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1 Abkiirzungen

ACC AMKASYN CAN COMMUNICATION Hardwaresynchronisierte CANopen Schnittstelle

AMK-SPS AMKASY N speicherprogrammierbare Steuerung

AIPEX AMK Inbetriebnahme und Parametrier Explorer

AFP AMK Feldbus Protokoll zur Antriebskommandierung

API Applikations-Interface

CAN Controller Area Network (Feldbusschnittstelle)

CAN-S Hardwaresynchronisiertes CANopen Protokoll

ccb Concise configuration binary file type *.ccb

ccf Concise configuration file *.ccf

CiA CAN in Automation, e.V.

Identnummer (ID Nr.) Parameter nach SERCOS interface Standard zur Parametrierung des AMKASYN Systems

KE/KW AMKASYN Geratereihe Kompakt-Einspeisung, -Wechselrichter

KU AMKASY N Digitale Kompaktumrichter

Mapping Far den Datenaustausch lber Feldbus stehen Datenpakete zur Verfiigung, deren Nutzdateneintrage als
~,Mapping“ bezeichnet werden.

PDO Prozess Daten Objekt

PGT Peripherie Grund Takt

Rx (Receive) Empfangsdaten

SDO Service Daten Objekt

sSwQ Sollwertquelle

Tx (Transmit) Sendedaten
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2 Was ist API? Einfiihrung und Ubersicht

Das Applikationsinterface API ist eine Anwenderschicht, die einen einfachen Zugriff auf die AMK Antriebsfunktionalitat erméglicht.
Das APl ist ein Variablenfeld der AMK Betriebssoftware (Firmware) und ermdglicht die Steuerung und Analyse des Antriebs. Es
unterteilt sich in Sendevariablen (z.B. Istwerte, Statusvariablen, konfigurierbare zyklische Anzeigewerte, Variablen fur die
Auswertung binarer Eingange...) und Empfangsvariablen (z.B. 16-/32-Bit Sollwerte, Steuervariablen, Variable fir die Steuerung
binarer Ausgange...). Sende- und Empfangsrichtung ist aus Sicht des Antriebs definiert.

AMK Antriebe, die Uber einen Feldbus miteinander vernetzt sind, kdnnen mit Hilfe der API Variablen Antriebsdaten untereinander
austauschen.

AMK-SPS Steuerungen (SPS Optionskarten, Reglerkarten mit integrierter SPS, AMKAMAC) haben lesend und schreibend Zugriff
die API Variablen der Busteilnehmer.

Zentrale SPS Systeme:

Bei zentralen SPS Systemen werden Werte (z.B. Sollwerte) aus dem SPS Programm in eine API Variable des Empfangsantriebs
gemappt (z.B. Sollwertvariable diMainSetpoint), so das dort keine weitere Intelligenz zur Dateninterpretation nétig ist. Unter
Mapping versteht man die Nachrichtenkonfiguration und Ubertragung von Nutzdaten in einer Applikation.

Dezentrale SPS Systeme:

Fir die Kommunikation zwischen AMK SPS Steuerungen werden Feldbusvariablen bereit gestellt mit denen Werte aus einer SPS
an eine Andere Ubertragen werden. Die Auswertung und Interpretation der ausgetauschten Daten erfolgt in den SPS Baugruppen.

Das Arbeiten mit API Variablen ermdglicht eine effiziente und zielgerichtete, synchrone Dateniibertragung zwischen synchronen
CANopen Netzwerkteilnehmern (ACC-Bus).

Daten kdnnen in der Zykluszeit nach ID2 SERCOS ZYKLUSZEIT ausgetauscht werden.

Der Datenaustausch zwischen den Teilnehmern wird im Nachrichtenkonfigurator der PC Software AIPEX definiert. Fiir jeden
Teilnehmer werden Sendevariablen aus einer Liste ausgewahlt und anschlieRend liber die Verbindungsliste einem Empfanger
zugewiesen.

Aus der Verbindungsliste erstellt AIPEX einen ,Kommunikations-Beschreibungs-File” (*.ccf, *.ccb) und speichert die
Nachrichtenkonfiguration in einem Parameter. AnschlieBend muss der ,Kommunikations-Beschreibungs-File“ via
Parameteribertragung in den ACC-Bus Master geladen werden.

Nachrichtenkonfiguration mit AIPEX

4% Unbenannt - Aipex -0 x|
Projekt  Online  Eearbeiten  Ansicht  Optionen  Inbetriebnabme  PLC ¢

DeEd EE 228
=B PC
E-E Ew 21 - Antrigb 1 - _
- i ACC T MR GERAT SEMDEWARIABLE |JBERTR.C'.GLING 1 - Antrieb 1 Z - Antrieb 2
- fwd 22-4 |1 |1 - antrieb woutts || EVENT hafpwiriteBlock ¥
------ KE 233 2 |1-antrieb1 | wSyncouto [w|  SYMC ibddSetpoint1s =
3 | Z-Antrieb 2 [waiFpReadBlock | EVEMT [wInle ll
4 | Z- Antrieh 2 digctPosition SYMIC dwsSyncIng ll
1] |
Offline 1 L4
Ld P @ Nj o Sl ﬁﬂ Nl e Verl:uindun.il CCF .-’-'-.usg.i £ Optionen | F.onfiguration erzeugenl

Tz

Die Abbildung zeigt die Verbindungsliste im AIPEX Nachrichtenkonfigurator. Mittels der Verbindungsliste werden Sende- und
Empfangsdaten applikationsspezifisch zugeordnet.
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Beispiel:
Senden Empfangen
Sendevariable Ubertragung 1-Antrieb1 SPS 2-Antrieb2
2-Antrieb2.diActPosition SYNC dwSyncIn5 -

Die Zuordnung bewirkt, das der Lageistwert (diActPosition) von Antrieb 2 zyklisch synchronisiert zum Lagereglertakt (ID2 Sercos
Zykluszeit) an den Antrieb 1 SPS Ubertragen wird. Antrieb 1 empfangt den Lageistwert in der Variable dwSyncIn5. Die
Feldbusvariable dwSyncln5 ist eine symbolische Adressierung auf den Feldbus-Adressbereich eines Gerates, auf den die SPS

lesend und schreibend zugreifen kann.

6/32
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3 Feldbusvariablen und Adressbereiche

Die Feldbusvariablen werden zum Senden und Empfangen von Daten durch eine AMK-SPS Baugruppe verwendet.

Den Feldbusvariablen sind Adressbereiche mit unterschiedlicher Bedeutung und Verwendungszweck zugeordnet. Es wird
zwischen asynchronen und synchronen Variablen unterschieden. Der synchrone Bereich unterscheidet sich von den
asynchronen dadurch, dass Variablen synchronisiert zum Hardwaresynchronisationstakt (Jitter kleiner 1ms) verarbeitet werden.
Diese Variablen werden fiir die Ubertragung z.B. von Sollwerten, Istwerten... benutzt. Der asynchrone Bereich dient der
Ubertragung von zeitunkritischen Daten und des AFP-Protokolls.

