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Einsatz und Verwendung der Bibliothek

Die vorgestellte Bibliothek fir BECKHOFF TwinCAT stellt Bausteine zur Ansteuerung von LinMot Controller mit
EtherCAT, Profibus oder CANopen Schnittstelle zur Verfigung. Diese Bibliothek wird kostenfrei NTI AG / LinMot
zur Verfugung gestellt. Fir den Anwender besteht kein Anspruch auf Gewahrleistung und Updates. Ebenso
wird die Haftung fur Schaden, die infolge Einsatz dieser Bibliothek auftreten, ausdricklich ausgeschlossen.

Das vorliegende Dokument sowie die Bibliothek werden von NTI AG / LinMot kostenlos zur Verfligung gestellt.
Unterstutzte Controller: E1250-EC-UC, E1230-DP-UC, E1130-DP-xx, E1100-CO-xx, B1100-GP-xx

Klassifizierung: [ ]1LinMot intern
[x] Weitergabe an Kunden erlaubt

Freigabe: [x] Bausteinbibliothek
[ ] Einsatz in produktiver Umgebung

Empfohlene Dokumente

Die Lekture der folgenden Handbucher ist Voraussetzung zum Verstandnis der Kommunikation zwischen SPS
und dem LinMot Controller. Die Handbulcher sind in der LinMot-Talk Software enthalten, oder kénnen von der
Homepage heruntergeladen werden: http://www.linmot.com/index.php?id=204

E1250-EC-xx:
LinMot-Talk 4 User Manual
User Manual Motion Control Software E1200
EtherCAT: User manual for E1250-EC-xx
User manual configuration over fieldbus interface E1200 Series

E1130-DP-xx:
« LinMot-Talk 4 User Manual
« User Manual Motion Control Software E1100/B1100
« PROFIBUS: User manual for E1130-DP (-HC, -XC)
« User manual configuration over fieldbus interface E1100/B1100 Series
E1100-CO-xx und B1100-GP-xx:
LinMot-Talk 4 User Manual
User Manual Motion Control Software E1100/B1100
CANopen: User Manual for E1100-CO (-HC, -XC), E1100-GP (-HC, -XC) and B1100-GP (-HC, -XC)
User manual configuration over fieldbus interface E1100/B1100 Series
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Allgemein

Die LinMot Controller kénnen Uber verschiedene Feldbusse mit einer BECKHOFF Steuerung verbunden
werden. Um das Einbinden der Controller zu vereinfachen und die generelle Ansteuerung aufzuzeigen, wird in
diesem Dokument die vorliegende BECKHOFF TwinCAT Bibliothek vorgestellt.

Das Programmpaket besteht aus folgenden Bausteinen und Datentypen:

Achskontrolle:
+  LMct_RdAxisCom
«  LMct_ WrAxisCom
LMct_AxisCtrIx11x0 E1130-DP-xx, E1100-CO-xx, B1100-GP-xx
LMct_AxisCtrIE12x0 E1250-EC-UC, E1230-DP-UC

MC Bausteine (Alle Controller):
LMmt_MoveAbs
LMmt_MoveRel
LMmt_StartCTCommand

«  LMmt_Stop
+  LMmt_WriteLivePar
¢ LMmt_GenericMC

MC Bausteine (E1250-EC-UC, E1230-DP-UC, E1130-DP-xx, E1100-CO-xx):
LMav_Mod16BitCTPar
LMav_Mod32BitCTPar
LMav_PStream
LMav_PVStream
LMav_RunCurve

MC Bausteine (Nur E1250-EC-UC):
LMav_MoveBestehorn
+ LMav_MoveSin

Config Bausteine (nur E1250-EC-UC, E1230-DP-UC & E1130-DP-xx):
+  LMcf_CTAccess
«  LMcf_CurveAccess
LMcf_GetErrorTxt
LMcf_GetModUPIDList
LMcf_ParaAccess
LMcf_StopStartDefault
LMcf_WriteUPIDList

Config Bausteine CANopen (E12x0, E11x0, B1100-GP-xx)

Nicht Teil der LinMot.lib! SDOACCESS_X1X00.EXP ins Projekt importieren
¢ LMcf_SDORead
+  LMcf_SDOWrite

Datentypen
tstLM_AxisRef
tenLM_AxisState
tstLM_AxisComlin
tstLM_AxisComOut
tstLM_CfgCTEntry
tstLM_CfgUPIDListEntry

Von den Funktionsbausteinen kénnen beliebig viele Instanzen angelegt werden.
Das Projekt wurde mit BECKHOFF TwinCAT in der Version v2.11.0 (Build 1555) erstellt

PLC Control Version v2.11.0 (Build 1016)
System Manager Version v2.11.0 (Build 1569)
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1. Hardware Konfiguration

1.1 TwinCAT System Manager (E1250-EC-UC)
1.1.1 LinMot Controller als Slave einfiigen

Mittels Rechtsklick auf den EtherCAT-Master (Abbildung 1) wird eine neuer Controller eingefugt.
Die bendtigte XML-Datei befindet sich standardméassig in folgendem Verzeichnis:

C:\Programme\LinMot\LinMot-Talk X.X Build XXXXXXXX\Firmware\Ilnterfaces\EtherCAT\XML
Diese muss ins 10 Verzeichnis von TwinCAT kopiert werden:

C:\TwinCAT\Io\EtherCAT

Hinweis: Der Pfad hangt von der installierten Version von LinMot-Talk ab.

—. I/ - Configuration - . EhereAT Ad;
_ﬁ /0 Devices Insert EtherCAT Device
-7 EtherCAT

-.=¥= Gerit1-Proze ild Search: MNarme:
Gerdt 1-Prozessabbild-
+§ Eingdnge b Twpe: +% Beckhaff &utomation GmbH
A 9ang \ “- 4@ Linkot NT| AG
- usgange “. 4 Serva
+-§ InfoData o | EEZEE
-3 Auis A (EL250-EC-UC) e

g8 Mappings

Abbildung 1: LinMot EtherCAT Slave einfiigen
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1.1.2 Verkniipfungen zu PLC Control

Die Ein- und Ausgange der verschiedenen Module werden wie in Abbildung 2 zu sehen verkniipft. Die
verknlpften Variablen sind in den globalen Variablen, Abschnitt ,Axis A Bus Communication®, im PLC

Programm definiert.

Mame

&0 StatusWord

T WarnWord

%1 DemandPosition

¢! ActualPosition

&l DemandCurrent

&' Config Status Word

&1 Config Index In

&1 Config Value In

&bl Control Werd

&bl Motion Command Header
&l Motion Command Parl
&bl Motion Command Par 2
&bl Motion Command Par 3
&l Motion Command Par 4
&bl Motion Command Par 5
gkl Config Control Word
2| Config Index Out

2l Config Value Out

Linked to
StatusWord . Axis_A_Comln ., Inputs . Standard .

ComActualPosition . Axis_A_Comln . Inputs , 5ta
CombctualCurrent32 . Axis_A_Comln . Inputs . 5
Status . Axis_A_Comln . Inputs . Standard . LinM:
Index_In . Axis_A_Cornln . Inputs . Standard . Linl
Value_ In . Axis_A_Comln . Inputs . Standard . Linl
ContrelWord . Axis_A_ComOut . Qutputs . Stand
MCHeader . Axis_A_ComOut . Outputs . Standar
MCParaDWeord_00_03 . Axis_A_ComOut . Output
MCParaDWord_04_07 . Axis_A_ComOut ., Qutput
MCParaDWord_08_11 . Axis_A_ComOut . Output
MCParaDWeord 12 15 . Axis_A_ComOut . Output
MCParaDWeord_16_19 . Axis_A_ComOut . Qutput
Control . Axis_A_ComOut . Outputs . Standard . |
Index_Out . Axis_A_ComOut . Outputs . Standarc
Value_Cut . Axis_A_CormOut . Qutputs . Standarc

Abbildung 2: Ein- und Ausgangsverkniipfungen

1.1.3 Config Module

Wenn die Config Bausteine verwendet werden, muss zuséatzlich das ,Config Module* aktiviert (Abbildung 3)
und verkniipft werden (Abbildung 2).

- J88 1/0 - Configuration *
= E = 10 e | General | BtherCAT | DC | Process Data | Startup |
=% EtherCAT Sync Manager: PDO List:
..=¥= Gerdt1-Prozessabhild .
-.=¥= Gerit 1-Prozessabbild-Info M| Se= Type Flags Index
EEI'"% InfoData 2 32 Outputs kc1B10
=R ] Auis A (E1250-EC-UC) P e El E;;
QT Default Inputs 4 m 4 :
£ &1 Config Module
@l Config Status Word PDO Assignment (ba1C12): PDO Content
-dpl Config IndexIn - (] G 1700 Index
& Config ValueIn 7] (1708 (c1B62:00
(- @l Default Outputs nAnE1.nn
=1 § Config Module i
ﬂi Config Control Word Download Predefined P
-l Config Index Out [7] PDO fssi
grirmerit -
i Load FDO ird
bl Config Value Out =1 PO Frrfies imfion :

Abbildung 3: Config Module aktivieren
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1.2 TwinCAT System Manager (E1130-DP-xx)

1.2.1 LinMot Controller als Slave einfiigen

Mittels Rechtsklick auf den Profibus-Master (Hier FC31XX, Abbildung 4) wird eine neue ,Allgemeine Profibus
Box“ eingefiigt. Die bendtigte GSD-Datei befindet sich standardmassig in folgendem Verzeichnis:

C:\Programme\LinMot\LinMot-Talk X.X Build XXXXXXXX\Firmware\Interfaces\Profibus\GSD\

Hinweis: Der Pfad hangt von der installierten Version von LinMot-Talk ab.

