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Tabela odniesienia

Ponizsza tabela przedstawia list¢ probleméw czgsto napotykanych przy pracy ze sterownikami PLC. Skorzystaj z
tabeli aby tatwo znalez¢ odpowiedz na swoje pytania

Problem Odnosnik

Sterownik PLC si¢ nie wlacza Str. 16
Dioda ERR mruga i PLC nie wchodzi w tryb RUN Str. 16
Zapomniatem hasta do programu PLC Str. 23
Komunikacja czesto przestaje dziatad Str. 26
Komunikacja nie dziata. Mogg znalez¢ tylko konfiguracje transmisji Str. 31
Wystapit biad "low battery" Str. 21
Chciatbym uzyska¢ informacje na temat kodow btedow CPU Str.39
Chciatbym sprawdzi¢ stan przewodéw komunikacji RS485 Str. 28
Dioda CW mruga Str. 36
Chciatbym uzyska¢ informacje o produkcie Str. 5
Wystapit btad ustawien parametréw P2P Str. 31
Chciatbym uzyskan informacje na temat stanu pracy zaleznie od warunkow srodowiskowych Str. 37
Wystapit btad pozycjonowania Str. 43
Wejscia i wyjscia nie dziatajg poprawnie Str. 20
Chciatbym uzyska¢ informacje na temat kodow btedow C-net Str. 41
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1.1 Struktura instrukcji

2.Metody rozwigzywanie problemow

L 3
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3.Konserwacja

2.1.CPU

2.1.1.Diagnoza systemu

2.1.2.Rozwigzywanie problemdéw na podstawie
statusu diéd LED

2.1.3.Rozwigzywanie probleméw w przypadku
niepoprawnego dziatania baterii
2.1.4.Uzywanie funkcji ,,Clear All PLC”

Ten rozdziat zawiera funkcje
diagnostyczne i zalecane akcje
dotyczace CPU sterownika
XGB kiedy wystapi blad

Jezeli problem nie zostanie
rozwigzany skontaktuj si¢ z
dziatem technicznym ANIRO.

2.2.Wbudowany modul C-net

2.2.1.Diagnozowanie komunikacji za pomocg
analizy ramki

2.2.2.Rozwigzywanie probleméw na podstawie
bledow

Ten rozdziat zawiera funkcje
diagnostyczne i zalecane akcje
dotyczace C-net sterownika
XGB

Sprawdz status komunikacji
za pomocg analizy ramki

2.3.Diagnoza wbudowanego pozycjonowania

2.3.1.Jak sprawdzi¢ kod btedu|
2.3.2.Sprawdzenie poprzez diody LED
2.3.3.Silnik nie dziata

Ten rozdziat zawiera metody
sprawdzenia kodoéw bledow
pozycjonowania i zalecane
akcje zalezne od statusu diod
LED

3.1.Konserwacja
3.2.Inspekcja dzienna
3.3.Inspekcja okresowa

Ten dziat zawiera zagadnienia
dotyczace konserwacji i inspekcji
sterownika XGB. Inspekcje
dzielimy na dzienne i okresowe.
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4.Lista kodow bledow|

4.1.CPU
4.2.Wbudowany modul C-net

4.2.1. Kod btedu serwera XGT
4.2.2. Kody Btedow serwera Modbus
4.2.3 . Kody Btedow klienta P2P

4.3. Wbudowana kontrola polozenia
4.4.Wbudowany regulator PID

4.4.1 Kody Bledow
4.4.2. Kody ostrzezen

Ten dzial zawiera kody btedow
1 zalecane dziatania
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Produkty ktérych dotyczy instrukcja

Ta instrukcja rozwiazywania probleméw powinna by¢ uzyta odno$nie nastepujacych produktow:
Typ Model

XBM-DR16S
XBM-DN16/32S
XB(E)C-DR32/64H
XB(E)C-DN32/64H
XEC-DP32/64H
XBC-DR32H/DC

Typ H XBC-DR64H/DC
XBC-DN32H/DC
Jednostka bazowa XBC-DN64H/DC
Jednostki kompaktowe XEC-DR32H/D1
XEC-DR64H/D1
XB(E)C-DR20/30/40/60SU
Typ SU XB(E)C-DN20/30/40/60SU
XB(E)C-DP20/30/40/60SU
XB(E)C-DR10/14/20/30E
Typ E XB(E)C-DN10/14/20/30E
XB(E)C-DP10/14/20/30E

Jednostki modulowe SLIM

1.2 Identyfikacja Produktu

1)Metoda nazewnictwa sterownikow PLC serii XGB jest opisana ponizej. Ten opis pomoze c¢i w odpowiednie;j
klasyfikacji sterownika XGB.

Przyklad) XBC-DN34H/DC

X! | B Ch—="DF ENE 2321 B Hf /DG

/
. Iyp
Seri Jezyk Typ ‘R‘?'_j%‘}l Liczba rodia
PLC PLC nsc rvo zasilania
XGE PLC | B:Drabinks | M: Modulowy R: Przekaznikowe " E: Ekonomiczny /DC: Wejscie DC 24V
E: IEC C: Kompaktowy N: Tranzystorowe NPN 6ﬁ4 S: Standard /D1: Wejscie DC 1224V
P: Tranzystorowe PNF H:Wysoka wydajnos¢ | [Brak: AC
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2) Podstawowe informacje moga by¢ uzyskane z etykiety produktu. Szczegétowe informacje na temat produktu sa
wyjasnione ponizej.

Przyklad) XBC-DN64H

Nazwa produktu j / Wersja O/5

XBC-DN64H (V2.42)
AC100-240V,50/60Hz,1-0.5A
& [N:DC24V.4mA /P
OUT,TR:DC12/24V 0,5A,/P
SURROUNDING TEMP:0~55°C #&—————— Temperatura otoczenia
) LAR-XBC-DNa4H [A) FAE
Numer seryjny ——@ 50053060FFD e,

Informacje szczegdlowe

s

Inspected by M.S KWEOM

Lsis € () (€

| toane i momes g ]
Nazwa produktu Wskazuje nazwe produktu
Wersja O/S Wskazuje wersje O/S produktu
Informacje szczegotowe Wskazuje sposob zasilania PLC oraz jego wejs¢(IN) 1 wyjs¢(OUT)
Temperatura otoczenia Wskazuje zakres temperatury otoczenia w ktorej urzadzenie moze fukncjonowac
Numer seryjny Wskazuje 11 cyfrowy numer seryjny
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1.3 Istotne instrukcje

Instrukcja rozwigzywania problemoéw jest zwigzana z nastepujacymi instrukcjami. Prosimy o odwolywanie si¢ do

ponizszych instrukcji.

Instrukcje sg dostepne do $ciggniecia w formie pliku PDF na naszej stronie www.aniro.pl.

Nazwa producenta

Nazwa Aniro

XGB Hardware ' Opisuje p9dstawy uzypkowama, uzycie modutow
Instrukcja sprzetowa XGB rozszerzen, konfiguracje systemu oraz wbudowanych
Manual N .
licznikéw sterownika XBG.
XGB Hardware(IEC) | Instrukcja sprzgtowa Opisuje p9dstawy uzyt.kowanla, uzycie modutéw
Manual XGB(XEC) rozszerzen, konfiguracje systemu oraz wbudowanych
licznikow sterownika XBG(IEC).
Manual XBC Instrukeja XBC - Typ Opisuje pf)dstawy uzytkowama, uzycie modutow
. . rozszerzen, konfiguracje systemu oraz wbudowanych
Economic/Standard Standardowy Ekonomiczny N .
licznikoéw sterownika XBG.
Manual XEC Instrukeja XEC - Typ Opisuje p9dstawy uzytkowama, uzycie modulow
Economic/Standard Siadr o Homtimg rozszerzen, konfiguracje systemu oraz wbudowanych
- licznikow sterownika XBG(IEC).
Manual XGB Cnet e e Oplsujg uzycie wbudowanej funkgl komunikacji XGB
oraz uzycie zewnetrznych modutéw Cnet I/F.
XGB Posotioning XGB - wbudowane Opisuyje jak korzysta¢ z wbudowanej funkcji
Manual pozycjonowanie pozycjonowania sterownika XGB
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1.4 SrodkKi ostrozno$ci

W celu zapewnienia sobie i innym bezpieczenstwa oraz optymalnych warunkow pracy prosimy o uwazne
przeczytanie ponizszych instrukcji bezpieczenstwa przed rozpoczgciem uzytkowania produktu,

Instrukcje sg podzielone na typy "Ostrzezenie" i ,,Uwaga!” co oznacza:

A Uwaga!

Ten symbol wskazuje mozliwos$¢ odniesienia powaznych obrazen lub $mierci jezeli podana instrukcja jest
nieprzestrzegana.

@ Ostrzeienie

Ten symbol wskazuje mozliwos$¢ odniesienia lekkich obrazen jezeli podana instrukcja jest
nieprzestrzegana.

Instrukcje bezpieczenstwa

A Uwaga!

* Nie dotykaj zaciskow §rubowych kiedy sterownik jest podigczony do zrodta zasilania. Moze to
skutkowa¢ awarig urzadzenia oraz porazeniem elektrycznym,

* Nie pozwol na dostanie si¢ obiektoéw takich jak opitki metalu oraz innym odpadéw do obudowy
sterownika. Moze to spowodowaé awarie urzadzenia oraz pozar.

*  Zastosuj odwody ochronne w celu ochrony sterownika oraz catego uktadu kontroli przed zagrozeniami
wynikajacymi ze zrodta zasilani bgdz modutu PLC.

* Nigdy nie podiaczaj obcigzenia wigkszego niz dopuszczalne do wyj$¢ sterownika ani nie zwieraj obwodu
wyjsciowego sterownika. Moze to spowodowac awarie urzadzenia oraz pozar.

*  Przed podiaczeniem zasilania sterownika upewnij si¢, ze wszystkie klapki i zaslepki zaciskow srubowych
sg poprawnie zamkniete. Jezeli nie sg istnieje ryzyko porazenia.

*  Nie dotykaj zaciskow §rubowych kiedy sterownik jest zasilony. Moze to spowodowac niepoprawng prace
sterownika lub porazenie elektryczne.

*  Zanim przystapisz do czyszczenia lub zaciskania zaciskéw srubowych odlacz sterownik od zasilania i
upewnij sie, ze dioda wskazujgca zasilanie zgasto. Niestosowanie si¢ moze spowodowac niepoprawng
prace sterownika lub porazenie elektryczne.
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A Uwaga!

*  Baterii nie mozna tfadowac, rozmontowywac, podgrzewaé, zwiera¢ ani lutowaé. Goraco, wybuch lub
zapalenie moze spowodowac obrazenia lub pozar.

* Nie dotykaj zaciskow sterownika podczas pracy albo tuz po odfaczeniu zasilania. Nieprzestrzeganie moze
prowadzi¢ do oparzen.

*  Upewnij sie, ze zrodto zasilania ma wlasciwe parametry i zostato poprawnie podiaczone do urzadzenia.
Zachowaj ostroznos$¢ podczas podiaczania zasilania gdyz btedy moga spowodowaé uszkodzenie
urzadzenia.

@ Ostrzezenie

» Kable sygnatowe oraz komunikacyjne musza by¢ odseparowane od kabli gtéwnego zrodta
zasilania(wysokie napigcia, duze prady) o co najmniej 100mm. Umieszczenie kabli sygnatowych lub
komunikacyjnych blisko kabli gtéwnego Zrodla zasilania moze narazi¢ urzadzenie na zaktocenia i
spowodowac niepoprawng prace urzadzenia.

e Uzywaj sterownika tylko w srodowisku wyszczegdlnionym w instrukcji lub ogdlnej nocie katalogowe;.
Niestosowanie moze prowadzi¢ do porazenia elektrycznego, pozaru lub niepoprawnej pracy urzadzenia.

*  Upewnij si¢, ze ztacze rozszerzen jest poprawnie zabezpieczone. W innych wypadku moze dojs¢ do
porazenia elektrycznego, pozaru lub nieprawidtowej pracy urzadzenia.