Die Adressierung der Feldbusvariablen erfolgt dadurch, dass das ,X“ durch eine Zahl ersetzt wird, die einer Adresse des
Adressbereichs entspricht. Die folgende Abbildung zeigt die physikalischen Adressbereiche in den verschiedenen AMK-
Hardwarekomponenten.

Hinweis: Die mit ,reserviert‘ dargestellten Adressbereiche sind durch das jeweilige "SPS-Zielsystem eingeschrankt.

Bei der Adressierung ist darauf zu achten, dass keine Uiberlappende Adressierungen vorgenommen werden. Bytes ,by0“ und
,by1“ belegen die gleichen Byteadressen wie das Wort ,w0".

Die in der folgenden Abbildung dargestellten Adressbereiche existieren jeweils einmal als Eingangsbereich zum Empfangen von
Variablen und einmal als Ausgangsbereich zum Senden von Variablen.

Adressierung Feldbusvariablen

Feldbusvariable Adressierungsindex Beispiel
n

v qsymex | [ [ [ LT[ L[] [ [ [ | |

Long Iwinx/ |0 1 Iwin1 | lwOut1

word IwOutx

Double |dwinx/ |0 1 2 3 win2 | lwOut2

word dwOutx

Word winx/ 0 1 2 3 4 5 6 7 win4 | wOut4
wOutx

Byte bylnx/ [0 |1 |2 |3 |4 [5 |6 |7 (8 [9 |10 |11 |12 (13 (14 [15 |16 [17 byIn8 | byOut8
byOutx

Hinweis:  Der asynchrone Adressbereich wird nur bytekonsistent tbertragen.
Im synchronen Adressbereich werden alle Variablen konsistent tibertragen

Feldbusvariablen fiir KW-/KU-R03P

Ubertragungstyp ASYNCHRON
Adresse in Byte 0..7 8...63 64...127 128 ... 255
Verwendung Reserviert f. Binare E/A Res. AFP-Kommandos
Hardware
E/A
Feldbus- - lwin1...lwIn7 / wOut1...lwOut7 - Iwin16...lwin31 / lwOut16...lwOut31
variablen dwlin2...dwin15 dwin32...dwin63 /
/ dwOut2...dwOut15 dwOut32...dwOut63
win4...win31 /wOut4...wOut31 win64...win127/
byIn8...byIn63 / byOut8...byOut63 wOut64...wOut127
byln128...byIn255/
byOut128..byOut255
Ubertragungstyp SYNCHRON
Adresse in Byte 0..31
Verwendung Zyklische synchrone Daten
Feldbus- IwSynchIn0...lwSyncIn3 / IwSyncOut0...lwSyncOut3
variablen dwSynclIn0...dwSyncIn7 / dwSyncOut0...dwSyncOut7
wSyncIn0...wSyncIn15 / wSyncOut0...wSyncOut15
bySyncIn0...bySyncIin31 / bySyncOut0...bySyncOut 31

PDK_200335_API_de / Version 2023/25 7132



AMKmotion

Feldbusvariablen fiir KW-/KU-PLC, KW-/KU-PLC1

Ubertragungstyp ASYNCHRON
Adresse in Byte 0..7 8...63 64...127 128 ... 255
Verwendung Reserviert f. Binare E/A Res. AFP-Kommandos
Hardware
E/A
Feldbus- - Iwin1...lwin7 / IwOut1...lwOut7 - Iwin16...lwIn31 / lwOut16...lwOut31
variablen dwin2...dwin15 / dwlin32...dwin63/
dwOut2...dwOut15 dwOut32...dwOut63
win4...win31 / wOut4...wOut31 win64...win127 /
byln8...byln63 / byOut8...byOut63 wOut64...wOut127
byln128...byIn255 /
byOut128..byOut255
Ubertragungstyp SYNCHRON
Adresse in Byte 0..63

Verwendung Zyklische synchrone Daten
Feldbus- IwSynchlIn0...lwSyncIn7 / IwSyncOut0...lwSyncOut7
variablen dwSyncIn0...dwSyncIn15 / dwSyncOut0...dwSyncOut15

wSyncln0...wSyncIn31 / wSyncOut0...wSyncOut31
bySyncIn0...bySyncIin63 / bySyncOut0...bySyncOut 63

Feldbusvariablen fiir KW-/KU-PLC2

Ubertragungstyp ASYNCHRON
Adresse in Byte 0..7 8..127 128 ... 255
Verwendung Reserviert f. Binare E/A AFP-Kommandos
Hardware
E/A
Feldbus- - Iwin1...lwin15 / IwOut1...lwOut15 Iwin16...lwIn31 / lwOut16...lwOut31
variablen dwin2...dwin31 / dwin32...dwin63 / dwOut32...dwOut63
dwOut2...dwOut31 win64...win127 / wOut64...wOut127
win4...wln63 / wOut4...wOut63 byln128...byIn255 / byOut128...byOut255
byIn8...byIn127 /
byOut8...byOut127
Ubertragungstyp SYNCHRON
Adresse in Byte 0..127

Verwendung Zyklische synchrone Daten
Feldbus- IwSynchlIn0...lwSyncin15 / IwSyncOutO...lwSyncOut15
variablen dwSyncIn0...dwSyncIin31 / dwSyncOut0...dwSyncOut31

wSyncIn0...wSyncIn63 / wSyncOut0...wSyncOut63
bySyncIn0...bySyncIn127 / bySyncOut0...bySyncOut 127

Feldbusvariablen fiir die AMKAMAC Steuerung AS-PL12 mit eingebauter AS-FCT1 Baugruppe

Ubertragungstyp ASYNCHRON

Adresse in Byte 0...255 256 ... 511
Verwendung Binare E/A AFP-Kommandos
Feldbus- IwinO...lwIn63 / lwOut...lwOut63

variablen dwin0...dwin127 / dwOut0...dwOut127

win0...wIn255 / wOut0...wOut255
byIn0...byIn511 / byOut0...byOut511

8/32
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Ubertragungstyp

SYNCHRON

Adresse in Byte

0...255

Verwendung Zyklische synchrone Daten
Feldbus- IwSynclIn0...lwSyncin31 / lwSyncOut0...lwSyncOut31
variablen dwSyncIn0...dwSyncIn63 / dwSyncOut0...dwSyncOut63

wSyncIn0...wSyncIn127 / wSyncOut0...wSyncOut127
bySynclIn0...bySyncIn255 / bySyncOut0...bySyncOut255

Feldbusvariablen fiir die AMKAMAC Steuerung AS-PL14 mit eingebauter AS-FCT2 Baugruppe

Ubertragungstyp ASYNCHRON
Adresse in Byte 0...255 256 ... 511
Verwendung Binare E/A AFP-Kommandos
Feldbus- IwInO...lwIn63 / lwOut...IwOut63
variablen dwin0...dwin127 / dwOut0...dwOut127

win0...wIn255 / wOut0...wOut255

byIn0...byIn511 / byOut0...byOut511

Ubertragungstyp SYNCHRON
Adresse in Byte 0..511

Verwendung Zyklische synchrone Daten
Feldbus- IwSyncIn0...lwSyncIn63 / IwSyncOut0...lwSyncOut63
variablen dwSyncIn0...dwSyncIn127 / dwSyncOut0...dwSyncOut127

wSynclIn0...wSyncIn255 / wSyncOut0...wSyncOut255
bySyncIn0...bySyncin511 / bySyncOut0...bySyncOut511