2

DrwE B Y = e R R e Q8
+ B 5¥STEM - Konfiguration _ _
BB 14C - Konfiguration Algemein | FC 31xx | MC | ADS || DP-Diag | Box
+BM 5PS - Konfiguration
R Mocken - Konfiguration N ame:
= . E/A - Konfiguration Tup:
I. (FC: . Suchenin |l GSD
aerdt 1-Prozessagbild [ LIMNMO920, G50 j
+ %T Eingange
+ ‘.l. fusgange
= JE0 Box 1 (G50 Box) (LintS E1130-DF)
+ %T Eingange
—- 0 ControlfStatus [1 Wor DHDojF—
= %T Eingange
e¢] ContralfStatus [1 %org
= ‘.L Ausgange Tup: "t:ﬁ Fhd
abl ContralfStatus [1 Wa B |Lx D ateirame: INMO920 GSD
= 0 MC Crnd Inkerface [10 Word D B ILx ' :
' Eingéngs i |P1 L ateityp:
= ‘.L Ausgange 1P
abl MC Cmd Interface [10 P2
=B Get Stakevar [1 Word DI] B P2 3um-B 3 P2 400-B 3m{Digitale [nAO0tput Ko
- %T Eingéngs F |FP25m-B 3 (P Kamp
&1 Get Statevar [1 word [ B |F3mn-B 3 [Analoge Input¥.ompakt Box)
‘l Ausgange P47 w08 3 [Analoge Outpug Kompakt Box)
=B Gt Actual Position [2 Word DI B |PEwnx-Bne [Enocder Komp
- %T Eingéngs i |PEDR-B e [Senelle Schhittztille Kompakt Box)
1 Get Actual Position [2 M LC300 (Buskoppler, Low-Cost 12ME aud)
§! Ausgings ¥ SIEMEMS AG A%D PT2
= 0 @et Current [1 Word DI] = Werschiedenes
= %T Eingange (ﬂ Allgemeine Profibus Box (G50 :l
evl et Current [1 Ward D +- 4 FROFldive MC [DFY2)
Ausgange
+ aE Zl.u:url:h'u.ln|;||E!n“L bz Box 2
T

Abbildung 4: Installieren des LinMot Controllers mittels GSD-Datei

Anschliessend werden die bendtigten Module (Control/Status,

MC Cmd Interface, Get StateVar, Get Actual

Position und Get Current) eingefligt. Rechtsklick auf Box 1 -> Modul anfiigen.

NTI AG / LinMot
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1.2.2 Verkniipfungen zu PLC Control

Die Ein- und Ausgange der verschiedenen Module werden wie in Abbildung 5 zu sehen verknipft. Die
verknlpften Variablen sind in den globalen Variablen, Abschnitt ,Axis A Bus Communication®, im PLC
Programm definiert.

Mame Linked to

&1 Control/Status [1 Word DI/DO) 0 0 StatusWord . Axis_A_Comln . Inputs . Standard . LinMot_Libra...
gpl Get StateVar [1 Word DI10 0 StateVar . Axis_A&_Comln . Inputs . Standard . LinMot_Library_L..
&¢l Get Actual Position [2 Word DIL0 0 ComdctualPosition . Axis_& Comln . Inputs . Standard . LinM...
¢l Get Current [1 Word DI)_0 0 ComActualCurrentld . Axis_A_Cornln . Inputs . Standard . Lin...
&¢l Parameter Channel [4 Word DI/DO]0 0 Status, Index_In, Value_In

&bl Control/Status [1 Word DI/DO] 1 0 ContrelWord . Axis_A_ComOut . Outputs . Standard . LinMot_...

& MC Crnd Interface [10 Word DO]1_0 MCHeader, MCParaWord(, MCParaWordl, MCParaWordZ, M...

&bl Pararmeter Channel [4 Word DIYDO]_10  Centrol, Index_Out, Value_Cut
Abbildung 5: Ein- und Ausgangsverkniipfungen

1.2.3 Config Module

Wenn die Config Bausteine verwendet werden, muss zusatzlich das Modul ,Parameter Channel® hinzugefligt
und verknupft (Abbildung 5) werden.

=-HEY Axis A (LinMot E1130-DP)

+%T Eingdnge

+! Control/Status [1 Word DI/DO]
MC Crd Interface [10 Word DO
Get StateVar [L Word DI)
Get Actual Position [2 Word DI)
Get Current [1 Word DI]

Parameter Channel [4¢ Word DI/YDO]

- §1 Eingdnge

¥
. O N ENE ENR 6

I
I=
c
(5l

V]
Cui:
=]

=]
m

Abbildung 6: Modul "Parameter Channel”
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1.3 TwinCAT System Manager (E1100-CO-xx, B1100-GP-xx)

1.3.1 LinMot Controller als Slave einfiigen

Mittels Rechtsklick auf den CANopen- -l 1/0 - Configuration -
Master (Hier EL6751, Abbildung 7) und B /O Devices General | ELG
,Gerat Importieren...“ wird die diesem R

Dokument beiliegende ,Axis A (LinMot - EtherCAT

X11X0).tce* eingefiigt. .—;I..ci_n CANopen Master (ELG751

L.=¥m Device1 (ELA751)-Imat S Append Box...

Mame:

Das importierte Gerate verfugt bereits [ &1 Inputs .
Uber samtliche Verknupfungen zum PLC- Elﬂ Asis A (LinMot X11X0) ¥ Delete Device
Programm. Die MACID ist 2 und kann 5§t Eingange F—
entsprechend angepasst werden. 8. Ausgange {& Online Reset

""" Online Reload (Cc

& 01 TxPDO 1
511 TPDO 2
= Einga ‘B Export Device...

Ol Not Used

N N T

Abbildung 7: Gerat impo:rtieren

Online Delete (Co

Eine passende EDS Datei fur die Bibliothek ist ebenfalls beigelegt (X11X0_9W_MCI.EDS), wobei der
Transmission Type der PDO's manuell auf 1 (cyc, sync) gesetzt werden muss (Siehe Abbildung 8).

=-CiR CAMopen Master (ELET751) -

-I- Device 1 (EL6751)-Image
(- §T Inputs T«PDO 1
=Ml Axis A (LinMot X11X0)

%T Eingdnge

i i TxPDO 1 Trans. Type: |1 feye, syn) v
BT TPDO 2 Modula: 0 :

~ B BDh
Abbildung 8: Transmission Type 1 (Cyc, Sync)

General | POO

COEB Id: 356 k182

m Hinweis

Wird wie in Abbildung 7 das Gerat importiert, wird die EDS Datei nicht benétigt.
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1.3.2 Verkniipfungen zu PLC Control

Die Ein- und Ausgange der in den PDO's definierten Variablen werden wie in Abbildung 9 zu sehen verknipft.
Die verknipften Variablen sind in den globalen Variablen, Abschnitt ,Axis A Bus Communication®, im PLC
Programm definiert.

Mame Linked to

gel Status Word [1 W] StatusWord . Axis_A_Comln . Inputs . Standard . LinMod
g¢l State Var [1 W] StateVar . Axis_A_Comin . Inputs . Standard . LinMot_Lil
¢l Actual Position [2 W] ComActualPosition . Axis_A_Comln . Inputs . Standard
&l Demand Current [1 W] CombctualCurrentls . Axis_&_Comln . Inputs . Standar
2l Control Word [1 W] ContrelWord . Axis_A_ComOut . Cutputs . Standard . Li
bl MCHeader [1 W] MCHeader . Axis_A_ComOut . Qutputs . Standard . Lint

bl MCParameterWordd [1' W] MCParaWerdd . Axis A ComOut . Outputs . Standard .
&l MCParameterWordl [L' W] MCParaWordl | Axis_ A ComOut . Outputs . Standard .
& MCParameterWord2 [L' W] MCParaWord? . Axis_& ComOut . Outputs . Standard .
bl MCParameterWord3 [1 W] MCParaWord3 . Axis A ComOut . Outputs . Standard .
&l MCParameterWordd [L' W] MCParaWordd | Axis A ComOut Outputs . Standard .
bl MCParameterWords [1 W] MCParaWerds . Axis A ComOut . Outputs . Standard .
&l MCParameterWords [1 W] MCParaWord6 | Axis_&_ComOut Outputs . Standard .
Bl MCParameterWord? [L' W]  MCParaWord? . Axis_&_ComOut Qutputs , Standard .

bl MCParameterWord® [1' W] MCParaWords . Axis A ComOut . Outputs . Standard .
Abbildung 9: Ein- und Ausgangsverkniipfungen zum PLC Programm
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1.3.3 Mapping der PDO's

Abbildung 10 zeigt das Mapping der einzelnen PDO's

=l Axis A (LinMot X11X0)
+-- @1 Einginge

e

En

4l

----- ‘.I, Ausgdnge
=BT TxPOC1

Eingdnge

gl Status Word [1 W]
—pl State Var [1 W]

—pl Actual Position [2 W]
=BT TxPDO 2

Eingdnge

—gpl Demand Current [1 W]

&1 Mot Used In [1 W]
& Mot Used In [1 W]
& Mot Used In [1 W]

- Bl RxPDO1

Ausgange

.| Control Word [1 W]
Ll MCHeader [1 W]
.l MCParameterWord( [1 W]

- Bl RxPDO 2

Ausginge

il MCParameterWord2 [1 W]
gl MCParameterWord3 [1 W]
gl MCParameterWordd [1 W]
gl MCParameterWord3 [1 W]

B RxPDO 3

e I

Abbildung 10:

Ausgange

-zl MCParameterWorda [1 W]
—pl MCParameterWord? [1 W]
-l MCParameterWords [1 W]

-] Mot Used Out [1 W]
PDO Mapping

NTI AG / LinMot
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1.4 Konfiguration LinMot Controller

Der LinMot Controller wird mit der Software LinMot-Talk konfiguriert. http://www.linmot.com/index.php?id=204

Es wird vorausgesetzt, dass der am Controller angeschlossene Motor bereits konfiguriert wurde.

