirkt wie folgt auf den Slave, wenn der Kurven-
durchlauf einer Umdrehung entspricht (32-Bit Sollwert Y-Achse):
1 MasterScaling = SlaveScaling: 

Übersetzung der Kurve 1:1. Eine Umdrehung des Slave entspricht einem Kurven-
durchlauf über die Masterachse.

CommandAborted BOOL Abbruch durch ein anderes Motion Control Kom-
mando oder Errorstop. Umparametrieren der 
Masterauflösung während des Betriebes oder 
Datensatzwechsel.

Error BOOL Fehlerbit, Fehlerinfo ErrorID ist gültig

ErrorID WORD Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste

EndOfProfile BOOL Kurvenende erreicht

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung
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2 MasterScaling > SlaveScaling: 

Kurve ist „gedehnt“. Ein Kurvendurchlauf über die Masterachse entspricht weniger wie 
einer Slave Umdrehung.

3 MasterScaling < SlaveScaling: 
Kurve ist „gestaucht“. Ein Kurvendurchlauf über die Masterachse entspricht mehr wie 
einer Slave Umdrehung.

Der Slave-Antrieb wird in den Zustand „Synchronized“ (synchroner Gleichlauf) geschal-
tet. Ist der Master-Antrieb im PLCopen State „Synchronized“, dann wird der Gleichlauf-
sollwert als Masterposition verwendet. Ist der Master-Antrieb nicht im PLCopen State 
„Synchronized“ (z. B. ContinuousMotion oder DiscreteMotion), dann wird der Gleichlauf-
istwert als Masterposition verwendet.

Zustandskontrolle über MC_ReadStatus: 
Aus Zustand: Standstill, ContinuousMotion, DiscreteMotion. 
Nach Zustand: Synchronized.

Siehe: ZGesamtübersicht Motion Control nach PLCopen– ab Seite 183.

Empfohlene Task: Nur einsetzbar in synchronisierter Sollwert-Event Task.

Flankensensitive Ausführung: 
Zur Ausführung des Kommandos muss der Eingang Execute nur einen Zyklus TRUE 
sein. Anschließend wird das Kommando ausgeführt und das Ergebnis InSync gemeldet. 
Wird anschließend Execute = FALSE bleibt die Kopplung mit der letzten Kurve und Über-
setzung bestehen und weiterhin InSync gemeldet, bis das Kommando durch ein anderes 
Kommando abgebrochen wird.

Eingang Master: 
Motion Control Achsvariable als Eingangsposition (x-Achse der Kurve). Die Auflösung 
wird entsprechend des Kurvendatensatzes (MC_CamTableSelect) normiert.

Eingang Slave: 
Motion Control Achsvariable gekoppelt über die Kurve (y-Achse der Kurve) und hinterla-
gerten Getriebe zu einem 32-Bit Ausgangswert.

Eingang Execute: 
Am Eingang Execute wird der Funktionsbaustein flankensensitiv freigegeben. Solange 
Execute = TRUE ist kann die Übersetzung (Getriebe) und die Kurvennummer (CamTab-
leSelect) geändert werden, wobei die Kurvenumschaltung sofort wirksam wird. Ein er-
neutes Zuschalten (Execute = TRUE) einer aktiven Instanz (MC_CamIn = InSync) 
bewirkt die erneute Initialisierung der Kurvenscheibe mit dem dann gültigen Datensatz 
(MC_CamTableSelect).

Eingang MasterScaling: 
Übersetzung: Zähler. Mit Execute = TRUE in jedem Zyklus änderbar. Mit 
Execute = FALSE ist die letzte Übersetzung fest und die Kopplung zum Master über die 
Kurve bleibt endlos bestehen.

Eingang SlaveScaling: 
Übersetzung: Nenner. Mit Execute = TRUE in jedem Zyklus änderbar. Mit 
Execute = FALSE ist die letzte Übersetzung fest und die Kopplung zum Master über die 
Kurve bleibt endlos bestehen.

Eingang CamTableID:  
Kurvennummer im Datensatz. Der Datensatz ist zuvor mit MC_CamTableSelect zu initi-
alisieren und über ProCam auf die PLC zu senden. Die Nummer hat folgenden Wertebe-
reich: 0 < CamTableID < Anzahl der Kurven im Datensatz.

Ausgang InSync: 
Mit dem Ausgang InSync = TRUE ist der relative Winkelgleichlauf entsprechend der Kur-
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ve und Übersetzung aufgenommen. Die Kopplung bleibt endlos bestehen, bis das Kom-
mando durch MC_CamOut oder ein anderes Kommando abgebrochen wird.

Ausgang CommandAborted:  
TRUE = Abbruch durch ein anderes Motion Control Kommando, fehlender Betriebsbereit-
schaft an MC_Power oder Errorstop oder einem Datensatzwechsel auf dieser Achse 
oder einer Umparametrierung der Masterauflösung während des Betriebes.  
FALSE = Kein Abbruch.

Ausgänge Error, ErrorID: 
Falls ein Fehler auftritt, wird das Fehlerbit Error auf TRUE gesetzt und das Fehlerwort mit 
der PLCopen ErrorID ausgegeben. Der Ausgang InSync ist FALSE.

Fehlerwort ErrorID: 

Ausgang EndOfProfile: 
Mit TRUE wird angezeigt, dass das Ende der Kurve erreicht ist.

Darstellung im graphischen Editor 

Code Fehler

0 Kein Fehler, FB in Aktion

siehe Die Motion Control ErrorID-Fehlerliste
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16.3.3 Die Kurvenscheibe auskuppeln mit MC_CamOut

Dieser Funktionsbaustein für Motion Control nach PLCopen Teil 2-Multi Axis wird bei 
zwei, über die Kurvenscheibe MC_CamIn, gekoppelte Antriebe (Master und Slave) ein-
gesetzt um die Kopplung zu trennen. 

Der FB MC_CamOut wird eingesetzt um eine Positionskopplung zweier Antriebe (Ein-
gang Master, Slave) über den FB MC_CamIn definiert zu trennen. Der FB MC_CamOut 
wird nur ausgeführt, wenn zuvor der FB MC_CamIn aufgerufen wurde. Der Aufruf von 
MC_CamOut (Eingang Execute) führt dazu, dass der am Eingang Slave angegebene An-
trieb mit der letzten Sollgeschwindigkeit endlos weiterpositioniert.

Beispiel: Ein am Eingang Slave am FB MC_CamIn eingesetzter Antrieb befindet sich im Gleichlauf 
mit einer am Eingang Master angeschlossenen Achse. Der am FB MC_CamIn (Eingang 
Slave) angeschlossene Antrieb wird über MC_CamOut ausgekuppelt. Der FB 
MC_CamIn wird abgebrochen und die am FB MC_CamOut angeschlossene Achse fährt 
mit der letzten Sollgeschwindigkeit, die aus dem aktuellen Kurvenscheibenprofil resul-
tiert, weiter.

HINWEIS
Das Auskuppeln der Master-Slave Verbindung führt nicht zum Stopp der Slave-Achse. Die 
Slave-Achse positioniert mit der letzten Sollgeschwindigkeit, von der Kurvenscheibe getrennt, 
endlos weiter.

HINWEIS
Der FB MC_CamOut verwendet die Bibliotheken MOTION_TYPES_20bd02 oder höher.

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Slave AXIS_REF Motion Control Achsvariable gekoppelt über die 
Kurvenscheibe (Eingang Slave)

Execute BOOL Auskuppeln des Slave-Antriebes starten

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Slave AXIS_REF Motion Control Achsvariable gekoppelt über die 
Kurvenscheibe (Eingang Slave)

Done BOOL Auskuppeln abgeschlossen, der Slave fährt mit 
der letzten Sollgeschwindigkeit weiter

Error BOOL Fehlerbit, Fehlerinfo ErrorID ist gültig

ErrorID WORD Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste
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Zustandskontrolle über MC_ReadStatus: 
Aus Zustand: Synchronized bei einem aktiven Kommando MC_CamIn. 
Nach Zustand:  -

Siehe: ZGesamtübersicht Motion Control nach PLCopen– ab Seite 183.

Empfohlene Task: Sollwert-Event Task.

Flankensensitive Ausführung: 
Zur Ausführung des Kommandos muss der Eingang Execute nur einen Zyklus TRUE 
sein. Anschließend wird das Kommando ausgeführt, das Ergebnis Done einen Zyklus 
lang gemeldet und das Kommando im nächsten Zyklus mit einem Reset versehen.

Wirkt auf Parameter:

Dieser Funktionsbaustein beeinflusst direkt den zyklischen 32-Bit Prozessdatenparame-
ter der Gleichlaufposition der angeschlossenen Achse.

Eingang Slave:  
Am Eingang Slave wird die Motion Control Achsvariable angeschlossen, die mit einer 
Masterachse am FB MC_CamIn gekoppelt ist. 

Eingang Execute: 
Am Eingang Execute wird der Funktionsbaustein freigegeben und mit Execute = FALSE 
mit einem Reset versehen.

Ausgang Done: 
Mit dem Ausgang Done = TRUE wird der Abschluss der Auskupplung zyklusgenau an-
gezeigt

Ausgänge Error, ErrorID: 
Falls ein Fehler auftritt, wird das Fehlerbit Error auf TRUE gesetzt und das Fehlerwort mit 
der PLCopen ErrorID ausgegeben. Der Ausgang Done ist FALSE.

Fehlerwort ErrorID: 

Darstellung im graphischen Editor 

Code Fehler

0 Kein Fehler, FB in Aktion

siehe Die Motion Control ErrorID-Fehlerliste
Applikationshandbuch Motion Control nach PLCopen für b maXX PLC
Dokument-Nr.: 5.02072.06 Baumüller Nürnberg GmbH

230
von 346



Der Multi Axis Funktionsumfang 16

16.4 Das elektronische Getriebe mit MC_GearIn und MC_GearOut

16.4.1 Der Funktionsbaustein MC_GearIn

Dieser Funktionsbaustein für Motion Control nach PLCopen Teil 2-Multi Axis wird einge-
setzt, um eine relative Positionskopplung mit Übersetzung zweier Antriebe durchzufüh-
ren. Der Funktionsbaustein schaltet den am Eingang Slave angegebenen Antrieb in den 
Zustand „Synchronized“ (Gleichlauf).

HINWEIS
Die am Funktionsbaustein MC_GearIn angegebenen Übersetzung wirkt sofort im ersten Zy-
klus. Die Getriebeübersetzung hat eine interne Auflösung von 48 Bit. Mit dem negativen Vor-
zeichen am Eingang RatioNumerator kann ein Umkehrgetriebe umgesetzt werden.

HINWEIS
Der FB MC_GearIn verwendet die Bibliotheken MOTION_TYPES_20bd02 (oder höher) und 
SYSTEM2_PLC01_20bd00 oder höher.

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Master AXIS_REF Motion Control Achsvariable als Positionsmaster 
(Eingang Master)

Slave AXIS_REF Motion Control Achsvariable gekoppelt zur Mas-
terposition (Eingang Slave)

Execute BOOL Kopplung mit Übersetzung freigeben.

RatioNumerator INT Übersetzung: Zähler (Richtung über Vorzeichen). 
Mit Execute = TRUE in jedem Zyklus änderbar.

RatioDenominator UINT Übersetzung: Nenner. Mit Execute = TRUE in 
jedem Zyklus änderbar.

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Master AXIS_REF Motion Control Achsvariable als Positionsmaster 
(Eingang Master)

Slave AXIS_REF Motion Control Achsvariable gekoppelt zur Mas-
terposition (Eingang Slave)

InGear BOOL Übersetzung und Gleichlauf aktiv

CommandAborted BOOL Abbruch durch ein anderes Motion Control Kom-
mando oder Errorstop

Error BOOL Fehlerbit, Fehlerinfo ErrorID ist gültig

ErrorID WORD Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste
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Der FB MC_GearIn wird eingesetzt um eine relative Positionskopplung zweier Antriebe 
(Eingang Master, Slave) mit Getriebeübersetzung umzusetzten. Die Positionskopplung 
des Slave-Antriebes erfolgt relativ zum Einschaltzeitpunkt und nicht absolut! Die über die 
Eingänge Zähler (Eingang RatioNumerator) und Nenner (Eingang RatioDenominator) 
vorgegebene Übersetzung ist sofort wirksam und hat eine Auflösung 48 Bit. Mit dem ne-
gativen Vorzeichen am Eingang RatioNumerator kann ein Umkehrgetriebe umgesetzt 
werden. Der Slave-Antrieb wird in den Zustand „Synchronized“ (synchroner Gleichlauf) 
geschaltet. Ist der Master-Antrieb im PLCopen State „Synchronized“, dann wird der 
Gleichlaufsollwert als Masterposition verwendet. Ist der Master-Antrieb nicht im PLCopen 
State „Synchronized“ (z. B. ContinuousMotion oder DiscreteMotion), dann wird der 
Gleichlaufistwert als Masterposition verwendet.

Zustandskontrolle über MC_ReadStatus: 
Aus Zustand: Standstill, ContinuousMotion, DiscreteMotion. 
Nach Zustand: Synchronized.

Siehe: ZGesamtübersicht Motion Control nach PLCopen– ab Seite 183.

Empfohlene Task: Nur einsetzbar in synchronisierter Sollwert-Event Task.

Flankensensitive Ausführung: 
Zur Ausführung des Kommandos muss der Eingang Execute nur einen Zyklus TRUE 
sein. Anschließend wird das Kommando ausgeführt und das Ergebnis InGear gemeldet. 
Wird anschließend Execute = FALSE bleibt die Kopplung mit der letzten Übersetzung be-
stehen und weiterhin InGear gemeldet, bis das Kommando durch ein anderes Komman-
do abgebrochen wird.

Eingang Master: 
Am Eingang Master wird die Motion Control Achsvariable angeschlossen, die der Positi-
onseingang für den Slave-Antrieb ist. Dieser Positionseingang wird entsprechend seiner 
Auflösung auf 32 Bit normiert, übersetzt und als Slave-Sollwert ausgegeben.

Eingang Slave: 
Am Eingang Slave wird die Motion Control Achsvariable angeschlossen, die der Positi-
onsausgang für diese Kopplung ist. Der Positionsausgang wirkt auf den zyklischen 32 Bit 
Sollwertwinkel des Slave-Antriebes.

Eingang Execute: 
Am Eingang Execute wird der Funktionsbaustein flankensensitiv freigegeben. Solange 
Execute = TRUE ist kann die Übersetzung geändert werden.

Eingang RatioNumerator: 
Zähler der Übersetzung Master zum Slave-Antrieb. Die Richtung der Übersetzung wird 
über das Vorzeichen bestimmt. Mit Execute = TRUE in jedem Zyklus änderbar und sofort 
wirksam. Mit Execute = FALSE ist die letzte Übersetzung fest und die Kopplung zum 
Master bleibt endlos bestehen.

Eingang RatioDenominator: 
Nenner der Übersetzung Master zum Slave-Antrieb. Mit Execute = TRUE in jedem Zy-
klus änderbar und sofort wirksam. Mit Execute = FALSE ist die letzte Übersetzung fest 
und die Kopplung zum Master bleibt endlos bestehen.

Ausgang InGear: 
Mit dem Ausgang InGear = TRUE ist der relative Winkelgleichlauf entsprechend der 
Übersetzung aufgenommen. Die Kopplung bleibt endlos bestehen, bis das Kommando 
durch MC_GearOut oder ein anderes Kommando abgebrochen wird.

Ausgang CommandAborted: 
TRUE = Abbruch durch ein anderes Motion Control Kommando, fehlender Betriebsbereit-
schaft an MC_Power oder Errorstop.  
FALSE = Kein Abbruch.
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Ausgänge Error, ErrorID: 
Falls ein Fehler auftritt, wird das Fehlerbit Error auf TRUE gesetzt und das Fehlerwort mit 
der PLCopen ErrorID ausgegeben. Der Ausgang InGear ist FALSE.

Fehlerwort ErrorID: 

Darstellung im graphischen Editor 

Code Fehler

0 Kein Fehler, FB in Aktion

siehe Die Motion Control ErrorID-Fehlerliste
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16.4.2 Der Funktionsbaustein MC_GearOut

Dieser Funktionsbaustein für Motion Control nach PLCopen Teil 2-Multi Axis wird bei 
zwei über das elektronische Getriebe MC_GearIn gekoppelte Antriebe (Master und Sla-
ve) eingesetzt, um die Kopplung zu trennen. 

Der FB MC_GearOut wird eingesetzt um eine relative Positionskopplung zweier Antriebe 
(Eingang Master, Slave) über den FB MC_GearIn definiert zu trennen. Der FB 
MC_GearOut wird nur ausgeführt, wenn zuvor der FB MC_GearIn aufgerufen wurde. Der 
Aufruf von MC_GearOut (Eingang Execute) führt dazu, das der am Eingang Slave ange-
gebene Antrieb mit der letzten Sollgeschwindigkeit endlos weiterfährt.

Beispiel: Ein am Eingang Slave am FB MC_GearIn eingesetzter Antrieb befindet sich im Gleichlauf 
mit Übersetzung mit einer am Eingang Master angeschlossenen Achse. Der am FB 
MC_GearIn (Eingang Slave) angeschlossene Antrieb wird über MC_CamOut ausgekup-
pelt. Der FB MC_GearIn wird abgebrochen und die am FB MC_CamOut angeschlossene 
Achse fährt mit der letzten Sollgeschwindigkeit, die aus der aktuellen Getriebeüberset-
zung resultiert, weiter.

HINWEIS
Das Auskuppeln der Master-Slave Verbindung führt nicht zum Stopp der Slave-Achse. Die 
Slave-Achse positioniert mit der letzten Sollgeschwindigkeit, vom elektronischen Getriebe ge-
trennt, endlos weiter.

HINWEIS
Der FB MC_GearOut verwendet die Bibliotheken MOTION_TYPES_20bd02 oder höher.

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Slave AXIS_REF Motion Control Achsvariable gekoppelt über das 
elektronische Getriebe (Eingang Slave)

Execute BOOL Auskuppeln des Slave-Antriebes starten

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Slave AXIS_REF Motion Control Achsvariable gekoppelt über das 
elektronische Getriebe (Eingang Slave)

Done BOOL Auskuppeln abgeschlossen, der Slave fährt mit 
der letzten Sollgeschwindigkeit weiter

Error BOOL Fehlerbit, Fehlerinfo ErrorID ist gültig

ErrorID WORD Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste
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Zustandskontrolle über MC_ReadStatus: 
Aus Zustand: Synchronized bei einem aktiven Kommando MC_GearIn. 
Nach Zustand: -

Siehe: ZGesamtübersicht Motion Control nach PLCopen– ab Seite 183.

Empfohlene Task: Sollwert-Event Task.