Feldbusvariablen fiir die AMKAMAC Steuerung AS-C mit eingebauter AS-FCT1 Baugruppe

Ubertragungstyp ASYNCHRON
Adresse in Byte 0..255 256 ... 511
Verwendung Binare E/A AFP-Kommandos
Feldbus- IwinO...lwin63 / IwOut...lwOut63
variablen dwlIn0...dwin127 / dwOut0...dwOut127

win0...wIn255 / wOut0...wOut255

byIn0...byIn511 / byOut0...byOut511

Ubertragungstyp SYNCHRON
Adresse in Byte 0..127

Verwendung Zyklische synchrone Daten
Feldbus- IwSynchlIn0...lwSynciIn15 / IwSyncOut0...lwSyncOut15
variablen dwSyncIn0...dwSyncIn31 / dwSyncOut0...dwSyncOut31

wSynciIn0...wSyncIn63 / wSyncOut0...wSyncOut63
bySyncIn0...bySyncIin127 / bySyncOut0...bySyncOut 127

PDK_200335_API_de / Version 2023/25
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4 Konventionen

Die API Variablennamen beginnen mit einem PRAFIX, der den Datentyp kennzeichnet:

AMKmotion

Datentyp- Typ-Bez.- Schliisselwort Prafix Beispiel
Bitfolge 8 Bit Byte BYTE by byAxisState
Bitfolge 16 Bit Wort WORD w wRealTimeBits
Bitfolge 32 Bit Doppelwort DWORD dw dwDummy
Bitfolge 64 Bit Longwort LWORD Iw IwOutX

Ganze Zahl Integer INT i iActValueO
Doppelte ganze Zahl Doppelinteger DINT di diActPosition

PDK_200335_API_de / Version 2023/25

10/32




AMKmotion

5 API Variablen fiir die Wechselrichter KW und Umrichter KU

5.1 Empfang von Sollwerten

API Variablenname CAN CAN Kopier- Verwendung
Index Sub- richtung
[hex] Index
[hex]
diMainSetpoint 2030 01 Rx 32Bit Sollwert, relevant in den Betriebsarten ID32800...
diReserve1 2030 02 Rx reserviert
iAddSetpoint16 2030 03 Rx 16Bit inkrementeller Lagesollwert relevant in den
Betriebsarten ID32800...
diReserve2 2030 04 Rx reserviert
diAddSetpoint32 2030 05 Rx 32Bit Sollwert fir die Funktion Synchronlauf mit
Winkelausrichtung (SWQW), relevant in den Betriebsarten
ID32800...
5.2 Senden von Istwerten
API Variablenname CAN CAN Kopier- Verwendung
Index Sub- richtung
[hex] Index
[hex]
iMessage 16 2040 01 Tx Konfigurierbare zyklische 16Bit Istwertmeldung (ID32785)
diMessage32 2040 02 Tx Konfigurierbare zyklische 32Bit Istwertmeldung (ID32786)
diActPosition 2040 03 Tx 32Bit Lageistwert
5.3 Status- und Steuervariablen
API Variablenname CAN CAN Kopier- Verwendung
Index Sub- richtung
[hex] Index
[hex]
wDeviceState 2048 00 Tx Statusbits
BIT SYNTAX | BEDEUTUNG
0 SBM System bereit Meldung
1 QUE Quittierung Umrichter
Ein (nur fir Gerate KU)
2.3 - Reserviert
4 - Reserviert
5 Quittierung Pulsweitenmessung
6 PR_POS | Quittierung Messtaster
positive Flanke
7 PR_NEG | Quittierung Messtaster
negative Flanke
8 QRF Quittierung Regler
-freigabe
9..15 - Reserviert

PDK_200335_API_de / Version 2023/25
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API Variablenname CAN CAN Kopier- Verwendung
Index Sub- richtung
[hex] Index
[hex]
wDeviceControl 2049 00 Rx Steuerbits
BIT SYNTAX | BEDEUTUNG
0 FL Fehler I6schen
1 UE Umrichter Ein 1)
(nur fur Gerate KU)
2.4 - Reserviert
5 Start
Pulsweitenmessung
6 CLR-I I-Anteil des Drehzahl
-reglers wird geldscht
7 PR_EN Freigabe Messfunktion
8 RF Reglerfreigabe 1)
9 Restweg I6schen
10...15 - Reserviert
wRealTimeBits 204A 00 Tx Echtzeitbitmeldungen
BIT BEDEUTUNG
0 | Nsoll = Mist | < NFenster (Mist = Nsolr), Fenster
nach ID157
1 | Nigt | < Npin» Schwelle nach ID124
2 [ njt | < ny, Schwelle nach ID125
3 | Migt | > M,, Schwelle nach ID126
4 | Mist | > Mgrenz, Grenzen nach ID82, 1D83
5 | Nsoir | > | Ngrenz |, Grenzen nach ID38, ID39
6 In Position Fenster nach ID57
7 | Pist | ® Py, Schwelle nach ID158
8 Softwareendschalter negativ, nach ID50
9 Antrieb winkelsynchron, Fenster nach 1D228
10 Antrieb drehzahlsynchron, Fenster nach
ID32952
11 Nist® 0
12 Quittierung Istwert geeicht
13 Restweg wurde geldscht, nach 1D32922
14 Uberstrommeldung: Auslastung
>50% der Uberlastgrenze
15 Softwareendschalter positiv
Fenster ID49
Legende:
N Drehzahl, M Drehmoment,
P Leistung, X Lage
byAxisState 204D 00 Tx Steuerbits
BIT SYNTAX | BEDEUTUNG
0 REF_ACK | Referenzpunkt
bekannt
1..7 Reserviert
wStatusBitsld144 204E 00 Tx Frei konfigurierbares Statuswort zur Anzeige von Echtzeitbits
aus der Liste der Codes fiir Binarausgange. Siehe auch
Dokumentation Parameter unter ID144 ,Statusbits”. Der
Anzeigeinhalt des Statusworts D144 wird Gber ID26
.Konfigurationsliste Statusbits” festgelegt.
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1) Um die Signale UE und RF iiber die API Variable steuern zu kénnen, ist folgende Parametrierung notwendig:

ID32795=5 Quelle UE

ID32796=5 Quelle RF

5.4 Binare Ein- und Ausgange

API Variablenname CAN CAN Kopier- Verwendung
Index Sub- richtung
[hex] Index
[hex]
bySystemIn 2060 00 Tx Sendet das Prozessabbild ,Binare Eingange* der Eingénge

BE1, BE2 und BES3 auf der Reglerkarte
bySystemOut 2070 00 Rx Empfangt Prozessabbild ,Binare Ausgange*“ zur Ausgabe auf

den Bindrausgangen BA1, BA2 und BA3 der Reglerkarte 1)
bylnp1Byte0 6000 01 Tx Jedes gesendete Byte stellt das Prozessabbild ,Binare
bylnp1Byte1 6000 02 Tx Eingange* von 8 bindren Eingangen zur Verfiigung.