E Hinweis

Im Zweifelsfall den Controller auf Werkseinstellungen zuriicksetzen und anschliessend den Antrieb
mit dem Motoren-Wizard neu konfigurieren. Vorher alte Konfiguration sichern!

Ricksetzen auf Werkseinstellungen (Nur mit E1xx0 Controllern méglich):
1. Controller ausschalten (24V).
2. Beide ID Drehschalter (S1 und S2) auf F setzen.
3. Controller einschalten (24V). Die ERROR und WARN LED blinken
abwechslungsweise.
4. Beide ID Drehschalter auf 0 setzen.
5. Warten bis EN und WARN LED gleichzeitig blinken.
6. Controller aus- und wieder einschalten.

Alternativ fur alle Controllertypen kann in LinMot-Talk Uber ,Datei -> Offline erzeugen® eine leere
Konfigurationsdatei erstellt werden (Gewlinschtes Interface und Applikation auswahlen!).

Diese wird Uber ,Datei -> Export* gespeichert und kann anschliessen auf den Controller importiert
werden.

1.4.1 E1250-EC-UC (EtherCAT)

Keine Einstellungen auf Controllerseite nétig.

1.4.2 E1130-DP-xx & E1230-DP-UC (Profibus)

Die einzige Einstellung, die am Controller beziglich Profibus durchgefiihrt werden muss, ist das Setzen der
"Node Adress". Standardmassig wird sie Uber die beiden Hex-Schalter S1 (ID High) und S2 (ID Low) am
Gehduse eingestellt. Alternativ kann sie auch Uber den Parameter ,Node Adress Parameter Value“ (UPID
2076h) gesetzt werden.

Dazu muss der Parameter ,Node Adress Selection“ (UPID 206Ch) auf ,On* gesetzt sein.

Alle anderen Profibusparameter werden auf ihren Standardwerten belassen.

1.4.3 E1100-CO-xx & B1100-GP-xx (CANopen)

E11x0 Serie Controller:
« Importieren der CANopen Interface Konfiguration (Liegt der Bibliothek bei)
(Datei -> Import, E11x0_CANopen_Interface_Config.Imc)
Setzen der MACID uber den hexadezimalen Drehschalter S2 am Controller

B1100-GP Controller:
Importieren der CANopen Interface Konfiguration (Liegt der Bibliothek bei)
(Datei -> Import, B1100-GP_CANopen_Interface_Config.Imc)
Konfigurieren der MACID und Baudrate
MACID: UPID 6081h auf die gewlinschte MACID setzen
Baudrate: UPID 60B3h auf 500 kBit/s setzen
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2. Datentypen

2.1 Achskommunikation

2.1.1 tstLM_Axis
Die Datenstruktur tstLM_Axis enthalt samtliche Daten fur die Kommunikation zwischen den Bausteinen der
Bibliothek und dem LinMot Controller.

THPE tatlhd_Axis

STRUCT

*This structincludes all required data for a proper use of the Linkdot Function Blocks®)
MGeneral outputs to fieldbus®)

Controlvord LT
MCHeader LT
FMCParai'ordd LT
FMCParai'ordl LT
FMCParaW'ord? LT
bACFaray'ord3 LIMNT
bACFaray'ordd LIMNT
bACFaraiy'ords LIMNT
bCFaray'ordB LIMNT
bACFaray'ord? LIMNT
bACFaray'ords LIMNT
bACFaray'ordd LIMNT
bACFaraky'ord10 LIMNT
bACFara'ordl LIMNT
bCFaraiyordl 2 LIMT:
bACFaraiyordl 3 LIMT:
FGeneral inputs from fieldbus®)
Statustord LIMT:
Statear LIMT:

ComActualPosition DIMNT:

ComactualCurrent32  DINT.  (*32Bit actual current For E1200 series controllers™)

ComActualCurrent1s  INT: (*16Bit actual current Forx11x0 series controller®)
*Config channel outputs to fieldbus®)

Contral VUINT:  *Canfig Channel Cantral®)

Index_Cut VUINT: - MArgument (meaning depends an Cmd D)

Yalue_Cut VUDIMT, *Argument (meaning depends an Cmd D)
*Config channel inputs from fieldbus®)

Status VUINT: *Config Channel Status®)

Index_In VUINT: - MArgument (meaning depends an Cmd D)

Yalue_ln VUDIMT, *Argument (meaning depends an Cmd D)
*Status™)

AxisState tenlhd_AxisState;

CommandFunning BOOL;
Commandabonted BOOL;
ConfigChannelBusy  BOOL
HInformation (Mot required for proberworl; of the library function blocks))

AxisMame STRING;

AxigMr LT

AxisCirl Type STRING*Eq. 'E1200-EC-UC, 'ET130-0F, 'B1100-GF', ...
EMD_STRUCT
EMD_TYFE

Abbildung 11: tstLM_Axis
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E Hinweis

Zusatzliche Informationen bezlglich der Bedeutung der einzelnen Daten sind im Handbuch
“Motion Control Software” zu finden. (Empfohlene Dokumente)

2.1.2 tstLM_AxisComln

Die Datenstruktur tstLM_AxisComin enthalt die vom Controller gesendeten Daten und kann direkt mit dem
Systemmananger verkniipft werden.

TYPE tstLh_AxisComln :
STRUCT
Statust'ord - UINT, (“Statusward of the controller®)
Statevar : UINT, (*State’/ar of the contraller®)
ComactualFosition : DINT, (*32Bit actual position®)
ComaActualCurrent3Z - DINT, (*32Bit actual current Far E1200 series contrallers®)
ComactualCurrent1b  INT, (*16Bit actual current Forx11x0 series contraller”)

Status  UINT, (*Caonfig Channel Status®)

Index_|n : UINT; “Argument (meaning depends on Cmd 10%)

Yalue_ln  UDIMT, fArgument (meaning depends an Cmd 1D%)
END_STRUCT

END_TYFE
Abbildung 12: tstLM_AxisComin
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2.1.3 tstLM_AxisComOut

Die Datenstruktur tstLM_AxisComlin enthalt die an den Controller gesendeten Daten und kann direkt mit dem
Systemmananger verkniipft werden.

TYPFE tstLh_AxisComOut
STRUCT
Cantralord : LINT, *Controlvord of the contraller)
tMCHeader : UINT: (*hMation command header®)
bMCFaravordd . UINT. *hotion command parameter ward 1%
bMCFaravordl - UINT. *hotion command parameterward 1%
bMCFaravord? . UINT. *hotion command parameter ward 2%
bMCFaravWordd : UINT. *hotion command parameter ward 3*)
bMCFaravordd : UINT. *hotion command parameter ward 4%
bMCFaravords : UINT. *hotion command parameter ward 5%
bMCFaravords : UINT. *hotion command parameter ward )
bMCFaravord? : UINT. *hotion command parameter ward 7
bMCFaravordd . UINT. *Wotion command parameter ward 5%
bMCFarav'ordd . UINT. *hotion command parameter ward 9
bMCFarav'ord10 : LINT: (*fation command parameter word 10%)
bMCFarav'ord1 1 LINT: (*fdation command parameter word 11%)
bMCFaravordl e - LINT: (*fdation command parameter word 12%)
bMCFarav'ordl 3 . LINT: (*tdation command parameter word 13%)
bMCFaraDwWord_00_03 : UDINT. *Wotion command parameter bytes 0-3 (used for E12<0 s
bMCFaraDwWord_04_07 : UDINT. *hotion command parameter ntes 4-7 (used for E12%0 s
bCFaraDWword_06_11 : LUDIMT, *hotion command parameter bytes 8-11 (used for E12x0
bMCFaraDWwWord_12_15: UDIMT, *hotion command parameter bytes 12-15 (used for E12x1
bMCFaraDWord_16_19: UDINT, *hotion command parameter bytes 16-19 (used for E12x1
bMCFaraDWwWord_20_23 : UDIMT, *hotion command parameter bytes 20-23 (used for E12x1
bMCFaraDWwWord_24_27 - UDINT, *hotion command parameter bytes 24-27 (used for E12x1

Cantral : UINT: *Canfig Channel Cantral®)
Index_Out: UINT; “Argument (meaning depends an Cmd (D)
Yalue_Out: LUDINT: *Argument (meaning depends on Cmd 1D
ENMD_STRUCT
EMND_TWFE
Abbildung 13: tstLM_AxisComOut

2.1.4 tenLM_AxisState

An PLCopen angelehnte Zustandsanzeige der Achse. Hat derzeit keine funktionelle Bedeutung.