Flankensensitive Ausführung: 
Zur Ausführung des Kommandos muss der Eingang Execute nur einen Zyklus TRUE 
sein. Anschließend wird das Kommando ausgeführt, das Ergebnis Done einen Zyklus 
lang gemeldet und das Kommando im nächsten Zyklus mit einem Reset versehen.

Wirkt auf Parameter:

Dieser Funktionsbaustein beeinflusst direkt den zyklischen 32-Bit Prozessdatenparame-
ter der Gleichlaufposition der angeschlossenen Achse.

Eingang Slave:  
Am Eingang Slave wird die Motion Control Achsvariable angeschlossen, die mit einer 
Masterachse am FB MC_GearIn gekoppelt ist. 

Eingang Execute: 
Am Eingang Execute wird der Funktionsbaustein freigegeben und mit Execute = FALSE 
mit einem Reset versehen.

Ausgang Done: 
Mit dem Ausgang Done = TRUE wird der Abschluss der Auskupplung zyklusgenau an-
gezeigt

Ausgänge Error, ErrorID: 
Falls ein Fehler auftritt, wird das Fehlerbit Error auf TRUE gesetzt und das Fehlerwort mit 
der PLCopen ErrorID ausgegeben. Der Ausgang Done ist FALSE.

Fehlerwort ErrorID: 

Darstellung im graphischen Editor 

Code Fehler

0 Kein Fehler, FB in Aktion

siehe Die Motion Control ErrorID-Fehlerliste
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16.5 Die Masterposition eines Slave überlagert positionieren mit MC_Phasing

Dieser Funktionsbaustein für Motion Control nach PLCopen Teil 2-Multi Axis wird bei 
zwei positionsgekoppelten Antrieben (Master und Slave) eingesetzt um die Masterpositi-
on dieses Slave zu verschieben. Andere Kopplungen mit dem Master bleiben von der 
Verschiebung unbeeinflusst.

HINWEIS
Die Normierung der Eingangsgrößen erfolgt auf die Auflösung der Masterachse, z. B. 16-Bit 
(hexFFFF). 

HINWEIS
Der FB MC_Phasing verwendet die Bibliotheken MOTION_TYPES_20bd02 oder höher.

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Slave AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Execute BOOL Starten und Freigabe der Positionierung

PhaseShift DINT 
Default [Inc] 

Vorzeichenabhängige Phase die zyklisch und 
additiv zu der Masterposition positioniert wird

Velocity UDINT 
Default [Inc]

Betrag der Geschwindigkeit der Phasenverschie-
bung

Acceleration UDINT 
Default [Inc]

Betrag der Beschleunigung innerhalb der Phasen-
verschiebung

Deceleration UDINT 
Default [Inc]

Betrag der Verzögerung innerhalb der Phasenver-
schiebung

Jerk UDINT 
Default [Inc]

Betrag des Sprungs der Phasenverschiebung

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Slave AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Done BOOL Phasenverschiebung abgeschlossen

CommandAborted BOOL Abbruch durch ein anderes Motion Control Kom-
mando oder Errorstop

Error BOOL Fehlerbit, Fehlerinfo ErrorID ist gültig

ErrorID WORD Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste
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Der FB MC_Phasing wird eingesetzt um eine Phasenverschiebung der Masterposition ei-
nes gekoppelten Slave-Antriebes durchzuführen. Die angegebenen Parameter beziehen 
sich nur auf die Positionierung dieser Phase (Eingang PhaseShift). Der Funktionsbau-
stein ist nur ausführbar, wenn der PLCopen State „Synchronized“ aktiv ist (z. B über 
MC_CamIn, MC_GearIn). 

Abbildung 91: Phasenverschiebung 

Beispiel: Ein am Eingang Slave am FB MC_CamIn eingesetzter Antrieb befindet sich im Gleichlauf 
mit einer am Eingang Master angeschlossenen Achse. Der am FB MC_CamIn (Eingang 
Slave) angeschlossene Antrieb wird auf 90° Masterposition der Kurvenscheibe, in Inkre-
menten am Eingang PhaseShift, verschoben, bevor die Leitachsgeschwindigkeit 
(MC_MasterEngine) gestartet wird.

Zustandskontrolle über MC_ReadStatus: 
Aus Zustand: Synchronized bei einem aktiven Kommando (z. B. MC_CamIn,  

MC_GearIn). 
Nach Zustand: -

Siehe: ZGesamtübersicht Motion Control nach PLCopen– ab Seite 183.

Empfohlene Task: Nur einsetzbar in synchronisierter Sollwert-Event Task.

Ausführung solange freigegeben: 
Das Kommando wird solange ausgeführt wie Execute = TRUE ist. Mit Execute = FALSE 
wird der Positioniervorgang sofort abgebrochen und der FB mit einem Reset versehen.
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Positionierverhalten: 
Die Positionierung erfolgt bis zum Erreichen des Bremsweges mit Sprung, Beschleuni-
gung und Geschwindigkeit. Mit Erreichen des Bremsweges wird mit den Parametern Be-
schleunigung und Geschwindigkeit die Endposition (PhaseShift) positioniert. Wird der 
Positioniervorgang abgebrochen mit Execute = FALSE oder CommandAborted = TRUE, 
dann wird die additive Positionierung ohne Rampe sofort beendet. Werden die angege-
benen Parameter für Geschwindigkeit und Beschleunigung nicht erreicht, so wird nicht S-
kurvenförmig, sondern nur über Rampe positioniert.

Wirkt auf Parameter:

Dieser Funktionsbaustein beeinflusst die Masterposition des Slave-Antriebes. Die Auflö-
sung pro Umdrehung entspricht die des aktuell geschalteten Masters, z. B. die Master-
achse (Eingang Master) von MC_CamIn.

Eingang Slave:  
Am Eingang Slave wird die Motion Control Achsvariable angeschlossen, die mit einer 
Masterachse gekoppelt ist. 

Eingang Execute: 
Am Eingang Execute wird der Funktionsbaustein freigegeben und mit Execute = FALSE 
mit einem Reset versehen. Mit der Freigabe wird die Positionierung zyklisch in der einge-
setzten Event-Task durchgeführt.

Eingang PhaseShift: 
Am Eingang PhaseShift wird die relativ zum aktuellen Sollwert zu positionierende Phase 
angegeben. Der Wert ist vorzeichenbehaftet, während die Rampenparameter vom Be-
trag angegeben werden. Der max. Wertebereich ist +/- eine halbe Achsumdrehung und 
wirkt auf den zyklischen 32-Bit Lagesollwert.

Eingang Velocity: 
Am Eingang Velocity wird die relativ zur aktuellen Mastergeschwindigkeit angesetzte Po-
sitioniergeschwindigkeit als Betrag angegeben. Die überlagerte Geschwindigkeit muss 
nicht zwingend erreicht werden und ist auf 32-Bit normiert. Die überlagerte Geschwindig-
keitsrichtung ergibt sich aus dem Vorzeichen des Einganges Distanz.

Eingang Acceleration: 
Am Eingang Acceleration wird die relativ zur aktuellen Mastergeschwindigkeit eingesetz-
te Beschleunigung als Betrag angegeben. Die überlagerte Beschleunigung muss nicht 
zwingend erreicht werden und ist auf 32-Bit normiert. Die überlagerte Beschleunigung 
wirkt in Richtung des Vorzeichens des Einganges PhaseShift.

Eingang Deceleration: 
Am Eingang Deceleration wird die relativ zur aktuellen Mastergeschwindigkeit eingesetz-
te Verzögerung als Betrag angegeben. Die überlagerte Verzögerung muss nicht zwin-
gend erreicht werden und ist auf 32-Bit normiert. Die überlagerte Verzögerung wirkt in 
Richtung des Vorzeichens des Einganges PhaseShift.

Eingang Jerk: 
Am Eingang Jerk wird der relativ zum aktuellen Sollwertsprung eingesetzte Sprung als 
Betrag angegeben. Die überlagerte Sprung muss nicht zwingend erreicht werden und ist 
auf 32-Bit normiert. Der überlagerte Sprung wirkt in Richtung des Vorzeichens des Ein-
ganges PhaseShift.

Ausgang Done: 
Mit dem Ausgang Done = TRUE wird der Abschluss der Phasenverschiebung zyklusge-
nau angezeigt
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Ausgang CommandAborted: 
TRUE = Abbruch durch ein anderes Motion Control Kommando oder Errorstop. Der Aus-
gang Done = FALSE. 
FALSE = Kein Abbruch.

Ausgänge Error, ErrorID: 
Falls ein Fehler auftritt, wird das Fehlerbit Error auf TRUE gesetzt und das Fehlerwort mit 
der PLCopen ErrorID ausgegeben. Der Ausgang Done ist FALSE.

Fehlerwort ErrorID: 

Darstellung im graphischen Editor 

Code Fehler

0 Kein Fehler, FB in Aktion

siehe Die Motion Control ErrorID-Fehlerliste
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16.6 Die Masterposition eines Slave auslesen mit MC_ReadMasterPosition

Dieser Funktionsbaustein für Motion Control nach PLCopen Teil 2-Multi Axis wird einge-
setzt, um die aktuelle Masterposition einer Achse zu lesen.

Der FB MC_ReadMasterPosition liest die aktuelle Masterposition der Achsvariable (Ein-
gang Axis) in einer Multi Axis Kopplung als Slave. Die Achsvariable ist innerhalb der Multi 
Axis Projektierung als Slave gekoppelt, z. B. am FB MC_CamIn (Eingang Slave). 

Eingang Axis:  
Am Eingang Axis wird die Motion Control Achsvariable angeschlossen.

Eingang Enable: 
Am Eingang Enable wird der Funktionsbaustein freigegeben und mit Enable = FALSE mit 
einem Reset versehen.

Ausgang Done: 
Mit dem Ausgang Done = TRUE wird die ausgegebene Position gültig.

Ausgang Position: 
Am Ausgang Position wird die aktuelle Masterposition, entsprechend der Masterauflö-
sung, ausgegeben.  
Ist der FB MC_ReadMasterPosition parallel mit dem FB MC_CamIn gestartet, dann ist 
die Masterauflösung die des Kurvendatensatzes. Ist der FB MC_ReadMasterPosition pa-
rallel mit dem FB MC_GearIn gestartet, dann ist die Masterauflösung die der angeschlos-
senen Masterachse, z. B. CANopen Achse mit 32-Bit Sollwert.

HINWEIS
Der FB MC_ReadMasterPosition verwendet die Bibliotheken MOTION_TYPES_20bd02 oder 
höher.

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Enable BOOL Freigeben der Aktualisierung der Positionsaus-
gabe zu jedem Aufruf

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Done BOOL Position ist gültig

Position UDINT 
Default [Inc]

Masterposition entsprechend der aktuellen Auflö-
sung (9-32 bit)
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Darstellung im graphischen Editor 

HINWEIS
Reale Achsen (z. B. CANopen) sind in Masterfunktion mit dem 32-Bit Sollwert Master. Virtu-
elle Achsen (z. B. gerechnet über MC_MasterEngine) sind mit ihrer parametrierten Auflösung 
(z. B. 16 Bit) Master. Kurvenscheiben normieren die eingehende Masterposition (z. B. 32 Bit) 
intern auf die des Kurvendatensatzes (z. B. 4 Kurven mit 16 Bit Masterauflösung).
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16.7
16.7 Die Achsposition eines Slaves überlagert positionieren mit 
MC_MoveSuperImposed

Dieser Funktionsbaustein für Motion Control nach PLCopen Teil 2-Multi Axis wird einge-
setzt um eine überlagerte Positionierung, zu einer bereits aktiven synchronisierten Posi-
tionierung, durchzuführen.

HINWEIS
Dieser Funktionsbaustein ist z. Z. nur im PLCopen State „Synchronized“ verfügbar. Die Nor-
mierung der Eingangsgrößen erfolgt auf eine Umdrehung gleich 32-Bit (hexFFFF_FFFF)

HINWEIS
Der FB MC_MoveSuperImposed verwendet die Bibliotheken MOTION_TYPES_20bd02 oder 
höher.

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Execute BOOL Starten und Freigabe der Positionierung

Distance DINT 
Default [Inc]  
Eine Umdrehung 32-Bit

Vorzeichenabhängige Distanz die zyklisch und 
additiv zu der bereits aktiven Positionierung positi-
oniert wird

VelocityDiff UDINT 
Default [Inc]

Betrag der Geschwindigkeit der Distanzpositionie-
rung

Acceleration UDINT 
Default [Inc]

Betrag der Beschleunigung innerhalb der Distanz-
positionierung

Deceleration UDINT 
Default [Inc]

Betrag der Verzögerung innerhalb der Distanzpo-
sitionierung

Jerk UDINT 
Default [Inc]

Betrag des Sprungs der Distanzpositionierung

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Axis AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Done BOOL Überlagerte Positionierung abgeschlossen

Busy BOOL Überlagerte Positionierung aktiv

CommandAborted BOOL Abbruch durch ein anderes Motion Control Kom-
mando oder Errorstop

Error BOOL Fehlerbit, Fehlerinfo ErrorID ist gültig

ErrorID WORD Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste
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Der FB MC_MoveSuperImposed wird eingesetzt um eine überlagerte Positionierung, zu 
einer bereits aktiven Positionierung, durchzuführen. Die angegebenen Parameter bezie-
hen sich nur auf die Positionierung dieser Distanz (Eingang Distance). Der Funktionsbau-
stein ist nur ausführbar, wenn der PLCopen State „Synchronized“ aktiv ist (z. B über 
MC_CamIn, MC_GearIn). 

Abbildung 92: überlagerte Positionierung

Beispiel: Ein am Eingang Slave am FB MC_GearIn eingesetzter Antrieb befindet sich im Gleichlauf 
mit einer am Eingang Master angeschlossenen Achse. Der am FB MC_GearIn Eingang 
Slave angeschlossene Antrieb soll um eine Distanz verfahren werden und gleichzeitig die 
Getriebekopplung umsetzen.

Zustandskontrolle über MC_ReadStatus: 
Aus Zustand: Synchronized bei einem aktiven Kommando (z. B. MC_CamIn,  

MC_GearIn). 
Nach Zustand: -

Siehe: ZGesamtübersicht Motion Control nach PLCopen– ab Seite 183.

Empfohlene Task: Nur einsetzbar in synchronisierter Sollwert-Event Task.

Ausführung solange freigegeben: 
Das Kommando wird solange ausgeführt wie Execute = TRUE ist. Wird 
Execute = FALSE wird der Positioniervorgang sofort abgebrochen und der FB mit einem 
Reset versehen.

Positionierverhalten: 
Die Positionierung erfolgt bis zum Erreichen des Bremsweges mit Sprung, Beschleuni-
gung und Geschwindigkeit. Mit Erreichen des Bremsweges wird mit den Parametern Be-
schleunigung und Geschwindigkeit die Endposition (Distanz) positioniert. Wird der 
Positioniervorgang abgebrochen mit Execute = FALSE oder CommandAborted = TRUE, 
dann wird die additive Positionierung ohne Rampe sofort beendet. Werden die angege-
benen Parameter für Geschwindigkeit und Beschleunigung nicht erreicht, so wird nicht S-
kurvenförmig, sondern nur über Rampe positioniert.

Wirkt auf Parameter: 
Dieser Funktionsbaustein beeinflusst direkt den zyklischen 32-Bit Prozessdatenparame-
ter der Gleichlaufposition der angeschlossenen Achse.
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16.7
Eingang Axis:  
Am Eingang Axis wird die Motion Control Achsvariable angeschlossen. Die Achsvariable 
muss auf eine reale Achse konfiguriert sein, z. B. CANopen-Slave-Antrieb.

Eingang Execute: 
Am Eingang Execute wird der Funktionsbaustein freigegeben und mit Execute = FALSE 
mit einem Reset versehen. Mit der Freigabe wird die Positionierung zyklisch in der einge-
setzten Event-Task durchgeführt.

Eingang Distance: 
Am Eingang Distance wird die relativ zum aktuellen Sollwert zu positionierende Distanz 
angegeben. Der Wert ist vorzeichenbehaftet, während die Rampenparameter vom Be-
trag angegeben werden. Der max. Wertebereich ist +/- eine halbe Achsumdrehung und 
wirkt auf den zyklischen 32-Bit Lagesollwert.

Eingang VelocityDiff: 
Am Eingang VelocityDiff wird die relativ zur aktuellen Sollgeschwindigkeit angesetzte Po-
sitioniergeschwindigkeit als Betrag angegeben. Die überlagerte Geschwindigkeit muss 
nicht zwingend erreicht werden und ist auf 32-Bit normiert. Die überlagerte Geschwindig-
keitsrichtung ergibt sich aus dem Vorzeichen des Einganges Distanz.

Eingang Acceleration: 
Am Eingang Acceleration wird die relativ zur aktuellen Sollgeschwindigkeit eingesetzte 
Beschleunigung als Betrag angegeben. Die überlagerte Beschleunigung muss nicht 
zwingend erreicht werden und ist auf 32-Bit normiert. Die überlagerte Beschleunigung 
wirkt in Richtung des Vorzeichens des Einganges Distanz.

Eingang Deceleration: 
Am Eingang Deceleration wird die relativ zur aktuellen Sollgeschwindigkeit eingesetzte 
Verzögerung als Betrag angegeben. Die überlagerte Verzögerung muss nicht zwingend 
erreicht werden und ist auf 32-Bit normiert. Die überlagerte Verzögerung wirkt in Richtung 
des Vorzeichens des Einganges Distanz.

Eingang Jerk: 
Am Eingang Jerk wird der relativ zum aktuellen Sollwertsprung eingesetzte Sprung als 
Betrag angegeben. Die überlagerte Sprung muss nicht zwingend erreicht werden und ist 
auf 32-Bit normiert. Der überlagerte Sprung wirkt in Richtung des Vorzeichens des Ein-
ganges Distanz.

Ausgang Done: 
Mit dem Ausgang Done = TRUE wird der Abschluss der überlagerten Positionierung zy-
klusgenau angezeigt. Der Ausgang Busy = FALSE.

Ausgang Busy: 
Mit dem Ausgang Busy = TRUE wird die aktive Positionierung der angegebenen Distanz 
angezeigt. Der Ausgang Done = FALSE.

Ausgang CommandAborted: 
TRUE = Abbruch durch ein anderes Motion Control Kommando oder Errorstop. Der Aus-
gang Done und Busy = FALSE. 
FALSE = Kein Abbruch.

Ausgänge Error, ErrorID: 
Falls ein Fehler auftritt, wird das Fehlerbit Error auf TRUE gesetzt und das Fehlerwort mit 
der PLCopen ErrorID ausgegeben. Der Ausgang Done ist FALSE.
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Fehlerwort ErrorID: 

Darstellung im graphischen Editor 

Code Fehler

0 Kein Fehler, FB in Aktion

siehe Die Motion Control ErrorID-Fehlerliste
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16.8 Eine Virtuelle Leitachse erzeugen mit MC_MasterEngine

Dieser Funktionsbaustein für Motion Control nach PLCopen Teil 2-Multi Axis wird einge-
setzt, um Sollwerte für eine virtuelle Leitachse zu generieren. Der Funktionsbaustein 
rechnet in jedem Aufrufzyklus (Event-Task) eine Position, Geschwindigkeit und Be-
schleunigung entsprechend der Vorgaben und trägt diese in die angeschlossene Achs-
variable ein.