(z.B. E/A Optionskarte KU- oder KW-EA2 im Steckplatz 1:
bylnp1Byte2 6000 03 AL E1...E8 werden durch die Variable bylnp1Byte0, E9...E12
byinp1Byte3 6000 04 Tx durch bylnp1Byte1 abgebildet)
bylnp1Byte4 6000 05 Tx
bylnp1Byte5 6000 06 Tx
bylnp1Byte6 6000 07 Tx
bylnp1Byte7 6000 08 Tx
byOutp1Byte0 6200 01 Rx Die eingehenden Bytes als ,Prozessabbild Ausgange® werden
byOutp1Byte1 6200 02 Rx auf die bindren Ausgange (ibertragen (z.B. E/A Optionskarte
byOutp1Byte2 6200 03 Rx KU- oder KW-EA2 im St'eckplia\tz 1

A1...A8 werden durch die Variable byOutp1Byte0 gesteuert)
byOutp1Byte3 6200 04 Rx 2)
byOutp1Byte4 6200 05 Rx
byOutp1Byte5 6200 06 Rx
byOutp1Byte6 6200 07 Rx
byOutp1Byte7 6200 08 Rx

) Bindrausgange kénnen Uber die API Variable gesteuert werden, wenn sie nicht dem Grundsystem zugewiesen sind. Folgende
Parametrierung ist notwendig.

ID32864=0 Adresse Ausgangsport 3

2) Binarausgange konnen iiber die AP Variable gesteuert werden, wenn sie nicht dem Grundsystem zugewiesen sind. Folgende
Parametrierung ist notwendig.

ID32846=0 Adresse Ausgangsport 1

PDK_200335_API_de / Version 2023/25
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5.5 Diagnosemeldungen

API CAN CAN Kopier- Verwendung
Variablenname Index Sub- richtung
[hex] Index
[hex]
wSysWarn 2104 00 Tx BIT BEDEUTUNG
0 Reserviert
1 Ubertemperatur externe Komponente
ROx: Ubertemperatur Motor (Motorkaltleiter)
KE, KU: Ubertemperatur Bremswiderstand
2.5 Reserviert
6 ROx: Messimpuls am Eingang TPI der
KW-EN1 Optionskarte bzw. BE3 der
Reglerkarte ROx wurde nichtinnerhalb
des Fensters ID34155 erkannt
7..15 Reserviert
|
wAXisError 2105 00 Tx Guiltig fiir ROx
BIT BEDEUTUNG
Nennstromiberschreitung
(2t-Uberwachung)
1 Reserviert
2 Ubertemperatur Motor (Motorkaltleiter)
3 Reserviert
4 Logikspannungsfehler Schaltnetzteil
5 Geberfehler
6 Fehler Softwarekommutierung
7 Kurzschluss / Erdschluss Motor- / Motorklemme
8 Uberspannung Zwischenkreis
9 Unterspannung Zwischenkreis
10 Reserviert
11 Lageregelfehler
(Exzessive Regelabweichung)
12 Kommunikationsfehler SERCOSinterface
13 Lagegrenzwert (Softwaregrenze) verletzt
14 Reserviert
15 Herstellerspezifischer Fehler
(siehe Diagnosebeschreibung)
byErrorSys 204C 01 Tx Die Auswertung der Bytes dient zur Erkennung von Fehler-
bzw. Warn-meldungen.
Ein Fehler im System liegt vor, wenn eines der beiden Bytes
einen Wert ungleich Null liefert und das "System Bereit" Bit
(SBM) nicht gesetzt ist.
Eine Warnung im System liegt vor, wenn eines der beiden
byErrorOpt 204C 02 Tx Bytes einen Wert ungleich Null liefert und das "System Bereit"

Bit (SBM) gesetzt ist

Die Auswertung kann z.B. in der AMK-SPS programmiert
werden. Durch das Lesen von ID390 Diagnosenummer oder
ID32840 Diagnoseliste kann die Diagnosenummer (siehe
Dokumentation Diagnosemeldungen) ausgelesen werden
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5.6 Analogausgange schreiben

AMKmotion

API CAN CAN Kopier- Verwendung
Variablenname Index Sub- richtung

[hex] Index

[hex]

iAnalogOutp1 6411 01 Rx Analogausgangswert 1
iAnalogOutp2 6411 02 Rx Analogausgangswert 2
iAnalogOutp3 6411 03 Rx Analogausgangswert 3
iAnalogOutp4 6411 04 Rx Analogausgangswert 4

Hinweis:  Analogausgéange sind tber die Option KW-SM1 T.-Nr.:29509 verfigbar.

5.7 Konfigurierbare 4x32Bit Meldung

(ID32948)

API CAN CAN Kopier- Verwendung
Variablenname Index Sub- richtung
[hex] Index
[hex]
diSetpointScr1 2050 01 Tx Inhalt 1. Meldung aus der konfigurierbaren 4x32Bit Meldung
(ID32948)
diSetpointScr2 2050 02 Tx Inhalt 2. Meldung aus der konfigurierbaren 4x32Bit Meldung
(ID32948)
diSetpointScr3 2050 03 Tx Inhalt 3. Meldung aus der konfigurierbaren 4x32Bit Meldung
(ID32948)
diSetpointScr4 2050 04 Tx Inhalt 4. Meldung aus der konfigurierbaren 4x32Bit Meldung

5.8 AFP Protokoll zur Antriebskommandierung

API CAN CAN Kopier- Verwendung
Variablenname Index Sub- richtung
[hex] Index
[hex]
IwAFPReadBlock 2020 01-08 Tx 8Byte AFP Statusdaten vom Antrieb
IWAFPWriteBlock 2021 01-08 Rx 8Byte AFP Steuerdaten zum Antrieb

5.9 Vorsteuervariablen Sollwert- und Istwertliste

API CAN CAN Kopier- Verwendung
Variablenname Index Sub- richtung

[hex] Index

[hex]

iSetpoint0 2080 01 Rx ID32838 Sollwertliste
iSetpoint1 2080 02 Rx ID32838 Sollwertliste
iSetpoint2 2080 03 Rx ID32838 Sollwertliste
iSetpoint3 2080 04 Rx ID32838 Sollwertliste
diSetpoint0 2081 01 Rx ID32838 Sollwertliste
diSetpoint1 2081 02 Rx ID32838 Sollwertliste
iActValueO 2090 01 Tx ID32839 Istwertliste

PDK_200335_API_de / Version 2023/25
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API CAN CAN Kopier- Verwendung
Variablenname Index Sub- richtung
[hex] Index
[hex]
iActValue1 2090 02 Tx 1D32839 Istwertliste
diActValue0O 2091 01 Tx 1D32839 Istwertliste
diActValue1 2091 02 Tx ID32839 Istwertliste

5.10 Feldbusvariablen

Feldbusvariablen werden von der SPS benutzt um Daten Gber Feldbus mit anderen SPS Baugruppen oder Antrieben
austauschen zu kénnen. Das SPS Programm schreibt Werte in die Sendvariablen und interpretiert Empfangsdaten.