TY'FE tenlhi_AxisState

*FLC Open like naming of the controllers state - Mot proper implemented yet")

{
Disabled_ Lk,
StandSHll_LA.
Horming_Lk,
ErrorStop_Lk.
Stopping_Lk,
Discretebdotion_Lkq,
Continuoushdotion_Lkd,
Synchronizedhotion_Lk,
Jogging_Lkd

I;
ENMD_TYFE
Abbildung 14: tenLM_AxisState

NTI AG / LinMot BECKHOFF® TwinCAT LinMot Bibliothek Seite 17 von 46



LlnMOt® BECKHOFF" TwinCAT LinMot Bibliothek

2.2 Datentypen der Konfigurationsbausteine

2.2.1 tstLM_CfgCTEntry
Die Datenstruktur tstLM_CfgCTEntry enthalt die Daten einer Zeile der Command Table.
Wird in folgendem Konfigurationsbaustein verwendet:
LMcf_CTAccess
Nur fiir E1250-EC-UC, E1230-DP-UC & E1130-DP-xx Controller!

TvFE Lhd_stConfigCTEntny

STRUCT
CTID AT ("0 of command table entry™)
Blocksize AT (*Size of EntryBlock in Bytes®)

DataBlock  ARRAY[D.5] OF UDINT,  *EntryBlock, B4Bwtes™)

(* Example of & Command Table Entry Data Block:

0002A70Th,  Lowwvard = Entry Wersion D fix A70Th) / HighWard = Sequenced Entry 1D
00o0moah,  Lowwvord: kation Cmd Header(01 Dxh=*Al Go To Fos) / Highord: Maotion Cmd Far Byte 0.1
42400000k,  Motion Cmd Far Byte 2.5

4240000Fh,  Motion Cmd Far Byte 6.9

4240000Fh,  Motion Cmd Par Byte 10,13

000a00aFh,  Motion Cmd Par Byte 1417

000ao0adh,  Motion Cmd Par Byte 18,21

00oooodah,  Mation Cmd FPar Byte 22,25

0ooooo0ah,  Mation Cmd FPar Byte 26,29

BERROOOON,  LowMvord: Motion Cmd Far Byte 30031 { High'Ward: Entry Name Character 0.1
BREDETEEh.  Entry Mame Character 2.5

00000064k, Entry Mame Character 5.9

00o00o0ak,  Entry Mame Character 10,13

FFFFOO00OR,  Lowiord: Entry Mame Character 1415/ HighWord: Reserved for future use
FFFFFFFFh, Resersedfor future use

FFFFFFFFh, Resersedfor future use

g
END_STRUCT

ErHD_TvPE
Abbildung 15: tstLM_CfgCTEntry

Hinweis

=l o

Zusatzliche Informationen bezilglich der Bedeutung der einzelnen Daten sind im Handbuch
“LinMot Controlller Configuration over Fieldbus Interfaces” zu finden. (Empfohlene Dokumente)
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2.2.2 tstLM_CfgUPIDListEntry

Die Datenstruktur tstLM_CfgUPIDListEntry enthalt die Nummer und den Wert eine LinMot Parameters.
Wird als Array in folgenden Konfigurationsbausteinen verwendet:
LMcf_GetModUPIDList

LMcf_WriteUPIDList

Nur fir E1250-EC-UC & E1130-DP-xx Controller!

TvFE Lh_stConfiglIFIDList
STRLUCT

(“Array size may hawve to be increased depending of the number of LUFIDs used”)

LFIDListEntries ARRAYTD.Z000] OF LM _stCanfiglUFIDLIStE ity
EMD_STRUCT

EMD_TYFE
Abbildung 16: tstLM_CfgUPIDListEntry
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3. Bausteine

3.1 Ubersicht und Abhéngigkeiten

tstLM CfqCTEntry

ARRAY OF tstLM UPIDListEntry

ARRAY OF tstLM UPIDListEntry

tstLM_Axis tstLM_Axis

tstLM_Axis tstLM_Axis

LMct_RdAxisCom LMct_WrAxisCom

A
1
1
1
1
1
1

1
1
1
1
1

\%

LinMot Controller (Hardware)
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3.2 10 und Achskontrolle

3.2.1 LMct_RdAxisCom

Der Baustein LMct_RdAxisCom liest die Eingangsdaten und befiillt die Achsstruktur.
Sollte méglichst am Anfang des Programms aufgerufen werden.

Unterstiitzte Controller:
«  E12XO0 Serie (EtherCAT oder Profibus)
- E11x0 Serie (Profibus oder CANopen)
+  B1100-GP-xx (CANopen)

LiAct_FdAxisCom
HAxizComln

—{Axis b

Abbildung 17: LMct_RdAxisCom

Eingange

Bezeichnung Datentyp Beschreibung
AxisComin tstLM_AxisComIn Feldbus Eingangsdaten
Axis tstLM_Axis Achsreferenz (IN_OUT)

3.2.2 LMct_WrAxisCom

Der Baustein LMct_WrAxisCom liest die Ausgangsdaten der Achsstruktur (tstLM_Axis), bereitet sie auf und
schreibt sie in die Ausgangsdatenstruktur (tstLM_AxisComOut).

Sollte mdglichst am Ende des Programms aufgerufen werden. Zumindest nach allen andere Bausteinen dieser
Bibliothek.

Unterstiitzte Controller:
«  E12XO0 Serie (EtherCAT oder Profibus)
«  E11x0 Serie (Profibus oder CANopen)
«  B1100-GP-xx (CANopen)

Lidct ‘WirasisCom
s b AxisCormOut
Abbildung 18: LMct_WrAxisCom

Eingange

Bezeichnung Datentyp Beschreibung

Axis tstLM_Axis Achsreferenz (IN_OUT)
Ausginge

Bezeichnung Datentyp Beschreibung
AxisComOut tstLM_AxisComOut Feldbus Ausgangsdaten
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3.2.3 LMct_AxisCtrIE12x0

Mit diesem Baustein I4sst sich die Zustandsmaschine eines LinMot Controller steuern. Uber die Ausgéange des
Bausteins kann der Status des Controllers abgefragt werden.

Unterstiitzte Controller:
Fiir E1250-EC-UC & E1230-DP-UC

Lhdct_AwisTirlET 20
~=witchOn OperationEnabled-
—Home SwitchOnLockedr-
—Erroracknowledge Homed-
—JogFlus kaotionActiver-
“Joghdinus Jogging
Axis b YWarning-
Error-
ErrorCode-
ActualPosition-
Actual Current-

Abbildung 19: LMct_AxisCtrlIE12x0

3.2.4 LMct_AxisCtrix11x0

Mit diesem Baustein I4sst sich die Zustandsmaschine eines LinMot Controller steuern. Uber die Ausgéange des
Bausteins kann der Status des Controllers abgefragt werden.

Unterstiitzte Controller:
Fiir E1130-DP-xx, E1100-CO-xx, B1100-GP-xx

LhAct_Axis Crlxl 1x0
~=witchCOn OperationEnabled—
qHame SwitchOnlLocked—
~Erraracknowledge Homedp
~qJogPFlus MationActive-
~qJoghinus Jogging-
qAxis b YWarning-
Error—
ErrorCoder
ActyalPosition—
ActualCurrent—

Abbildung 20: LMct_AxisCtrix11x0
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3.2.5 Ein- und Ausgénge der Achskontrollbausteine (LMct_AxisCtrIE12x0 & LMct_AxisCtrix11x0)

Bei beiden Achskontrollbausteinen stehen die selben Ein- und Ausgange zu Verfliigung.
Deren Funktion ist identisch.

Eingange

Bezeichnung Datentyp Wertebereich Beschreibung

Axis tstLM_Axis Achsreferenz (IN_OUT)

SwitchOn Bool Achse einschalten

Home Bool Achse referenzieren (muss anliegen bis Ausgang
.Homed" TRUE ist)

ErrorAcknowledge Bool Fehlerbestatigung auf steigende Flanke

JogPlus Bool Tippbetrieb positiv

JogMinus Bool Tippbetrieb negativ

Ausgéange

Bezeichnung Datentyp Beschreibung

OperationEnabled Bool Achse ist bestromt und bereit flir Fahrbefehle

SwitchOnLocked Bool Anfahrsperre aktiv ( -> SwitchOn auf FALSE setzen)

Homed Bool Achse hat Referenz

MotionActive Bool Sollwertgenerierung aktiv (VAI- / Kurven-Interpolator)

Jogging Bool Achse bewegt sich im Tippbetrieb

Warning Bool Eine Warnung liegt an

Error Bool Ein Fehler liegt an

ErrorCode UINT Ist ein Fehler aufgetreten, wird an diesem Ausgang der Fehler Code

angezeigt. (Siehe Handbuch ,Motion Control SW*)
ActualPosition Real Aktuelle Position der Achse in mm
ActualCurrent Real Aktueller Motorstrom in A (Ampére)

A Achtung

Alle 10- und Achskontrollbausteine (Kapitel 3.2.1 - 3.2.4) missen zyklisch aufgerufen werden!
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3.3 MC Bausteine (E12x0, E11x0, B1100-GP Controller)

3.3.1 LMmt_MoveAbs

Mit diesem Baustein kann eine absolute Position mit anpassbarer Geschwindigkeit, Beschleunigung und

Verzégerung angefahren werden.