HINWEIS
Die am FB MC_MasterEngine angeschlossene Achsvariable (Eingang Master) kann über 
Multi Axis Funktionsbausteine wie MC_CamIn oder MC_GearIn mit den erzeugten Sollwerten 
als Positionsmaster verwendet werden.

HINWEIS
Der FB MC_MasterEngine verwendet die Bibliotheken MOTION_TYPES_20bd02 oder hö-
her.

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Master AXIS_REF Motion Control Achsvariable als Eingangsposi-
tion (x-Achse der Kurve). Die Auflösung wird ent-
sprechend des Kurvendatensatzes normiert

Enable BOOL Masterachse starten

CycleDuration USINT 
(9-31 Bit)

Auflösung der Leitachse

MaxVelocityPositive UDINT Maximale positive Geschwindigkeit

MaxVelocityNegative UDINT Maximale negative Geschwindigkeit (Betrag)

StartPosition UDINT Start oder Referenzposition

Velocity DINT Sollgeschwindigkeit, Richtung über Vorzeichen

Acceleration UDINT Betrag der Beschleunigung

Deceleration UDINT Betrag der Verzögerung

Jerk UDINT Sprung

Stop BOOL Kommando Stoppen. Anforderung Leitachse mit 
Stoppgeschwindigkeit auf Stoppposition positio-
nieren

StopPosition UDINT Kommando Stoppen. Vorgabe der Stoppposition 

StopVelocity UDINT Kommando Stoppen. Betrag der Stoppgeschwin-
digkeit mit der die Stopppositionierung ohne 
Ruckbegrenzung vorgenommen wird StopVelo-
city < Velocity.
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Der FB MC_MasterEngine rechnet in jedem zyklischen Aufruf Sollwerte für eine virtuelle 
Leitachse (Eingang Master). Diese Leitachse lässt sich an Multi Axis Funktionsbaustei-
nen wie MC_GearIn oder MC_CamIn als Positionsmaster einsetzen.

Mit Enable = TRUE wird sofort im ersten Zyklus mit der Berechnung der Leitachse (Ein-
gang Master) begonnen. Der Ausgang Done = TRUE bestätigt die ausgegebenen Werte 
und die aktive zyklische Berechnung. Der Ausgang Done = TRUE sollte mit 
Velocity = Null zur Aktivierung (Eingang Execute) der Multi Axis Funktionsbausteine 
MC_GearIn oder MC_CamIn genutzt werden.

Die über die Eingänge Velocity, Acceleration, Deceleration und Jerk vorgegebenen Soll-
werte werden in der Achse (Eingang Master) zu einer Leitachsposition mit der vorgege-
benen Auflösung 9-31 Bit (Eingang CycleDuration) gerechnet. Zur Steuerung und 
Kontrolle werden die gerechneten Sollwerte zyklusgenau auf der Achse (Eingang Mas-
ter) und parallel dazu auf den Ausgängen CyclePosition, CycleVelocity, CycleAccelerati-
on ausgegeben. 

Darüberhinaus ist über den Eingang Stop ein definiertes Stoppen auf eine Stoppposition 
(Eingang StopPosition, StopVelocity) oder ein Schnellhalt (Eingang StopRapid, StopRa-
pidDeceleration) möglich. Die Funktionen werden mit dem Ausgang StopDone = TRUE 
abgeschlossen, wobei der Ausgang Done = FALSE wird.

Zustandskontrolle über MC_ReadStatus: 
Aus Zustand: Alle Zustände 
Nach Zustand: -

Siehe: ZGesamtübersicht Motion Control nach PLCopen– ab Seite 183.

StopRapid BOOL Kommando Schnellhalt. Leitachse mit Schnell-
haltverzögerung ohne Einhaltung einer Stopppo-
sition sofort stoppen

StopRapidDeceleration UDINT Kommando Schnellhalt. Betrag der Schnellhalt-
verzögerung

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Master AXIS_REF Motion Control Achsvariable als Eingangsposi-
tion (x-Achse der Kurve). Die Auflösung wird ent-
sprechend des Kurvendatensatzes normiert

Done BOOL Leitachspositionierung aktiv. Sollwerte werden auf 
die Achse (Eingang Master) geschrieben

StopDone BOOL Leitachspositionierung gestoppt. Stoppkom-
mando über die Eingänge Stop oder RapidStop 
wurde umgesetzt

CyclePosition UDINT Sollwert Position der Leitachse

CycleVelocity DINT Sollwert Geschwindigkeit der Leitachse

CycleAcceleration DINT Sollwert Beschleunigung der Leitachse

Error BOOL Fehlerbit, Fehlerinfo ErrorID ist gültig

ErrorID WORD Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste
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Empfohlene Task: Nur einsetzbar in synchronisierter Sollwert-Event Task.

Ausführung solange freigegeben: 
Das Kommando wird solange ausgeführt wie Enable = TRUE ist. Mit Enable = FALSE 
und einer Ausgangsgeschwindigkeit ungleich Null wird die Schnellhaltfunktion ausgelöst 
und die Geschwindigkeit auf Null reduziert.

Eingang Master: 
Motion Control Achsvariable auf die die gerechnete Leitachsposition, entsprechend der 
Auflösung (Eingang CycleDuration), ausgegeben wird. Diese Achsvariable kann an der 
Kurvenscheibe oder dem elektronischen Getriebe als Master (Eingang Master) verwen-
det werden.

Eingang Enable: 
Am Eingang Enable wird die Positionsberechnung freigegeben. Solange Enable = TRUE 
ist wird die Leitachsposition auf der Achsvariablen gerechnet und mit Enable = FALSE 
gestoppt. Für eine definierte Leitachspositionierung ist daher zuvor die Geschwindigkeit 
(Eingang Velocity) Null zu setzen oder ein Stopp-Kommando (Eingang Stop, StopRapid) 
auszuführen.

Eingang CycleDuration: 
Am Eingang CycleDuration wird die Auflösung, 9-31 Bit, der Positionsberechnung ange-
geben, z. B. 16-Bit = USINT#16 entspricht einem Wertebereich 0 ... 65535. Die nachfol-
genden Eingangsparameter haben einen Wertebereich entsprechend dieser Vorgabe.

Eingang MaxVelocityPositive: 
Maximale positive Eingangsgeschwindigkeit. Die Eingangsgeschwindigkeit wird auf die-
sen Wert überwacht.

Eingang MaxVelocityNegative: 
Maximale negative Eingangsgeschwindigkeit. Die Eingangsgeschwindigkeit wird auf die-
sen Wert überwacht. Der Wert ist als Betrag vorzugeben.

Eingang StartPosition: 
Referenz oder Startposition von der die Positionierung der Leitachse begonnen wird. Der 
Wertebereich ist die vorgegebenen Auflösung (Eingang CycleDuration).  
Beispiel: CycleDuration = USINT#16 Bit, StartPosition=UDINT# 32767 entspricht 180° 
Winkel.

Eingang Velocity: 
Sollgeschwindigkeit der Leitachse. Die Richtung wird entsprechend dem Vorzeichen be-
stimmt. Der Wert kann mit Enable = TRUE in jedem Zyklus geändert werden. Der Werte-
bereich ist durch die vorgegebenen Auflösung bestimmt (Eingang CycleDuration).

Eingang Acceleration: 
Beschleunigung der Leitachse als Betrag. Die Beschleunigung wirkt in Richtung der Soll-
geschwindigkeit (Eingang Velocity). Der Wertebereich ist durch die vorgegebenen Auflö-
sung bestimmt (Eingang CycleDuration) und den Betrag des Einganges Velocity und 
StopVelocity.

Eingang Deceleration: 
Verzögerung der Leitachse als Betrag. Die Verzögerung wirkt entgegen der Richtung der 
Sollgeschwindigkeit (Eingang Velocity). Der Wertebereich ist durch die vorgegebenen 
Auflösung bestimmt (Eingang CycleDuration) und den Betrag des Einganges Velocity 
und StopVelocity

Eingang Jerk: 
Sprung je Abtastung der Leitachse als Betrag. Der Wertebereich ist durch die vorgege-
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benen Auflösung bestimmt (Eingang CycleDuration) und den Betrag der Eingänge Acce-
leration und Deceleration.

Eingang Stop: 
Anforderung des Stopp-Kommandos. Die Umsetzung erfolgt auf die vorgegebene Stopp-
position (Eingang StopPosition) und mit der Stoppgeschwindigkeit (Eingang StopVeloci-
ty). Die Umsetzung wird bestätigt mit Ausgang StopDone = TRUE und Done = FALSE. 
Mit anschließendem Stop = FALSE wird sofort wieder auf die anstehende Sollgeschwin-
digkeit (Eingang Velocity) positioniert und der Ausgang Done = TRUE.

Eingang StopPosition: 
Parameter des Stopp-Kommandos. Definierte Stoppposition mit deren Positionierung 
das Stopp-Kommando abgeschlossen wird. Der Wertebereich ist die vorgegebenen Auf-
lösung (Eingang CycleDuration). 
Beispiel: CycleDuration = USINT#16 Bit, StopPosition=UDINT# 65535 entspricht 360° 
Winkel.

Eingang StopVelocity: 
Parameter des Stopp-Kommandos. Definierte Stoppgeschwindigkeit mit der die Stopp-
position positioniert wird. Die Rampe, die zur Zielposition führt, wird ohne Ruckbegren-
zung (Eingang Jerk) vorgenommen, daher sollte der Eingang StopVelocity sehr viel 
kleiner sein wie der Eingang Velocity. Der Wertebereich ist die vorgegebenen Auflösung 
(Eingang CycleDuration). 
Beispiel: CycleDuration = USINT#16 Bit, CycleVelocity = UDINT#256, StopVelocity = 
UDINT#32.

Eingang StopRapid: 
Anforderung des Schnellhalt-Kommandos. Die Umsetzung erfolgt nicht auf die vorgege-
bene Stoppposition, sondern mit der vorgegebenen Schnellhaltverzögerung (Eingang 
StopRapidDeceleration) auf die Ausganggeschwindigkeit Null. Die Umsetzung wird be-
stätigt mit Ausgang StopDone = TRUE und Done = FALSE. Mit anschließendem 
StopRapid = FALSE wird sofort wieder auf die anstehende Sollgeschwindigkeit (Eingang 
Velocity) positioniert und der Ausgang Done = TRUE.

Eingang StopRapidDeceleration: 
Parameter des Schnellhalt-Kommandos als Betrag. Die Verzögerung wirkt entgegen der 
Richtung der Sollgeschwindigkeit (Eingang Velocity) zum Endwert Null. Der Wertebe-
reich ist durch die vorgegebenen Auflösung bestimmt (Eingang CycleDuration).

Ausgang Done: 
Mit dem Ausgang Done = TRUE ist Leitachspositionierung entsprechend der Eingangs-
geschwindigkeit (Eingang Velocity) gestartet, bzw. beginnt mit einer Sollgeschwindigkeit 
ungleich Null und der Startposition (Eingang StartPosition). Bei einem umgesetzten 
Stopp-Kommando wird Done = FALSE.

Ausgang StopDone: 
Mit dem Ausgang StopDone = TRUE ist die Leitachspositionierung über Stopp (Eingang 
Stop) oder Schnellhalt (Eingang StopRapid) umgesetzt. Der Ausgang Done = FALSE mit 
StopDone = TRUE.

Ausgang CyclePosition: 
Ausgabe der Leitachsposition mit dem Wertebereich der parametrierten Auflösung (Ein-
gang CycleDuration). Der Wert wird parallel in der Achsvariablel (Eingang Master) hinter-
legt.

Ausgang CycleVelocity: 
Ausgabe der Leitachsgeschwindigkeit mit dem Wertebereich der parametrierten Auflö-
sung (Eingang CycleDuration). Der Wert wird parallel in der Achsvariablel (Eingang Mas-
ter) hinterlegt und wird entsprechend der Richtung mit Vorzeichen ausgegeben.
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Ausgang CycleAcceleration: 
Ausgabe der positiven oder negativen Leitachsbeschleunigung. Der Wert wird entspre-
chend der Richtung mit Vorzeichen ausgegeben.

Ausgänge Error, ErrorID: 
Falls ein Fehler auftritt, wird das Fehlerbit Error auf TRUE gesetzt und das Fehlerwort mit 
der PLCopen ErrorID ausgegeben. 

Fehlerwort ErrorID: 

Darstellung im graphischen Editor 

Code Fehler

0 Kein Fehler, FB in Aktion

siehe Die Motion Control ErrorID-Fehlerliste
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16.9 Einen beliebigen Achsmaster erzeugen mit MC_CreateMasterAxis

Dieser Funktionsbaustein für Motion Control nach PLCopen Teil 2-Multi Axis wird einge-
setzt, um eine Achsvariable vom PLCopen Datentyp AXIS_REF zu erzeugen. Diese 
Achsvariable kann anschließend am Eingang Master eines Multi Axis Funktionsbaustei-
nes angeschlossen werden.

Der FB MC_CreateMasterAxis initialisiert die angeschlossene Achsvariable (Eingang 
Master) als virtuelle Achse, die am Eingang Master eines Multi Axis Funktionsbausteines 
(z. B. MC_GearIn) angeschlossen werden kann. Werte die als Positionsmaster einge-
setzt werden sollen können nur über Achsvariablen des Datentypes AXIS_REF an einen 
Motion Control Funktionsbaustein angeschlossen werden.

Eingang Master:  
Am Eingang Master wird die Motion Control Achsvariable angeschlossen. Die Variable 
ist über den Variablen-Dialog mit dem PLCopen Datentyp AXIS_REF zu erzeugen.

Eingang Enable: 
Am Eingang Enable wird der Funktionsbaustein freigegeben und mit Enable = FALSE mit 
einem Reset versehen. Mit der Freigabe wird der mit dem Eingang Value vorgegebene 
Wert zyklisch als Positionsmasterwert übernommen.

HINWEIS
Der FB MC_CreateMasterAxis verwendet die Bibliotheken MOTION_TYPES_20bd02 oder 
höher.

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Master AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Enable BOOL Initialisierung der Achsvariablen als Positions-
master und zyklische Vorgabe des Eingangs 
Value.

CycleDuration USINT 
(9-32)

Auflösung der Masterposition im Bereich 9-32 Bit

Value UDINT  
Default [Inc]

Masterposition entsprechend der unter CycleDu-
ration angegebenen Auflösung

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Master AXIS_REF Motion Control Achsvariable

Done BOOL Masterachse initialisiert und Eingang Value vor-
gegeben

Error BOOL Fehlerbit, Fehlerinfo ErrorID ist gültig

ErrorID WORD Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste
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Eingang CycleDuration: 
Am Eingang CycleDuration wird die Auflösung des unter Value vorgegebenen Wertes an-
gegeben. Der Wert hat einen Bereich von 9-32 (Bit). Der Wert wird mit jedem 
Enable = TRUE flankensensitiv übernommen und geprüft.

Eingang Value: 
Am Eingang Value wird die Masterposition angegeben. Der Wert muss in der paramet-
rierten Auflösung (Eingang CycleDuration) liegen und wird mit dem Eingang 
Enable = TRUE zyklisch übernommen.

Ausgang Done: 
Mit dem Ausgang Done = TRUE wird die Übernahme des mit dem Eingang Value vorge-
gebenen Wertes bestätigt. 

Ausgänge Error, ErrorID: 
Falls ein Fehler auftritt, wird das Fehlerbit Error auf TRUE gesetzt und das Fehlerwort mit 
der PLCopen ErrorID ausgegeben. Der Ausgang Done ist FALSE.

Fehlerwort ErrorID: 

Darstellung im graphischen Editor 

Code Fehler

0 Kein Fehler, FB in Aktion

siehe Die Motion Control ErrorID-Fehlerliste

HINWEIS
Es handelt sich um einen den PLCopen Standard ergänzenden FB, der Werte aus beliebigen 
Quellen (z. B. Inkremental Enkoder Interface oder analoger Eingang) als Positionsmaster zu-
lässt.
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16.10Die Kurvenscheibe einkuppeln mit BM_CamIn

Dieser Funktionsbaustein für Motion Control nach PLCopen Teil 2-Multi Axis wird einge-
setzt, um eine Kurvenscheibe umzusetzen. Der Funktionsbaustein schaltet den am Ein-
gang Slave angegebenen Antrieb in den Zustand „Synchronized“ (Gleichlauf) und setzt 
eine Positionskopplung zum Antrieb am Eingang Master um.

HINWEIS
Die am Funktionsbaustein BM_CamIn angegebenen Skalierung (MasterScaling, SlaveSca-
ling) definiert ein der Kurve hinterlegtes Getriebe und wirkt sofort im ersten Zyklus. Die Ge-
triebeübersetzung hat eine interne Auflösung von 48-Bit und ist in jedem Zyklus änderbar, 
solange Execute = TRUE ist.

HINWEIS
Der FB BM_CamIn verwendet die Bibliotheken MOTION_TYPES_20bd04 (oder höher), 
MC_SYS_20bd00 (oder höher) und SYSTEM2_PLC01_20bd00 (oder höher).

Parameter Eingang Datentyp Beschreibung

Master AXIS_REF Motion Control Achsvariable als Eingangsposi-
tion (x-Achse der Kurve). Die Auflösung wird ent-
sprechend des Kurvendatensatzes normiert

Slave AXIS_REF Motion Control Achsvariable gekoppelt über die 
Kurve mit 32-Bit Ausgangswert (y-Achse der 
Kurve)

Execute BOOL Kurvenscheibenkopplung aufnehmen

MasterOffset UDINT Start Offset für Eingangsachse (x-Achse der 
Kurve)

MasterScaling UINT Übersetzung: Zähler. Mit Execute = TRUE in 
jedem Zyklus änderbar

SlaveScaling UINT Übersetzung: Nenner. Mit Execute = TRUE in 
jedem Zyklus änderbar

CamTableID UINT Kurvennummer im Datensatz. Der Datensatz ist 
zuvor mit MC_CamTableSelect zu initialisieren 
und über ProCam auf die PLC zu senden
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Der FB BM_CamIn wird eingesetzt um eine Positionskopplung zweier Antriebe (Eingang 
X-Achse Master, Y-Achse Slave) über eine Kurvenfunktion mit hinterlagerten Getriebe 
umzusetzten. Die Positionskopplung des Slave-Antriebes erfolgt relativ zum Einschalt-
zeitpunkt, d. h. die aus dem Eingang Master ermittelte Stützstelle (X-Achse) der Kurve 
führt über die Kurve zu einem Sollwert (Y-Achse), der relativ zum letzten Sollwert positi-
oniert wird.