API
Variablenname

CAN
Index
[hex]

CAN
Sub-
Index
[hex]

Kopier-
richtung

Verwendung

IwinX
IwOutX

1)

Rx
Tx

Longwort asynchron (64Bit)

Hardware

Index X [LWORD]

KU-/KW-RO3P

KU-/KW-PLC

KU-/KW-PLC1

KU-/KW-PLC2

1..31

dwinX
dwOutX

2000
200C

01+X
01+X

Rx
Tx

Doppelwort asynchron (32Bit)

Hardware

Index X [DWORD]

KU-/KW-RO3P

KU-/KW-PLC

KU-/KW-PLCA1

KU-/KW-PLC2

2..63

winX
wOutX

2001
200D

01+X
01+X

Rx
Tx

Wort asynchron (16Bit)

Hardware

Index X [WORD]

KU-/KW-RO3P

KU-/KW-PLC

KU-/KW-PLCA1

KU-/KW-PLC2

4..127

bylnX
byOutX

2002
200E

01+X
01+X

Rx
Tx

Byte asynchron (8Bit)

Hardware

Index X [BYTE]

KU-/KW-RO3P

KU-/KW-PLC

KU-/KW-PLCA1

KU-/KW-PLC2

8...255

IwSyncInX
IwSyncOutX

Rx
Tx

Longwort synchron (64Bit))

Hardware

Index X [LWORD]

KU-/KW-RO3P

0..3

KU-/KW-PLC

T

KU-/KW-PLC1

KU-/KW-PLC2

0
0..7
0..15
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API CAN CAN Kopier- Verwendung
Variablenname Index Sub- richtung
[hex] Index
[hex]

dwSyncInX 2003 01+X Rx Doppelwort synchron

dwSyncOutX 200F 01+X T Hardware Index X [DWORD]
KU-/KW-RO3P 0..7
KU-/KW-PLC 0..15
KU-/KW-PLC1 0..15
KU-/KW-PLC2 0..31

wSyncInX 2004 01+X Rx Wort synchron

wSyncOutX 2010 01+X Tx Hardware Index X [WORD]
KU-/KW-RO3P 0..15
KU-/KW-PLC 0..31
KU-/KW-PLC1 0..31
KU-/KW-PLC2 0...63

bySyncinX 2005 01+X Rx Byte synchron

bySyncOutX 2011 01+X T Hardware Index X [BYTE]
KU-/KW-RO3P 0..31
KU-/KW-PLC 0...63
KU-/KW-PLC1 0...63
KU-/KW-PLC2 0..127

1) Iw (Longwort) wird AMK intern aus Bytes zusammengesetzt —Byte mapping z.B. IwOut10 beginnt mit byOut80

5.11 Platzhalter-Variablen

API CAN CAN Kopier- Verwendung
Variablenname Index Sub- richtung
[hex] Index
[hex]
dwDummy 0004 00 Rx Receive PDO Mapping ohne Dateninhalt, Platzhaltervariablen
wDummy 0003 00 Rx
byDummy 0002 00 Rx
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5.12 Parallelschaltung Servoregler

API CAN CAN Kopier- Verwendung
Variablenname Index Sub- richtung

[hex] Index

[hex]

uwFieldAngleMaster 2112 00 Tx Feldwinkel Master
swisgMaster 2113 00 Tx ISQ Master (Stromsollwert)
swisdMaster 2114 00 X ISD Master (Stromsollwert)
uwFieldAngleSlave 2115 00 Rx Feldwinkel Slave
swisqSlave 0003 00 Rx 1SQ Slave (Stromsollwert)
swisdSlave 0002 00 Rx ISD Slave (Stromsollwert)
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6 API Variablen fiir die Zweiachs-Wechselrichtermodule KWZ

6.1 Empfang von Sollwerten

API Variablenname CAN CAN Kopier- Verwendung
Index Sub- richtung
[hex] Index
[hex]
diMainSetpoint 2030 01 Rx 32Bit Sollwert, relevant in den Betriebsarten ID32800...
diReserve1 2030 02 Rx reserviert
iAddSetpoint16 2030 03 Rx 16Bit inkrementeller Lagesollwert relevant in den
Betriebsarten ID32800...
diReserve2 2030 04 Rx reserviert
diAddSetpoint32 2030 05 Rx 32Bit Sollwert fir die Funktion Synchronlauf mit
Winkelausrichtung (SWQW), relevant in den Betriebsarten
ID32800...
iSetSpeed 2030 06 Rx Drehzahlsollwert 16 Bit in (U/min)
6.2 Senden von Istwerten
API Variablenname CAN CAN Kopier- Verwendung
Index Sub- richtung
[hex] Index
[hex]
iMessage16 2040 01 Tx Konfigurierbare zyklische 16Bit Istwertmeldung (ID32785)
diMessage32 2040 02 Tx Konfigurierbare zyklische 32Bit Istwertmeldung (ID32786)
diActPosition 2040 03 Tx 32Bit Lageistwert
6.3 Status- und Steuervariablen
API Variablenname CAN CAN Kopier- Verwendung
Index Sub- richtung
[hex] Index
[hex]
wDeviceState 2048 00 Tx Statusbits
BIT SYNTAX | BEDEUTUNG
0 SBM System bereit Meldung
1 QUE Quittierung Umrichter
Ein (nur fir Gerate KU)
2.3 - Reserviert
4 - Reserviert
5 Quittierung Pulsweitenmessung
6 PR_POS | Quittierung Messtaster
positive Flanke
7 PR_NEG | Quittierung Messtaster
negative Flanke
8 QRF Quittierung Reglerfreigabe
9..15 - Reserviert
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API Variablenname CAN CAN Kopier- Verwendung
Index Sub- richtung
[hex] Index
[hex]
wDeviceControl 2049 00 Rx Steuerbits
BIT SYNTAX | BEDEUTUNG
0 FL Fehler I6schen
1 UE Umrichter Ein 1)
(nur fur Gerate KU)
2.4 - Reserviert
5 Start
Pulsweitenmessung
6 CLR-I I-Anteil des Drehzahl
-reglers wird geldscht
7 PR_EN Freigabe Messfunktion
8 RF Reglerfreigabe 1)
9 Restweg I6schen
10...15 - Reserviert
wRealTimeBits 204A 00 Tx Echtzeitbitmeldungen
BIT BEDEUTUNG
0 | Nso - Nist | < NEenster (Nist = Nsoll):
Fenster nach ID157
1 | Nigt | < Npin» Schwelle nach ID124
2 [ njt | < ny, Schwelle nach ID125
3 | Migt | > M,, Schwelle nach ID126
4 | Mist | > Mgrenz, Grenzen nach ID82, 1D83
5 | Nsoir | > | Ngrenz |, Grenzen nach ID38, ID39
6 In Position Fenster nach ID57
7 | Pist | ® Py, Schwelle nach ID158
8 Softwareendschalter negativ,
nach ID50
9 Antrieb winkelsynchron, Fenster
nach 1D228
10 Antrieb drehzahlsynchron, Fenster nach
1D32952
11 Nist® 0
12 Quittierung Istwert geeicht
13 Restweg wurde geldscht, nach ID32922
14 Uberstrommeldung: Auslastung
> 50% der Uberlastgrenze
15 Softwareendschalter positiv
Fenster ID49
Legende:
N Drehzahl, M Drehmoment,
P Leistung, X Lage
byAxisState 204D 00 Tx Statusbits
BIT SYNTAX | BEDEUTUNG
0 REF_ACK | Referenzpunkt bekannt
1.7 - Reserviert
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API Variablenname CAN CAN Kopier- Verwendung
Index Sub- richtung
[hex] Index
[hex]
wStatusBitsld144 204E 00 Tx Frei konfigurierbares Statuswort zur Anzeige von Echtzeitbits