» Jezeli sterownik zostat uzyty w srodowisku w ktorym wystepujg wibracje nie pozwol aby mialy one
bezposredni wplyw na sterownik. Niestosowanie si¢ moze prowadzi¢ do porazenia elektrycznego, pozaru
lub nieprawidlowej pracy urzadzenia.

*  Nie odlaczaj ani nie wyjmuj ptytek drukowanych(PCB) z obudowy. Nie probuj zmienia¢ urzadzenia.
Moze to prowadzi¢ do porazenia elektrycznego, pozaru lub nieprawidtowej pracy urzadzenia.

*  Przed zainstalowaniem bgdZz demontazem modutu odtgcz sterownik od zasilania i upewnij si¢, ze dioda
wskazujaca zasilanie zgasta. Niestosowanie si¢ moze spowodowac niepoprawng prace sterownika lub
porazenie elektryczne.

*  Przed wlaczeniem zasilania upewnij sie¢, Ze polaczone urzadzenia sg poprawnie potaczone i kompatybilne
pod wzgledem napigcia zasilania. Niestosowanie si¢ moze spowodowaé niepoprawng prace sterownika
lub porazenie elektryczne.

*  Nie ktadz ciezkich przedmiotow na kable i przewody. Grozi to pozarem oraz uszkodzeniem kabli.

* Zuzyte baterie oraz urzadzenia sg odpadem przemystowy i powinny by¢ traktowane ze szczegdlng
ostroznoscig. Moze dojs¢ to uwolnienia toksycznego materiatu badz eksplozji jezeli nie zostang one

poprawnie zutylizowane.

AC ZUlylZ0
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2 Metody rozwigzywanie problemow

Rozwiaz problemy zwigzane ze sterownikami XGB w oparciu o ponizsze funkcje diagnostyczne. Jezeli problem
lub wadliwe dziatanie sterownika nie zostanie rozwigzane poprzez uzycie ponizszych metod prosimy o
bezposredni kontakt z dzialem technicznym.

2.1 CPU

2.1.1 Diagnoza systemu

Ten rozdziat zawiera nazwy czgsci sterownika i ich funkcje. Uzytkownik powinien zapozna¢ si¢ z informacjami tu
zawartymi zanim przystapi do diagnozy problemu.

@ Ostrzezenie

Przetaczniki DIP odpowiadajacy za zmiang trybu O/S powinien by¢ uzywany tylko w celu aktualizacji
oprogramowania. Nie uzywaj ich podczas normalnej pracy sterownika(typ E/SU/H)

* TypE
o
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Numer Nazwa

Opis

1 Wskaznik LED wejs¢ Wskaznik LED wej$¢
Ztacze PADT
2 Zlacze PADT « 1 kanat RS-232C
Zaciski §rubowe wejsé Zaciski srubowe wejsé
4 | Zaciski srubowe wyj$¢ Zaciski srubowe wyjs$¢
Ustawia tryb pracy jednostki gldwne;j
. *  STOP — RUN: wykonaj programu
> Przetacznik trybu RUN/STOP *  RUN — STOP zatrzymaj wykonywanie programu
(W przypadku STOP dostepny jest tryb zdalny)
6 | Wskaznik LED wyjsc¢ Wskaznik LED wyjs¢
Wskazuje status modutu CPU
. *  PWR(czerwony):Status zasilania
7 |Wskaznik LED stanu *  RUN(zielony):Status trybu RUN
*  Error(czerwony mrugajacy): Mruga w przypadku btedu
8 Gnlazdp Wbu dowanego modulu Gniazdo wbudowanego modutu RS-232C/485
komunikacji
9 | Zaciski $rubowe zrodta zasilania | Wymagane 100-240VAC
Przetacznik do ustawienia trybu $ciggania/pracy
. *  Wilaczony: Tryb startowy, mozliwe wgranie systemu
10| Przelacznik DIP trybu OS *  Wylaczony: Tryb uzytkownika, mozliwe wgranie programu
poprzez PADT
11 | Uchwyt dodatkowego modutu | Dla dodatkowych modutéw czotowych

ANIRO

11




Typ SU
o

1010

olololololololoNe
plelololslclolololole

1f LY |

{11 |
HBC-DREL
Peit

@ — aw

C1ERR

0o

o1+

jelololololololololojofo]

Sloelo[eloloeloeoI0N

ololololololololololole!

= -
QOD0OI0H0E 0 1
s ssemam
™ 5 m- m
© !
ﬂwl' , 1
BEan | (10]

Hamar

CRCIEatatatanatatatanis
SOR—

!

e s :
ald ©1010101CI1C1010101©
CEEEREEEERE |
B |
o L]
Numer Nazwa Opis
1 Wskaznik LED wej$¢ Wskaznik LED wejs¢
Ztacze PADT
2 | Ziaeze PADT « 1 Kanal RS-232C, 1 kanal USB
Zaciski srubowe wejsé Zaciski srubowe wejsé
4 | Zaciski srubowe wyjs$¢ Zaciski Srubowe wyjs$¢
Ustawia tryb pracy jednostki glownej
. *  STOP — RUN: wykonaj programu
> | Przelacznik trybu RUN/STOP *  RUN — STOP zatrzymaj wykonywanie programu
(W przypadku STOP dostepny jest tryb zdalny)
6 | Wskaznik LED wyjs¢ Wskaznik LED wyjs¢
Wskazuje status modutu CPU
7 | Wskaznik LED st *  PWR(czerwony):Status zasilania
skazi stant *  RUN(zielony):Status trybu RUN
*  Error(czerwony mrugajacy): Mruga w przypadku biedu
8 Gniazdo wbudgwar}ggo Gniazdo wbudowanego modutu RS-232C/485
modutu komunikacji
9 Zaglsk{ Srubowe zrodta 100-240VAC
zasilania
Przetacznik do ustawienia trybu $ciggania/pracy
. *  Wilaczony: Tryb startowy, mozliwe wgranie systemu
10 Przefacznik DIP trybu OS *  Wylaczony: Tryb uzytkownika, mozliwe wgranie
programu poprzez PADT
11 | Uchwyt dodatkowego modutu | Dla dodatkowych modutéw czotowych
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 Typ XBM-S

RUN

XBM-DN16S
XBM—-DN32S XBM-DR16S
E—,'/,;._ o —1 o
xBMDRmpSwﬂ- E 5 XBM—DR::. E
0— “|~—0 00— = —0
(@), B! e

9_

[ o

STOP

) £
|

|t POO-07 M[. i POO~07 qu~zr[
{2 | I =l | of (=] 5l [0
= (E= 1] (=2 =
HIE S 1 TE = [t 3
ek P — o
O— | j O © L B j @
| (=] (== of L) [EEd) e
B == =0 | 7] 1= Eall |7
=] (=1 of =] [E=D [
Ls Ls
o/
Numer Nazwa Opis
1 Wskaznik LED wej$¢ Wskaznik LED wejs¢
Ztacze PADT Ztacze PADT

Zaciski srubowe wejsé

Zaciski srubowe wejsé

E N VST N\

Zaciski srubowe wyjs$¢

Zaciski srubowe wyjs$¢

5 Przetacznik trybu RUN/STOP

Ustawia tryb pracy jednostki glownej
* W przypadku STOP dostgpny jest tryb zdalny

6 | Wskaznik LED wyj$¢

Wskaznik LED wyjs¢

7 Wskaznik LED stanu

Wskazuje status modutu CPU
*  PWR(czerwony):Status zasilania
*  RUN(zielony):Status trybu RUN
*  Error(czerwony mrugajacy): Mruga w przypadku bledu

8-1

Gniazdo wbudowanego

modutu komunikacji RS-485

Gniazdo wbudowanego modutu RS-232C/485
° Piny ,’+97’7’_'

8-2

Gniazdo wbudowanego
modutu komunikacji RS-

232C

Gniazdo wbudowanego modutu RS-232C
Piny,TxD”,,RxD”, .GND”

8-3

Z}acze zasilania

24V

ANIRO

13




0001020304 050607

08080A0BOCODOEOF

XGB

XBC- DR32H ™

Ls
ouT
2021222324252627

28292A2B2C2D2E2F
' Out : 24VDC, 220VAC, 2AP, SAC

Numer Nazwa
1 Wskaznik LED wej$¢ Wskaznik LED wej$é¢

Ztacze PADT
e 1 kanat RS-232C, 1 kanat USB

2 |Ztacze PADT

Zaciski srubowe wejs$é Zaciski Srubowe wejsé

4 | Zaciski Srubowe wyjs¢ Zaciski Srubowe wyjsc¢

Ustawia tryb pracy jednostki gtdéwnej

> |Przelacznik trybu RUN/STOP * W przypadku STOP dostgpny jest tryb zdalny

6 | Wskaznik LED wyjs¢ Wskaznik LED wyjs¢

Wskazuje status modutu CPU
*  PWR(czerwony):Status zasilania
*  RUN(zielony):Status trybu RUN
*  Error(czerwony mrugajacy): Mruga w przypadku btedu

7 Wskaznik LED stanu

Gniazdo wbudowanego
8-1 | modutu komunikacji Gniazdo wbudowanego modutu RS-232C/485

8 RS232C/485
8-2 | Ztacze zasilania 100-240VAC
9 Gniazdo baterii Bateria 3V

Przetacznik do ustawienia trybu Sciggania/pracy
*  Wlaczony: Tryb startowy, mozliwe wgranie systemu
*  Wylagczony: Tryb uzytkownika, mozliwe wgranie programu
poprzez PADT

10 | Przetgcznik DIP trybu OS
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Pomimo, Ze nasze sterowniki sa zaawansowane technologicznie nalezy dokona¢ ogledzin obudowy i
wewnetrznych czesci w poszukiwaniu uszkodzen.

Jezeli podczas ogledzin nie zostang znalezione uszkodzenia mechaniczne lub $lady spalenizny czy zwarcia nalezy
szukanie przyczyny btedu nalezy kontynuowaé poprzez XG5000

Sterownik XGB rejestruje kazdy btad i ostrzezenie powstate podczas pracy co pozwala uzytkownikowi na tatwa
identyfikacje problemu.

Aby otworzy¢ rejestr zawierajacy poprzednie 1 aktualne btedy nalezy wybra¢ opcje ,,error/warning” z zaktadki
Online”. Wys$wietlony bledéw oraz ostrzezen mozna si¢ pozby¢ dzigki liscie kodow bledow zawartej w rozdziale
3.

- ' '
Error/Warning - NewPLC Copy | 2 S

Errar/Waming |Ereor Log

Category Code  State Contents

| 30 Error Module type mismatch error

[ ] ROV Warning  Warning! Inwalid configuration of redundancy system
[ | 42 Warning Fauli Mask Femove Error

[ | a4 Warning Warning: Abnormmal base power module

Detalls/Femedy

[ Save | | Cloze ]
Zaktadka Opis Komentarz
Error/Warning Wyswietla aktualne btedy i ostrzezenia -
Error log Wyswietla rejestr bledow 1 ostrzezen Zachowuje do 100 wpiséw
KOMENTARZ

Btedy beda zapisane w rejestrze do czasu wybrania opcji ,,Delete” w XG5000.
Przy przekroczeniu 100 wpisow najstarsze btedy zostang usuniete z rejestru.

W skrécie 100 ostatnich bledow ostrzezen pozostanie w rejestrze.
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2.1.2 Rozwigzywanie problemow na podstawie statusu diéd LED

W przypadku wystapienia usterki

Ponizej podano podstawowe instrukcje rozwigzywania problemow. Wykonaj je zanim wykonasz zalecane kroki
rozwigzywania problemow na podstawie statusu diod LED.