Die Kurve wird entsprechend des Kurvendatensatzes (MC_CamTableSelect) und der 
Kurvennummer CamTableID angegeben. Wird die Kurvennummer auf die Kurvenfunkti-
on geändert, dann wird im nächsten Masterzyklus auf die geänderte Kurve umgeschaltet. 

Eine Kurvenauswahl über verschiedene Datensätze hinweg ist nicht möglich. Während 
des Betriebes von BM_CamIn kann allerdings ein anderer Datensatz aktiviert werden, 
der bei erneuten zuschalten der Kurvenscheibe (BM_CamIn mit Execute = TRUE) akti-
viert wird.

Eine Kurvenfunktion innerhalb des Kurvendatensatzes gibt entsprechend der Editierung 
im Kurveneditor ProCam und der X-Achse (Masterposition) ein 32-Bit Sollwert an den 
Slave-Antrieb.

Die Auflösung einer Achsumdrehung (Master) ist innerhalb eines Kurvendatensatzes 
konstant und vom Anwender zu parametrieren, z. B. 16-Bit. Diese Masterauflösung führt 
zu der Stützstelle oder Position der X-Achse der Kurve, z. B. innerhalb parametrierter 
4096 Stützstellen. Masterauflösung und Anzahl der Stützstellen können unterschiedlich 
sein, sind aber für einen Kurvenscheibensatz (n-Kurven) konstant, z. B. Masterauflösung 
immer 16-Bit zu 4096 Stützstellen.

Die am Eingang Master angeschlossene Achse (z. B. reale CANopen-Achse zu 32 Bit) 
wird auf die im Kurvendatensatz angegebene Masterauflösung (z. B. 16 Bit) normiert.

Beispiel: Eine CANopen-Achse ist am Eingang Master angeschlossen. Dann wird der 32-Bit Posi-
tionssollwert auf die Kurvenmasterauflösung, z. B. 16-Bit normiert.

Oder eine virtuelle (gerechnete) Achse vom FB MC_MasterEngine ist mit 16-Bit gerech-
net. In diesem Fall entspricht die Auflösung der angeschlossenen Achse die des Kurven-

Parameter Ausgang Datentyp Beschreibung

Master AXIS_REF Motion Control Achsvariable als Eingangsposi-
tion (x-Achse der Kurve). Die Auflösung wird ent-
sprechend des Kurvendatensatzes normiert

Slave AXIS_REF Motion Control Achsvariable gekoppelt über die 
Kurve mit 32-Bit Ausgangswert (y-Achse der 
Kurve)

InSync BOOL Kurvenscheibe und Gleichlauf aktiv

CommandAborted BOOL Abbruch durch ein anderes Motion Control Kom-
mando oder Errorstop. Umparametrieren der 
Masterauflösung während des Betriebes oder 
Datensatzwechsel.

Error BOOL Fehlerbit, Fehlerinfo ErrorID ist gültig

ErrorID WORD Siehe Motion Control ErrorID-Fehlerliste

EndOfProfile BOOL Kurvenende erreicht
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Der Multi Axis Funktionsumfang 16

datensatzes von 16-Bit, eine Normierung entfällt. Die Auf- oder Abnormierung der 
angeschlossenen Achse zur Masterauflösung des Kurvenscheibensatzes wird vom Sys-
tem durchgeführt. 

Das hinterlagerte elektronische Getriebe wirkt wie folgt auf den Slave, wenn der Kurven-
durchlauf einer Umdrehung entspricht (32-Bit Sollwert Y-Achse):
1 MasterScaling = SlaveScaling: 

Übersetzung der Kurve 1:1. Eine Umdrehung des Slave entspricht einem Kurven-
durchlauf über die Masterachse.

2 MasterScaling > SlaveScaling: 
Kurve ist „gedehnt“. Ein Kurvendurchlauf über die Masterachse entspricht weniger wie 
einer Slave Umdrehung.

3 MasterScaling < SlaveScaling: 
Kurve ist „gestaucht“. Ein Kurvendurchlauf über die Masterachse entspricht mehr wie 
einer Slave Umdrehung.

Der Slave-Antrieb wird in den Zustand „Synchronized“ (synchroner Gleichlauf) geschal-
tet. Ist der Master-Antrieb im PLCopen State „Synchronized“, dann wird der Gleichlauf-
sollwert als Masterposition verwendet. Ist der Master-Antrieb nicht im PLCopen State 
„Synchronized“ (z. B. ContinuousMotion oder DiscreteMotion), dann wird der Gleichlau-
fistwert als Masterposition verwendet.

Zustandskontrolle über MC_ReadStatus: 
Aus Zustand: Standstill, ContinuousMotion, DiscreteMotion. 
Nach Zustand: Synchronized.

Siehe: ZGesamtübersicht Motion Control nach PLCopen– ab Seite 183.

Empfohlene Task: Nur einsetzbar in synchronisierter Sollwert-Event Task.

Flankensensitive Ausführung: 
Zur Ausführung des Kommandos muss der Eingang Execute nur einen Zyklus TRUE 
sein. Anschließend wird das Kommando ausgeführt und das Ergebnis InSync gemeldet. 
Wird anschließend Execute = FALSE bleibt die Kopplung mit der letzten Kurve und Über-
setzung bestehen und weiterhin InSync gemeldet, bis das Kommando durch ein anderes 
Kommando abgebrochen wird.

Eingang Master: 
Motion Control Achsvariable als Eingangsposition (x-Achse der Kurve). Die Auflösung 
wird entsprechend des Kurvendatensatzes (MC_CamTableSelect) normiert.

Eingang Slave: 
Motion Control Achsvariable gekoppelt über die Kurve (y-Achse der Kurve) und hinterla-
gerten Getriebe zu einem 32-Bit Ausgangswert.

Eingang Execute: 
Am Eingang Execute wird der Funktionsbaustein flankensensitiv freigegeben. Solange 
Execute = TRUE ist kann die Übersetzung (Getriebe) und die Kurvennummer (CamTab-
leSelect) geändert werden, wobei die Kurvenumschaltung sofort wirksam wird. Ein er-
neutes Zuschalten (Execute = TRUE) einer aktiven Instanz (BM_CamIn = InSync) 
bewirkt die erneute Initialisierung der Kurvenscheibe mit dem dann gültigen Datensatz 
(MC_CamTableSelect).

Eingang MasterOffset:  
Der Start Offset für Eingangsachse (x-Achse der Kurve) wird mit der steigenden Flanke 
an Execute übernommen. Die Startposition der Master Achse wird beim einkoppeln um 
den MasterOffset verschoben. Der MasterOffset ist auf 32 Bit bezogen z.B. 0x7FFF FFFF 
entspricht einer halben Masterumdrehung.
Applikationshandbuch Motion Control nach PLCopen für b maXX PLC
Dokument-Nr.: 5.02072.06

255
von 346



Die Kurvenscheibe einkuppeln mit BM_CamIn16.10
Eingang MasterScaling: 
Übersetzung: Zähler. Mit Execute = TRUE in jedem Zyklus änderbar. Mit 
Execute = FALSE ist die letzte Übersetzung fest und die Kopplung zum Master über die 
Kurve bleibt endlos bestehen.

Eingang SlaveScaling: 
Übersetzung: Nenner. Mit Execute = TRUE in jedem Zyklus änderbar. Mit 
Execute = FALSE ist die letzte Übersetzung fest und die Kopplung zum Master über die 
Kurve bleibt endlos bestehen.

Eingang CamTableID:  
Kurvennummer im Datensatz. Der Datensatz ist zuvor mit MC_CamTableSelect zu initi-
alisieren und über ProCam auf die PLC zu senden. Die Nummer hat folgenden Wertebe-
reich: 0 < CamTableID < Anzahl der Kurven im Datensatz.

Ausgang InSync: 
Mit dem Ausgang InSync = TRUE ist der relative Winkelgleichlauf entsprechend der Kur-
ve und Übersetzung aufgenommen. Die Kopplung bleibt endlos bestehen, bis das Kom-
mando durch MC_CamOut oder ein anderes Kommando abgebrochen wird.

Ausgang CommandAborted:  
TRUE = Abbruch durch ein anderes Motion Control Kommando, fehlender Betriebsbereit-
schaft an MC_Power oder Errorstop oder einem Datensatzwechsel auf dieser Achse 
oder einer Umparametrierung der Masterauflösung während des Betriebes.  
FALSE = Kein Abbruch.

Ausgänge Error, ErrorID: 
Falls ein Fehler auftritt, wird das Fehlerbit Error auf TRUE gesetzt und das Fehlerwort mit 
der PLCopen ErrorID ausgegeben. Der Ausgang InSync ist FALSE.

Fehlerwort ErrorID: 

Ausgang EndOfProfile: 
Mit TRUE wird angezeigt, dass das Ende der Kurve erreicht ist.

Darstellung im graphischen Editor 

Code Fehler

0 Kein Fehler, FB in Aktion

siehe Die Motion Control ErrorID-Fehlerliste
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17VERWALTUNG DER KURVENSCHEI-
BENDATEN

17.1 Einleitung und Aufbau des Programms

17.1.1 Einleitung

Um die mit dem Kurvenscheibeneditor „ProCam“ editierten Dateien in PROPROG wt wei-
ter zu verwenden, wird beim abspeichern in „ProCam“ eine *.kedit und ein *.kbin Datei 
erzeugt. Beide Dateien werden in dem Programm „ProCamManager“ benötigt.

„kedit“ steht für Kurvenedition und „kbin“ für Kurvenscheibendaten in binärer Form.

In der *.kedit Datei steht die vollständige mathematische Beschreibung der Kurve und in 
der *.bin Datei sind die generierten Stützpunkte bezüglich der angegeben Stützpunktan-
zahl und der Auflösung (default 32bit –1) abgespeichert.
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Generierte Daten von ProCam17.2
17.1.2 Aufbau des Programms

Abbildung 93: Programmaufbau

17.2 Generierte Daten von ProCam

17.2.1 Anzeigen der ProCam - Dateien

In der oberen Strukturansicht sieht man die Dateien, die vorher mit dem Kurvenscheibe-
neditor „ProCam“ editiert wurden sind. Es werden standardmäßig die Dateien aus dem 
Verzeichnis der „ProCam“ Installation in dem Ordner „Save“ gesucht.
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Verwaltung der Kurvenscheibendaten 17
Abbildung 94: Anzeige der mit ProCam editierten Dateien

17.2.2 Hinzufügen von Verzeichnissen

Über den Menüpunkt „Verzeichnisse“ kann man weitere Verzeichnisse (Ordner), in de-
nen nach *.kedit – Dateien gesucht werden soll, hinzufügen.

Abbildung 95: Weitere Verzeichnisse hinzufügen

Um ein Verzeichnis wieder zu löschen, muss man das Verzeichnis markieren und mit der 
linken Maustaste öffnet sich ein Untermenü zum entfernen.
Applikationshandbuch Motion Control nach PLCopen für b maXX PLC
Dokument-Nr.: 5.02072.06

259
von 346



Konfiguration der Kurvenscheibendaten17.3
17.2.3 Informationen der ProCam - Dateien

Abbildung 96: Informationen über ProCam-Dateien

Durch markieren der *.kedit – Datei erhält man auf der linken Seite die Datei Informatio-
nen. Man hat sofort eine Übersicht um welche Stützpunktanzahl es sich bei dieser Kurve 
handelt, wann man die Datei erstellt und an ihr zuletzt gearbeitet hat sowie den Speicher-
ort für diese Daten.

Wenn man die Schaltfläche „Mit ProCam öffnen“ drückt, wird diese markierte Kurve mit 
dem Kurvenscheibeneditor geöffnet und man hat die Möglichkeit die Daten, wie Stütz-
punktanzahl, zu manipulieren oder sich den Kurvenverlauf anzuschauen.

17.3 Konfiguration der Kurvenscheibendaten

17.3.1 Daten der Ressource hinzufügen

Um eine Kurve der aktuellen Ressource hinzuzufügen muss man die *.kedit in der oberen 
Strukturansicht in die Untere ziehen (Drag & Drop). Danach wird automatisch ein neuer 
Datensatz bezüglich der Stützpunktanzahl angelegt. Wenn es jedoch schon einen gibt, 
wird geprüft, ob die neue Kurve schon in diesem Datensatz vorhanden ist. Wenn nicht 
wird sie dem vorhanden hinzugefügt.
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Verwaltung der Kurvenscheibendaten 17

Maximal können 100 Datensätze der Ressource zugeordnet werden. Ein Datensatz kann 
maximal aus 16384 Stützpunkten bestehen, also z. B. 16 Kurven mit jeweils 1024 Stütz-
punkten oder 32 Kurven mit jeweils 512 Stützpunkten..

Abbildung 97: Anlegen eines neuen Datensatzes

17.3.2 Informationen der generierten Kurvensätze

Abbildung 98: Informationen über einen generierten Kurvensatz

Wenn man einen Kurvensatz oder eine Kurven in der unteren Strukturansicht markiert er-
hält auf der rechten Seite diese Informationen. 

Hier kann man unter Anderem der aktiven Kurve einen Kommentar hinzufügen. Dieses 
ist oftmals für eine spätere Erklärung sinnvoll. 

Weiterhin kann man dem aktiven Kurvensatz eine eindeutige ID zuweisen.
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Datenübertragung zur PLC17.4
Mit den Schaltflächen „Übernehmen“ wird die jeweilige Änderung in der internen Daten-
struktur aktualisiert.

17.3.3 Löschen von einzelnen Kurven oder Kurvensätzen

Um einen Kurvensatz aus der Ressource wieder zu entfernen, muss man diesen markie-
ren und auf ihn mit der echten Maustaste drücken. Danach öffnen sich ein Untermenü 
„Ordner löschen“. Drückt man darauf, wird der markierte Ordner gelöscht.

Um eine einzelne Kurve aus einem vorhandenen Kurvensatz zu löschen geht man ge-
nauso wie oben beschrieben vor.

17.4 Datenübertragung zur PLC

17.4.1 Einen einzelnen Kurvensatz senden

Um den aktiven Kurvensatz auf die PLC zu senden, muss man die Schaltfläche „Kurven-
satz senden“ drücken.

Danach wird aus allen *.kbin Dateien dieses Datensatzes von ProCam eine Datei *.sk er-
zeugt. Der Dateiname entspricht der angezeigten Bezeichnung des aktiven Kurvensat-
zes. Nach der Erzeugung dieser Datei, wird sie auf die PLC gesendet und kann nun 
verwendet werden.

17.4.2 Alle Kurvensätze senden

Um alle vorhanden Kurvensätze der aktuellen Ressource auf die PLC zu senden, muss 
man die Schaltfläche „Alle Datensätze“ drücken.

Anschließend wird wie unter 4.1. für jeden Kurvensatz die *.sk Datei erzeugt und gesen-
det.

17.4.3 Alle Kurvensätze auf der PLC löschen

Da der Speicherplatz auf der PLC begrenzt ist, hat man hiermit die Möglichkeit sämtliche 
*.sk Dateien auf der PLC zu löschen. Dazu muss man die Schaltfläche „Alle Dateien lö-
schen“ drücken.
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Verwaltung der Kurvenscheibendaten 17

17.5 Generierte globale Variablen in PROPROG wt II

Nach jedem Sendevorgang und Beenden des Programmes „ProCamManager“ werden 
die generierten globalen Variablen in PROPROG wt II aktualisiert.

17.5.1 Das Worksheet „MC_CamDataSet“

In diesem Variablenblatt von PROPROG wt II werden die Strukturen der einzelnen Da-
tensätze auf feste Adressen angelegt.

Diese Variablen sind an den entsprechenden FB anzuschliessen.

17.5.2 Das Worksheet „MC_CamInternal“

In diesem Variablenblatt von PROPROG wt werden die Strukturen der einzelnen Daten-
sätze mit Inhalten gefüllt. Wie man oben sieht sind das die Dateinamen, welche den Kur-
vensätze des „ProCamManagers“ entsprechen.

(* Generated by system configurator tool. Do not modify ! *)
(* Automatisch generierter Code. Nicht manuell ändern ! *)

VAR_GLOBAL
_Set_A1024 AT %MD3.970000 : MC_CAM_REF;
_Set_A512   AT %MD3.970040 : MC_CAM_REF;
END_VAR

(* Generated by system configurator tool. Do not modify ! *)
(* Automatisch generierter Code. Nicht manuell ändern ! *)

VAR_GLOBAL
(* -- ProCam -- *)
(* Files *)
s_File_Set_A1024 AT %MD3.970000 : FileString_BMSTRING := 'Set_A1024.sk';
s_File_Set_A512   AT %MD3.970040 : FileString_BMSTRING := 'Set_A512.sk';
END_VAR
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Generierte globale Variablen in PROPROG wt II17.5
Applikationshandbuch Motion Control nach PLCopen für b maXX PLC
Dokument-Nr.: 5.02072.06 Baumüller Nürnberg GmbH

264
von 346



18DIE MULTI AXIS PROJEKTIERUNG

Multi Axis Motion Control nach PLCopen standardisiert Funktionsbausteine für gekoppel-
te Motion Control Kommandos. Die FBs sind vom Anwender mit den Achsvariablen zu 
verbinden und in der Abarbeitungsreihenfolge in der POE zu programmieren. Die POE 
mit den Multi Axis Motion Control Kommandos ist dann in der entsprechenden Event-
Task der PLC zuzuweisen. Die Kommunikation mit Lesen und schreiben von Werten zum 
Antrieb wird vom System übernommen.

Die folgenden Funktionsbausteine sind im Gegensatz zu den Single Axis Motion Control 
FBs ausschließlich in Event-Tasks sinnvoll einsetzbar, da die Sollwerte zyklisch gerech-
net und vorgegeben werden.

18.1 Die Vorgehensweise einer Multi Axis Projektierung

1 Achsvariablen erstellen über den Motion Konfigurator 
Konfigurierung und Namensgebung aller symbolischen Achsvariablen der Antriebe 
über den Motion Konfigurator. Der Konfigurator erstellt die Achsvariablen.

2 Event-Tasks erstellen über den Motion Konfigurator 
Konfigurierung der zyklischen Kommunikation aller Antriebe innerhalb der Multi Axis 
Projektierung über den Konfigurator. Der Anwender weist die zyklische Kommunikati-
on des Antrieb (z. B. CANsync) einer Event-Task zu. Der Konfigurator erstellt die 
Event-Tasks der Ressource (PLC). Es stehen maximal zwei Event-Tasks zur Verfü-
gung.

3 IEC 61131-3 Programm erstellen 
Der Anwender erstellt die Programm POEs mit den Multi Axis Motion Control Funkti-
onsbausteinen aus der Multi Axis Motion Control Bibliothek. Die Sollwerte der FBs wer-
den innerhalb der POE entsprechend ihrer Abarbeitungsreihenfolge bestimmt.