Unterstiitzte Controller:

«  E12x0 Serie (EtherCAT oder Profibus)
- E11x0 Serie (Profibus oder CANopen)

«  B1100-GP (CANopen)

LiArmnt_howedbs
—Execute Doner
-Fosition Busyl
v'elocity Error-
—Acceleration ErrarlDE-
—Deceleration
—AxiE b=

Abbildung 21: LMmt_MoveAbs

Eingédnge

Bezeichnung Datentyp Wertebereich Beschreibung

Axis tstLM_Axis Achsreferenz (IN_OUT)

Execute Bool Befehlsauslosung (steigende Flanke)
Position Real Zielposition in [mm]

Velocity Real Maximale Geschwindigkeit in [m/s]
Acceleration Real Beschleunigung in [m/s?]
Deceleration Real Verzdgerung in [m/s?]

Tabelle 1: Eingdange LMmt_MoveAbs

Ausgéange

Bezeichnung Datentyp Beschreibung

Done Bool Befehl gesendet und Achse an Zielposition

Busy Bool Befehl aktiv

Error Bool Fehler in Baustein aufgetreten

ErrorlD UINT Fehlernummer (Siehe Kapitel 4. Fehlerbeschreibungen)

Tabelle 2: Ausgidnge LMmt_MoveAbs
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3.3.2 LMmt_MoveRel

Mit diesem Baustein kann die aktuelle Sollposition mit anpassbarer Geschwindigkeit, Beschleunigung und
Verzdgerung inkrementiert werden.

Unterstiitzte Controller:
«  E12x0 Serie (EtherCAT oder Profibus)
- E11x0 Serie (Profibus oder CANopen)
«  B1100-GP (CANopen)

LiArmt_howveRel
—Execute Coner—
-0istance Busyl
-v'elocity Errar—
—Acceleration ErrarlD-
—Deceleration
—AxiE b

Abbildung 22: LMmt_MoveAbs

Eingédnge

Bezeichnung Datentyp Wertebereich Beschreibung

Axis tstLM_Axis Achsreferenz (IN_OUT)

Execute Bool Befehlsauslosung (steigende Flanke)
Distance Real Positionsinkrement in [mm]

Velocity Real Maximale Geschwindigkeit in [m/s]
Acceleration Real Beschleunigung in [m/s?]
Deceleration Real Verzdgerung in [m/s?]

Tabelle 3: Eingange LMmt_MoveAbs

Ausgéange

Bezeichnung Datentyp Beschreibung

Done Bool Befehl gesendet und Achse an Zielposition

Busy Bool Befehl aktiv

Error Bool Fehler in Baustein aufgetreten

ErrorlD UINT Fehlernummer (Siehe Kapitel 4. Fehlerbeschreibungen)

Tabelle 4: Ausgidnge LMmt_MoveAbs
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3.3.3 LMmt_StartCTCommand

Mit diesem Baustein kann eine Zeile der Command Table (Im Controller gespeichert) ausgefuhrt werden.

Unterstlitzte Controller:
- E12x0 Serie (EtherCAT oder Profibus)
- E11x0 Serie (Profibus oder CANopen)
«  B1100-GP (CANopen)

LbAmt_StanCTCormmand
—Execute Daoner
HCTEntrlD Busyl
—AxiE Errarr

ErrarlD

Abbildung 23: LMmt_StartCTCommand

Eingange

Bezeichnung Datentyp Wertebereich Beschreibung

Axis tstLM_Axis Achsreferenz (IN_OUT)

Execute Bool Befehlsauslosung (steigende Flanke)
CTEntrylD UINT 1...255 (31) ID der Zeile der Command Table

(Achtung: Auf B1100-GP-xx max. 31)

Tabelle 5: Eingdnge LMmt_StartCTCommand

Ausgéange

Bezeichnung Datentyp Beschreibung

Done Bool Befehl gesendet

Busy Bool Befehl aktiv

Error Bool Fehler in Baustein aufgetreten

ErrorlD UINT Fehlernummer (Siehe Kapitel 4. Fehlerbeschreibungen)

Tabelle 6: Ausgiange LMmt_StartCTCommand
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3.3.4 LMmt_Stop

Dieser Baustein leitet einen sofortigen Stopp der Achse mit der angegebenen Verzdégerung ein.
Allenfalls durch aktive MC Bausteine laufende Fahrbefehle werden abgebrochen!

Unterstiitzte Controller:
«  E12x0 Serie (EtherCAT oder Profibus)
- E11x0 Serie (Profibus oder CANopen)
«  B1100-GP (CANopen)

Lkdrmt_Stap
—Execute Doner
H0eceleration Busyl
—Axis = Errar-
ErrorlDE

Abbildung 24: LMmt_Stop

Eingange

Bezeichnung Datentyp Wertebereich Beschreibung

Axis tstLM_Axis Achsreferenz (IN_OUT)

Execute Bool Befehlsauslésung (steigende Flanke)
Deceleration Real Verzdgerung in [m/s?]

Tabelle 7: Eingdnge LMmt_Stop

Ausginge

Bezeichnung Datentyp Beschreibung

Done Bool Befehl gesendet und Achse steht

Busy Bool Befehl aktiv

Error Bool Fehler in Baustein aufgetreten

ErrorlD UINT Fehlernummer (Siehe Kapitel 4. Fehlerbeschreibungen)

Tabelle 8: Ausgidnge LMmt_Stop
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3.3.5 LMmt_WriteLivePar

Mit diesem Baustein kann ein Live-Parameter des Controllers geschrieben werden.
(Live-Parameter sind wahrend der Laufzeit veranderbare Parameter)

Unterstiitzte Controller:
«  E12x0 Serie (EtherCAT oder Profibus)
- E11x0 Serie (Profibus oder CANopen)
«  B1100-GP (CANopen)

LAt _WritelivePar
1Execute Daner
1UFID Busyl
—qUFIDValue Errar-
QAxis b ErrorlD-

Abbildung 25: LMmt_WriteLivePar

Eingange

Bezeichnung Datentyp Wertebereich Beschreibung

Axis tstLM_Axis Achsreferenz (IN_OUT)

Execute Bool Befehlsauslésung (steigende Flanke)
UPID UINT Parameter Adresse (Unique Parameter ID)
UPIDValue DINT Parameterwert

Tabelle 9: Eingdange LMmt_WriteLivePar

Ausginge

Bezeichnung Datentyp Beschreibung

Done Bool Befehl gesendet

Busy Bool Befehl aktiv

Error Bool Fehler in Baustein aufgetreten

ErrorlD UINT Fehlernummer (Siehe Kapitel 4. Fehlerbeschreibungen)

Tabelle 10: Ausgange LMmt_WriteLivePar
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3.3.6 LMmt_GenericMC

Mit diesem Baustein lassen sich alle moglichen Befehle (des verwendeten Controllers) ausfihren.
Die Parameter miissen entsprechend des gewahlten MCHeader skaliert werden!
Eine Liste aller Befehle befindet sich im Handbuch “Motion Control Software”.

Unterstiitzte Controller:
«  E12x0 Serie (EtherCAT oder Profibus)
«  E11x0 Serie (Profibus oder CANopen)
«  B1100-GP (CANopen)

Lkdmt_GenerichdC
Execute Doner
MCHeader Busyi
FCParav/ordl Errar
MCFarah'ordl ErrarlD
MCFarahyord?

MCFarahyord3
MCParahordd
MCParahords
MCParahordb
FMCParahord?
kCParavordd

—Awis =

Abbildung 26: LMmt_GenericMC

Eingange
Bezeichnung Datentyp Wertebereich Beschreibung
Axis tstLM_Axis Achsreferenz (IN_OUT)
Execute Bool Befehlsauslésung (steigende Flanke)
MCHeader UINT Befehlskopf (Befehlsnummer)
MCParaWordO UINT 0. Parameterwort
MCParaWord1 UINT 1. Parameterwort
MCParaWord2 UINT 2. Parameterwort
MCParaWord3 UINT 3. Parameterwort
MCParaWord4 UINT 4. Parameterwort
MCParaWord5 UINT 5. Parameterwort
MCParaWord6 UINT 6. Parameterwort
MCParaWord7 UINT 7. Parameterwort
MCParaWord8 UINT 8. Parameterwort

Tabelle 11: Eingdnge LMmt_GenericMC
Ausgéange
Bezeichnung Datentyp Beschreibung
Done Bool Befehl gesendet
Busy Bool Befehl aktiv
Error Bool Fehler in Baustein aufgetreten
ErrorlD UINT Fehlernummer (Siehe Kapitel 4. Fehlerbeschreibungen)

Tabelle 12: Ausgdange LMmt_GenericMC
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3.4 MC Bausteine (E12x0, E11x0 Controller)

3.4.1 LMav_Mod16BitCTPar
Mit diesem Baustein lasst sich der Wert eines Parameters (16Bit) in der Command Table verandern (Nur RAM).
Unterstiitzte Controller:

- E12x0 Serie (EtherCAT oder Profibus)
- E11x0 Serie (Profibus oder CANopen)

Lhdaw_bodl 6BitCTFar
-Execute Doner
—CTEntryID Busyl
-FParalffset Errar-
-FPara%'alue ErrarlDi-
—Axis =

Abbildung 27: LMav_Mod16BitCTPar

Eingange

Bezeichnung Datentyp Wertebereich Beschreibung

Axis tstLM_Axis Achsreferenz (IN_OUT)

Execute Bool Befehlsauslosung (steigende Flanke)
CTEntrylD UINT Zeilennummer der Command Table
ParaOffset UINT Offset des zu schreibenden Parameters
ParaValue INT Wert des zu schreibenden Parameters

Tabelle 13: Eingdnge LMav_Mod16BitCTPar

Ausgéange

Bezeichnung Datentyp Beschreibung

Done Bool Befehl gesendet

Busy Bool Befehl aktiv

Error Bool Fehler in Baustein aufgetreten

ErrorlD UINT Fehlernummer (Siehe Kapitel 4. Fehlerbeschreibungen)