aus der Liste der Codes fiir Bindrausgange. Siehe auch
Dokumentation Parameter unter ID144 ,Statusbits”. Der
Anzeigeinhalt des Statusworts D144 wird Gber ID26
~Konfigurationsliste Statusbits” festgelegt.

N Umdie Signale UE und RF Uber die API Variable steuern zu kdnnen, ist folgende Parametrierung notwendig:

ID32795=5 Quelle UE

ID32796=5 Quelle RF

6.4 Binare Ein- und Ausgange

API Variablenname CAN CAN Kopier- Verwendung
Index Sub- richtung
[hex] Index
[hex]
bySystemIn 2060 00 Tx Sendet das Prozessabbild ,Binare Eingange” der Eingange
BE1, BE2 und BE3 auf der Reglerkarte
bySystemOut 2070 00 Rx Empfangt Prozessabbild ,Binare Ausgange” zur Ausgabe auf
den Binarausgangen BA1, BA2 und BA3 der Reglerkarte 1
bylnp1Byte0 6000 01 Tx Jedes gesendete Byte stellt das Prozessabbild ,Binare
bylnp1Byte1 6000 02 Tx Eingange” von 8 binaren Eingangen zur Verfligung.
byOutp1Byte0 6200 01 Rx Die eingehenden Bytes als ,Prozessabbild Ausgénge® werden
byOutp1Byte1 6200 02 Rx auf die binéren Ausgénge iibertragen 2)

1) Binarausgange kénnen (iber die API Variable gesteuert werden, wenn sie nicht dem Grundsystem zugewiesen sind. Folgende
Parametrierung ist notwendig.

ID32864=0 Adresse Ausgangsport 3

2) Binarausgénge konnen iiber die AP Variable gesteuert werden, wenn sie nicht dem Grundsystem zugewiesen sind. Folgende
Parametrierung ist notwendig.

ID32846=0 Adresse Ausgangsport 1

6.5 Diagnosemeldungen

API CAN CAN Kopier- Verwendung
Variablenname Index Sub- richtung
[hex] Index
[hex]
byErrorSys 204C 01 Tx Die Auswertung der Bytes dient zur Erkennung von Fehler-

bzw. Warn-meldungen.

Ein Fehlerim System liegt vor, wenn das Byte einen Wert
ungleich Null liefert und das "System Bereit" Bit (SBM) nicht
gesetztist.

Eine Warnung im System liegt vor, wenn das Byte einen Wert
ungleich Null liefert und das "System Bereit" Bit (SBM) gesetzt
ist

Die Auswertung kann z.B. in der AMK-SPS programmiert
werden. Durch das Lesen von ID390 Diagnosenummer oder
ID32840 Diagnoseliste kann die Diagnosenummer (siehe
Dokumentation Diagnosemeldungen) ausgelesen werden
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6.6 Konfigurierbare 4x32Bit Meldung
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API Variablenname CAN CAN Kopier- Verwendung
Index Sub- richtung
[hex] Index
[hex]
diSetpointScr1 2050 01 Tx Inhalt 1. Meldung aus der konfigurierbaren 4x32Bit Meldung

(ID32948)

6.7 AFP Protokoll zur Antriebskommandierung

API CAN CAN Kopier- Verwendung
Variablenname Index Sub- richtung
[hex] Index
[hex]
IwAFPReadBlock 2020 01-08 Tx 8Byte AFP Statusdaten vom Antrieb
IwAFPWriteBlock 2021 01-08 Rx 8Byte AFP Steuerdaten zum Antrieb

6.8 Vorsteuervariablen Sollwert- und Istwertliste

API CAN CAN Kopier- Verwendung
Variablenname Index Sub- richtung

[hex] Index

[hex]

iSetpoint0* 2080 01 Rx ID32838 Sollwertliste
iSetpoint1* 2080 02 Rx ID32838 Sollwertliste
iSetpoint2* 2080 03 Rx ID32838 Sollwertliste
iSetpoint3* 2080 04 Rx ID32838 Sollwertliste
diSetpoint0* 2081 01 Rx ID32838 Sollwertliste
diSetpoint1* 2081 02 Rx ID32838 Sollwertliste
iActValueO* 2090 01 Tx ID32839 Istwertliste
iActValue1* 2090 02 Tx ID32839 Istwertliste
diActValue0* 2091 01 Tx ID32839 Istwertliste
diActValue1* 2091 02 Tx ID32839 Istwertliste

*in Vorbereitung
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7 API Variablen fiur die KWF Doppelfrequenzumrichter

Hinweis:  Eine Nachricht zum KWF muss immer beide Variablen (diMainSetpoint und wDeviceControl) beinhalten. Die
Ubertragung nur einer Variablen ist nicht méglich..

7.1 Empfang von Sollwerten

API Variablenname | CAN CAN Kopier-richtung | Verwendung
Index Sub-
[hex] Index
[hex]
diMainSetpoint 2030 01 Rx Drehzahlsollwert in 1/10000 U/min

7.2 Status- und Steuervariablen

APl Variablenname | CAN CAN Kopier-richtung | Verwendung
Index Sub-
[hex] Index
[hex]
wDeviceState 2048 00 Tx Statusbits
BIT SYNTAX | BEDEUTUNG
0 SBM System bereit Meldung
1..3 - Reserviert
4 WARN Warnung
5 ERR Fehler
6..7 - Reserviert
8 QRF Quittierung
Reglerfreigabe
9..15 - Reserviert
wDeviceControl 2049 00 Rx Steuerbits
BIT SYNTAX | BEDEUTUNG
0 FL Fehler I6schen
1.7 - Reserviert
8 RF Reglerfreigabe
9..15 - Reserviert

) Umdas Signal RF uber die API Variable steuern zu kdnnen, ist folgende Parametrierung notwendig:
ID32796=5 Quelle RF
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8 API Variablen fiur die Kompakt-Einspeisung KE

Hinweis: Firdas KE missen alle 3 Sendevariablen (iMessage16, diMessage32 und wDeviceState) gemappt werden. Es ist
nicht zulassig nur eine der 3 Variablen zu konfigurieren. Die PDO wird ereignisgesteuert (Ubertragungstyp EVENT)
Ubertragen. Kleinstmdgliche Zykluszeit dieser Nachricht ist 10ms.