4 Event-Task zusammenstellen 
Die Programm POEs werden in die vom Konfigurator bereitgestellten Event-Tasks der 
Ressource, entsprechend der geforderten Abarbeitungsreihenfolge, per Dialog zuge-
wiesen.

5 Kurvendaten erstellen 
Die Kurvendaten werden vom Kurveneditor erzeugt und zur Steuerung gesendet.
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Die Multi Axis Projektierungsvorlagen18.2
18.2 Die Multi Axis Projektierungsvorlagen

Die Multi Axis Projektierung wird mit Projektierungsvorlagen (Templates) unterstützt. Die 
Templates können unter PROPROG wt II Datei/Neues Projekt... aufgerufen werden.
m MultAxisMCTemplate 

Es ist eine Virtuelle Leitachse mit einer Kurvenscheibe umgesetzt. Es ist eine lokale 
Achse projektiert.

m MultAxisMCCANopen 
Es werden alle Multi Axis Funktionsbausteine eingesetzt. Es ist eine lokale Achse und 
eine CANopen Achse projektiert.

18.3 Die Optionen einer Multi Axis Projektierung

Die Multi Axis Projektierung ist modular, somit ist die Vorgehensweise nicht fest und kann 
jederzeit geändert werden. Einmal erstellte Bewegungsprogramme, Konfigurationen und 
Kurvendaten können wiederverwendet werden. Es ergeben sich folgende Optionen:
1 Vorhandene Kurvendaten verwenden 

Die Kurvendaten sind unabhängig vom Projekt.
2 IEC 61131-3 Programm importieren 

Ein vorhandenes Motion Control Programm wird kopiert (Clipboard) oder über eine Bi-
bliothek eingefügt. Die verwendeten Achsvariablen (Namen) werden über den Motion 
Konfigurator angepasst oder neu erstellt.

3 Multi Axis Template für die Programmerstellung nutzen 
Die mitgelieferten Templates sind nach “Coding Style” erstellt und bieten einen effek-
tiven und schnellen Start in die Projektierung. Programmsequenzen können komplett 
übernommen oder angepasst werden.

4 Event-Task per Dialog oder kopiert erstellen und vom Konfigurator einlesen las-
sen 
Der Konfigurator liest die Event-Tasks ein und stellt sie innerhalb des Konfigurators für 
eine Bearbeitung zur Verfügung.

5 Das Feldbussystem eines vorhandenen Motion Control Programms ändern 
Die symbolischen Achsvariablen werden über den Konfigurator geändert oder neu mit 
geänderten Eigenschaften erstellt.

6 Das Zeitverhalten der zyklischen Kommunikation optimieren 
Die zyklische Kommunikation wird per Konfigurierung geändert.

7 Die feldbusübergreifende Synchronisierung der zyklischen Kommunikation an-
passen 
Wird automatisch vom System, entsprechend der Angaben, durchgeführt.

8 Ein Programm in mehreren Ressourcen, unterschiedlich konfiguriert, einsetzen 
Innerhalb von PROPROG wt II, unter physikalischer Hardware, können mehrere Res-
sourcen erstellt werden. Jede Ressource hat einen Motion Konfigurator. Ein Motion 
Control Programm kann in unterschiedlichen Ressourcen instanziiert werden, mit un-
terschiedlicher Konfiguration. Beispielsweise ist in einer Ressource die Achsvariable 
eines Programms auf CANsync konfiguriert und in der anderen auf CANopen.

9 Programmierte Antriebe, die physikalisch nicht vorhanden sind, ausblenden 
In der Konfiguration wird der Antrieb auf “disable” konfiguriert. Die Funktionsbau-
steininstanzen melden Initialisierungsfehler, eine Kommunikation wird aber nicht auf-
gebaut.
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ANHANG A - DIE ANTRIEBSGRUNDEIN-
STELLUNG

Motion Control nach PLCopen erfordert einen in Betrieb genommenen Antrieb. Die Inbe-
triebnahme erfolgt über WinBASS II und muss folgenden Umfang haben:
m Die Angabe des verwendeten Leistungsteils, Motors und Gebers.
m Die Inbetriebnahme des Motors erfolgt nach Dokumentation des Antriebs mit Einstel-

lung von Stromregler, Drehzahlregler und Lageregler.
m Bei der Nutzung von geräteseitigen Schaltern zur Referenzfahrt, wie Referenzschalter, 

sind diese über die Digitalen I/Os zu verknüpfen und zu parametrieren. Die Methode 
kann dann über Motion Control gesteuert bzw. geändert werden.

m Des weiteren sind Antriebsgrundeinstellungen für den Betrieb von Motion Control vor-
zunehmen. Diese Grundeinstellungen richten sich nach dem jeweils verwendeten An-
trieb und den Busanschaltungen. In den folgenden Abschnitten werden die benötigten 
Grundeinstellungen beschrieben für:
n b maXX 4400 als „lokale Achse“
n b maXX 4400 als „CANopen Achse“
n b maXX 4400 als „CANsync Achse“
n b maXX 3400 als „CANopen Achse“
n b maXX 2300 als „CANopen Achse“

Diese Grundeinstellungen sind im Regler vorzunehmen und zu speichern.

Ein Teil dieser Grundeinstellungen wird von Motion Control beim Systemstart vorgenom-
men. Um einen fehlerfreien Systemstart zu ermöglichen, müssen für diese Parameter 
gültige Grundeinstellung gewählt, bzw. die Defaulteinstellungen des Antriebes beibehal-
ten werden.

Erst jetzt ist der Betrieb von Motion Control auf diesem Antrieb möglich. Während des Be-
triebs nutzt Motion Control eine Vielzahl von Antriebsparametern – auf diese Parameter 
darf im Betrieb von Motion Control nicht durch den Anwender zugegriffen werden (siehe: 
Liste der von Motion Control benutzten Regler Parameter).
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b maXX 4400 als lokale AchseA.1
A.1 b maXX 4400 als lokale Achse

A.1.1 Einstellungen BACI

Die Grundeinstellung der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

Abbildung 99: BACI Einstellungen der lokalen Achse

HINWEIS
Eine Änderung dieser Grundeinstellungen während des Betriebs von Motion Control kann zu 
schweren Fehlern führen. 
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Die Antriebsgrundeinstellung A

Diese Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

Einstellungen durch Motion Control: 

Für die von Motion Control eingestellten Parameter sind die b maXX Defaultwerte beizu-
behalten, um Fehler durch ungültige Konfigurationen in der Hochlaufphase zu vermei-
den.

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P0827 BACI-Modus-Auswahl Automatic

P0817 Trigger-Offset 0

P0298 Fehlerreaktion für BACI-Kommu-
nikation

Je nach Applikation.  
Empfohlen: Impulssperre

P0839 Timeout für zyklische Kommuni-
kation

Je nach Applikation.  
Default 50 ms

P0838 Timeout für die Hochlaufphase Je nach Applikation. Default 60 s

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P0800 Rate Sollwerte, Istwerte Je nach Konfiguration.

P0818 Zyklus-Offset Sollwerte Je nach Konfiguration.

P0801 Sollwert 1 Je nach Konfiguration.

P0802 Sollwert 2 Je nach Konfiguration.

P0803 Sollwert 3 Je nach Konfiguration.

P0804 Sollwert 4 Je nach Konfiguration.

P0805 Sollwert 5 Je nach Konfiguration.

P0806 Sollwert 6 Je nach Konfiguration.

P0807 Sollwert 7 Je nach Konfiguration.

P0808 Sollwert 8 Je nach Konfiguration.

P0819 Zyklus-Offset Istwerte Je nach Konfiguration.

P0809 Istwert 1 Je nach Konfiguration.

P0810 Istwert 2 Je nach Konfiguration.

P0811 Istwert 3 Je nach Konfiguration.

P0812 Istwert 4 Je nach Konfiguration.

P0813 Istwert 5 Je nach Konfiguration.

P0814 Istwert 6 Je nach Konfiguration.

P0815 Istwert 7 Je nach Konfiguration.

P0816 Istwert 8 Je nach Konfiguration.
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b maXX 4400 als lokale AchseA.1
A.1.2 Einstellungen Optionsmodule G,H-Konfiguration

Die Grundeinstellung der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

Abbildung 100:Optionsmodul Einstellungen der lokalen Achse

Diese Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P0830 Optionsmodul G-Konfiguration 1 0

P0831 Optionsmodul G-Konfiguration 2 0

P0832 Optionsmodul G-Konfiguration 3 0

P0833 Optionsmodul G-Konfiguration 4 0

P0834 Optionsmodul G-Konfiguration 5 0

P0835 Optionsmodul G-Konfiguration 6 0

P0836 Optionsmodul G-Konfiguration 7 0

P0837 Optionsmodul G-Konfiguration 8 0
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Die Antriebsgrundeinstellung A
A.1.3 Einstellungen Synchronisierung

Die Grundeinstellung der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

Abbildung 101:Synchronisierungs Einstellungen der lokalen Achse

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P0840 Optionsmodul H-Konfiguration 1 0

P0841 Optionsmodul H-Konfiguration 2 0

P0842 Optionsmodul H-Konfiguration 3 0

P0843 Optionsmodul H-Konfiguration 4 0

P0844 Optionsmodul H-Konfiguration 5 0

P0845 Optionsmodul H-Konfiguration 6 0

P0846 Optionsmodul H-Konfiguration 7 0

P0847 Optionsmodul H-Konfiguration 8 0
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b maXX 4400 als lokale AchseA.1
Einstellungen durch Anwender vorzunehmen: 

Einstellungen durch Motion Control: 

Für die von Motion Control eingestellten Parameter sind die b maXX Defaultwerte beizu-
behalten, um Fehler durch ungültige Konfigurationen in der Hochlaufphase zu vermei-
den.

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P0299 Fehlerreaktion bei Sync-Fehlern Je nach Applikation.  
Empfohlen: Impulssperre

P0533 Sync Toleranz Je nach Applikation.  
Default 12,8 µs

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P0531 Quelle für Sync-Signal Je nach Konfiguration

P0532 Sync Intervall Je nach Konfiguration

P0534 Sync Offset Je nach Konfiguration
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Die Antriebsgrundeinstellung A

A.1.4 Einstellungen Antriebsmanager

Die Grundeinstellung der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

Abbildung 102:Antriebsmanager Einstellungen der lokalen Achse

Diese Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P1001 Kommunikationsquelle 113
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b maXX 4400 als lokale AchseA.1
A.1.5 Einstellungen Hochlaufgeber

Die Grundeinstellungen der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

Abbildung 103:Hochlaufgeber Einstellungen der lokalen Achse

Einstellungen durch Anwender vorzunehmen: 

Für die von Motion Control eingestellten Parameter sind die b maXX Defaultwerte beizu-
behalten, um Fehler durch ungültige Konfigurationen in der Hochlaufphase zu vermei-
den.

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P1170 Hochlaufgeber Modus Je nach Applikation.  
Empfohlen: 0

P1174 Hochlaufgeber Haltzeit Je nach Applikation.  
Empfohlen: 1 s
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Die Antriebsgrundeinstellung A

A.1.6 Einstellungen Positionierung 1

Die Grundeinstellung der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

Abbildung 104:Positionierungs-Einstellungen der lokalen Achse

Diese Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

Für die von Motion Control eingestellten Parameter sind die b maXX Defaultwerte bei-
zubehalten, um Fehler durch ungültige Konfigurationen in der Hochlaufphase zu ver-
meiden.

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P1196 Positionierung Software-End-
schalter 1

Je nach Applikation.  
Empfohlen: 0

P1197 Positionierung Software-End-
schalter 2

Je nach Applikation.  
Empfohlen: 4294967295
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b maXX 4400 als lokale AchseA.1
Abbildung 105:Positionierungs-Detail-Einstellungen der lokalen Achse

Diese Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

Für die von Motion Control eingestellten Parameter sind die b maXX Defaultwerte beizu-
behalten, um Fehler durch ungültige Konfigurationen in der Hochlaufphase zu vermei-
den.

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P1194 Positionierung Positionier-Fens-
ter

4096

P1195 Positionierung Positionier-Fens-
terzeit

10 ms
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Die Antriebsgrundeinstellung A

A.1.7 Einstellungen Referenzfahrt

Die Grundeinstellung der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

Abbildung 106:Referenzfahrt Einstellungen der lokalen Achse

Diese Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

Für die von Motion Control eingestellten Parameter sind die b maXX Defaultwerte beizu-
behalten, um Fehler durch ungültige Konfigurationen in der Hochlaufphase zu vermei-
den.

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P1205 Positionierung Referenzfahrmo-
dus

Je nach Applikation

P1200 Referenzpunkt 1
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b maXX 4400 als lokale AchseA.1
A.1.8 Weitere Motion Control Einstellungen

Des weiteren werden durch Motion Control folgende Einstellungen vorgenommen. 

Einstellungen durch Motion Control: 

Diese Einstellungen dürfen nicht mehr geändert werden.

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P1292 Parameterauswahl Statusbit 15 530

P1293 Bitmaske für Statusbit 15 1
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Die Antriebsgrundeinstellung A

A.2 b maXX 4400 als CANopen Achse

m Bei der Nutzung der CANopen-Antriebsanschaltung ist die Einstellung der Teilnehmer-
nummer und Baudrate am DIP-Schalter der Karte mit der Angabe im Konfigurator ab-
zugleichen.

m In P0837 (WinBASS II) wird die Softwareversion der CANopen-Slave-Anschaltung an-
gezeigt.

A.2.1 Einstellungen BACI

Die Grundeinstellung der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

Abbildung 107:BACI Einstellungen der CANopen Achse
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b maXX 4400 als CANopen AchseA.2
Diese Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

Einstellungen durch Motion Control: 

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P0827 BACI-Modul-Auswahl Automatic

P0800 Rate Sollwerte, Istwerte Je nach verwendetem MC-
Zyklus:
1 ms = 8
2 ms = 16
4 ms = 32
8 ms = 64

P0817 Trigger-Offset 0

P0818 Zyklus-Offset Sollwerte Je nach verwendetem MC-
Zyklus:
1 ms = 7
2 ms = 15
4 ms = 31
8 ms = 63

P0298 Fehlerreaktion für BACI-Kommu-
nikation

Je nach Applikation.  
Empfohlen: Impulssperre

P0839 Timeout für zyklische Kommuni-
kation

Je nach Applikation.  
Default 50 ms

P0838 Timeout für die Hochlaufphase Je nach Applikation.  
Default 60 s

P0819 Zyklus-Offset Istwerte 0

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P0801 Sollwert 1 300

P0802 Sollwert 2 370

P0803 Sollwert 3 0

P0804 Sollwert 4 0

P0805 Sollwert 5 0

P0806 Sollwert 6 0

P0807 Sollwert 7 0

P0808 Sollwert 8 0

P0809 Istwert 1 301

P0810 Istwert 2 304

P0811 Istwert 3 391

P0812 Istwert 4 0

P0813 Istwert 5 0
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Die Antriebsgrundeinstellung A
Für die von Motion Control eingestellten Parameter sind die b maXX Defaultwerte beizu-
behalten, um Fehler durch ungültige Konfigurationen in der Hochlaufphase zu vermei-
den.

A.2.2 Einstellungen Optionsmodule G,H-Konfiguration

Die Grundeinstellung der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

Abbildung 108:Optionsmodul Einstellungen der CANopen Achse

P0814 Istwert 6 0

P0815 Istwert 7 0

P0816 Istwert 8 0

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum
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b maXX 4400 als CANopen AchseA.2
Diese Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P0830 Optionsmodul G-Konfiguration 1 2 bei LC1 / 3 bei LC2

P0831 Optionsmodul G-Konfiguration 2 0

P0832 Optionsmodul G-Konfiguration 3 0

P0833 Optionsmodul G-Konfiguration 4 0

P0834 Optionsmodul G-Konfiguration 5 0

P0835 Optionsmodul G-Konfiguration 6 0

P0836 Optionsmodul G-Konfiguration 7 0

P0837 Optionsmodul G-Konfiguration 8 0

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P0840 Optionsmodul H-Konfiguration 1 2 bei LC1 / 3 bei LC2

P0841 Optionsmodul H-Konfiguration 2 0

P0842 Optionsmodul H-Konfiguration 3 0

P0843 Optionsmodul H-Konfiguration 4 0

P0844 Optionsmodul H-Konfiguration 5 0

P0845 Optionsmodul H-Konfiguration 6 0

P0846 Optionsmodul H-Konfiguration 7 0

P0847 Optionsmodul H-Konfiguration 8 0
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Die Antriebsgrundeinstellung A

A.2.3 Einstellungen Synchronisierung

Die Grundeinstellung der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

Abbildung 109:Synchronisierungs-Einstellungen der CANopen Achse

Diese Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P0299 Fehlerreaktion bei Sync-Fehlern Je nach Applikation.  
Empfohlen: Impulssperre

P0532 Sync Intervall Je nach verwendetem MC-
Zyklus: 1 ms: 1000 
2 ms: 2000 
4 ms: 4000 
8 ms: 8000

P0533 Sync Toleranz Je nach Applikation.  
Default 12,8 µs
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b maXX 4400 als CANopen AchseA.2
Einstellungen durch Motion Control: 

Für die von Motion Control eingestellten Parameter sind die b maXX Defaultwerte beizu-
behalten, um Fehler durch ungültige Konfigurationen in der Hochlaufphase zu vermei-
den.

A.2.4 Einstellungen Antriebsmanager

Die Grundeinstellung der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

Abbildung 110:Antriebsmanager Einstellungen der CANopen Achse

Diese Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P0531 Quelle für Sync-Signal Je nach Konfiguration

P0534 Sync Offset Je nach Konfiguration

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P1001 Kommunikationsquelle 113
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Die Antriebsgrundeinstellung A

A.2.5 Einstellungen Hochlaufgeber

Die Grundeinstellungen der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

Abbildung 111:Hochlaufgeber Einstellungen der CANopen Achse 

Diese Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P1170 Hochlaufgeber Modus Je nach Applikation.  
Empfohlen: 0

P1174 Hochlaufgeber Haltzeit Je nach Applikation.  
Empfohlen: 1 s
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b maXX 4400 als CANopen AchseA.2
A.2.6 Einstellungen Positionierung 1

Die Grundeinstellung der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

Abbildung 112:Positionierungs-Einstellungen der CANopen Achse

Diese Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

Für die von Motion Control eingestellten Parameter sind die b maXX Defaultwerte beizu-
behalten, um Fehler durch ungültige Konfigurationen in der Hochlaufphase zu vermei-
den.