Przeglad wizualny
*  Tryb pracy maszyny(RUN/STOP)
*  Sprawdz czy sterownik jest podtagczony do zasilania
*  Status wej$¢/wyjs¢ urzadzenia
*  Stan okablowania(wej$cia/wyjscia, kable komunikacyjne)

»  Stan diéd kontrolnych(POWER, RUN, ERR, takze diody wejs¢/wyjs¢). Pod sprawdzeniu ich stanu
podiacz urzadzenia peryferyjne i sprawdz status i zawarto$¢ programu sterownika

Sprawdz czy istnieje usterka
*  Przelacz sterownik w tryb STOP, nastepnie odtacz i ponownie podiacz do zasilania
*  Sprawdz status sterownika i zewngtrznych urzadzen
*  Sprawdz stan wejs¢/wyjs$¢ oraz obcigzenia

*  Sprawdz czy usterka nie wynika z programu wgranego do sterownika
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Ponizej znajduja si¢ metody rozwigzywania problemow zaleznie od stanu diéd LED na obudowie

* Rozwigzywanie problemow w przypadku wylaczonej diody PWR

7
XGB EEE]
XBC- DR32H el
0 PWR

' RUN
ERR
L

Typ Zalecana akcja

1) Sprawdz potaczenie przewodow zasilania z PLC
2) Sprawdz potaczenie przewodow zasilania ze zrodtem zasilania

Zrédlo zasilania
3) Sprawdz zewng¢trzne urzadzenia i napigcie.

L ... |Sprawdz czy napigcie zrodta zasilania jest poprawne
Napiceie Zrodia zasilania | 0 54VAC: §5-264VAC, 24VDC: 19.2~28 8VDC)

s 1) Sprawdz pobor pradu i usun zbedne obcigzenia
SO [ OxT 2) Odtacz i ponownie podtacz sterownik do zasilania

Komentarz Jezeli problem nie zostal rozwiazany skontaktuj si¢ z dziatem technicznym ANIRO
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Rozwiazywanie problemu mrugania diody ERR

r
XGB -
. ] P
XBC- DR32H L
m PWR =
B RUN
© ERR J

Oznacza mruganie diody ERR

Typ Zalecana akcja
1) Sprawdz kod biedu i jego opis poprzez XG5000
Categoryfl Code || State Contents
| 502 Warning Warning: Low battery
Kod btedu
(XGSOOO) Details/Remedy -
Warning: Low battery
2) Usun przyczyng btedu korzystajac z kodu btedu
Komentarz

Jezeli problem nie zostal rozwiazany skontaktuj si¢ z dziatem technicznym ANIRO

ANIRO
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- Rozwigzywanie problemu wylaczonych diod ERR i STOP

EOE ]

XGB

XBC- DR32H T
m PWR =
-1 RUN

| OERR
G

Typ Zalecana akcja

1) Odtacz i ponownie podtacz sterownik do zasilania
Zrodto zasilana i 2) Sprawdz przetacznik DIP O/S

przetaczniki DIP *  przetgczniki powinny by¢ w prawej pozycji
*  Nie uzywaj przetacznikow

Komentarz Jezeli problem nie zostal rozwigzany skontaktuj si¢ z dziatem technicznym ANIRO
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+ Rozwiazywanie problemu niewlasciwej pracy diod wejs¢/wyjs¢

-
1}\[; I 5 EoE ]
. ABL DR
XBC- DR32H i
st
B PWR
RUN
0O ERR
M ¥,
Typ Zalecana akcja
XG5000 Sprawdz status wejs$¢ 1 wyj$¢ poprzez monitor XG5000
»System Monitor” O
| S view gse 2 b
=@k ¢ j@ea 182 [w]

Stan okablowania Sprawdz program wgrany do sterownika i poprawnos¢ potaczen wejs¢/wyjsé

Stan obcigzenia Sprawdz stan potaczenia obcigzenia do pindw wejsc/wyjsé
Sprawdz stan potaczenia w kazdym punkcie PLC

Stan diod wejs¢/wyjs¢ | Sprawdz stan diod wejs¢/wyjsé

Sprawdz informacje dotyczace wejsé/wyjs¢ w instrukeji sterownika
Sprawdz czy diody zmieniaja stan po zmianie stanu wyjscia lub podaniu sygnatu na
wejscie ~

Komentarz Jezeli problem nie zostal rozwigzany skontaktuj si¢ z dziatem technicznym ANIRO
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2.1.3 Rozwigzywanie problemow w przypadku niepoprawnego dzialania baterii
Bateria jest uzywana tylko w sterownikach typu H. Uzywajac sterownika typu H moze zosta¢ wyswietlony kod
btedu dotyczacy baterii.

Uzytkownik powinien co pewien czas wymienia¢ bateri¢. Jest ona uzywana do zapisywania programow i
tworzenie kopii zapasowej danych w przypadku zaniku zasilania. W przypadku niedziatania lub usunigcia baterii
jej funkcje sg podtrzymane przez okoto 30 minut po zaniku zasilania za pomoca superkondensatora. Pomimo to
nalezy jak najszybciej wymienic. baterie na sprawna.

Ogodlnie bateria powinna zostaé wymieniona w przypadku wystapienia ktdregos z ponizszych btedow w XG5000.

Kod btedu Przyczyna bledu Zalecana akcja

500 Btad kopii zapasowej pamigci |Jezeli btad nie wynika z roztadowania baterii nalezy odtaczy¢ i
ponownie podlaczy¢ sterownik do zasilania
(Tryb zdalny ustawiony jako STOP)

502 Bateria roztadowana Wymien bateri¢ na nowg

Ponizszy schemat przedstawia instrukcje wymiany baterii krok po kroku:

Rozpoczecie wymiany baterii

Otworz pokrywe baterii

Ostroinie wyjmij stara baterie z
gniazda i rozlacz konektor

Zamontuj nowa baterie zwracajac
uwage na polaryzacje

A

Podlacz konektor i zamknij pokrywe baterii

Sprawdz stan diody ERR

Nie

Czy dioda ERR jest wylaczona?

Tak

Koniec

ANIRO 2



Z wyjatkiem typu H seria XGB nie uzywa baterii do podtrzymania kopii zapasowej danych. W przypadku innych
typow dane sg podtrzymane przy uzyciu superkondensatora.

Czas podtrzymania danych w sterownikach typu ,,SU” oraz typu ,,E” moze zosta¢ przedtuzony dzigki uzyciu
zegara czasu rzeczywistego. Ponizsza tabela przedstawia szacowany czas podtrzymania danych jednostki glowne;.

Sterownik Czas podtrzymania Komentarz
XBM-DR16S, Przy uzyciu jedynie CPU 10 dni
XBM-DN16/32S (Superkondensator)
Przy uzyciu jedynie CPU 18 dni
XB(E)C - (Superkondensator)
t , 99 R
P Przy uzyciu opcji zegara Temperatura 25°C
. 3 lata
czasu rzeczywistego RTC
Przy uzyciu jedynie CPU .
5 dni
(Superkondensator)
XB(E)C typ ,,E” . .
Przy uzyciu opcji zegara 3 lata
czasu rzeczywistego RTC

@ Ostrzezenie

Powyzsze warto$ci moga by¢ rézne dla r6znych warunkdéw otoczenia i temperatury
W przypadku sterownikow XBG typu ,,H” zwykle bateri¢ nalezy wymienia¢ co 3 lata

Jezeli do podtrzymania danych uzywac superkondensatora pamigtaj, ze czas jego tadowania wynosi
okoto 30 minut

(W przypadku niewystarczajacego czasu tadowania superkondensatora moze zosta¢ wyswietlony btad
»Backup Data error”)
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2.1.4 Uzywanie funkcji ,,Clear All PLC”

Jezeli zapomnisz hasta do programu wgranego do sterownika dostep moze zosta¢ odzyskany za pomoca funkcji
,»Clear All PLC”. Funkcja ta catkowicie usunie program, parametry, dane i ustawione hasta z pamigci sterownika.
Nalezy uzy¢ programu XG5000 w wersji V3.64 lub wyzszej.

Funkcja ,,Clear All PLC” moze zosta¢ uzyta dla ponizszych sterownikow.

Sterownik Wersja O/S

XBM V3.10 Iub wyzsza
XBC Typ H V2.03 Iub wyzsza
XBC Typ SU V1.00 Iub wyzsza
XBC Typ E V1.00 Iub wyzsza
XEC Typ H V1.40 Iub wyzsza

@ Ostrzezenie

Sterownik XGB powinien by¢ w trybie Remote/STOP podczas realizacji fukncji ,,Clear All PLC”

Postepuj zgodnie z ponizszymi krokami
1) Potacz fizycznie sterownik z komputerem(na przyktad za pomocg kabla USB)
2) Uruchom program XG5000 i kliknij ,,New Project”

Aoenn T

[F‘ro ect | Edit Find/Replace View Online  Monitor Debug Toaols Window Help

QL New Proicct HNE@® D i ) BB X (e SY &&MHW # it

.| [@ Open Project... Ctri+ 0O =D : ]
" (3 openfrompLC GRS H RS S e = =] Eli.ﬁ::[l}ﬂ.!-: SR ETD T OT |8 of
| pen from T ) ;
! Open KGLWIN File... maEaEggYYEY [F] | L | MBI
Open GMWIN File... » 0L X I

| save Project Ctri=s

Save As...

Save as Earlier Version...

Close Project

Save As Binary...

Write Binary to PLC,..

COpen from Memory

Write to Memaory...

-

Add Item

Import from File

E@ Evnnart+n Fils
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3) Wybierz sterownik i typ CPU i utw6rz nowy projekt

— = = r = ~ !

Project name: |

File directony: C:\¢GE000Y
PLC Series
() HGK, @ =GB
CPU type: XGEHBCH >

Program name;

) RGE

) AGR

| Awto-allocation

MewProgram

Proagram language

Fr

@ LD SFC

oject description:

5T

4) Po utworzeniu nowego projektu kliknij ,,Clear all PLC”

5 TEST - XG5000

Online | Monitor Debug Tools Window Help

Project  Edit View

DS AHSE Y A
EH000@n|d

B, 4 F 4k 4PF 4NF — <
EscF:i F4 sF1 sFZ F3 FBsFﬂsF!IF

Project
4 TEST+

4 HF Network Configuration
ioa @ Unspecified Metwork

..... t..£ NewPLC [BOSO Intern
%\ System Variable
4 -f) NewPLC(XGB-XBCH)-Offlin
29 Variable/Comment
[ Parameter
: Basic Parameter
[ /O Parameter
> - Internal Parameter
4--- ] Scan Program

----- [ NewProgram

Find/Replace

% Connect
@ Connection Settings...

Safety Lock
Safety Signature

Change Maode
%, Read...
B write...
it

Compare with PLC...
Set Flash Memaory...

Control Redundancy

Communication module setting
Reset/Clear

Diagnosis

Force /O

Skip /O...

Fault Mask...

Module Changing Wizard...
Base Changing Wizard...

@ start Online Editing
% Write Modified Program

(¥ End Online Editing

Ctrl+Q
Ctrl+wW
Ctrl=U

-

SR AN B W
G e S 2

(nirno it

10
—+11

B[JBI@JEEEH‘

el ERIEEEE L

Reset PLC...
Reset Individual Module

Clear PLC...

Clear All PLC...

SO Memory

;—'* Delete Parameter(Standard Settings HS Link,P2F)...

ANIRO
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5) W wyswietlonym nowym oknie kliknij ,,Yes”(Y) lub ,,Tak”’(W nowszych wersjach programu)

XG5000

Delete all pregrarms, parameters, data, passwerd saved on the PLC.
Continue?

Tak Mie

6) Potacz si¢ ze sterownikiem klikajac ,,Connect”

F T
Online Settings - MewPLC L2 |

Connection settings
Type: [usa v] Settings..
Depth: [ Local - ] [ Presiew
General
Tirneout interyal: ] : B,
Retrial tirmes: T B
Read / wiite data zize in PLC run mode

@ Marmal ) Magimun

* Send marinmum data size in ztop mode

Connect ] [ QK ] [ Cancel

6) Zostanie wyswietlona informacja méwigca o usunieciu wszystkich danych, haset 1 programu sterownika

[ xas000 [

b! All data of PLC have been erased.
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2.2 Wbudowany modul C-net

W programie XG5000 status systemu i sieci moze zosta¢ sprawdzony (Seria XBG typu SLIM i kompaktowego)

1) Podtacz sterownik do komputera poprzez RS232C lub USB
2) W programie XG5000 wybierz ,,Online” — ,,Communication module setting” — ,,System diagnosis”

Kliknij prawym przyciskiem myszy na module Cnet I/F i oknie ,,System diagnosis” i wybierz ,,Detailed Module
Information”

Detailed Module Information...