8.1 Senden von Istwerten

API Variablenname CAN CAN Kopier- Verwendung
Index Sub- richtung
[hex] Index
[hex]
iMessage16 2040 01 Tx Konfigurierbare zyklische 16Bit Istwertmeldung (ID32785)

Konfigurierbare Istwerte:
32836 Zwischenkreisspannung
33101 12t Uberlast Umrichter
33116 Temperatur intern
34144 Netzspannung Effektiv
34145 Netzstrom Effektiv

diMessage32 2040 02 Tx Konfigurierbare zyklische 32Bit Istwertmeldung (ID32786)

8.2 Status- und Steuervariablen

API Variablenname | CAN CAN Kopier-richtung | Verwendung
Index Sub-
[hex] Index
[hex]
wDeviceState 2048 00 Tx Statusbits
BIT SYNTAX | BEDEUTUNG
0 SBM System bereit Meldung
1 QUE Quittierung Umrichter Ein
2 QFL Quittierung Fehler I6schen
3 - Reserviert
4 WARN KE Warnmeldung
5 ERR KE Fehlermeldung
6..15 - Reserviert
wDeviceControl 2049 00 Rx Steuerbits
BIT SYNTAX | BEDEUTUNG
0 FL Fehler I6schen
1 UE Umrichter Ein
2..15 - Reserviert
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9 API Variablen fur AMKASMART IDT Motoren mit integriertem Servoregler

9.1 Empfang von Sollwerten

API Variablenname | CAN CAN Kopier-richtung | Verwendung
Index Sub-
[hex] Index
[hex]
diSetSpeed 2030 01 Rx 32Bit Drehzahlsollwert [1/10000 U/min
iSetTorque 2030 03 Rx 16Bit Drehmomentsollwert
iSetPosition 2030 04 Rx 16Bit Lagesollwert
diSetPosition 2030 05 Rx 32Bit Lagesollwert
iSetSpeed 2030 06 Rx 16Bit Drehzahlsollwert [U/min]
9.2 Senden von Istwerten
API Variablenname CAN CAN Kopier- Verwendung
Index Sub- richtung
[hex] Index
[hex]
iMessage16 2040 01 Tx Konfigurierbare zyklische 16Bit Istwertmeldung (ID32785)
diMessage32 2040 02 Tx Konfigurierbare zyklische 32Bit Istwertmeldung (ID32786)
diActPosition 2040 03 Tx 32Bit Lageistwert
9.3 Status- und Steuervariablen
API Variablenname CAN CAN Kopier- Verwendung
Index Sub- richtung
[hex] Index
[hex]
wDeviceState 2048 00 Tx Statusbits
BIT SYNTAX | BEDEUTUNG
0 SBM System bereit Meldung
1 QUE Quittierung 48VDC ein
2.7 - Reserviert
8 QRF Quittierung Regler-
freigabe
9..15 - Reserviert
wDeviceControl 2049 00 Rx Steuerbits
BIT SYNTAX BEDEUTUNG
0 FL Fehler I6schen
1.7 - Reserviert
RF Reglerfreigabe 1)
9..15 - Reserviert
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API Variablenname CAN CAN Kopier- Verwendung
Index Sub- richtung
[hex] Index
[hex]

BIT BEDEUTUNG

0 | Nso - Nist | < NFenster (Nist = Nsoll):
Fenster nach ID157

1 | Nist | < Nppin» Schwelle nach ID124

2 | nist | < ny, Schwelle nach ID125

3 | Migt | > My, Schwelle nach ID126

4 | Migt | > Mgrenz, Grenzen nach ID82,
ID83

5 | Nsoit | > | Ngrenz |, Grenzen nach ID38, 1D39

6 In Position Fenster nach ID57

7 | Pist | ® Py, Schwelle nach ID158

8 Softwareendschalter negativ,
nach ID50

9 Antrieb winkelsynchron, Fenster
nach 1D228

10 Antrieb drehzahlsynchron, Fenster nach
ID32952

1 nisf 0

12 Quittierung Istwert geeicht

13 Restweg wurde geléscht,
nach ID32922

14 Uberstrommeldung: Auslastung
>50% der Uberlastgrenze

15 Softwareendschalter positiv
Fenster ID49

Legende:

N Drehzahl, M Drehmoment,

P Leistung, X Lage

BIT SYNTAX | BEDEUTUNG

0 REF_ACK | Referenzpunkt

bekannt
1..7 - Reserviert
wStatusBitsld144 204E 00 Tx Frei konfigurierbares Statuswort zur Anzeige von Echtzeitbits

aus der Liste der Codes fiir Bindrausgange. Siehe auch
Dokumentation Parameter (T.-Nr. 26249) unter ID144
»otatusbits®. Der Anzeigeinhalt des Statusworts 1D144 wird
Uber ID26 ,Konfigurationsliste Statusbits* festgelegt.

N Umdie Signale UE und RF (ber die API Variable steuern zu kénnen, ist folgende Parametrierung notwendig:
ID32795=5 Quelle UE
ID32796=5 Quelle RF
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9.4 Binare Ein- und Ausgange
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API Variablenname CAN CAN Kopier- Verwendung
Index Sub- richtung
[hex] Index
[hex]
bySystemin 2060 00 Tx Sendet das Prozessabbild ,Binare Eingange” der Eingénge
des IDTs BE1, BE2 und BE3
bySystemOut 2070 00 Rx Empfangt Prozessabbild ,Binare Ausgange” zur Ausgabe auf
den Bindrausgangen BA1, BA2 und BA3 der Reglerkarte 1)
bylnp1Byte0 6000 01 Tx Das Prozessabbild (1 Byte) ,Binare Eingdnge*“ wird auf den
Binareingangsport 1 kopiert (ID32873-ID32881)
byOutp1Byte0 6200 01 Rx Die eingehenden Bytes als ,Prozessabbild Ausgénge® werden
auf die bindren Ausgange Ubertragen (z.B. E/A Optionskarte
KU- oder KW-EA2 im Steckplatz 1
A1...A8 werden durch die Variable byOutp1Byte0 gesteuert 2)

1) Binarausgange kénnen (iber die API Variable gesteuert werden, wenn sie nicht dem Grundsystem zugewiesen sind. Folgende

Parametrierung ist notwendig.
ID32864=0 Adresse Ausgangsport 3

2) Binarausgange konnen Uber die APl Variable gesteuert werden, wenn sie nicht dem Grundsystem zugewiesen sind. Folgende