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P1196 Positionierung Software-End-
schalter 1

Je nach Applikation.  
Empfohlen: 0

P1197 Positionierung Software-End-
schalter 2

Je nach Applikation.  
Empfohlen: 268431360
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Die Antriebsgrundeinstellung A
Abbildung 113:Positionierungs-Detail-Einstellungen der CANopen Achse

Diese Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P1194 Positionierung Positionier-Fens-
ter

4096

P1195 Positionierung Positionier-Fens-
terzeit

10 ms
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b maXX 4400 als CANopen AchseA.2
A.2.7 Einstellungen Referenzfahrt

Die Grundeinstellung der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

Abbildung 114:Referenzfahrt Einstellungen der CANopen Achse

Diese Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

Für die von Motion Control eingestellten Parameter sind die b maXX Defaultwerte beizu-
behalten, um Fehler durch ungültige Konfigurationen in der Hochlaufphase zu vermei-
den.

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P1205 Positionierung Referenzfahrmo-
dus

Je nach Applikation

P1200 Referenzpunkt 1
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Die Antriebsgrundeinstellung A

A.2.8 Weitere Motion Control Einstellungen

Des weiteren werden durch Motion Control folgende Einstellungen vorgenommen. 

Einstellungen durch Motion Control: 

Diese Einstellungen dürfen nicht mehr geändert werden.

A.3 b maXX 4400 als CANsync Achse

A.3.1 Einstellungen BACI

Die Grundeinstellung der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

Abbildung 115:BACI Einstellungen der CANsync Achse

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P1292 Parameterauswahl Statusbit 15 530

P1293 Bitmaske für Statusbit 15 1
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b maXX 4400 als CANsync AchseA.3
Diese Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

Einstellungen durch Motion Control: 

Für die von Motion Control eingestellten Parameter sind die b maXX Defaultwerte beizu-
behalten, um Fehler durch ungültige Konfigurationen in der Hochlaufphase zu vermei-
den.

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P0827 BACI-Modus-Auswahl Automatic

P0817 Trigger-Offset 0

P0801 Sollwert 1 370

P0802 Sollwert 2 300

P0803 Sollwert 3 0

P0804 Sollwert 4 0

P0805 Sollwert 5 0

P0806 Sollwert 6 0

P0807 Sollwert 7 0

P0808 Sollwert 8 0

P0298 Fehlerreaktion für BACI-Kommu-
nikation

Je nach Applikation.  
Empfohlen: Impulssperre

P0839 Timeout für zyklische Kommuni-
kation

Je nach Applikation.  
Default 50 ms

P0838 Timeout für die Hochlaufphase Je nach Applikation.  
Default 60 s

P0809 Istwert 1 301

P0810 Istwert 2 304

P0811 Istwert 3 391

P0812 Istwert 4 0

P0813 Istwert 5 0

P0814 Istwert 6 0

P0815 Istwert 7 0

P0816 Istwert 8 0

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P0800 Rate Sollwerte, Istwerte Je nach Konfiguration.

P0818 Zyklus-Offset Sollwerte Je nach Konfiguration.

P0819 Zyklus-Offset Istwerte 0
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Die Antriebsgrundeinstellung A

A.3.2 Einstellungen Optionsmodule G,H-Konfiguration

Die Grundeinstellung der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

Abbildung 116:Optionsmodul Einstellungen der CANsync Achse

Diese Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P0830 Optionsmodul G-Konfiguration 1 Je nach Konfiguration im Motion 
Manager:
ohne zyklischen Sollwert = 0
SW-Mapping 1 = 65
SW-Mapping 2 = 69
SW-Mapping 3 = 73
SW-Mapping 4 = 77

P0831 Optionsmodul G-Konfiguration 2 0

P0832 Optionsmodul G-Konfiguration 3 0

P0833 Optionsmodul G-Konfiguration 4 0

P0834 Optionsmodul G-Konfiguration 5 5
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b maXX 4400 als CANsync AchseA.3
A.3.3 Einstellungen Synchronisierung

Die Grundeinstellung der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

P0835 Optionsmodul G-Konfiguration 6 7

P0836 Optionsmodul G-Konfiguration 7 65

P0837 Optionsmodul G-Konfiguration 8 0

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P0840 Optionsmodul H-Konfiguration 1 Je nach Konfiguration im Motion 
Manager:
ohne zyklischen Sollwert = 0
SW-Mapping 1 = 65
SW-Mapping 2 = 69
SW-Mapping 3 = 73
SW-Mapping 4 = 77

P0841 Optionsmodul H-Konfiguration 2 0

P0842 Optionsmodul H-Konfiguration 3 0

P0843 Optionsmodul H-Konfiguration 4 0

P0844 Optionsmodul H-Konfiguration 5 5

P0845 Optionsmodul H-Konfiguration 6 7

P0846 Optionsmodul H-Konfiguration 7 65

P0847 Optionsmodul H-Konfiguration 8 0

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum
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Die Antriebsgrundeinstellung A
Abbildung 117:Synchronisierungs-Einstellungen der CANsync Achse

Diese Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

Einstellungen durch Motion Control: 

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P0299 Fehlerreaktion bei Sync-Fehlern Je nach Applikation.  
Empfohlen: Impulssperre

P0531 Quelle für Sync-Signal Sync 1 Signal von der BACI ver-
wenden

P0533 Sync Toleranz Je nach Applikation.  
Default 4,0 µs

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P0532 Sync Intervall Je nach Konfiguration

P0534 Sync Offset Je nach Konfiguration
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b maXX 4400 als CANsync AchseA.3
Für die von Motion Control eingestellten Parameter sind die b maXX Defaultwerte beizu-
behalten, um Fehler durch ungültige Konfigurationen in der Hochlaufphase zu vermei-
den.

A.3.4 Einstellungen Antriebsmanager

Die Grundeinstellung der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

Abbildung 118:Antriebsmanager Einstellungen der CANsync Achse

Diese Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P1001 Kommunikationsquelle 113
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Die Antriebsgrundeinstellung A

A.3.5 Einstellungen Hochlaufgeber

Die Grundeinstellung der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

Abbildung 119:Hochlaufgeber Einstellungen der CANsync Achse

Diese Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P1170 Hochlaufgeber Modus Je nach Applikation.  
Empfohlen: 0

P1174 Hochlaufgeber Haltzeit Je nach Applikation.  
Empfohlen: 1 s
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b maXX 4400 als CANsync AchseA.3
A.3.6 Einstellungen Positionierung 1

Die Grundeinstellung der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

Abbildung 120:Positionierungs-Einstellungen der CANsync Achse

Diese Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P1196 Positionierung Software-End-
schalter 1

Je nach Applikation.  
Empfohlen: 0

P1197 Positionierung Software-End-
schalter 2

Je nach Applikation.  
Empfohlen: 268431360
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Die Antriebsgrundeinstellung A
Abbildung 121:Positionierungs-Detail-Einstellungen der CANsync Achse

Diese Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P1194 Positionierung Positionier-Fens-
ter

4096

P1195 Positionierung Positionier-Fens-
terzeit

10 ms
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b maXX 4400 als CANsync AchseA.3
A.3.7 Einstellungen Referenzfahrt

Die Grundeinstellung der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

Abbildung 122:Referenzfahrt Einstellungen der CANsync Achse

Diese Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

Für die von Motion Control eingestellten Parameter sind die b maXX Defaultwerte beizu-
behalten, um Fehler durch ungültige Konfigurationen in der Hochlaufphase zu vermei-
den.

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P1205 Positionierung Referenzfahrmo-
dus

Je nach Applikation

P1200 Referenzpunkt 1
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Die Antriebsgrundeinstellung A

A.3.8 Weitere Motion Control Einstellungen

Des weiteren werden durch Motion Control folgende Einstellungen vorgenommen. 

Einstellungen durch Motion Control: 

Diese Einstellungen dürfen nicht mehr geändert werden.

A.4 b maXX 3400 als CANopen Achse

Bei der Nutzung des b maXX 3400 am CANopen ist die eingestellte Teilnehmernummer 
und Baudrate mit der Angabe im Konfigurator abzugleichen.

A.4.1 Einstellungen CAN-Konfiguration

Die Grundeinstellung der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

Abbildung 123:Einstellungen CAN-Konfigurator für CANopen

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P1292 Parameterauswahl Statusbit 15 530

P1293 Bitmaske für Statusbit 15 1
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b maXX 3400 als CANopen AchseA.4
Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

A.4.2 Einstellungen Synchronisierung

Die Grundeinstellung der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P0540 CAN Mode Auswahl: CANopen 
Bit15 = FALSE,  
Auswahl CAN Baudrate Konfigu-
ration 
Bit 0 = TRUE und  
Auswahl CAN Slave Nummer 
Konfiguration 
Bit 1 = TRUE, 
P0540 = 3

P542 CANopen Baudrate Konfigura-
tion

je nach verwendeter Baudrate im 
Konfigurator:
1000 kBaud
500 kBaud
250 kBaud
125 kBaud

P0545 CANopen Slave Nummer Konfi-
guration

Je nach eingestellter Node-ID im 
Konfigurator

P830 Bootup nach DS 3.01 V3 aktivie-
ren

0
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Die Antriebsgrundeinstellung A
Abbildung 124:Synchronisierungs-Einstellungen der CANopen-Achse

Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P0532 Sync Intervall ja nach verwendetem 
MC_Zyklus:
1 ms: 1000 
2 ms: 2000 
4 ms: 4000 
8 ms: 8000

P0299 Fehlerreaktion bei Syncfehlern Je nach Applikation. Empfohlen: 
Impulssperre

P0533 Sync Toleranz Je nach Applikation. Empfohlen: 
12,8 µs
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b maXX 3400 als CANopen AchseA.4
Einstellungen durch Motion Control 

A.4.3 Einstellungen Antriebsmanagement

Die Grundeinstellung der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

Abbildung 125:Antriebsmanager Einstellungen der CANopen-Achse

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P0531 Quelle für Sync-Signal Je nach Konfiguration

P0534 Sync Offset Je nach Konfiguration
Applikationshandbuch für b maXX PLC Motion Control nach PLCopen
Dokument-Nr.: 5.02072.06 Baumüller Nürnberg GmbH

302
von 346



Die Antriebsgrundeinstellung A

Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

Einstellungen durch Motion Control 

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P1001 Kommunikartionsquelle Steuerung durch WinBASS II  
Bit0 = TRUE, 
Steuerung durch CAN 
Bit1 = TRUE, 
CAN Schreibzugriffe Bedarfsda-
ten freigegeben 
Bit2 = TRUE, 
CAN Schreibzugriffe Prozessda-
ten freigegeben 
Bit3 = TRUE 
= 15

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P1000 Soll-Betriebsart Je nach Applikation
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b maXX 3400 als CANopen AchseA.4
A.4.4 Einstellungen Hochlaufgeber

Die Grundeinstellung der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

Abbildung 126:Hochlaufgeber Einstellungen der CANopen Achse

Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P1170 Hochlaufgeber Modus keine Sperrung negativer Soll-
werte, 
keine Sperrung positiver Soll-
werte, 
Invertierung des Eingangswer-
tes,  
Verfahrprofile: Trapez

P1174 Hochlaufgeber Schnellhaltzeit Je nach Applikation.  
Empfohlen 1 s
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Die Antriebsgrundeinstellung A

A.4.5 Einstellungen Positionierung 0

Die Grundeinstellung der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

Abbildung 127:Positionierungs-Einstellungen der CANopen Achse

Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P1191 Positionierung aktuelle Satznum-
mer

0

P1196 Positionierung Software-End-
schalter 1

Je nach Applikation.  
Empfohlen: 0

P1197 Positionierung Software-End-
schalter 2

Je nach Applikation.  
Empfohlen: 4294967295
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b maXX 3400 als CANopen AchseA.4
A.4.6 Einstellungen Positionierung 0 Detailansicht

Die Grundeinstellung der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

Abbildung 128:Positionierungs-Detail-Einstellungen der CANopen Achse

Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

A.4.7 Einstellungen Referenzfahrt

Die Grundeinstellung der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P1194 Positionierung Positionier-Fens-
ter

4096

P1195 Positionierung Positionier-Fens-
terzeit

10ms

P1190 Start der Positionierung Mit Bit 4 im Steuerwort 
Bit 9 = FALSE
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Die Antriebsgrundeinstellung A
Abbildung 129:Referenzfahrt Einstellungen der CANopen Achse

Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

A.4.8 Weitere Motion Control Einstellungen

Des Weiteren werden durch Motion Control folgende Einstellungen vorgenommen.

Einstellungen durch Motion Control: 

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P1205 Positionierung Referenzfahrtmo-
dus

Je nach Applikation

P1200 Referenzpunkt 1

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

P1292 Parameterauswahl Statusbit 15 530

P1293 Bitmaske für Statusbit 15 1
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b maXX 2300 als CANopen AchseA.5
A.5 b maXX 2300 als CANopen Achse

A.5.1 Einstellungen CAN-Konfiguration

Die Grundeinstellung der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

Abbildung 130:Einstellungen CAN-Konfigurator für CANopen

Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

2000-03 Baud Rate einstellen Je nach verwendeter Baudrate 
im Konfigurator:
1000 kBaud
500 kBaud
250 kBaud
125 kBaud

2000-02 CAN ID einstellen Je nach eingestellter Node-ID im 
Konfigurator
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Die Antriebsgrundeinstellung A

A.5.2 Einstellungen Hochlaufgeber

Die Grundeinstellung der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

Abbildung 131:Hochlaufgeber Einstellungen der CANopen Achse

Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

6042-00 Hochlaufgeber Eingang 0

604A-01 Schnellhalt Verzögerung dv Je nach Applikation. 
Default: 10000 U/min

604A-02 Schnellhalt Verzögerung dt Je nach Applikation. 
Default: 1s
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b maXX 2300 als CANopen AchseA.5
A.5.3 Einstellungen Aktive Positionierung

Die Grundeinstellung der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

Abbildung 132:Positionierungs-Einstellungen der CANopen Achse

Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

607A-00 Zielposition 0

607D-01 Software-Endschalter1 Je nach Applikation. 
Default: -2147483648

607D-01 Software-Endschalter2 Je nach Applikation. 
Default: 2147483647
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Die Antriebsgrundeinstellung A

A.5.4 Positionierung Detailansicht

Die Grundeinstellung der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

Abbildung 133:Positionierungs-Detail-Einstellungen der CANopen Achse

Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

6067-00 Positionier-Fenster Je nach Applikation.  
Empfohlen: 4096 Inc

6068-00 Positionier-Fensterzeit Je nach Applikation.  
Empfohlen: 10 ms
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b maXX 2300 als CANopen AchseA.5
A.5.5 Einstellungen Referenzfahrt

Die Grundeinstellung der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

Abbildung 134:Referenzfahrt Einstellungen der CANopen Achse

Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

6098-00 Referenzfahrmodus Je nach Applikation.  
Empfohlen: Mode 34

607C-00 Referenzpunkt Je nach Applikation.  
Empfohlen: 0 Inc
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Die Antriebsgrundeinstellung A

A.5.6 Einstellungen Referenzfahrt Detailansicht

Die Grundeinstellung der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

Abbildung 135:Referenzfahrt-Detail-Einstellungen der CANopen Achse

Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

6099-02 Referenz-Endgeschwindigkeit Je nach Applikation.  
Default 10 

6099-01 Referenzgeschwindigkeit Je nach Applikation.  
Default 10

609A-00 Referenzbeschleunigung Je nach Applikation.  
Default 100 U/min²
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b maXX 2300 als CANopen AchseA.5
A.5.7 Einstellungen Drehzahlmodus

Die Grundeinstellung der folgenden Parameter ist vorzunehmen und im Gerät zu spei-
chern:

Abbildung 136:Drehzahlmodus Einstellungen der CANopen Achse

Einstellungen sind vom Anwender vorzunehmen: 

b maXX-Para-
meternummer

Beschreibung Motion Control Default Datum

Soll-Drehzahl 1 0

Soll-Drehzahl 2 0

Soll-Drehzahl 3 0

Soll-Drehzahl 4 0
Applikationshandbuch für b maXX PLC Motion Control nach PLCopen
Dokument-Nr.: 5.02072.06 Baumüller Nürnberg GmbH

314
von 346



Die Antriebsgrundeinstellung A

A.6 Liste der von Motion Control benutzten Regler Parameter

HINWEIS
Die in der folgenden Tabelle aufgelisteten Parameter werden von Motion Control genutzt. So-
bald Motion Control aktiv ist, ist sicher zustellen, dass diese Parameter nur noch über Motion 
Control beschrieben werden. 

Schreibzugriffe über Feldbusse, BACI, WinBASS oder reglerinterne Verknüpfungen auf diese 
Parameter führen zu Fehlern!

b maXX-Parameternummer Beschreibung

P0300 Steuerwort

P0370 Lage Sollwert

P0531 Quelle für Sync-Signal

P0532 Sync Intervall

P0534 Sync Offset

P0600 Positionierung Zielposition 1

P0601 Zielangabe 1

P0602 Positionierung Positioniergeschwindigkeit 1

P0602 Positioniergeschwindigkeit 1

P0603 Positionierung Positionierbeschleunigung 1

P0604 Positionierung Positionierverzögerung 1

P0800 Rate Sollwerte, Istwerte

P0801 Sollwert 1

P0802 Sollwert 2

P0803 Sollwert 3

P0804 Sollwert 4

P0805 Sollwert 5

P0806 Sollwert 6

P0807 Sollwert 7

P0808 Sollwert 8

P0809 Istwert 1

P0810 Istwert 2

P0811 Istwert 3

P0812 Istwert 4

P0813 Istwert 5
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Liste der von Motion Control benutzten Regler ParameterA.6
P0814 Istwert 6

P0815 Istwert 7

P0816 Istwert 8

P0818 Zyklus-Offset Sollwerte

P0819 Zyklus-Offset Istwerte

P1000 Soll Betriebsart

P1001 Kommunikationsquelle

P1031 Motor Maximal Drehzahl 

P1171 Hochlaufgeber Eingang

P1172 Hochlaufgeber Hochlaufzeit

P1173 Hochlaufgeber Rücklaufzeit

P1190 Positionier Modus

P1191 Aktueller PosSatz

P1192 Lagenormierung Zähler

P1193 Lagenormierung Nenner

P1194 Positionier Fenster

P1195 Positionier Fenster Zeit

P1196 SW Endschalter 1 

P1197 SW Endschalter 2 

P1200 Referenzpunkt

P1201 Referenzgeschwindigkeit

P1203 Referenzbeschleunigung

P1205 Referenzfahrmodus

P1208 Referenzfahrt Schalter Modus

P1209 Geberoffset

P1292 Parameterauswahl Statusbit 15

P1293 Bitmaske für Statusbit 15

b maXX-Parameternummer Beschreibung
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ANHANG B - DIE MOTION CONTROL 
ERRORID-FEHLERLISTE

Die Motion Control ErrorID-Fehlerliste ist eine vereinfachte und neutrale Ausgabe von 
Antriebs- und Kommunikationsfehlern. Es handelt sich um ein Baumüller spezifische De-
finition. Die ErrorID an den Motion Control Kommandos (FBs) ist erst mit dem entspre-
chenden Errorbit (Error) an der FB-Instanz gültig.