Frame Maonitor...

Loop Back Test...

|

Status By Service...
System Log...

System synchronization...

CIMICANS =LA oL =00

<Okno ,,System diagnosis”™>
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Communication Module Information

Okno

Szczegoly

W oknie zawarte sg szczegdtowe informacje o module

Communication Module Information

| 2 [t |

I || Displays the general information of communication module.

List Context
tdodule kind Intemal Cret
Base Number a
Slot Mumnber 0
Channel 1 Hurber I}
Channel 1 Connect R5Z32
Channel 2 Humber a
Channel 2 Connect R5485
Hardware Eror Moarmal
Hardware Yerzion Wer 1.10
045 Yersion Wer 262
F2P Enable
Dedicated Service HGETMNone
Parameter information ar

| Close

Spis informacji o module

Informacja

Module Type

Tlumaczenie

Typ modutu

Opis

Informacja o typie modutu

Base Number

Numer bazy modutu

0(modut wbudowany)

Informacja o basie modutu komunikacji, ustawiona jako

Slot Number

Numer slotu modutu

Informacja o numerze slotu modutu komunikacji,
ustawiona jako O(modut wbudowany)

Station Number

Numer stacji

Numer kanatu uzywanego do komunikacji P2P

Connection Method

Metoda polaczenia

danego kanatu

Informacja o rodzaju komunikacji(RS-232C, RS-422)

Hardware Error

Btad sprzgtowy

Podaje stan komunikacji sprzetowej modutu

Hardware Version

Wersja sprzetu

Podaje wersje sprzetowa modutu komunikacyjnego

OS Version

Wersja oprogramowania

Podaje wersje OS modutu komunikacyjnego

pP2p

Mowi czy komunikacja P2P jest aktywna

System Parameter
Information

Informacja o parametrach
systemu

Moéwi czy parametry komunikacji zostaly wgrane.
Informuje o btgdach parametrow komunikacji

ANIRO
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Whbudowany kanat komunikacyjny (RS-232C/RS-485) do komunikacji z urzadzeniami zewngtrznymi uzywa
5-pinowej wtyczki. Nazwy i funkcje poszczegdlnych pindw sg opisane ponizej

Kierunek sygnatu

(modut Cnet I/F < urzadzenie zewng¢trzne )

1 | 485- Sygnat 485- - —tp \?v)l;ir(llagviiiggz_ modutu

2 485+ |Sygnal 485+ — e fﬁ%ﬂjﬁi‘éﬁ? modutu

3 |SG Masa sygnatowa — Masa sygnatowa

4 |TX Dane wystane — \?v}l;%lr(llagvii?g ic TX modutu
5 |RX Dane otrzymane C— iii%fviiizic RX modutu

Whbudowany kanat RS-232C nie wspiera modemu komunikacyjnego. W przypadku modemu uzyc XBC-C21A.

Metoda potaczenia w przypadku uzycia wbudowanego RS-232C

PC/urzadzenie komunikacyjne

Kierunek sygnatu
\EVAVE]

X TXD
RX RXD

W\ | W

Metoda potaczenia w przypadku uzycia wbudowanego RS-485

Kierunek sygnatu Zewnetrzne urzadzenie
(modut Cnet I/F < urzadzenie zewngtrzne ) komunikacyjne
1 485- — ~ 485-
2 485+ _ — 485+
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2.2.1 Diagnozowanie komunikacji za pomocg analizy ramki
* Diagnoza stanu komunikacji za pomoca funkcji monitora ramki (Frame Monitor)

*  Uzytkownik moze w ten sposob sprawdzi¢ poprawnos¢ ramki

1) Potacz sterownik z komputerem za pomocg RS232C lub USB
2) W XG5000 wybierz ,,Online” — ,,Communication module setting” — ,,System diagnosis”

3) Kliknij prawym przyciskiem myszy na modut Cnet I/F w oknie ,,System diagnosis” i wybierz ,,Frame Monitor”

Szczeg

NewPLC-Frame Monitor B3

Standard information Erars monte: @ Viewby HEX () View by ASCII
Base MNo.: 9 Form Processi... Size  Time Frame data =
Slot No.: 0 Reception  ¥GT master 9 2006/6/29 00:00: 12:4390 06 30 30 77 53 5303 38 36
Transmission XGT master 19 2006/6/29 00:00: 12:430 05303072535330313036 2
Reception  ¥GT master 17 2006,/6/29 00:00:12:520 06303072535330313032 3
Monitor selections Transmission XGT master 23 2006/5/29 00:00: 12:550 05303077535330313036 2
Select Reception  XGT master 9 2006/6/29 00:00: 12:690 0630 307753530338 36
Channel: Transmission XGT master 19 2006/6/29 00:00: 12:650 053030725353303130362
Reception  ¥GT master 17 2006/6/29 00:00:12:720 063030 72535330313032 3
Transmission XGT master 23 2006/6/29 00:00:12:350 053030775353303130362
Reception  XGT master 9 2006/6/29 00:00:12:390 063030 775353033336
: : Transmission XGT master 18 2006/6/2% 00:00: 12:350 053030725353303130362
Monitor Ral.nkl Reception  XGT master 17 2006/6/29 00:00:12:920 063030725353303130323
,,Frame Monitor” Transmission %GT master 23 2006/6/29 00:00: 13:060 053030 775353303130362
Reception  XGT master 9 2006,/6/22 00:00: 13:020 D63030775353033836 [
Transmission XGT master 19 2006/6/29 00:00: 13:090 D53030725353303130362 _
Cr| 1 | }

Detziled frame data:
053030 72 53 53 30 31 30 36 2544 57 31 30 30 04 39 39

Pause

Save as File Start Stop Cloze
l | [ )

<Okno komunikacji P2P pomigdzy sterownikami XBC- H i XBM>
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Lista informacji podanych w monitorze ramki:

) ) Base No. Numer bazy wybranego modutu
Standard information
Slot No. Numer slotu wybranego modutu
Monitor selections Select Channel Wyb6ér kanalu monitora
Form Mowi czy ramka jest typu Tx czy RX
Wyswietla typ protokotu
1) XGT sever
2) XGT client
Result 3) Modbus server
4) Modbus client

5) Ramka zdefiniowana przez uzytkownika
6) Nieznana: modut nie jest w stanie rozpoznaé¢ ramki

Size Wielko$¢ ramki

Frame monitor window

Czas wystania/otrzymania ramki
Time W przypadku sterownikéw typu standard (XBM-D***S) jest
to czas od momentu uruchomienia

Frame Data Dane ramki
View by HEX Wyswietla ramki w formacie HEX
View by ASCII Wyswietla ramki w formacie ACII
Save as file Zapisuje dane ramek w pliku *.CSV
Start Uruchamia monitor ramki
Stop Zatrzymuje monitor ramki
Close Zamyka monitor ramki
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2.2.2 Rozwigzywanie problemow na podstawie bledow
*  Przy potaczeniu sterownika z XG5000 moze wystapi¢ btad ,,P2P parameter”

W[Ermr Log-i

Categary  Code State Contents
[ ] 3B Warning Warning: P2P parameter |
[ ] 36 Warning  Warning: P2P parameter 2

Przy potaczeniu sterownika z XG5000 moze wystapic
btad ,,P2P parameter

Details/Remedy

Save | [ Close

W przypadku wystapienia powyzszego btedu sprawdz nastgpujace elementy:

Zalecana akcja

Sytuacja Przyczyna

1. Sprawdz czy w oknie ,,Enable Link” programu

sttt JEAP Uzytkowm’k probowgl XG5000 zostaty zaznaczone tylko skonfigurowane
seitine error” aktywowac potaczenie bez kanaty P2P
& skonfigurowanego P2P 2. Odtacz i ponownie podigcz sterownik do programu

XG5000 1 sprobuj ponownie
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* Rozwiazywanie problemu nieotrzymania ramki odpowiedzi

Okno Szczegoty

MewPLC-Frame Monitor x
Standard information e moritors @ View by HEX () View by ASCIT
Base No.: & Farm Processi...  Size Time Frame data i
Slot Mo.: 1] Transmission XGT master 19 2006/6/29 00:00:02:950 053030725353303130362
Transmission XGT master 23 2006/6/23 00:00:03:060 053030775353303130362
; ; Transmission XGT master 19 2006/6/25 00:00:03: 130 053030725353303130362
MRl Sleclizs Transmission XGT master 23 6/6/29 00:00:03:290 053030 77535330313036 2
Select Channel 1 Transmission XGT master 19 29 00:00:03:410 053030725353303130362
ik Transmission XGT master 23 00:00:03:520 053030 7753 53 30 3130 36 2
Transmission XGT master 19 f6/29 00:00:03:640 053030725353303130362
Transmission XGT master 23 2006/6/25 00:00:03: 750 053030775353303130362
Transmission XGT master 19 2006/6/29 00:00:03:870 053030725353303130362
M t ] . Transmission XGT master 23 2006/6/25 00:00:03:980 053030775353303130362
onitor ra 1 Transmission XGT master 19 2006/6,/25 00:00:04: 100 053030725353303130362|2
”Frame Monitor Transmission XGT master 23 2006/6/29 00:00:04:210 053030 77535330 313036 2
Transmission XGT master 19 2006/6,/29 00:00:04:330 05303072535330313036 2
Transmission XGT master 23 2006/6/29 00:00:04: 440 053030775353303130362 |
< T b
Detailed frame data:
05 30 30 77 53 53 30 31 30 36 254D 57 31 30 30 30 30 30 30 04 36 37
Pause
I Save as File ] | Start Stop | Close
<Brak ramek odpowiedzi>

W przypadku wystapienia powyzszego btedu sprawdz nastepujace elementy:

Przedmiot Opis

Stan potaczenia Sprawdz poprawno$¢ polaczenia RS232C/485

Predko$¢ komunikacji Dopasuj predkos¢ komunikacji do panujacych warunkoéw

Rozwiazywanie problemu nieotrzymania ramki odpowiedzi w przypadku pracy jako klient przy uzyciu RS-
485

Sytuacja Przyczyna Zalecana akcja
Zmien czas ,,conditional flag”.
Czas komunikacji = czas transmisji + czas odpowiedzi
o W przypadku gdy flaga Czas transmisji = conditional flag + czas skanu
Po ustawieniu warunkowa transmisji jest | CPU+czas odpowiedzi modutu komunikacji + czas
parametf(')w PZP L zbyt krétka transmisji danych
wlaczeniu monitora Czas odpowiedzi:czas skanu CPU + czas odpowiedzi
ramki nie otrzymano modutu komunikacji + czas transmisji danych
ramki odpowiedzi
w przypgdku powglnego Zwigksz czas opdznienia ,,Delay Time” w ustawieniach
urzadzenia wysylajacego sicci XG5000
odpowiedz
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* Rozwiazywanie problemu nieznanej ramki TRX

Sytuacja

Transmitowanie nieznanych danych
ktore nie moga zosta¢ zanalizowane

Przyczyna

Wigcej niz jeden serwer wysyta
ramke

Zalecana akcja

Skonfiguruyj sie¢ 1:1 i sprawdz czy
dziata poprawnie.