Parametrierung ist notwendig.
ID32846=0 Adresse Ausgangsport 1

9.5 Diagnosemeldungen

API CAN CAN Kopier- Verwendung
Variablenname Index Sub- richtung
[hex] Index
[hex]
byErrorSys 204C 01 Tx Die Auswertung der Variable dient zur Erkennung von Fehler-

bzw. Warn-meldungen. Ein Fehler im System liegt vor, wenn
das Byte einen Wert ungleich Null liefert und die "System
Bereit Meldung" SBM nicht gesetzt ist. Eine Warnung liegt vor,
wenn das Byte einen Wert ungleich Null liefert und die
"System Bereit Meldung" SBM gesetzt ist. Die Auswertung
kann z.B. in der AMK-SPS programmiert werden. Durch das
Lesen von ID390 Diagnosenummer oder ID32840
Diagnoseliste kann die Diagnosenummer (siehe
Dokumentation Diagnosemeldungen) ausgelesen werden

9.6 Konfigurierbare 4x32Bit Meldung

API Variablenname CAN CAN Kopier- Verwendung
Index Sub- richtung
[hex] Index
[hex]
diSetpointScr1 2050 01 Tx Inhalt 1. Meldung aus der konfigurierbaren 4x32Bit Meldung

(ID32948)
(Es wird nur der Zahlerwert (High word) Ubertragen, da der
IDT Rechteckeingang keinen Nullimpuls hat)

PDK_200335_API_de / Version 2023/25

28/32



AMKmotion

9.7 AFP Protokoll zur Antriebskommandierung

API CAN CAN Kopier- Verwendung
Variablenname Index Sub- richtung
[hex] Index
[hex]
IwAFPReadBlock 2020 01-08 Tx 8Byte AFP Statusdaten
IwAFPWriteBlock 2021 01-08 Rx 8Byte AFP Steuerdaten zur Antriebskommandierung iber das

AMK Feldbus Protokoll (siehe Dokumentation AFP T.-

Nr.:27872)

9.8 Vorsteuervariablen Sollwert- und Istwertliste

API CAN CAN Kopier- Verwendung
Variablenname Index Sub- richtung

[hex] Index

[hex]

iSetpoint0 2080 01 Rx ID32838 Sollwertliste
iSetpoint1 2080 02 Rx 1D32838 Sollwertliste
iSetpoint2 2080 03 Rx ID32838 Sollwertliste
iSetpoint3* 2080 04 Rx 1D32838 Sollwertliste
diSetpoint0* 2081 01 Rx 1D32838 Sollwertliste
diSetpoint1* 2081 02 Rx ID32838 Sollwertliste
iActValue0* 2090 01 Tx 1D32839 Istwertliste
iActValue1* 2090 02 Tx 1D32839 Istwertliste
diActValue0O 2091 01 Tx 1D32839 Istwertliste
diActValue1 2091 02 Tx 1D32839 Istwertliste

*) In Vorbereitung
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10 API Variablen fiir die AMKAMAC Steuerungen AS-PL12, AS-PL14 und AS-C

Feldbusvariablen werden von der SPS benutzt, um Daten Gber Feldbus mit anderen SPS Baugruppen oder Antrieben
austauschen zu kdnnen. SPS Programme schreiben Werte in die Sendevariablen und interpretieren Empfangsdaten.

API CAN CAN Kopier- Verwendung
Variablenname Index Sub- richtung
[hex] Index
[hex]
IwInX 1 Rx Longwort asynchron (64Bit)
IWOUtX Tx Hardware Index X [LWORD]
AS-PL12 + AS-FCT1 0..63
AS-PL14 + ASFCT2 0..63
AS-C + AS-FCT1 0...63
dwinX 2000 01+X Rx Doppelwort asynchron (32Bit)
dwOutx 200G 01+X T Hardware Index X [DWORD]
AS-PL12 + AS-FCT1 0..127
AS-PL14 + ASFCT2 0..127
AS-C + AS-FCT1 0..127
winX 2001 01+X Rx Wort asynchron (16Bit)
wOutx 200D 01+X T Hardware Index X [DWORD]
AS-PL12 + AS-FCT1 0..254
AS-PL14 + ASFCT2 0..254
AS-C + AS-FCT1 0...254
bylnX 2002 01+X Rx Byte asynchron (8Bit)
byOutX gggg éﬁ;"’ $: Hardware Index X [DWORD]
2012 X-254 Tx AS-PL12 + AS-FCT1 0...254, 255... 509
AS-PL14 + ASFCT2 0...254, 255... 509
AS-C + AS-FCT1 0...254, 255... 509
IwSyncinX R Rx Longwort synchron (64Bit)
IwSyncOutX Tx Hardware Index X [DWORD]
AS-PL12 + AS-FCT1 0..31
AS-PL14 + ASFCT2 0..63
AS-C + AS-FCT1 0..15
dwSyncInX 2003 01+X Rx Doppelwort synchron
dwSyncOutX 200F 01+X Tx Hardware Index X [DWORD]
AS-PL12 + AS-FCT1 0..63
AS-PL14 + ASFCT2 0..127
AS-C + AS-FCT1 0...31
wSyncinX 2004 01+X Rx Wort synchron
wSyncOutX 2010 01+X T Hardware Index X [DWORD]
AS-PL12 + AS-FCT1 0..127
AS-PL14 + ASFCT2 0....254
AS-C + AS-FCT1 0..63
bySyncinX 2005 01+X Rx Byte synchron
bySyncOutX ;8(13: gﬁi“ $: Hardware Index X [BYTE]
2013 * X-254 Tx AS-PL12 + AS-FCT1 0...254,*255... 509
AS-PL14 + ASFCT2 0...254, 255... 509
AS-C + AS-FCT1 0..127

1)

Iw (Longwort) wird AMK intern aus Bytes zusammengesetzta Byte mapping z.B. lwOut10 beginnt mit byOut80
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*

Nicht unterstitzt
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lhre Meinung zahlt!

Mit unseren Dokumentationen méchten wir Sie im Umgang mit den AMKmotion Produkten bestmdglich unterstitzen.
Daher sind wir standig bestrebt, unsere Dokumentationen zu optimieren.

Ihre Kommentare oder Anregungen sind fur uns immer interessant.

Nehmen Sie sich kurz Zeit und beantworten Sie unsere Fragen. Bitte schicken Sie anschlieBend eine Kopie dieser Seite an
AMKmotion zurtick.

E-Mail:

— oder
E — Fax-Nr.: +49 7021/50 05-199

Vielen Dank fiir lhre Mithilfe.
Ihr AMKmotion Dokumentationsteam

1. Wie sind Sie mit der Optik unserer Dokumentationen zufrieden?

(1) sehr gut (2) gut (3) maRig (4) kaum (5) nicht

2. Istder Inhalt gut gegliedert?

(1) sehr gut (2) gut (3) maRig (4) kaum (5) nicht

3. lIstder Inhalt verstandlich dokumentiert?

(1) sehr gut (2) gut (3) maRig (4) kaum (5) nicht

4. Haben Sie Themen in der Dokumentation vermisst?

(1) nein (2) ja, welche:

5. Fuhlen Sie sich bei AMKmotion insgesamt gut betreut?

(1) sehr gut (2) gut (3) maRig (4) kaum (5) nicht

AMKmotion GmbH + Co KG
Telefon: +49 7021/50 05-0, Telefax: +49 7021/50 05-199

E-Mail:
Homepage:
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