Tabelle 14: Ausgange LMav_Mod16BitCTPar

[ 3

1 Hinweis

Weitere Informationen zum Befehl sind im Handbuch “Motion Control Software” zu finden.
(Empfohlene Dokumente)
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Mit diesem Baustein lasst sich der Wert eines Parameters (32Bit) in der Command Table verandern (Nur RAM).
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3.4.2 LMav_Mod32BitCTPar

Unterstiitzte Controller:

- E12x0 Serie (EtherCAT oder Profibus)
- E11x0 Serie (Profibus oder CANopen)

Lidaw_bod32BitCTFar
—Execute Doner
—CTEntryID Buswl
—Paralffset Errar-
-Paravalue ErrarlD-
—Axis b

Abbildung 28: LMav_Mod32BitCTPar

Eingange

Bezeichnung Datentyp Wertebereich Beschreibung

Axis tstLM_Axis Achsreferenz (IN_OUT)

Execute Bool Befehlsauslosung (steigende Flanke)
CTEntrylD UINT Zeilennummer der Command Table
ParaOffset UINT Offset des zu schreibenden Parameters
ParaValue DINT Wert des zu schreibenden Parameters

Tabelle 15: Eingdnge LMav_Mod32BitCTPar

Ausgéange

Bezeichnung Datentyp Beschreibung

Done Bool Befehl gesendet

Busy Bool Befehl aktiv

Error Bool Fehler in Baustein aufgetreten

ErrorlD UINT Fehlernummer (Siehe Kapitel 4. Fehlerbeschreibungen)

Tabelle 16: Ausgange LMav_Mod32BitCTPar

Hinweis

i

Weitere Informationen zum Befehl sind im Handbuch

(Empfohlene Dokumente)

“Motion Control Software” zu finden.
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3.4.3 LMav_RunCurve
Mit diesem Baustein lasst sich ein auf dem Controller gespeichertes Fahrprofil (Kurve) starten.
Unterstiitzte Controller:

- E12x0 Serie (EtherCAT oder Profibus)
- x11x0 Serie (Profibus oder CANopen)

Lhdasw_RunCunee
“Execute Doner
1Cursell Busyr
HCurvelffget Errark
“TimeScale ErrarlD-
qAmplitudescale
i b

Abbildung 29: LMav_RunCurve

Eingédnge

Bezeichnung Datentyp Wertebereich Beschreibung

Axis tstLM_Axis Achsreferenz (IN_OUT)

Execute Bool Befehlsauslésung (steigende Flanke)
CurvelD UINT 1...99 Kurvennummer (ID)

CurveOffset Real Offset der Kurve

TimeScale Real 0...200 Zeitskalierung der Kurve in [%]
AmplitudeScale Real -2000...+2000 Amplitudenskalierung der Kurve in [%]

Tabelle 17: Eingdnge LMav_RunCurve

Ausgéange

Bezeichnung Datentyp Beschreibung

Done Bool Befehl gesendet und Achse an Zielposition

Busy Bool Befehl aktiv

Error Bool Fehler in Baustein aufgetreten

ErrorlD UINT Fehlernummer (Siehe Kapitel 4. Fehlerbeschreibungen)

Tabelle 18: Ausgédnge LMav_RunCurve

. - -

1 Hinweis

Weitere Informationen zum Befehl sind im Handbuch “Motion Control Software” zu finden.
(Empfohlene Dokumente)
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3.5 MC Bausteine (E12x0 Controller)

3.5.1 LMav_MoveBestehorn
Mit diesem Baustein lasst sich eine Zielposition mit Bestehorn-Profil anfahren.
Unterstlitzte Controller:

- E12x0 Serie (EtherCAT oder Profibus)
- E11x0 Serie (Profibus oder CANopen mit installierter ,Sinoide® Applikation)

Lt aw_MowveBestehorn
—Execute Doner
—Faositian Busvl-
—velocity Error
—Acceleration ErrarlDi-
etk
s b

Abbildung 30: LMav_MoveBestehorn

Eingange

Bezeichnung Datentyp Wertebereich Beschreibung

Axis tstLM_axis Achsreferenz (IN_OUT)

Execute Bool Befehlsauslésung (steigende Flanke)
Position Real Zielposition in [mm]

Velocity Real Maximale Geschwindigkeit in [m/s]
Acceleration Real Beschleunigung in [m/s*2]

Jerk Real Ruck in [m/s”3]

Tabelle 19: Eingdnge LMav_MoveBestehorn

Ausgéange

Bezeichnung Datentyp Beschreibung

Done Bool Befehl gesendet und Achse an Zielposition

Busy Bool Befehl aktiv

Error Bool Fehler in Baustein aufgetreten

ErrorlD UINT Fehlernummer (Siehe Kapitel 4. Fehlerbeschreibungen)

Tabelle 20: Ausgange LMav_MoveBestehorn

[ 3

1 Hinweis

Weitere Informationen zum Befehl sind im Handbuch “Motion Control Software” zu finden.
(Empfohlene Dokumente)
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3.5.2 LMav_MoveSin

Mit diesem Baustein lasst sich eine Zielposition mit Sinus-Profil anfahren.

Unterstlitzte Controller:
- E12XO0 Serie (EtherCAT oder Profibus)
- E11x0 Serie (Profibus oder CANopen mit installierter ,Sinoide® Applikation)

Lidaw_MoweSin
-Execute Doner
—|Fos=ition Busyl-
—velacity Error
—Acceleration ErrarlDi-
A

Abbildung 31: LMav_MoveSin

Eingange

Bezeichnung Datentyp Wertebereich Beschreibung

Axis tstLM_Axis Achsreferenz (IN_OUT)

Execute Bool Befehlsauslésung (steigende Flanke)
Position Real Zielposition in [mm]

Velocity Real Maximale Geschwindigkeit in [m/s]
Acceleration Real Beschleunigung in [m/s"2]

Tabelle 21: Eingédnge LMav_MoveSin

Ausginge

Bezeichnung Datentyp Beschreibung

Done Bool Befehl gesendet und Achse an Zielposition

Busy Bool Befehl aktiv

Error Bool Fehler in Baustein aufgetreten

ErrorlD UINT Fehlernummer (Siehe Kapitel 4. Fehlerbeschreibungen)

Tabelle 22: Ausgéange LMav_MoveSin

[ ]

1 Hinweis

Weitere Informationen zum Befehl sind im Handbuch “Motion Control Software” zu finden.
(Empfohlene Dokumente)
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3.6 Config Bausteine (E12X0, E1130-DP)

Mit den Config Bausteinen ist der Zugriff auf Parameter, Kurven und die Command Table eines LinMot
Controllers moglich. Ausserdem stellen Sie Funktionen wie Neustart oder Stop der Firmware oder Teilen davon,
lesen von Fehlerbeschreibungen (STRING) und Ricksetzen von einzelnen Firmwareschichten auf
Werkseinstellungen zur Verfigung.

Wichtig:

Wenn mittels eines Bausteins Daten in den Flash-Speicher des Controller gesichert werden sollen, muss die
Firmwareschicht MC_SW gestoppt sein. Dies kann mit dem Baustein LMcf_StopStartDefault mit Modus 5
durchgefiihrt werden. Mit Modus 6 kann sie anschliessend wieder gestartet werden.

Fiir folgende Modi und Bausteine ist dies erforderlich:
LMcf_CTAccess Modus 0
LMcf_CurveAccess Modus 0

Die in diesem Kapitel vorgestellten Bausteine sind kompatibel mit folgenden Controllern und Schnittstellen:
«  E1250-EC-UC EtherCAT
E1230-DP-UC Profibus
E1130-DP-xx Profibus
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3.6.1 LMcf_StopStartDefault

Mit diesem Baustein lasst sich die Firmware eines LinMot Controllers bzw. einzelne Firmwareschichten starten
oder stoppen. Zusatzlich kénnen die einzelnen Firmwareschichten auf Werkseinstellungen zurlickgesetzt
werden.

Unterstiitzte Controller:
«  E12x0 Serie (EtherCAT oder Profibus)
«  E1130-DP-xx (Profibus)

Lkdct_StopStartDefault
-Execute Done
—hode Busvi
s B Error—

ErrarlD—

Abbildung 32: LMcf_StopStartDefault

Eingange

Bezeichnung Datentyp Wertebereich Beschreibung

Axis tstLM_Axis Achsreferenz (IN_OUT)

Execute Bool Befehlsauslésung (steigende Flanke)
Mode UINT 0..6 Modus

Tabelle 23: Eingdnge LMcf_StopStartDefault

Ausginge

Bezeichnung Datentyp Beschreibung

Done Bool Befehl ausgefiihrt

Busy Bool Befehl aktiv

Error Bool Fehler in Baustein aufgetreten

ErrorlD UINT Fehlernummer (Siehe Kapitel 4. Fehlerbeschreibungen)

Tabelle 24: Ausgénge LMcf_StopStartDefault

Modus

Wert Benutzte Eingange Beschreibung

0 - Restart Controller

1 - Set parameter ROM values to default (OS SW)

2 - Set parameter ROM values to default (MC SW)

3 - Set parameter ROM values to default (Interface SW)

4 - Set parameter ROM values to default (Application SW)
5 - Stop MC and Application Software (for Flash Access)
6 - Start MC and Application Software

Tabelle 25: Modi von LMcf_StopStartDefault

A Achtung

Modus 5&6 sind wichtig im Zusammenspiel mit den Bausteinen LMcf CTAccess und
LMcf_CurveAccess. Bevor Kurven oder Command Table Eintrdge vom RAM in den Flash-
Speicher geschrieben werden, muss die MC_SW gestoppt sein!
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3.6.2 LMcf_CTAccess

LinMot®

Dieser Baustein bietet Zugriff auf die Command Table von LinMot Controllern. Lesen und schreiben von
einzelnen Zeilen. Léschen einzelner Zeilen oder der gesamten Command Table. Sichern der Command Table

vom RAM in den Flash-Speicher.