Wymus§ brak mozliwosci
jednoczesnego wysyla ramek przez
dwa urzadzenia

W przypadku niezgodnosci ustawien
bitu parzystosci

Zmien ustawienia bitu parzystosci
na takie same jak drugiego
urzadzenia

W przypadku niezgodno$ci ustawien
bitu stopu

Zmien ustawienia bitu stopu na takie
same jak drugiego urzadzenia

W przypadku niezgodnos$ci
predkosci komunikacji

Zmien ustawienia bitu stopu na takie
same jak drugiego urzadzenia

W przypadku multidrop brak
rezystora terminujacego

Zainstaluj rezystor terminujacy

* Nie wiadomo czy blad komunikacji jest spowodowany przez klienta czy serwer

Sytuacja

Nie wiadomo czy btad komunikacji
jest spowodowany przez klienta czy
serwer

Przyczyna

Zalecana akcja

1. Sprawdz modut Cnet I/F

- sprawdz status modutu

- Sprawdz poprawnos$¢ okablownia
2. Sprawdz stan jednostki glownej

Jezeli nie udalo si¢ rozwigzaé¢ powyzszych btedow skontaktuj si¢ z dziatem technicznym ANIRO
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2.3 Diagnoza wbudowanego pozycjonowania

2.3.1 Jak sprawdzi¢ kod bledu
Jezeli wystapit btad pozycjonowania nalezy sprawdzi¢ kod btedu w programie XG5000

*  Jak sprawdzi¢ kod bledu

Kod btgdu wbudowanego pozycjonowanie moze zosta¢ odczytany z poziomu monitora pozycjonowania
sterownika XGB lub z obszaru pamigci K odpowiedzialnego za biedy pozycjonowania

Monitor pozycjonowania

1) Uruchom program XG5000 i potacz si¢ ze sterownikiem PLC

2) Wybierz ,,Monitor” — ,,Special module monitoring” — ,,Position module” aby otworzy¢ okno monitora

pozycjonowania. Wybierz ,,Start Monitor” w lewym dolnym rogu aby wyswietli¢ kod btedu

" Positioning -y 1 m no ™ . - &Iﬂ
Command O sawis | D | Signal/sis [ % W] s |~
Indirect Start Step 1 Bun Position 1] 0
Eror Reset 1: Reset/Dutput Enable Run Speed 0 a
Poz 0 plz SEP Mo, 1 1 '
Snd T s Eror Code 452 432 1
Drwell 0 ms HEni : D
BUSY
Direct Start Mcode 04 Fun R
Acoc/Dec Mo Mol M Cade ON
Coardinate ABS El Origin Fix
Contiol FOS ' Dlutput Inhikit
i Code OFF Run Stop
Dec. Stop Time Oz i Bun Upper Limit
EMG Stap oo Lawer Limit
Spd Override Spd 1 plsfs | Run
Poz Override Fos Opls | Run e
Spd Override with | Pos Hepie Fun Control Pattern
Bl Spd 1 pls/s Horme Return
Home Return Run Position Sync
FLT Run Speed Sync
Position Preset | Pos 0pls | Run JOG High Speed
Start Step Mo. Step 1] Run JOG Low Speed
Inching Walue O pls | Run Inching
10G < JL < i B Ext. Signal/éuiz Hefais Signal *f-fis Signal
JOG Stap i L Upper Limit [F3/PE) OFF OFF I
| rusaae | vt (PEPAT nFF nFF
™ Monitoring | Posson Parameer | xmisDaa | vawsDae |
IStop Monitor I l Wirite PLC J [Sa\re Project] ["led( Error Cod

Obszar pamieci K

1) Mozesz sprawdzi¢ kod bledu poprzez funkcje ,,Device monitor”

2) Aby sprawdzi¢ kod btedu funkcji pozycjonowania sterownika PLC uruchom monitor urzadzenia ,,Device
monitor”. Dodatkowe informacje mozna znalez¢ w instrukcji obstugi XG5000

Obszar adresu K Rozmiar danych

K427(%KW427)

Stowo(Word)

K437(%KW437)

Stowo(Word)

ANIRO
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2.3.2 Sprawdzenie poprzez diody LED

Jezeli wystapi problem z funkcja pozycjonowania sprawdz status diod PWR oraz ERR sterownika XGB oraz
diody wejs¢/wyjs¢ odpowiedzialnych za pozycjonowanie

* Jezeli Wyjscie impulsowe jest w trybie PLS/DIR

Sygnat Wejscia/wyjscia  Status diody Zalecana akcja

Impulsy sa poprawnie wystawiane na wyjscie przez funkcje
Szybko mruga | pozycjonowania. Sprawdz czy nie wystapit problem
polaczeniem sterownika z driverem

Wyjscie P20, P21 Impulsy nie s3 wystawiane na wyjscie
impulsowe 1) Operacja pozycjonowania zostata zakonczona
Q00, Q01 — Rozpocznij kolejna instrukcje
Wylgezona 2) Wystapit btad uniemozliwiajacy realizacje

pozycjonowania

— sprawdz kod bledu i usun przyczyne

Sygnat  Wejscia/wyjscia Status diody Stan wyjscia Zalecana akcja

Niski Sygnaty kierunku sg poprawnie wystawione

Sygnaty kierunku sg poprawnie wystawione w
przeciwnym kierunku

Impulsy nie sg wystawiane

Wysoki — Rozpocznij kolejng instrukcje

Wystapil blad uniemozliwiajacy operacje
o pozycjonowania

Wyjscie | P22, P23 — Sprawdz kod btedu i usuf przyczyne

kierunkow . . .
e Q02,Q03 Sygnaty kierunku sa poprawnie wystawione w

przeciwnym kierunku

Impulsy nie sg wystawiane

Niski — Rozpocznij kolejng instrukcje
Wylgczona Wystapil blad uniemozliwiajacy operacje
pozycjonowania

— Sprawdz kod btedu i usun przyczyne

Wilaczona

Wysoki Sygnaty kierunku sa poprawnie wystawione
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*  Jezeli WyjScie impulsowe jest w trybie CW/CCW

Stan diody Stan diody

Sygnat CW CCW Zalecana akcja
Wylaczona Impuls CCW jest wystawiany poprawnie
Mruga Mruga Wyj$cie dziata nieprawidlowo
g Skontaktuj si¢ z dziatem technicznym ANIRO
Wyjscie Impuls nie jest wystawiany na wyjscie
CwW — Rozpocznij nastepng instrukcje
Wylaczona . . NS . . .
Wylaczona Wystapil blad uniemozliwiajacy operacje pozycjonowania
— Sprawdz kod bledu i usun przyczyne
Mruga Impuls CCW jest wystawiany poprawnie

Jezeli nie udato si¢ rozwigza¢ powyzszych btedow skontaktuj si¢ z dziatem technicznym ANIRO

2.3.3 Silnik nie dziala

Jezeli silnik ciggle dziata po rozpatrzeniu stanu didd sprawdz nastgpujace elementy:

Przewody pomi¢dzy sterownikiem XGB i driverem silnika
*  Sprawdz czy przewody zostaty poprawnie podtaczone

*  Sprawdz poprawnos¢ prowadzenia sygnalow wejs¢/wyjs¢ XGB

Ustawienia drivera silnika
»  Jesli nie wykryto btedow potaczenia sterownika z driverem nalezy sprawdzi¢

*  XGB wspiera tylko konfiguracje otwartego kolektora. Sprawdz czy driver silnika posiada wsparcie dla
konfiguracji otwartego kolektora. Dodatkowo sprawdz ustawienia drivera.

Kontrola drivera

» Jezeli problem ciggle wystepuje uzyj oscyloskopu w celu sprawdzenia czy impuls jest dostarczony na
wejscie drivera. Jezeli silnik nie dziata pomimo docierania impulséw nalezy zapoznac¢ si¢ z instrukcja
drivera i sprawdzi¢ czy nie ma blgdow.
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3 Konserwacja

Nie zapominaj o dziennych i okresowych pracach konserwacyjnych aby utrzymac sterownik w jak najlepszym

stanie.

3.1 Konserwacja

Modut wejs¢/wyjs¢ sktada si¢ gtownie z elementdéw potprzewodnikowych i mozliwy czas eksploatacji jest bardzo
dlugi. Pomimo to wymagana jest okresowa inspekcja z powodu mozliwosci uszkodzen spowodowanych przez
srodowisko pracy. Inspekcja powinna by¢ dokonana 1-2 razy w ciagu p6t roku. Nalezy zwrdci¢ uwage na

nastgpujace elementy:

Typ

Napiecie wejsciowe

Wymog
W zakresie znamionowego
napiecia zasilania (odchyly
mniejsze niz-15%/+20%)

Akcja regulacyjna

Utrzymaj napigcie na dopuszczalnym
poziomie

Zrbdlo zasilania wejs¢/wyjsé

Wedhug specyfikacji kazdego
modutu wejs¢/wyjsc

Utrzymaj na poziomie dopuszczalnym
przez poszczegdlne modutly

P Temperatura 0 ~+55°C Dostosuj temperature 1 wilgotno$¢ w
rodowisko s :

. o5 N poblizu sterownika
pracy Wilgotno$é 5 ~95%RH

Wibracje Brak wibracji Zastosuj podktadki antywibracyjne
Mocowanie modutow Brak luzow Sprawdz blokade modutow
Stan ztacz Srubowych Brak luzow Zacisénij ztacza

Czgsci zamienne

Sprawdz ilo$¢ czgsci zapasowych
i warunki przechowywania

Uzupetnij braki i popraw warunku
przechowywania

ANIRO
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3.2 Inspekcja dzienna

Ponizsza tabela pokazuje elementy wymagajace codziennego sprawdzania

Akcja
regulacyjna

Metody kontroli

St oo Sisrmdls Slby Brak luzow Dokrgé $ruby
urzadzenia
Stan potaczen Sprawdz ztacza Srubowe . s
modutu wejsé/wyjs¢ | Sprawdz obudowe modutu Brak luzéw Dokret $ruby
Sprawdz $ruby mocujace Brak luzéw Dokrec¢ sruby
Stan potaczen zlacz 2 .
srubowych i innych Sf rawdz' callzgioreruiiziiy Zapewniona odpowiednia odleglo$¢ Popraw
Kabli ztaczami
Kable komunikacyjne i inne |Brak luzow Popraw
. Zapoznaj si¢ z
Dioda PWR Wtlaczona(wytaczona oznacza btad) rozdziatem 1
. . Zapoznaj si¢ z
Dioda RUN Wilaczona(mruganie oznacza btad) rozdziatem 1
. . Zapoznaj si¢ z
Diody LED Dioda ERR Wylaczona(wlaczona oznacza btad) rozdziatem 1
. . Wiaczone jezeli wejdcie ma stan wysoki | Zapoznaj si¢ z
RIe R ) Wylaczone jezeli wejscie ma stan niski | rozdziatem 1
. L, Wiaczone jezeli wyjscie ma stan wysoki | Zapoznaj si¢ z
Diody WyjS¢(OUT) Wylaczone jezeli wyj$cie ma stan niski | rozdzialem 1

3.3 Inspekcja okresowa

Metody kontroli Akcja korekcyjna
Tempergtura 0~ 55°C
otoczenia .
) Zmierz za pomocg Dostosui do
Srodowisko | Wilgotno$¢ otoczenia | termometru i higrometru 5~95%RH og()lnycil
pracy P . Zmlerrz obec,nosc zracych Brak zracych lub standardow
anieczyszczenie oparow/gazow .
X szkodliwych
otoczenia . .
gazow/oparow
Ostroznie sprobuj poruszyé Stergwmk ! m()dub./ Dokre¢é $ruby
Luzy o powinny by¢ pewnie ‘
Stan sterownikiem mocujace
. zamocowane
sterownika - -
PLC Kurz lub inne ciata Brak kurzu lub innych Oczyse .sterowmk,
Kontrola wzrokowa . dostosuj
obce cial obcych . :
srodowisko pracy
Luzne ztacza srubowe | Dokre¢ zlacza srubowe Brak luzow Dokre¢
s Odpowiednia
Stan Odleglosc s Kontrola wzrokowa odleglo$¢ miedzy Popraw
: ztaczami .
potaczen ztaczami
LA s:ruby Tl Kontrola wzrokowa Brak luzéow Dokr@c/p oprawnie
wtyczki Zamocuj
Kontrola napiecia Zmierz napi¢cia na wejsciach 24VDC: Zmien zrédto
e ple ] 20.4 ~28.8V zasilania
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4 Lista kodow bledow