ErrorID Gruppierung String (80 Zeichen) Ausgabe Beschreibung 

0

Motion Kommando 
Meldung

’Motion Manager error’ Fataler Motion Manager Fehler

1 'multiple FB entity’ FB nur einmal aufrufbar

2 'Motion Manager error’ Betriebssystemfehler

3 'timeout FB’ Motion Manager nicht aktiv, PLC neu star-
ten

4 'timeout command interface 
Motion Manager’

Kommando Überwachungszeit am Inter-
face überschritten

5 'no axis initialization’ Achsen Initialisierung fehlt

6 ’axis initialization not possible’ Achsen Initialisierung nicht möglich

7 'max. axis reached’ Maximale Anzahl Achsen erreicht

8 'parameter with no support’ Parameter wird nicht unterstützt

9 'parameter datatyp error’ Parameter mit falschen Datentyp

10 'only parameter read access’ Parameter kann nur gelesen werden

11 'read parameter: no bool para-
meter’

Lese Parameter ist kein boolscher Para-
meter

12 'read parameter: no parameter 
support’

Lese Parameter wird nicht unterstützt

13 'read parameter: wrong parame-
ter number’

Schreib Parameter mit falscher Parameter 
Nummer

14 'read parameter: no UDINT/
DINT parameter’

Lese Parameter ist nicht vom Typ UDINT/
DINT
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15

Motion Kommando 
Meldung

'write parameter: no bool para-
meter’

Schreib Parameter ist kein boolscher Para-
meter

16 'write parameter: no parameter 
support’

Schreib Parameter wird nicht unterstützt

17 'write parameter: wrong para-
meter number’

Schreib Parameter mit falscher Parameter 
Nummer

18 'write parameter: no UDINT/
DINT parameter’

Schreib Parameter ist nicht vom Typ 
UDINT/DINT

19 'MC_PositionProfile: index > 
array size’

MC_PositionProfile mit index-Aufruf der 
größer wie das Feld ist

20 'MC_PositionProfile: table num-
ber of pairs > max. number of 
pairs’

MC_PositionProfile mit Anzahl Positionier-
datensätzen die größer der maximalen 
Anzahl ist.

21 'MC_PositionProfile: array size 
> table number of pairs’

MC_PositionProfile mit Feldgröße die grö-
ßer der angegebenen Feldgröße ist

22 ’MC_SoftEndSwitches: 
Endswitch1 < Endswitch2’

Endschalterlogik ist falsch

23 ’MC_SoftEndSwitches: Refe-
rence not in positioning range’

Homing position (P1018-PLCopen) anpas-
sen über Homing

24 ’MC_SoftEndSwitches: parame-
ter are writeprotected, switch 
MC_Power off’

FB MC_SoftEndSwitches nur bei 
MC_Power off ausführen

25 ’ContinousMotion: setvelocity 
value > maximum velocity appli-
cation (PN9)’

Geforderte Sollgeschwindigkeit ist größer 
als die maximale Antriebsgeschwindigkeit

26 ’no access in homing and disc-
rete motion’

Normierte Istgeschwindigkeit wird in der 
Referenzierung und Positionierung zur Zeit 
nicht unterstützt

27 'no acces in homing and disc-
rete motion'

Funktion in PLCopen States Homing und 
Discret Motion nicht möglich

28 'Virtual Master: Deceleration > 
StopVelocity'

Deceleration des Virtual Master ist größer 
als StopVelocity

29 'Virtual Master: Acceleration > 
StopVelocity'

Acceleration des Virtual Master ist größer 
als StopVelocity

30 'Virtual Master: Jerk >= Decele-
ration'

Jerk des Virtual Master ist größer als 
Deceleration

31 'Virtual Master: Jerk >= Accele-
ration'

Jerk des Virtual Master ist größer als Acce-
leration 

32 'Virtual Master: Jerk <= 0' Jerk des Virtual Master <= 0

33 'Virtual Master: CycleVelocity 
>= Maximum Velocity'

'Virtual Master: CycleVelocity >= Maximum 
Velocity'

ErrorID Gruppierung String (80 Zeichen) Ausgabe Beschreibung 
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Die Motion Control ErrorID-Fehlerliste B
34 'Position must be always in the 
Range of Softendswitches 
(MC_SoftEndSwitches)'

Position muss immer innerhalb der Soft-
ware Endschalter liegen 
(MC_SoftEndSwitches)

35 'input values out of range or 
zero'

Eingangswert ungültig oder = 0

36 'master increments per revolu-
tion must accord cam table 
revolution specification'

Master Auflösung müssen zur Auflösung 
der Kurvenscheibe passen

37 'the value has to be consist a 
component of two, commen-
cing with 512'

Wert muss eine 2-er Potenz sein - minimal 
512

38 'table master max resolution: 30 
bit'

Maximale Kurvenscheiben Master Auflö-
sung ist 30 Bit

39 'Curve dataset error: out of 
Curve No range'

Kurven Datensatz Fehler - Ungültige Kur-
vennummer

100

PLCopen Meldung

'MC FB call in this PLCopen 
state not possible’

Motion Control FB Aufruf ist in diesem 
PLCopen-State nicht möglich

101 'Errorstop’ PLCopen-State ist Errorstop

102 'application timeout’ Parametrierte Applikationsüberwachungs-
zeit während der Kommandoausführung 
überschritten

103 'drive operation disabled’ Keine Betriebsbereitschaft

104 'drive quickstop’ Antrieb im Zustand Schnellhalt

105 'drive error’ Antrieb hat einen oder mehrere Fehler 
gemeldet

106 'no axis type found-axis configu-
ration/creation required'

Kein Achstyp eingetragen - Konfiguration / 
Generierung erforderlich

107 'axis type is virtual-function not 
possible'

Achstyp ist virtuell - Funktion nicht möglich

108 'axis type is real-function not 
possible'

Achstyp ist real - Funktion nicht möglich

109 'axis type is virtual-used by 
MC_VirtualMaster'

Achstyp ist virtuell - genutzt von 
MC_VirtualMaster

110 'axis type is virtual-used by 
MC_CreateMaster'

Achstyp ist virtuell - genutzt von 
MC_CreateMaster

ErrorID Gruppierung String (80 Zeichen) Ausgabe Beschreibung 
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300

Kommunikation der 
Achse

'communication error’ Allgemeiner Kommunikationsfehler

301 'service data write error’ Bedarfsdaten schreiben Fehler

302 'service data write error value < 
minimum’

Bedarfsdaten schreiben Fehler mit einem 
Wert kleiner Minimum

303 'service data write error value > 
maximum’

Bedarfsdaten schreiben Fehler mit einem 
Wert größer Maximum

304 'service data write error value is 
write protected’

Bedarfsdaten schreibzugriff auf schreibge-
schützten Parameter

305 'service data write error write 
timeout’

Bedarfsdaten schreiben Fehler Überwa-
chungszeitüberschreitung

306 'service data write error access 
with illegal format’

Bedarfsdaten schreiben Fehler mit nicht 
korrektem Format des Parameters

307 'service data write with subindex 
<> 0’

Bedarfsdaten schreiben Fehler mit Subin-
dexangabe

308 'service data contention’ Bedarfsdaten Konflikt beim Kommando

310 ’process data communication 
error’

Prozessdatenfehler

311 'cam data set file not found' Datei mit Kurvenscheiben-Daten fehlt

400

Initialisierung der 
Achse

'initialization with unknown bus 
type’

Initialisierung der Kommunikation mit 
unbekannten Bustyp

401 'multiple initialization on one 
axis’

Mehrfachinitialisierung auf eine Achsen-
nummer

402 'initialization with illegal ID’ Initialisierung mit unzulässiger Busadresse

403 'communication master initiali-
zation fault’

Busmaster meldet Fehler beim Initialisie-
rungsversuch

404 'no support for this drive profile’ Bibliotheksversion und Betriebssystemver-
sion sind inkompatibel

405 'max. communication nodes 
reached’

Maximale Anzahl Kommunikationsknoten 
erreicht

406 'max. number of axis reached’ Maximale Anzahl unterstützter Achsen 
erreicht

407 'error configuration data’ Fehler in der Auswertung der Konfigurati-
onsdaten

408 ’master number error’ ungültige Anzahl PLC-Master-Karten

409 'slave initialization error' Fehler bei der Initialisierung des Slaves - 
Busverbindung / Busadresse überprüfen

ErrorID Gruppierung String (80 Zeichen) Ausgabe Beschreibung 
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Die Motion Control ErrorID-Fehlerliste B
HINWEIS
Der Code kann innerhalb des IEC 61131-3 Programms zur Steuerung eingesetzt werden. Der 
String kann während der Einrichtung der Steuerung zum debuggen genutzt werden oder aber 
weitergeleitet werden.
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ANHANG C - DIE KONFIGURATION 
VON WEITEREN CANOPEN 

TEILNEHMERN

An CANopen Achsanbindungen können Motion Control Achsen betrieben werden. Wird 
Motion Control Single Axis verwendet, ist es möglich weitere CANopen Teilnehmer an 
dieser Achsanbindung zu betreiben. Die Konfiguration der zusätzlich zum Motion Control 
eingesetzten CANopen Teilnehmer erfolgt mit dem Motion Konfigurator (siehe auch ZDer 
Motion Konfigurator– ab Seite 57).

Der Motion Konfigurator ist Bestandteil von PROPROG wt II und ist im PROPROG wt II 
Projektbaum unter Ressource eingebunden.

Durch Betätigen der Schaltfläche "Konfigurator" wird der Motion Konfigurator gestartet. 
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Die Konfiguration der CANopen AchsanbindungC.1
Abbildung 137:Starten Motion Konfigurator 

Die Konfiguration teilt sich auf in:
m Die Konfiguration der Achsanbindung.
m Die Konfiguration der Motion Control Achsen.
m Die Konfiguration weiterer CANopen Teilnehmer.

C.1 Die Konfiguration der CANopen Achsanbindung

Hier wird die CANopen Achsanschaltung konfiguriert (siehe ZDie Anbindungs 
Konfiguration– ab Seite 59).

Hier wird für die CANopen Achsanschaltung die Baudrate und der verwendete Steckplatz 
im b maXX eingestellt. 

Diese Einstellungen sind für alle Teilnehmer an dieser CANopen Achsanschaltung gültig. 

Informationen zur Anschaltung BM4-0-ETH-02 siehe: Applikationshandbuch Ethernet mit 
CANopen.

C.2 Die Konfiguration der Motion Control Achsen

Bei der Konfiguration der Motion Control Achsen (siehe ZDie Achsen Konfiguration– ab 
Seite 63) wird die Netzwerkadresse der Teilnehmer festgelegt. Für Motion Control Ach-
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sen vergebenen Netzwerkadressen sind für weitere CANopen Teilnehmer an dieser 
Achsanschaltung nicht mehr zu verwenden. 

Bei Verwendung von Motion Control Achsen an dieser Anschaltung werden vom Motion 
Manager folgende CANopen Funktionen belegt und können vom Anwender nicht genutzt 
werden:
m SYNC - Master
m NMT - Master für Motion Control Achsen
m PDO 1 receive (empfangen) je Motion Control Achse
m PDO 1 transmit (senden) je Motion Control Achse
m Node-Guarding je Motion Control Achse
m Client SDO der Motion Control Achse

C.3 Die Konfiguration weiterer CANopen Teilnehmer

Mit der PROPROG wt II Bibliothek CANop405_PLC01_20bd00 (und höher) können wei-
tere CANopen Teilnehmer an dieser Anschaltung betrieben werden. 

Es stehen folgende Funktionen zur Verfügung:
m NMT
m SDO lesen
m SDO schreiben
m PDO empfangen
m PDO senden
m Node Guarding
m Emergency

Informationen zu diesen Funktionen siehe Applikationshandbuch „Ethernet mit 
CANopen-Master für b maXX PLC“ und Online Dokumentation in der Bibliothek 
CANop405_PLC01_20bd00 (oder höher).

Die CANopen Anbindung BM4-0-ETH-02 bietet eine begrenzte Anzahl von Postfächern 
mit denen PDO gesendet und empfangen werden können. Diese Postfächer werden von 
der PROPROG wt II Bibliothek CANop405_PLC01_20bd00 (oder höher) und dem Moti-
on Control Manager genutzt. Deshalb sind Postfächer, die über die Bibliothek 
CANopen_PLC01_20bd00 (oder höher) genutzt werden mit dem Motion Konfigurator zu 
konfigurieren. 

C.3.1 Die Konfiguration zum PDO Senden

Zum Senden von PDOs steht in der Bibliothek CANop405_PLC01_20bd00 (oder höher) 
der Funktionsbaustein (FB) CANop405_PDO_WRITE zur Verfügung (siehe auch Online 
Dokumentation des FB). Jedem FB CANop405_PDO_WRITE muss ein Postfach reser-
viert und zugeordnet werden.

Zum Reservieren von Postfächern (zum Senden von PDOs) ist im Motion Konfigurator 
die Anzahl der zu reservierenden Postfächer einzutragen. 
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Die Konfiguration weiterer CANopen TeilnehmerC.3
Dazu muss im Motion Manager bei der Konfiguration der Achsanbindung CANopen_1 die 
Schaltfläche "PDO-Zugriff mit FBs aus Bibliothek CANop405_PLC01_20bd00" betätigt 
werden. 

Abbildung 138:Direkter PDO Zugriff 

Jetzt wird die Anzahl der zu reservierenden Postfächer eingetragen.

Abbildung 139:Reservieren von Postfächern 

Die so reservierten Postfächer müssen dem FB CANop405_PDO_WRITE über den FB-
Eingang us_PDO_NR zugeordnet werden. Die reservierten Postfächer werden begin-
nend mit 1 nummeriert. Bei drei reservierten Postfächern können nur die us_PDO_NR = 
1, 2 und 3 genutzt werden.
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Die Konfiguration von weiteren CANopen Teilnehmern C
Abbildung 140:PDO_WRITE

C.3.2 Die Konfiguration zum PDO Empfangen

Zum Reservieren von Postfächern (zum Empfangen von PDOs) ist im Motion Konfigura-
tor die zu empfangende PDO zu konfigurieren.

Dazu muss im Motion Manager bei der Konfiguration der Achsanbindung CANopen_1 die 
Schaltfläche "PDO-Zugriff mit FBs aus Bibliothek CANop405_PLC01_20bd00" betätigt 
werden. 
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Die Konfiguration weiterer CANopen TeilnehmerC.3
Abbildung 141:Direkter PDO Zugriff 

Durch Betätigen der Schaltfläche "Neues Postfach" erscheint der Dialog zur Konfigurati-
on des Empfangspostfachs. 

Abbildung 142:CANopen PDO Empfangs Postfach 
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Die Konfiguration von weiteren CANopen Teilnehmern C

Durch Auswahl der Node-ID und PDO-typ wird die COB-ID des CANopen Telegramms 
ermittelt und konfiguriert welches in diesem Empfangsfach empfangen wird. 

Werden die Einstellungen mit OK übernommen, wird vom Motion Konfigurator im 
PROPROG wt II Projekt eine globale Variable mit der Bezeichnung "Empfangsfach-Na-
me" angelegt. Diese Variable ist mit dem FB CANop405_PDO_READ am Eingang 
us_PDO_NR zu kontaktieren. Es sind ausschließlich die vom Motion Konfigurator verge-
benen Empfangsfach-Variablen zu nutzen, da sich die Zuordnung der Empfangsfächer 
durch Änderungen im Motion Konfigurator ergeben können.

Die Variable kann bei der Programmierung unter PROPROG wt II über den Dialog "Vari-
able " ausgewählt werden

Abbildung 143:Auswahl der Empfangsfach Variable 

und mit dem FB CANop405_PDO_READ kontaktiert werden.

Abbildung 144:Kontaktierung des FB CANop405_PDO_READ 

C.3.3 Die Konfiguration zum SDO Senden und Empfangen

Ein Senden und Empfangen von Service Daten Objekten (SDO) von weiteren CANopen 
Teilnehmern ist nicht zu konfigurieren. Es sind die FBs CANop405_SDO1_READ bis 
CANop405_SDO8_READ sowie CANop405_SDO1_WRITE bis 
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Die Konfiguration der zusätzlichen zyklischen ProzessdatenkommunikationC.4
CANop405_SDO8_WRITE aus der Bibliothek CANop405_PLC01_20bd00 (oder höher) 
zu verwenden.

Siehe dazu Online Dokumentation der Bibliothek CANop405_PLC01_20bd00 (oder hö-
her) und Applikationshandbuch „Ethernet mit CANopen-Master für b maXX PLC“.

Diese FBs dürfen nicht für Motion Control Achsen verwendet werden.

Abbildung 145:FBs SDO Read und SDO Write der Bibliothek CANop405_PLC01_20bd00

C.4 Die Konfiguration der zusätzlichen zyklischen Prozessdatenkommunikation

C.4.1 Die Voraussetzungen

Die Konfiguration der zusätzlichen zyklischen Prozessdatenkommunikation ist möglich 
bei:
m lokaler Achse  

maximal 4 zusätzliche Sollwerte und  
maximal 4 zusätzliche Istwerte.

m b maXX 3400 CANopen Achse und b maXX 4400 CANopen Achse  
maximal können 4 zusätzliche Sollwerte  
(die in Summe eine maximale Datenlänge von 64 Bit nicht überschreiten)  
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Die Konfiguration von weiteren CANopen Teilnehmern C

und maximal 4 zusätzliche Istwerte  
(die in Summe eine maximale Datenlänge von 64 Bit nicht überschreiten)  
initialisiert werden.

Bei CANopen Achsen wird jeweils für die Soll- und Istwerte eine zusätzliche PDO ini-
tialisiert. Dadurch ergibt sich eine Erhöhung der Buslast, die bei der Systemauslegung 
berücksichtigt werden muss.

C.4.2 Die Initialisierung

Die Initialisierung erfolgt in der Kalt- und Warmstart-Task. Zur Initialisierung werden Ein-
träge in der symbolische Motion Control Achsvariable vom Typ AXIS_REF (z.B. MyAxis) 
geschrieben. Folgende Einträge sind zu beschreiben.

Umschaltung auf Anwendermapping

MyAxis._Node._NodeInfoGeneral.u_MappingVersion

Wird dieser Eintrag auf 128 gesetzt, wird das Anwendermapping mit zusätzlichen Soll- 
und Istwerten initialisiert. 

Initialisierung des zusätzlichen Sollwertmapping

Die Initialisierung des Sollwertmapping erfolgt mit der Substruktur "InitSetUserPDValue" 
von der Struktur AXIS_REF.