Unterstiitzte Controller:

«  E12XO0 Serie (EtherCAT oder Profibus)
«  E1130-DP-xx (Profibus)

LAt CTAccess
-Execute Doner
—kode Busvl-
—CTID Errar-
i B Etrarl D
- CTEntry t
—Presencelist =

Abbildung 33: LMcf_CTAccess

Eingédnge

Bezeichnung Datentyp Wertebereich Beschreibung

Axis tstLM_Axis Achsreferenz (IN_OUT)

Execute Bool Befehlsausldsung (steigende Flanke)
Mode UINT 0..5 Modus

CTID UINT 1..255 Command Table ID (Zeilennummer)
CTEntry tstLM_CfgCTEntry Datenstruktur fir eine CT Zeile (IN_OUT)

PresencelList

Array[0..7] of UDINT

Presence List (IN_OUT)

Tabelle 26: Eingdnge LMcf_CTAccess

Ausgéange

Bezeichnung Datentyp Beschreibung

Done Bool Befehl ausgefihrt

Busy Bool Befehl aktiv

Error Bool Fehler in Baustein aufgetreten

ErrorlD UINT Fehlernummer (Siehe Kapitel 4. Fehlerbeschreibungen)

Tabelle 27: Ausgédnge LMcf_CTAccess

Modus

Wert Benutzte Eingange Beschreibung

0 - Save to Flash: Sichert die Command Table im Flashspeicher
MC_SW muss gestoppt sein!

1 - Delete all Entries: Alle Zeilen der Command Table 16schen (RAM)

2 CTID Delete Entry: Einzelne Zeile der Command Table I6schen (RAM)

3 CTEntry Write Entry: Zeile in Command Table schreiben (ID ist in CTEntry) (RAM)

4 CTID, CTEntry Get Entry: Zeile aus Command Table lesen (Wird in CTEntry
gespeichert)

5 PresencelList Die PresencelList wird aus dem Controller geladen

Tabelle 28: Modi von LMcf_CTAccess
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3.6.3 LMcf_CurveAccess
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Dieser Baustein bietet Zugriff auf die in LinMot Controllern hinterlegten Fahrprofile (Kurven). Lesen und
schreiben von einzelnen Kurven. Léschen aller Kurven im RAM. Sichern aller Kurven vom RAM in den Flash-
Speicher. Das Fahrprofil wird in einem ARRAY OF UDINT gespeichert.

Unterstiitzte Controller:
«  E12XO0 Serie (EtherCAT oder Profibus)
«  E1130-DP-xx (Profibus)

Lbcf Curvedcoess

—adrinfaBlock Daner

—adrDatablock Busyl

—Execute Error-

—hode ErrorlDF

- CurselD

“Axis b

Abbildung 34: LMcf_CurveAccess
Eingédnge
Bezeichnung Datentyp Wertebereich Beschreibung
Axis tstLM_Axis Achsreferenz (IN_OUT)

adrinfoBlock

POINTER TO ARRAY [0-18] OF

Zeiger auf ein Array von UDINT

UDINT
adrDataBlock POINTER TO ARRAY OF UDINT Zeiger auf ein Array von UDINT
Execute Bool Befehlsauslosung (steigende Flanke)
Mode UINT 0.4 Modus
CurvelD UINT 1...99 Kurvennummer

Tabelle 29: Eingédnge LMcf_CurveAccess

Ausgéange

Bezeichnung Datentyp Beschreibung

Done Bool Befehl ausgefihrt

Busy Bool Befehl aktiv

Error Bool Fehler in Baustein aufgetreten

ErrorlD UINT Fehlernummer (Siehe Kapitel 4. Fehlerbeschreibungen)

Tabelle 30: Ausgédnge LMcf_CurveAccess

Modus

Wert Benutzte Eingange Beschreibung

0 - Save all Curves from RAM to Flash: Sichert alle Kurven in den Flash-

Speicher. MC_SW muss gestoppt sein!

1 - Delete all Curves: Ldscht alle Kurven (RAM)

2 adrinfoBlock, Add Curve: Einzelne Kurve schreiben (RAM)
adrDataBlock

3 adrinfoBlock, Modify Curve: Kurve auf dem Controller modifizieren (RAM)
adrDataBlock

4 CurvelD, Get Curve: Einzelne Kurve aus dem Controller lesen (Wird im Array an
adrinfoBlock, »adrinfoBlock* bzw. ,adrDataBlock” gespeichert)
adrDataBlock

Tabelle 31: Modi von LMcf_CurveAccess

Achtung

Das ARRAY OF UDINT muss geniigend gross sein, um die Kurve zu speichern!
Aufrufbeispiel: LMcf_CurveAccess(adrinfoBlock:= ADR(Axis_A_Curve[0]),

adrDataBlock:= ADR(Axis_A_Curve[20]),
Axis:= Axis_A_Axis);
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3.6.4 LMcf_ParaAccess

LinMot®

Dieser Baustein bietet Zugriff auf die Parameter eines LinMot Controllers. Lesen und schreiben von RAM und
ROM Werten. Lesen von minimal, maximal und default Werten der Parameter.

Unterstiitzte Controller:
«  E12X0 Serie (EtherCAT oder Profibus)
«  E1130-DP-xx (Profibus)

Lkt _Faratccess
-Execute Doner
—tdode Busyl-
—UFIDIn Yalue Jut-
-valueln Errar
—Axis = ErrarlD-

Abbildung 35: LMcf_ParaAccess

Eingange

Bezeichnung Datentyp Wertebereich Beschreibung

Axis tstLM_Axis Achsreferenz (IN_OUT)

Execute Bool Befehlsauslosung (steigende Flanke)
Mode UINT 0..7 Modus

UPIDIn UINT Parameternummer (UPID)

Valueln DINT Wert welcher geschrieben werden soll

Tabelle 32: Eingange LMcf_ParaAccess

Ausgéange

Bezeichnung Datentyp Beschreibung

Done Bool Befehl ausgefihrt

Busy Bool Befehl aktiv

ValueOut DINT Gelesener Wert / Rickmeldung geschriebener Wert
Error Bool Fehler in Baustein aufgetreten

ErrorlD UINT Fehlernummer (Siehe Kapitel 4. Fehlerbeschreibungen)

Tabelle 33: Ausgéange LMcf_ParaAccess

Modus

Wert Benutzte Eingange Beschreibung

0 UPIDIn Read ROM Value of Parameter by UPID

1 UPIDIn Read RAM Value of Parameter by UPID

2 UPIDIn, Valueln Write ROM Value of Parameter by UPID

3 UPIDIn, Valueln Write RAM Value of Parameter by UPID

4 UPIDIn, Valueln Write RAM and ROM Value of Parameter by UPID
5 UPIDIn Get minimal Value of Parameter by UPID

6 UPIDIn Get maximal Value of Parameter by UPID

7 UPIDIn Get default Value of Parameter by UPID

Tabelle 34: Modi von LMcf_ParaAccess
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3.6.5 LMcf_GetModUPIDList
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Dieser Baustein liest samtliche Parameter und deren Werte welche im Vergleich zur Werkseinstellung
verandert wurden aus dem Controller. Damit lasst sich der Parametersatz eines Controllers auf der SPS
sichern und gegebenenfalls wieder runter schreiben.

Unterstiitzte Controller:
«  E12XO0 Serie (EtherCAT oder Profibus)
«  E1130-DP-xx (Profibus)

Lkdcf_GethdodJFIDLIst
—Execute Conel
—adrFirstEntry Busyl
—MNrOfEntries Errar-
—{Axis b ErrarlD-

Abbildung 36: LMcf_GetModUPIDList

Eingédnge

Bezeichnung Datentyp Beschreibung

Axis tstLM_Axis Achsreferenz (IN_OUT)

Execute Bool Befehlsauslésung (steigende Flanke)

adrFirstEntry POINTER TO Zeiger auf den ersten Eintrag eines Arrays von
tstLM_CfgUPIDListEntry tstLM_CfgUPIDListEntry

NrOfEntries UINT Anzahl der zu lesenden Parameter (>0)

Tabelle 35: Eingdnge LMcf_GetModUPIDList

Ausginge

Bezeichnung Datentyp Beschreibung

Done Bool Befehl gesendet / UPID List gelesen

Busy Bool Befehl aktiv

Error Bool Fehler in Baustein aufgetreten

ErrorlD UINT Fehlernummer (Siehe Kapitel 4. Fehlerbeschreibungen)

Tabelle 36: Ausgange LMcf_GetModUPIDList

A Achtung

Das Array von tstLM_CfgUPIDListEntry muss genligend gross sein, um die an ,NrOfEntries*
gewabhlte Anzahl von Parametern zu sichern!
Aufrufbeispiel: LMcf_GetModUPIDList(

adrFirstEntry:= ADR(Axis_A_ModUPIDList[1]),

Axis:=Axis_A_Axis

);
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3.6.6 LMcf_WriteUPIDList

Dieser Baustein schreibt ein Array von Parametern (UPID und Wert) auf den Controller.