4.1 CPU

Zalecana akcja

Status

Status LED

Miejsce wystapienia

Program do wykonania

Rozpocznij po ponownym

Ostrzezenie

Mignigcie

2 jest nieprawidtowy wgraniu programu 0.5 sekundy Tryb RUN
Rozpocznij po ponownym
wgraniu parametrow
Blad parametru wejscia/wyjscia, wymien Ostrzezenie | Mignigcie
24 Wejscia/Wyjscia baterie jezeli wystapil z nig 0.5 sekundy Reset trybu RUN
problem. Jezeli blad si¢
powtarza zmien jednostke.
Rozpocznij po ponownym
wgraniu parametrow
Btad parametru podstawowych, wymien Ostrzezenie | Mignigcie
= podstawowego baterie jezeli wystapit z nig 0.5 sekundy Reset trybu RUN
problem. Jezeli btad si¢
powtarza zmien jednostke.
Modut ustawiony w
30 parametrach i modut Zmien modut lub parametry 1| Ostrzezenie | Mignigcie Zmiana trybu na
zainstalowany sg zrestartuj 0.5 sekundy |RUN
niezgodne
Sprawdz pozycje i . L
31 Btad modutu podczag. mocowanie modutu Ostrzezenie | Mignigcie Kazdy skan
pracy lub konfiguracji rozszerzeh 0.1 sekundy
Sprawdz pozycje modutu w
Nieprawidlowy dostep do | slocie w ktorym wystapit Powazny Mieniccie
33 | danych modutu btad, poprzez XG5000 zmien btad 0 lgseli;un q Koniec skanu
wejsc/wyjsé modut na odpowiadajacy ’ Y
parametrom, zrestartuj PLC
Brak dostepu do danych Slprqwdzlf ozyae mOdu}.l; v
modutu slocie w ktorym wystapt . Powazny |Migniecie .
34 . . . | btad, poprzez XG5000 zmien Koniec skanu
specjalnego/komunikacyj 1 L btad 0.1 sekundy
nego podczas pracy modut na odpowiadaj acy
parametrom, zrestartuj PLC
Nieprawidtowa praca
systemu spowodowana
zaktoceniami lub bledem
. . sprz¢towym. .
Nlepraw1d'}owe 1)W przypadku Powazny Migniccie
39 | zatrzymanie pracy CPU . . btad Normalna praca
wielokrotnego wystgpowania 0.1 sekundy
albo usterka .
po ponownym podiaczeniu
zasilania skontaktuj sie ze
wsparciem technicznym
2)Zmniejsz poziom zakldcen
Czas wykonywania Sprawdz wart(?sc': param’e’tru Lo Podczas
watchdog, zmien wartos¢ . . |Mignigcie .
40 |programu przekracza , . Ostrzezenie wykonywania
badz program, zrestartuj 0.5 sekundy
czas parametru watchdog programu

PLC.
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Kod Opis Zalecana akcja Status pracy  Status LED  Miejsce wystgpienia
Podczas wykonywania | Usun btad operacji, L Podczas
. . ; . . . |Mignigcie 0.5 .
41 |programu uzytkownika |ponownie wgraj program, Ostrzezenie wykonywania
. .. . sekundy
wystepuje btad operacji. | zrestartuj PLC. programu
Blad numeracji timera S.prav&,/dz numeracje . . . |Mignigcie 0.5 .
44 wrvtkownika timerow, ponownie wgraj Ostrzezenie sekund Koniec skanu
Y program, zrestartuj PLC. Y
Powazny blad Sprav&{dz flage wykryc.1a’ L
. powaznego bledu, zmien . . |Migniecie 0.1 .
50 |urzadzenia . oo Ostrzezenie Koniec skanu
ZewnehZneo konfiguracje odpowiednio sekundy
¢ & do bledu, zrestartuj PLC
Usun btad w programie
Wykonanie funkcji ktéry spowodowa Powazny |Migniecie 0.1 Podczas
60 E STOP wykone}me funkg1 E STOP, blad sekundy wykonywania
odtacz i ponownie podlacz programu
sterownik do zasilania
Jezeli nie wystepuje
Backup danveh w problem z baterig odtacz i Mieniccie 1
500 cup danych v ponownie podtacz sterownik | Ostrzezenie gnie Reset sterownika
pamigci niemozliwy oo sekunda
do zasilania. Przetacz tryb
REMOTE na STOP
Nieprawidtowe dane Zmien ustawienie czasu . . |Migniecie 1
501 zegara poprzez XG5000 Ostrzezenie sekunda Normalna praca
Zmien baterie przy L
. - " . . . |Migniecie 1
502 | Zanik napiecia baterii | sterowniku podiagczonym do | Ostrzezenie Normalna praca

zasilania

sekunda
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4.2 Wbudowany modul C-net

4.2.1 Kod bledu serwera XGT

Kod btedu jest wyswietlony jako 2 bajty hex(4 bajty w kodzie ASCII). Uzytkownik moze zobaczy¢ kod btedu
poprzez monitor ramki a w przypadku wyswietlania przez ASCII uzytkownik zobaczy nastepujace kody btedow:

Kod Opis Opis Przyktad
Przekroczona Ilos¢ blokow pojedynczego zadania
0003 | maksymalna ilog¢ Y POJECyNCzeeo 73 01rSS1105%MW10...
, odczytu/zapisu przekracza 16
blokow
0004 Bh;.d rozmiaru Rozmiar zmiennej .przekracza 01rSS113%MW1000000. ..
zmiennej maksymalny rozmiar 16
Otrzymano typ danych inny niz o
0007 | Btad typu danych X.B.W.D.L 01rSS1105%MK10
Rozmiar obszaru danych niepoprawna | 01rSB05%MW %4
W przypadku % jest niedostepne 01rSS1105$MW10
0011 | Btad danych : :
Bledna warto$¢ obszaru zmiennej 01rSS1105%MW"&
Podana wartos¢ bitu inna niz 00 lub 01 | 01wSS0105$MX1011
0090 Blad wykonywania | Zadanie niezarejestrowanego
monitora wykonania monitora
0190 B}a(d. wykonywania Zakres rejestru przekroczony
monitora
290 Bhid. rejestru Zakres rejestru przekroczony
monitora
1132 Btad pamieci Niedozwolone znaki podane na
urzadzenia wejScie urzadzenia
Blad rozmiaru Zadanie przekracza maksymalny
1232 da?l ch zakres 60 stéw do odczytania lub 01wSB05%MW1040AA5512
y zapisu za jednym razem
1234 iigiidodatkowej Dodano niepotrzebne szczegoty 01rSS0105%mw10000
. Wszystkie bloki powinny by¢ jednego
1337 | Niezgodny typ typu danych w przypadku 01rSS0205%MW1005%MB10
danych . . . .
pojedynczego zadania odczytu/zapisu
1432 Blad warto$ci Wartosé .(_lanych niemozliwa do 01rSS0108SMWFFFEF
danych konwersji na Hex
7132 Zadanie pr.zekracza quame wykracza poza obszar 01rSS0108$MWEFFFF
obszar zmiennych |zmiennych urzadzenia
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4.2.2 Kody bledow serwera Modbus
Kody btedow sg wyswietlone jako 1 bajt w postaci Hex(2 bajty w kodzie ASCII) i oznacza typ bledu.

Kod Opis Opis
01 |Nieprawidlowa funkcja Blad kodu funkcji
02 |Nieprawidtowy adres Przekroczono zakres adresow
03 | Nieprawidlowa warto$¢ danych Niedozwolona warto$¢ danych
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4.2.3 Kody Bledow klienta P2P

Kod Opis Opis

01 |ERR NO HEAD Brak nagtéwka otrzymanej ramki

02 |ERR_NO TAIL Brak stopki otrzymanej ramki

03 |[ERR WRONG BCC Niepoprawny BBC

04 |ERR_STATION_NO Niepoprawny adres stacji

05 |ERR_WRONG DRV TYPE | Niepoprawny typ sterownika

07 |ERR_FRAME SND Nie mozna wysta¢ ramki TX

09 |ERR NO USE LINKID Brak modutu komunikacji

0A |ERR PLC RESP TIMEOUT |Brak ramki odpowiedzi do momentu ustawionego czasu time-out
0B |[ERR__FRM LENGTH Nieprawidtowa dtugo$¢ otrzymanej ramki

0D |ERR_ASCII HEX ERR Nieprawidlowa konwersja ASC-HEX otrzymanej ramki
OE |ERR RANGE OVER Przekroczony obszar urzadzenia

0OF |ERR NAK ERR Odpowiedz otrzymanej ramki ma warto§¢ NAK

4.3 Wbudowana kontrola polozenia
Kod Opis Status Zalecana akcja
101 Przekroczenie dopuszczalnej wartosci Stop | Zmien warto$¢ maksymalnej predkosci
parametru podstawowego - max speed
Przekroczenie dopuszczalnej warto$ci
parametru po dstawowego predkosei Zmien warto§¢ parametru bias speed na nizszg niz
102 | podbicia— bias speed Stop redkoéé maksvmalna
1)predkos¢ przektamania> limit predkosci pre y
2)predkos¢ przektamania=0
Btad czasu ACC
103 | I)czas ACC > 10,000 Stop | Ustaw warto$¢ parametru ACC ponizej 10,000
2)czas ACC JOG > 10,000
Btad czasu DEC
104 | 1)czas DEC > 10,000 Stop | Ustaw wartos¢ parametru DEC 10,000
2)czas DEC JOG > 10,000
105 Ustawienie wartosci nie uzywa¢ —non use Stop | Ustaw inna warto$é parametru
parametru pozycjonowania
- . Zmien warto$¢ parametru S/W upper na wicksza
111 | S/W upper limit > S/W lower limit Stop lub rowna wartosci S/W lower.
Przekroczony zakres parametru Jog high
speed
121 1)Jog high speed < bias speed Sto Zmien warto$ci parametréw aby:
2)Jog high speed > max speed P Imax speed > jog high speed > bias speed
3)Jog high speed =0
4)Jog high speed < Jog low speed
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Kod Opis Status Zalecana akcja
Przekroczony zakres parametru Jog low speed
1)Jog low speed < bias speed Zmien wartos$ci parametrow aby:

122 |2)Jog low speed > max speed Stop jog high speed > jog high speed > 1
3)Jog low speed =0 - -
4)Jog low speed > Jog high speed
Przekroczony zakres parametru predkosé

123 impulsowa - inching speed Sto Zmien warto$ci parametréw aby:
1) inching speed < bias speed P | max speed > inching speed > bias speed
2) inching speed > max speed

Zmien warto$¢ aby:

131 Przekroczony zakres parametru powrotu do Stop |0 < home return mode < 3

bazy - home return mode
Zmien wartos$ci parametrow aby:
3 upper limit >

132 Przekroczony zakres parametru adresu bazy Stop | home return address> S/W lower
home return address limit
Przekroczony zakres parametru predkosci Zmieh wartodci barametrow aby-
powrotu — home return high speed P Y:

133 . . Stop |max speed >home
1) home return high speed < bias speed return high speed > bias speed
2) home return high speed > max speed -

Przekroczony zakres parametru predkosci Zmieh wartosci parametrow aby:
powrofu — home return low speed home return high speed > home return low speed

134 | 1) home return low speed < bias speed Stop | bias speed
2) home return low speed > home return high - p
speed
Przekroczony zakres parametru home return Zmich warto$é parametru aby:

R el time . Stop Home return dwell time<50,000
Home return dwell time > 50,000
Przekroczony zakres parametru Zmieh wartosé parametru aby:

136 | przy$pieszenia — home return ACC time Stop . '
home return ACC time > 10,000 Home return ACC time < 10,000
Przekroczony zakres parametru Zmieh wartosé parametru aby:

137 |przyspieszenia — home return DEC time Stop home return DEC time < 10 0'00
home return DEC time > 10,000 ’

151 Przekroczony zakres parametru "Operation Sto Zmien warto§¢ parametru aby:
speed" P Operation speed > 0
Przekroczony zakres parametru "Operation Zmien warto$ci parametréw aby:

152 | speed" Stop |max speed >
Operation speed > max speed operation speed
Przekroczony zakres parametru "Operation Zmlen. wartosci parametrow aby:

153 speed" Stop | operation speed >

P bias speed
. Zmien warto$ci parametréw aby:
154 | Przekroczony zakres parametru dwell time Stop dwell time < 50.000
Zmien warto$¢ operation pattern jako:
155 Przekroczony zakres parametru trybu pracy — Stop 0:koniec

operation pattern

1:ciagly
2:sekwencyjny
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Kod Opis Status Zalecana akcja
Komenda powrotu do pozycji bazowej - Sprawdz czy wykonywaly prace podczas zadania
201 . Praca
Home return niedostgpna podczas pracy powrotu
Komenda powrotu pozycji bazowej - Home , . . ,
202 |return niedostgpna w przypadku statusu 'no Stop Sprawdz czy osie byly w trybie 'no output
, podczas zadania powrotu
output
Zadanie floating origin setting jest Sprawdz czy osie wykonywaly prace podczas
211 | . Praca | . . . y .
niedostepne podczas pracy zadania floating origin setting
Komenda bezposredniego startu — Direct start Sprawdz czy osie wykonywaly prace podczas
221 |. . Praca | . . .
jest niedostepna podczas pracy zadania Direct start
279 Komenda bezposredniego startu — Direct start Sto Sprawdz czy osie byty w trybie 'no output'
jest niedostepna przypadku statusu 'no output' P podczas zadania Direct start
Komenda bezposredniego startu — Direct start , . .
223 |jest niedostgpna przypadku wiaczonego kodu | Stop Sprawdz czy kod M byl aktywny podezas zadania
M Direct start
Kome.nda bezposrednicgo startu Direct start Praca we wspotrzednych bezwzglednych jest
224 | jest niedostepna bez zdefiniowania punktu Stop | . .. ) .
, niemozliwa bez zdefiniowania punktu zerowego
zerowego we wspotrzednych bezwzglednych
Komenda posredniego startu — Indirect start Sprawdz czy osie wykonywaty prace podczas
231 |. . Praca | . . .
jest niedostepna podczas pracy zadania Direct start
230 Komenda posredniego startu — Indirect start Sto Sprawdz czy osie byty w trybie 'no output'
jest niedostepna przypadku statusu 'no output' P podczas zadania Direct start
Komenda pos$redniego startu — Indirect start , . .
233 | jest niedostepna przypadku wiaczonego kodu | Stop SP rawdz czy kod M byl aktywny podczas zadania
M Direct start
Komenda posredniego startu — Indirect start , .
234 | jest niedostepna bez zdefiniowania punktu Stop P.raca e wspolrze;dnygh bezyvzgle;dnych Jest
) niemozliwa bez zdefiniowania punktu zerowego
zerowego we wspotrzednych bezwzglednych
236 Ciagly tryb pracy startu posredniego jest Sto Dezaktywuyj tryb ,,Continous opr” w przypadku
niedostepny przy regulacji predkosci. P regulacji predkosci przy starcie posrednim
241 Start interpolacji liniowej jest niedostgpny w Praca Sprawdz czy o$ gtéwna nie byta w trybie pracy
momencie pracy osi glownej podczas Zzadania startu interpolacji
240 Start interpolacji liniowej jest niedostepny w Praca Sprawdz czy o$ podrzgdna nie byta w trybie pracy
momencie pracy osi podrzednej podczas Zadania startu interpolacji
Start 1nte.rp01aCJ1’11n1'oweJ Jest niedostepny w Sprawdz czy o$ gldwna nie byta w trybie ,,Output
244 | momencie gdy o§ glowna jest Stop diasbled” podczas zadania startu interpolacji
dezaktywowana(,,Output disabled”) P 2 Tpotac]
Start interpolacji liniowej jest niedostepny w Sprawdz czy o$ podrzedna nie byla w trybie
245 | momencie gdy o$ podrzgdna jest Stop |,,Output diasbled” podczas zadania startu
dezaktywowana(,,Output disabled”) interpolacji
Start interpolacji liniowej jest niedostepny w Sprawdz czy sygnat kodu M osi gtéwne;j
247 | momencie gry sygnat kodu M osi gtowne;j Stop | interpolacji byt wylaczony podczas zadania startu
interpolacji jest aktywny interpolacji
Start interpolacji liniowej jest niedostgpny w Sprawdz czy sygnal kodu M osi podrzgdnej
248 | momencie gry sygnat kodu M osi podrzednej | Stop |interpolacji byt wytgczony podczas zadania startu
interpolacji jest aktywny interpolacji
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Kod Opis Status Zalecana akcja
Pozycjonowanie przy wspolrzednych
250 bezwzglednych jest niedostgpne jezeli punkt Sto Praca we wspotrzednych bezwzglednych jest
zerowy osi gtéwnej interpolacji liniowej jest P niemozliwa bez zdefiniowania punktu zerowego
niezdefiniowany
Pozycjonowanie przy wspotrzednych
bezwzglednych jest niedostepne jezeli punkt Praca we wspohrzednych bezwzglgdnych jest
251 0 C B Stop | . L ) :
zerowy osi gtéwnej interpolacji liniowej jest niemozliwa bez zdefiniowania punktu zerowego
niezdefiniowany
Os$ gltowna 1 podrzedna interpolacji liniowe;j , .. e
253 ; ; . Stop | Sprawdz parametry osi interpolacji liniowych
zostat ustawione niepoprawnie
Interpolacja liniowa jest niedostgpna jezeli Sprawdz czy ustawienie zadanej pozycji(,,target
257 |pozycja zadana(,,target position”) osi gldéwnej | Stop |position”). W przypadku wspodtrzednych
nie zostata podana inkrementalnych ustaw na 0
Interpolacja liniowa jest niedostgpna jezeli o$ S.p TaWd.Z N tryb pracy ost glownej interpolaci
258 . . .. . o Stop |liniowej nie zostat ustawiony na kontrole
gléwna interpolacji kontroluje predkoscé Y
predkosci
Interpolacja liniowa jest niedostgpna jezeli o$ .Sp rawdz ey j[ryb pracy osi podrzc;dnej
259 . . . . Stop | interpolacji nie zostal ustawiony na kontrole
podrzedna interpolacji kontroluje predkosé .
predkosci
Komenda jednoczesnego startu(Simultaneous Sprawdz czy o§ w k'.[OI‘.e] wystapit blad zostala
291 . . Praca | zawarta w komendzie jednoczesnego startu oraz
Start) jest niedostgpna podczas pracy L. . .
czy osie nie wykonywaly pracy podczas zadania
Komenda jednoczesnego startu(Simultaneous Sprawdz czy o§ w k‘.[or‘ej wystapit blad zostala
292 . . " Stop | zawarta w komendzie jednoczesnego startu oraz
Start) jest niedostepna stanu ,,no output o ' . .
czy nie miala statusu ,,no output” podczas zadania
Komenda jednoczesnego startu(Simultaneous Sprawdz czy 0§ w ktorej wystapit blad zostata
293 | Start) jest niedostepna przy aktywnym kodzie | Stop |zawarta w komendzie jednoczesnego startu oraz
M czy kod M byt nieaktywny podczas zadania
Komenda jednoczesnego startu(Simultaneous
294 | Start) jest niedostepna przy braku Stop | Zdefiniuj punkt zerowy
zdefiniowanego punktu zerowego
Osie komendy jednoczesnego
296 | startu(Simultaneous Start) zostaty Stop | Ponownie zdefiniuj osie jednoczesnego startu
niepoprawnie zdefiniowane
Przycisk zmiany trybu sterowania pomi¢dzy , .
301 |kontrolg pozycji a predkosci jest dostgpny Stop gpézxgzzzé IC:SI:: v:)}lflkorr;);waly prace podczas
tylko podczas pracy 4 y trybu pracy
Przycisk zmiany trybu sterowania pomiedzy , . . .
I e ; Sprawdz czy osie byt w trybie sterowania
302 | kontrola pozycji a predkosci jest niedostgpny | Stop redkodeia podezas zadania zmiany trvbu prac
podczas sterowania pozycja pre ap & y trybu pracy
Przycisk zmiany trybu sterowania pomi¢dzy
304 | kontrolg pozycji a predkosci jest niedostepny | Stop | Zdefiniuj funkcje zadang
bez podania pozycji zadanej
Przycisk zmiany trybu sterowania pomiedzy , . .
311 |kontrola pozycji a predkosci jest dostgpny Stop Spézxgzzzé I?Slf bgiy ?;zryble pracy podczas
tylko podczas pracy 4 y Hybu pracy
Przycisk zmiany trybu sterowania pomiedzy Sprawdz czy o$ byta osig podrzgdng w trybie
312 | kontrolg pozycji a predkosci jest dostepny dla | Stop |pracy synchronicznej podczas zagdania zmiany

osi podrzednej pracy synchronicznej

trybu pracy
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Kod Opis Status Zalecana akcja
Przycisk zmiany trybu sterowania pomi¢dzy , L . .
314 | kontrola pozycji a predkosci jest niedostgpny | Praca lsli igzg.z C(f(}i’c(z)zsllsezmga\;lvi}z; kzorrrll};:;a%z 1I;)terproalélq1
podczas interpolacji liniowe;j 1P & y Hyby pracy
Komenda zatrzymania osi(,,DEC stop Sprawdz czy osie byly w trybie pracy podczas
321 o~ Stop N ) .
command”) jest dostepna tylko podczas pracy wystapienia zadania zatrzymania
Komenda zatrzymania osi(,,DEC stop Sprawdz czy osie byty w trybie JOG podczas
322 o~ - . . Praca N )
command”) jest niedostepna w trybie JOG wystapienia zadania
Komenda synchronizacji pozycji jest Sprawdz czy osie nie byly w trybie pracy podczas
341 | . Praca ST .
niedostepna podczas pracy wystgpienia zadania
Komenda synchronizacji pozycji jest Sprawdz czy osie nie byly w trybie ,,no output”
342 | » Stop . .
niedostepna podczas trybu ,,no output podczas wystapienia zadania
Komenda pozycjonowania synchronicznego ,
343 | jest niedostgpna podczas aktywnego sygnatu Stop Sprawd; 2 y.kod M byt aktywny podczas
wystapienia zadania
kodu M
Komenda synchronizacji pozycji jest . .
344 | niedostepna bez zdefiniowanego punktu Stop P.raca e Wspolrzgdnygh bezyvzgle;dnych Jest
niemozliwa bez zdefiniowania punktu zerowego
Zerowego
Komenda synchronizacji pozycji jest , . . .
346 |niedostepna zdefiniowanego punktu Stop Sprawdz czy 0§ gowna rmgla zdefiniowany punkt
\ . zerowy podczas wystapienia rozkazu
zerowego glownej osi
347 Wystapit blad ustawien osi Sto Sprawdz czy o$ gtdéwna synchronizacji pozycji
gléwnej/podrzednej trybu synchronizacji P jest poprawnie zdefiniowana(jest tylko jedna)
351 Komenda synchronizacji predkosci jest Praca Sprawdz czy osie wykonywaly prace podczas
niedostepna podczas pracy wystapienia zadania
Komenda synchronizacji predkosci jest Sprawdz czy ktoras$ z osi byta w trybie ,,no
352 | . . . o, Stop . . .
niedostepna przy trybie osi ,,no output output” podczas wystapienia zadania
Komenda synchronizacji predkosci jest Sprawdz czy kod M byt aktywny podczas
353 | . Stop . .
niedostgpna przy aktywnym sygnale kodu M wystapienia zadania
Wystapit blad konfiguracji osi
glownej/podrqunej po’dfszas Zadania Sprawdz czy o$ gtéwna synchronizacji predkosci
335 | synchronizacji predkosci Stop nie jest rownorzedna z osig podrzedn
1)o$ gtéowna 1 podrzedna sg rownorzedne J ¢ ap edng
2)o$ gtowna >5
356 Wystapit btad parametru wspotczynnika(ratio) Sto Sprawdz czy wspotczynnik synchronizacji
synchronizacji predkosci p predkosci mial warto$¢ 0 ~ 10,000
Btad konfiguracji czasu op6znienia(delay Sprawdz czy czas opo6znienia (,,delay time”) miat
357 | .. Stop 2
time) warto$¢1 ~10ms
Komenda synchronizacji predko$ci nie moze Sprawdz o$ podrzgdna otrzymata rozkaz
359 . Lo . Stop SR .
by¢ wykonana na podstawie osi gldwnej synchronizacji predkosci
Komenda nadpisania pozycji(,,position , .
361 |override”) jest dostepna tylko przy statusie Stop Sprawdz czy oste byly zatrzymane podczas
: ”» wystapienia zadania
zajety(,,busy”)
Komenda nadpisania pozycji(,,position Sprawdz czy osie mialy status ,,dwelling” podczas
362 |override”) jest niedostgpna podczas czasu Stop P Y Y ” &P