Beispiel für den Zugriff auf die Struktur _UserPDI: 

MyAxis._Node._UserPDI._InitSetUserPDValue

Folgende Einträge sind in dieser Struktur zu initialisieren:
m us_NoOfUserPDValue 

Anzahl der zusätzlichen Sollwerte.  
Mögliche Werte: 1 bis 4 

m a_ParameterInfo[0].u_Index 

Parameternummer / Objektnummer des zusätzlichen Sollwertes 0

Bei CANopen Achsen kann auf die b maXX Parameternummer über den herstellerspe-
zifischen Objektbereich zugegriffen werden. Die Objektnummer wird dann aus der Pa-
rameternummer + 0x4000 errechnet. Der ausgewählte Parameter muss zyklisch 
beschreibbar sein.

m a_ParameterInfo[0].us_Subindex 

Subindex des Parameters / Objekts des zusätzlichen Sollwertes 0.

Bei BACI Achsen ist dieser Eintrag immer 0.

m a_ParameterInfo[0].us_ByteLength 

Datenlänge in Bytes des Parameters / Objekts des zusätzlichen Sollwertes 0.
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Mögliche Werte: 1 = 8 Bit  
2 = 16 Bit  
4 = 32 Bit

Bei CANopen Achsen darf die Summe der Datenlängen der zusätzlichen Sollwerte 
8 Byte (64 Bit) nicht überschreiten.

m a_ParameterInfo[1].u_Index 

Parameternummer / Objektnummer des zusätzlichen Sollwertes 1

Bei CANopen Achsen kann auf die b maXX Parameternummer über den herstellerspe-
zifischen Objektbereich zugegriffen werden. Die Objektnummer wird dann aus der Pa-
rameternummer + 0x4000 errechnet. Der ausgewählte Parameter muss zyklisch 
beschreibbar sein.

m a_ParameterInfo[1].us_Subindex 

Subindex des Parameters / Objekts des zusätzlichen Sollwertes 1.

Bei BACI Achsen ist dieser Eintrag immer 0.

m a_ParameterInfo[1].us_ByteLength 

Datenlänge in Bytes des Parameters / Objekts des zusätzlichen Sollwertes 1.

Mögliche Werte: 1 = 8 Bit  
2 = 16 Bit  
4 = 32 Bit

Bei CANopen Achsen darf die Summe der Datenlängen der zusätzlichen Sollwerte 
8 Byte (64 Bit) nicht überschreiten.

m a_ParameterInfo[2].u_Index 

Parameternummer / Objektnummer des zusätzlichen Sollwertes 2

Bei CANopen Achsen kann auf die b maXX Parameternummer über den herstellerspe-
zifischen Objektbereich zugegriffen werden. Die Objektnummer wird dann aus der Pa-
rameternummer + 0x4000 errechnet. Der ausgewählte Parameter muss zyklisch 
beschreibbar sein.

m a_ParameterInfo[2].us_Subindex 

Subindex des Parameters / Objekts des zusätzlichen Sollwertes 2.

Bei BACI Achsen ist dieser Eintrag immer 0.

m a_ParameterInfo[2].us_ByteLength 

Datenlänge in Bytes des Parameters / Objekts des zusätzlichen Sollwertes 2.

Mögliche Werte: 1 = 8 Bit  
2 = 16 Bit  
4 = 32 Bit

Bei CANopen Achsen darf die Summe der Datenlängen der zusätzlichen Sollwerte 
8 Byte (64 Bit) nicht überschreiten.
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m a_ParameterInfo[3].u_Index 

Parameternummer / Objektnummer des zusätzlichen Sollwertes 3

Bei CANopen Achsen kann auf die b maXX Parameternummer über den herstellerspe-
zifischen Objektbereich zugegriffen werden. Die Objektnummer wird dann aus der Pa-
rameternummer + 0x4000 errechnet. Der ausgewählte Parameter muss zyklisch 
beschreibbar sein.

m a_ParameterInfo[3].us_Subindex 

Subindex des Parameters / Objekts des zusätzlichen Sollwertes 3.

Bei BACI Achsen ist dieser Eintrag immer 0.

m a_ParameterInfo[3].us_ByteLength 

Datenlänge in Bytes des Parameters / Objekts des zusätzlichen Sollwertes 3.

Mögliche Werte: 1 = 8 Bit  
2 = 16 Bit  
4 = 32 Bit

Bei CANopen Achsen darf die Summe der Datenlängen der zusätzlichen Sollwerte 
8 Byte (64 Bit) nicht überschreiten.

Initialisierung des zusätzlichen Istwertmapping

Die Initialisierung des Istwertmapping erfolgt mit der Substruktur  
"_InitActUserPDValue"  

von der Struktur AXIS_REF.

Beispiel für den Zugriff auf die Struktur  "_InitActUserPDValue:" 
MyAxis._Node._UserPDI._InitActUserPDValue 

Folgende Einträge sind in dieser Struktur zu initialisieren:
m us_NoOfUserPDValue 

Anzahl der zusätzlichen Istwerte. 
Mögliche Werte: 1 bis 4 

m a_ParameterInfo[0].u_Index 

Parameternummer / Objektnummer des zusätzlichen Istwertes 0.

Bei CANopen Achsen kann auf die b maXX Parameternummer über den herstellerspe-
zifischen Objektbereich zugegriffen werden. Die Objektnummer wird dann aus der Pa-
rameternummer + 0x4000 errechnet. 

m a_ParameterInfo[0].us_Subindex 

Subindex des Parameters / Objekts des zusätzlichen Istwertes 0.

Bei BACI Achsen ist dieser Eintrag immer 0.
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m a_ParameterInfo[0].us_ByteLength 

Datenlänge in Bytes des Parameters / Objekts des zusätzlichen Istwertes 0.

Mögliche Werte: 1 = 8 Bit  
2 = 16 Bit  
4 = 32 Bit

Bei CANopen Achsen darf die Summe der Datenlängen der zusätzlichen Istwerte 
8 Byte (64 Bit) nicht überschreiten.

m a_ParameterInfo[1].u_Index 

Parameternummer / Objektnummer des zusätzlichen Istwertes 1.

Bei CANopen Achsen kann auf die b maXX Parameternummer über den herstellerspe-
zifischen Objektbereich zugegriffen werden. Die Objektnummer wird dann aus der Pa-
rameternummer + 0x4000 errechnet.

m a_ParameterInfo[1].us_Subindex 

Subindex des Parameters / Objekts des zusätzlichen Istwertes 1.

Bei BACI Achsen ist dieser Eintrag immer 0.

m a_ParameterInfo[1].us_ByteLength 

Datenlänge in Bytes des Parameters / Objekts des zusätzlichen Istwertes 1.

Mögliche Werte: 1 = 8 Bit  
2 = 16 Bit  
4 = 32 Bit

Bei CANopen Achsen darf die Summe der Datenlängen der zusätzlichen Istwerte 
8 Byte (64 Bit) nicht überschreiten.

m a_ParameterInfo[2].u_Index 

Parameternummer / Objektnummer des zusätzlichen Istwertes 2.

Bei CANopen Achsen kann auf die b maXX Parameternummer über den herstellerspe-
zifischen Objektbereich zugegriffen werden. Die Objektnummer wird dann aus der Pa-
rameternummer + 0x4000 errechnet.

m a_ParameterInfo[2].us_Subindex 

Subindex des Parameters / Objekts des zusätzlichen Istwertes 2.

Bei BACI Achsen ist dieser Eintrag immer 0.

m a_ParameterInfo[2].us_ByteLength 

Datenlänge in Bytes des Parameters / Objekts des zusätzlichen Istwertes 2.

Mögliche Werte: 1 = 8 Bit  
2 = 16 Bit  
4 = 32 Bit

Bei CANopen Achsen darf die Summe der Datenlängen der zusätzlichen Istwerte 
8 Byte (64 Bit) nicht überschreiten.
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m a_ParameterInfo[3].u_Index 

Parameternummer / Objektnummer des zusätzlichen Istwertes 3.

Bei CANopen Achsen kann auf die b maXX Parameternummer über den herstellerspe-
zifischen Objektbereich zugegriffen werden. Die Objektnummer wird dann aus der Pa-
rameternummer + 0x4000 errechnet.

m a_ParameterInfo[3].us_Subindex 

Subindex des Parameters / Objekts des zusätzlichen Istwertes 3.

Bei BACI Achsen ist dieser Eintrag immer 0.

m a_ParameterInfo[3].us_ByteLength 

Datenlänge in Bytes des Parameters / Objekts des zusätzlichen Istwertes 3.

Mögliche Werte: 1 = 8 Bit  
2 = 16 Bit  
4 = 32 Bit

Bei CANopen Achsen darf die Summe der Datenlängen der zusätzlichen Istwerte 
8 Byte (64 Bit) nicht überschreiten.

C.4.3 Zugriff auf die Sollwerte

Die Sollwerte können in einer synchronisierten Event Task in die Struktur AXIS_REF auf 
folgenden Einträgen geschrieben werden.

m MyAxis._Node.d_SetValue1 entspricht dem zusätzlichen Sollwert 0.
m MyAxis._Node.d_SetValue2 entspricht dem zusätzlichen Sollwert 1.
m MyAxis._Node.d_SetValue3 entspricht dem zusätzlichen Sollwert 2.
m MyAxis._Node.d_SetValue4 entspricht dem zusätzlichen Sollwert 3.

C.4.4 Zugriff auf die Istwerte

Die Istwerte können in einer synchronisierten Event Task aus der Struktur AXIS_REF aus 
folgenden Einträgen gelesen werden.

m MyAxis._Node.d_ActualValue2 entspricht dem zusätzlichen Istwert 0.
m MyAxis._Node.d_ActualValue3 entspricht dem zusätzlichen Istwert 1.
m MyAxis._Node.d_ActualValue4 entspricht dem zusätzlichen Istwert 2.
m MyAxis._Node.d_ActualValue5 entspricht dem zusätzlichen Istwert 3.
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FAQ

Der Eingang Enable an MC_Power ist TRUE aber der Ausgang Status bleibt FALSE?

Es sind nacheinander folgende Punkte zu klären:
m Ist die geräteseitige Antriebsversorgung und Beschaltung korrekt. Gegebenenfalls mit Hilfe von 

WinBASS II überprüfen. Achten Sie insbesondere auf externe Spannungsversorgungen (Nieder-
spannung 24 V) und Phasenlage der Versorgungsspannung.

m Ist die Gerätekonfiguration abgeschlossen und der Antrieb über WinBASS II in Betrieb genom-
men? Achten Sie insbesondere auf Gebersignale und Rastlagereferenzierung (Synchronantrieb).

m Ist der Antriebsbus vollständig konfiguriert und in Betrieb genommen? Achten Sie insbesondere 
auf geräteseitige Einstellungen z. B. an DIP-Schaltern, wie Slave-Adresse und Baudrate und de-
ren Übereinstimmung mit der Konfiguration.

m Sind alle mechanischen Vorraussetzungen an der Antriebswelle erfüllt, z. B. keine Blockierungen?
m Sind die Überwachungsgrößen für Drehzahl, Moment und Richtung korrekt. Gegebenenfalls mit 

WinBASS II überprüfen. 
m Setzen Sie in Ihrem Programm einen Task-Zähler der zyklisch inkrementiert wird (Aufrufkontrolle).

Der Eingang Enable an MC_Power ist TRUE aber der Ausgang Status wird nicht sofort TRUE?

m Die Betriebsbereitschaft ist vom Antriebsregler und der geräteseitigen Beschaltung abhängig und 
kann einige Zyklen dauern. Setzen Sie in Ihrem Programm eventuell einen Überwachungstimer 
am Ausgang Status.

Der Eingang Enable an MC_Power ist TRUE und der PLCopen Zustand ist Errorstop?

m Überprüfen Sie die geräteseitigen und Programm-Freigaben am MC_Power Eingang Enable. Nut-
zen Sie den FB MC_ErrorInfo um einen Schnellhalt oder eine fehlende oder "flackernde" Impuls-
freigabe zu detektieren.

m Überprüfen Sie im Debug-Modus von PROPROG wt II die Error-Meldungen der verwendeten FB-
Instanzen. Diese können zu einem Errorstop führen und müssen mit MC_Reset zu dem Zustand 
Standstill quittiert werden.

Der Eingang Enable an MC_Power ist TRUE, der PLCopen Zustand ist von Errorstop nach 
Standstill gewechselt und der Ausgang Status bleibt FALSE?

m Errorstop ist durch einen Schnellhalt verursacht worden. Sie müssen einen FALSE nach TRUE 
Wechsel (Reset) am Eingang Enable von MC_Power durchführen um den Antrieb aus dem 
Schnellhalt in die Betriebsbereitschaft zu führen, wobei der Schnellhalt nicht weiter anliegen darf 
(Wiederanlaufverriegelung).

Das Stoppen ist doch von der Betriebsart des Busprofils abhängig! Wie wird es genau 
ausgeführt?

m Es wird in die Betriebsart Geschwindigkeitsvorgabe geschaltet und mit einer Geschwindigkeit Null 
und der angegebenen Verzögerung über eine Rampe gebremst. Die Achse steht also nicht auf ei-
ner definierten Position. Es muss anschließend mit MC_Home ein Homing auf eine Referenzposi-
tion durchgeführt werden.
Applikationshandbuch Motion Control nach PLCopen für b maXX PLC
Dokument-Nr.: 5.02072.06

337
von 346



338
von 346
Warum gibt es PLCopen Parameter?

m Die Basis Motion Control Funktionalität ist über eine default PLCopen Parameterfeld Einstellung 
gegeben. Allerdings sind viele Antriebsparameter über alle Busprofile gleich und können somit 
neutral dargestellt werden. Die wesentlichen Antriebsparameter wie die Istposition oder Antriebs-
fehler haben eigene Objekte zur Abfrage (MC_ReadActualPosition, MC_ReadAxisError). Buspro-
fil-Parameter die ausschließlich im Zusammenhang stehen, wie z. B. die Referenzfahrteinstellung 
sind in neutrale Service FBs ausgegliedert. Somit wird die herstellerspezifische Einstellung mini-
miert.

Was ist eine absolute oder relative Position?

m Die absolute Position ist der einheitenbezogene Betrag (nur positiv), z. B. in Inkrementen oder 
mm, der Positionierstrecke. Der Ursprung der Positionierstrecke liegt in der Referenzposition des 
Homing. Die relative Position ist die richtungsabhängige Veränderung der absoluten Position. Die 
Distanz ist ein vorzeichenbehafteter Wert (+/-) als Abstand zur absoluten Position.

Wie wird die additive Positionierung genau durchgeführt?

m Zum Zeitpunkt einer gestarteten absoluten Positionierung wird eine Änderung des Positionierzie-
les gefordert. Die Änderung wird als Distanz zum absoluten Positionsziel aufgeschaltet. Die Um-
setzung der Positionierzieländerung erfolgt in einem Vorgang, ohne zwischenzeitliches Stoppen. 

Nach dem Homing wird das MC_MoveAbsolute oder MC_MoveRelative nicht durchgeführt?

m Die Logiküberprüfung des Positionszieles ist vom verwendeten Antrieb (Regler) abhängig. Wenn 
der Antrieb grundsätzlich, also auch bei nicht aktivierten Software-Endschaltern, eine Überprüfung 
der Ursprungsposition in der Verfahrstrecke durchführt, kann die Ausführung blockiert werden. Ab-
hilfe: Aktivierung der Software-Endschalterfunktion über MC_SoftEndSwitches mit definierten 
Endschalterpositionen.

Der FB MC_PositionProfile positioniert nur einmal und führt die nächsten 
Postionierdatensätze nicht mehr aus?

m Kontrollieren Sie die Positioniereinstellung im b maXX Regler über WinBASS II. Unter Positionier-
datensatz 1 ist insbesondere die Positionierfensterzeit (P1195) zu verkleinern (z. B. 10 ms) und 
das Positionierfenster (P1194) zu definieren (z. B. 4096)
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Glossar

Datum Wert mit entsprechender Einheit in der Ein- und Ausga-
be von Parameter.

Impulsfreigabe Geräteseitiger Betriebsbereitschaftsschalter mit 
Schließer Logik. 

Schnellhalt Für die Betriebsbereitschaft des Antriebs benötigtes Si-
cherheitssignal (Siehe Antriebsgerätebeschreibung). 
Die Logik ist meist Öffner. Das Antriebsverhalten bei 
auslösen des Schnellhalts kann über WinBASS II para-
metriert werden. Das aufheben des Schnellhalts muss 
quittiert werden.

Flankensensitive Ausführung Zur Ausführung des Kommandos muss das Bit nur ein 
Zyklus TRUE sein. Anschließend wird das Kommando 
ausgeführt, das Ergebnis für ein Zyklus gemeldet und 
das Kommando im nächsten Zyklus mit einem Reset 
versehen.

Positionierstrecke oder Verfahrstrecke 
Wert der maximalen Positionsangabe innerhalb einer 
Begrenzung aus Endschaltern, die zur Absicherung 
dienen. Diese Endschalter können sowohl geräteseitig 
(Hardware-Endschalter) als auch als Parameter (Soft-
ware-Endschalter) definiert werden. Die Verfahrstrecke 
besteht aus beliebigen Achsumdrehungen, wobei bei 
Baumüller Antrieben eine Umdrehung einer Auflösung 
von 65536 Inkrementen entspricht, die auch Benutzer-
einheiten genannt werden.

Software-Endschalter Parametrierbare Endschalter mit meist fester Logik 
(Schließer), die ein Verlassen der Verfahrstrecke ver-
hindern.

Hardware-Endschalter Geräteseitige Endschalter mit meist parametrierbarer 
Logik (Schließer, Öffner), die ein Verlassen der Ver-
fahrstrecke verhindern. In der Antriebsparametrierung 
kann meist eine definierte Aktion bei Auslösung der 
Endschalter eingestellt werden, z. B. Schnellhalt.

Referenziermethode Eine Referenzierung, also die Einstellung einer defi-
nierten absoluten Position, kann über unterschiedliche 
Vorgehensweisen erfolgen, z. B. speichern der Positi-
on bei Auslösung eines Schalters. Für die Einstellung 
dieser Methoden stehen FBs 
(MC_HomeInit_ZeroPulse, MC_HomeInit_SetPosition, 
MC_HomeInit_LimitSwitch, 
MC_HomeInit_HomeSwitch) zur Verfügung.

Referenzschalter Eine Referenzierung, also die Einstellung einer defi-
nierten absoluten Position nach Abschluss der Refe-
renzfahrt (Homing), kann auf einen Schalter innerhalb 
der Verfahrstrecke erfolgen, dem Referenzschalter 
oder Referenznocken. Die auslösende Logik (Schlie-
ßer, Öffner) ist meist am Antrieb parametrierbar. 
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Service Kommando Ein Motion Control Kommando das in jedem PLCopen 
Zustand, außer Errorstop, aufrufbar und beliebig oft in-
stanziierbar ist. Ein Aufruf stellt dabei keine Unterbre-
chung vorhandener Motion Control 
Bewegungskommandos her.
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