(,,dwelling”)

wystapienia zadania
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Kod Opis Status Zalecana akcja
Komenda nadpisania pozycji(,,position Sprawdz czy osie pracowaly w trybie
363 | override”) jest dostepna tylko przy aktywnym |Praca |pozycjonowania w momencie wystapienia
pozycjonowaniu zadania
Komenda nadpisania pozycji(,,position , . . .
364 | override”) jest niedostepna dla osi w trybie Praca S.p?aWd.Z czy osie pr.acowaia W tr.yb.w 1nt§rpolac1 !
interpolacji liniowej liniowej w momencie wystgpienia zadania
Komenda nadpisania pozycji(,,position Sprawdz czy o$ pracowala jako 0§ podrzedna
366 |override”) jest niedostgpna dla osi podrzednej | Praca | pozycjonowania synchronicznego w momencie
pozycjonowania synchronicznego wystapienia zadania
Komenda nadpisania pozycji(,,position , .
371 |override”) jest dostepna tylko przy statusie Stop Sprawdz czy oste l{)yly zatrzymane podczas
zajety(,busy”) wystapienia zadania
Btad zakresu predkosci komendy nadpisania Ustayv wartos pzlirametru’ p.rqdkosm kome.nd},/’
372 predkosci , Speed override” Praca | przejecia kontroli predkosci (,,Speed override™)
” na nizszg od warto$ci parametru max.speed
Komenda nadpisania predkosci ,,Speed Sprawdz czy o$ pracowala jako o$ podrzedna
373 | Override” jest niedostepna dla osi podrzednej | Praca |interpolacji liniowej w momencie wystapienia
interpolacji liniowej zadania
Komenda nadpisania predkosci ,,Speed Sprawdz czy o$ pracowala jako 0§ podrz¢dna
375 | Override” jest niedostgpna dla osi podrzednej | Praca | pozycjonowania synchronicznego w momencie
pozycjonowania synchronicznego wystapienia zadania
Komenda nadpisania predkosci ,,Speed Sprawdz czy o$ nie byta w trakcie
377 | Override” jest niedostgpna podczas Praca | hamowania/zatrzymywania w momencie
hamowania(DEC) wystapienia zadania
Komenda nadpisania predkosci , . . .
381 | pozycjonowania ,,Positioning Speed Stop svp r;[WdinfizyzOZ:r?i? w trakeie pracy w momencie
Override” jest dostepna tylko podczas pracy ystap &
Komenda nadpisania predkosci , . . .
382 | pozycjonowania ,,Positioning speed Override” | Stop Sprawdrz Czy os e by%a W tryb}f: 1.<01'1tr011 .
; . . predkosci w momencie wystgpienia zadania
jest dostepna tylko podczas pozycjonowania
Btad zakresu predkosci komendy nadpisania Sprawdz czy warto$¢ predkosci trybu nadpisania
383 | predkosci pozycjonowania ,,Positioning speed | Stop | predkosci ,,speed override” mniejsza lub réwna
override” predkosci maksymalnej (,,max. speed”)
Komepda nadplsama P r‘qdl‘<0501 A Sprawdz czy 0§ byla zdefiniowana jako o$
384 | Pozyqonowana »Positioning speed Override Praca | podrzgdna interpolacji linowej w momencie
jest niedostepna dla os i podrzedne;j P ¢ edna i zp aq) )
linearyzacji liniowej Wystapienia zadana
Komepda nadplsama P r‘qdl‘<0501 A Sprawdz czy o$ byta zdefiniowana jako o$
386 |PozyQjonowania ,,Posm.omng speeq Overrlfi.e Praca | podrzedna operacji synchronizacji w momencie
jest niedostepna dla os 1 podrzednej operacji L .
synchronizacji wystapienia zadania
401 Komenda predkosci impulsowej ,,inching Praca Sprawdz czy osie nie pracowaty w momencie
speed” jest niedostepna podczas pracy wystapienia zadania
Komenda predkosci impulsowe;j ,,inching , L . ”
402 | speed” jest nie dostepna podczas trybu ,,no Stop Sprawdz.czy osie me.bﬂ W tryble »10 output” w
output” momencie wystgpienia zadania
411 |Komenda JOG jest niedostepna podczas pracy | Praca Sp rawd; czy osie Wykonywaly prace wmomencie
wystapienia zadania
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Kod Opis Status Zalecana akcja
412 Komenda JOG jest niedostepna podczas trybu Sto Sprawdz czy osie nie byly w trybie ,,no output” w
,»ho output” P | momencie wystapienia zadania
Aktywacja funkcji zmiany/powtoérzenia kroku , Lo .
s Sprawdz czy osie nie pracowaly w momencie
441 |,step number change/repeat operation” jest Praca N .
. o wystapienia zadania.
niemozliwa podczas pracy
Nleprayldlowy numer kroku Sprawdz czy podany numer kroku byt w zakresie
42 DStep=0 S1P 117 30(80 dla rozwiazan high-endowych)
2)Step >30(80) zan g y
Komenda nastawy aktualnej pozycji ,,Present Sorawdz czv osic nie wykonvwaly pracy w
451 |position preset” jest niedostgpna podczas Praca | P s nic wykonywaly pracy
momencie wystgpienia zadania
pracy
Dane dotyczace pozycji ,,sub position data”
452 nie mogg by¢ poza gérnym/dolnym zakresem Sto Sprawdz czy podana pozycja ,,present position
w momencie wystgpienia komendy nastawy p preset” znajdowata si¢ w zakresie.
aktualnej pozycji ,,Present position preset”
. . Usun przyczyng awaryjnego zatrzymania i usun
481 | Awaryjne zatrzymanie Stop btad poprzez wykonanie komendy CLR
. . Usun przyczyng awaryjnego zatrzymania i usun
491 | Zewnetrzne awaryjne zatrzymanie Stop blad poprzez wykonanic komendy CLR
Odsun si¢ od zewnetrznego sygnatu géornego
492 | Blad goérnego limitu Stop |limitu uzywajac komendy JOG i usun btad
poprzez wykonanie komendy CLR
Odsun si¢ od zewngtrznego sygnatu dolnego
493 | Btad dolnego limitu Stop |limitu uzywajac komendy JOG i usun btad
poprzez wykonanie komendy CLR
Odsun si¢ od gornego limitu uzywajac komendy
501 |Btad gérnego limitu programowego Stop |JOG i usun btad poprzez wykonanie komendy
CLR
Odsun si¢ od dolnego limitu uzywajac komendy
502 | Btad dolnego limitu programowego Stop |JOG i usun blad poprzez wykonanie komendy
CLR
511 Btlad kierunku obrotu podczas pracy Sto Sprawdz czy kierunek obrotu jest poprawnie
sekwencyjnej p okreslony
512 Btad numeru kroku podczas posredniego Sto Zostat uzyty krok o numerze wickszym niz 30.
startu P | Ustaw numer kroku w zakresie 1 ~ 30.
Sprawdz czy nie nastgpito wielokrotne
513 | Btad adresow podczas posredniego startu Stop | wykonywanie kroku o adresie '0' podczas
posredniego startu
601 Komenda PWM nie moze zostaé Praca Sprawdz czy komenda zostata wywolana podczas
zrealizowana podczas pracy pracy
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4.4 Wbudowany regulator PID

4.4.1 Kody Bledow
Kody btedow wbudowanego regulatora PID

Kod Nazwa Zalecana akcja

Maksymalna warto$¢ wyj$cia regulatora max. MV(manipulated value)

H0001 |MV_MIN MAX ERR jest nizsza niz minimalna warto$¢ wyjscia min. MV. Zmodyfikuj
warto$ci aby max. MV > min. MV
Maksymalna warto$¢ aktualna max. PV (present value) jest nizsza niz

H0002 |PV_MIN MAX ERR minimalna warto$¢ min. PV. Zmodyfikuj warto$ci aby
max. PV > min. PV

H0003 | PWM PERIOD ERR ries zmiennej PWM putput mniejszy niz 100(10ms) upewnij si¢, ze

- - jest ustawiony powyzej 100.

Warto$¢ zadana SV(set value) jest wigksza niz warto$¢ aktualna
PV(present value) przy aktywacji automatycznego doboru nastaw w

H0004 |SV_RANGE ERR przod albo warto$¢ zadana SV(set value) jest mniejsza niz warto$é
aktualna PV(present value) przy aktywacji automatycznego doboru
nastaw w tyt.

H0005 |PWM_ADRESS ERR Wybrano wyjscie PWM o adresie innym niz P20 ~P3F.

HO0006 |P_GAIN SET ERR Wartos$¢ cztonu proporcjonalnego jest mniejsza niz 0.

HO0007 |I_GAIN_SET ERR Wartos¢ cztonu catkujgcego jest mniejsza niz 0.

H0008 |D GAIN_SET ERR Wartos$¢ cztonu roézniczkujacego jest mniejsza niz 0.

H0009 |CONTROL MODE ERR |Wybrano tryb regulacji inny niz P, PI, PD lub PID
Kierunek pracy zostat zmieniony podczas aktywnego automatycznego

HO000A | TUNE DIR CHG ERR | doboru nastaw (auto tuning)

- = - Nigdy nie zmieniat kierunku pracy podczas automatycznego doboru

nastaw.
Okres automatycznego doboru nastaw (auto tuning) albo okred petli PID

HO000B |PID PERIOD ERR zostat ustawiony ponizej 100(10ms). Upewnij si¢, Ze okresy maja
warto$¢ wigksza lub rowng 100.

H000C |HBG WRONG DIR Kierunek param.e.tm operacji w pr’zlod ma Yvartosc w tyl(reverse) lub

- - parametr operacji w tyt ma warto$¢ w przdd(forward)
HO00D |HBD SV NOT MATCH kWaz;gtgjs; ;Slfiana kazdej petli jest niejednolita. Popraw wartosci zadane w
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4.4.2 Kody ostrzezen

Kody ostrzezen wbudowanego kontrolera PID

Kod Nazwa Zalecana akcja

HO0001 |PV_MIN MAX ALM Ustawiona warto$¢ PV przekroczyta warto$¢ maksymalng lub minimalna
min/max PV

H0002 |PID_SCANTIME ALM Czas cyklu PID jest zbyt krotki. Czas wykonania jednego cyklu pracy
PID powinien by¢ dtuzszy niz skan programu sterownika PLC

HO0003 |PID_dPV_WARN Zmiana aktualnej warto$ci PV(present value ) podczas jednego cyklu
PID jest wigksza niz zmiana dopuszczalne — PV change limit.

H0004 |PID dMV_WARN Zmiana warto$ci wyjscia sterownika PID MV (manipulated value )
podczas jednego cyklu PID jest wigksza niz zmiana dopuszczalne — MV
change limit.

HO0005 |PID_ MV_MAX WARN Obliczony wymaganego sygnat sterujagcego MV(manipulater value) jest
wiekszy niz dopuszczalna warto$¢ maksymalna max. MV

HO0006 |PID MV_MIN WANR Warto$¢ obliczonego wymaganego sygnatu sterujagcego MV(manipulater
value) jest mniejsza niz dopuszczalna warto§¢ minimalna min. MV
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