Wichtig:

Der Baustein beendet das Schreiben, sobald er einen Eintrag mit UPID = 0 findet, oder nach der Anzahl an
,NrOfEntries”, D.h nach dem letzten Parameter im Array muss noch ein weiterer Eintrag mit UPID = 0 folgen,

oder die Anzahl an ,NrOfEntries” exakt sein!

Unterstiitzte Controller:
«  E12XO0 Serie (EtherCAT oder Profibus)
«  E1130-DP-xx (Profibus)

Lidct ritelIFIDList
+Execute Doner
~adiFirstEntry Busyr
HMNrOfEntries Error
s ErrarlDF

Abbildung 37: LMcf_WriteUPIDList

Eingange

Bezeichnung Datentyp Beschreibung

Axis tstLM_Axis Achsreferenz (IN_OUT)

Execute Bool Befehlsauslosung (steigende Flanke)

adrFirstEntry POINTER TO Zeiger auf den ersten Eintrag eines Arrays von
tstLM_CfgUPIDListEntry tstLM_CfgUPIDListEntry

NrOfEntries UINT Anzahl der zu schreibenden Parameter (>0)

Tabelle 37: Eingédnge LMcf_WriteUPIDList

Ausgéange

Bezeichnung Datentyp Beschreibung

Done Bool Befehl gesendet / UPID List geschrieben

Busy Bool Befehl aktiv

Error Bool Fehler in Baustein aufgetreten

ErrorlD UINT Fehlernummer (Siehe Kapitel 4. Fehlerbeschreibungen)

Tabelle 38: Ausgédnge LMcf_WriteUPIDList
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3.6.7 LMcf_GetErrorTxt
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Dieser Baustein gibt anhand des anliegenden ErrorCode einen String mit dem Fehlertext zuriick.

Unterstiitzte Controller:
- E12XO0 Serie (EtherCAT oder Profibus)
«  E1130-DP-xx (Profibus)

LAt GetErrorTxt
—Execute Doner
—ErrorCode Buswl
—Axis b ErrorText

Errar-
ErrarlDi-

Abbildung 38: LMcf_GetErrorTxt

Eingange

Bezeichnung Datentyp Beschreibung

Axis tstLM_Axis Achsreferenz (IN_OUT)

Execute Bool Befehlsauslosung (steigende Flanke)
ErrorCode UINT Fehlernummer (Siehe Achskontrollbausteine)

Tabelle 39: Eingdnge LMcf_GetErrorTxt

Ausgéange

Bezeichnung Datentyp Beschreibung

Done Bool Befehl gesendet / Fehlertext gelesen

Busy Bool Befehl aktiv

ErrorText String Fehlertext als String

Error Bool Fehler in Baustein aufgetreten

ErrorlD UINT Fehlernummer (Siehe Kapitel 4. Fehlerbeschreibungen)

Tabelle 40: Ausgénge LMcf_GetErrorTxt
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3.7 Config Bausteine CANopen (E11x0, B1100-GP Controller)

3.7.1 LMcf_SDORead

Importieren Sie SDOACCESS_X1X00.EXP ins Projekt, um die Bausteine zu benutzen.

Mit diesem Baustein lasst sich ein SDO read an einen LinMot Controller senden.

Unterstiitzte Controller:
« E11x0 Serie (CANopen)
+  B1100-GP-xx (CANopen)

Lidcf_SDORead
—Parthr Doner
—A0SMetD Busvl-
—Execute Errar
—Index ErrarlDi-
—Sublindex Diata-

Abbildung 39: LMcf_SDORead

Eingange

Bezeichnung Datentyp Wertebereich Beschreibung

PortNr UINT AMS Portnummer (MACID des Controllers)
ADSNetID String ADSNetID des CANopen Masters

Execute Bool Befehlsauslésung (steigende Flanke)
Index UINT Object Dictionary Index

Sublndex USINT Object Dictionary Sublndex

Tabelle 41: Eingédnge LMcf_SDORead

Ausgéange

Bezeichnung Datentyp Beschreibung

Done Bool Befehl gesendet und Daten gelesen

Busy Bool Befehl aktiv

Error Bool Fehler in Baustein aufgetreten

ErrorlD UINT Fehlernummer (Siehe Beckhoff ADS Errors)
Data DINT Gelesene Daten

Tabelle 42: Ausgénge LMcf_SDORead

do

Zusétzliche

Hinweis

Informationen

sowie

das

Objektverzeichnis sind im Handbuch

“CANopen Interface” zu finden. (Empfohlene Dokumente)
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3.7.2 LMcf_SDOWrite

Importieren Sie SDOACCESS_X1X00.EXP ins Projekt, um die Bausteine zu benutzen.

Mit diesem Baustein lasst sich ein SDO write an einen LinMot Controller senden.

Unterstiitzte Controller:
« E11x0 Serie (CANopen)
«  B1100-GP-xx (CANopen)

—{FParhr
ADEMNetD
Execute
—{Ihd e
—Sublndex
—Data

Lkdct_SD0WWrite

Doner
Busy
Errar

ErrarlD

Abbildung 40: LMcf_SDOWrite

Eingédnge

Bezeichnung Datentyp Wertebereich Beschreibung

PortNr UINT AMS Portnummer (MACID des Controllers)
ADSNetID String ADSNetID des CANopen Masters

Execute Bool Befehlsauslésung (steigende Flanke)
Index UINT Object Dictionary Index

Sublndex USINT Object Dictionary Sublndex

Data UINT Zu schreibende Daten

Tabelle 43: Eingéange LMcf_SDOWrite

Ausgéange

Bezeichnung Datentyp Beschreibung

Done Bool Befehl gesendet und Daten geschrieben
Busy Bool Befehl aktiv

Error Bool Fehler in Baustein aufgetreten

ErrorlD UINT Fehlernummer (Siehe Beckhoff ADS Errors)

Tabelle 44: Ausgénge LMcf_SDOWrite

do

Zuséatzliche

Hinweis

Informationen

sowie das

Objektverzeichnis sind im Handbuch

“CANopen Interface” zu finden. (Empfohlene Dokumente)

Seite 44 von 46

BECKHOFF" TwinCAT LinMot Bibliothek

NTI AG / LinMot



BECKHOFF" TwinCAT LinMot Bibliothek LlnMOt®

4. Fehlerbeschreibungen

4.1 Fehler der Achskontrollbausteine (ErrorCode)

Eine Liste mdglicher Fehler ist im Handbuch ,Motion Control SW*“ bzw. den entsprechenden Interface
Handbiichern zu finden (Empfohlene Dokumente).

4.2 Fehlernummern der MC Bausteine

FehlerNr. Fehlertext Beschreibung

01h Axis not ready Die Achse ist nicht bereit fiir einen Fahrbefehl. Am
Achskontrollbaustein priifen, ob ,Operation Enabled*-
Ausgang TRUE ist.

02h Axis already has command running Die Achse hat bereits einen laufenden Befehl. Prifen, ob ein
anderer MC Baustein aktiv (busy) ist.
Hinweis: Durch zuriicksetzen des SwitchOn-Eingang am
Achskontrollbaustein wird auch das CommandRunning Flag
in der Achsreferenz zurlickgesetzt.

03h Axis has error Die Achse hat einen Fehler. ErrorCode an
Achskontrollbaustein priifen

04h Command interrupted Der Befehl wurde unterbrochen (Die Achse ist nicht mehr
,<Operation Enabled)

05h Command aborted Der Befehl wurde abgebrochen (z.B. Durch den Baustein

LinMotFB_Stop)

Tabelle 45: Fehlernummern MC Bausteine

4.3 Fehlernummern der Config Bausteine

FehlerNr. Fehlertext Beschreibung

01h TimeOut (No response from controller) Der Controller antwortet nicht in der geforderten Zeit.
Busverbindung prifen.

02h ConfigChannel already busy Der Konfigurationskanal ist bereits von einem anderen

Config-Baustein belegt. Prifen, ob ein anderer Config-
Baustein beschaftigt (busy) ist.

03h Invalid Mode selected Ungultiger Modus gewahlt. Eingang Mode priifen

04h Address of adrDataBlock or Ungliltige Adresse der Eingange ,adrDataBlock” oder
adrinfoBlock is invalid (0), check inputs  ,adrinfoBlock®. Eingénge prifen
(CurveAccess)

05h NrOfEntries must be greater than 0 Die Anzahl zu lesender/schreibender Eintrage muss grésser
(zero)! (UPID List) als Null sein

06h Address of UPIDListEntry array is zero!  Ungiiltige Adresse am Eingang ,adrFirstEntry*.
Check adrFirstEntry input! (UPID List) Eingang prifen

COh UPID error

C1h Parameter Type Error

C2h Range Error Der zu schreibende Werte ist ausserhalb des giiltigen

Bereichs fur den gewahlten Parameter
C3h Address Usage Error Es wird versucht auf einen ,read only“ Parameter schreibend
zuzugreifen.

Cbh Error: Command 21h

DOh Odd Address

D1h Size Error (CurveAccess)

D4h Curve already defined / Curve not
present (CurveAccess)

>D4h Kontaktieren Sie den Support

Tabelle 46: Fehlernummern Config Bausteine
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Kontakt
SWITZERLAND NTI AG
Haerdlistr. 15
CH-8957 Spreitenbach
Sales and Administration: +41-(0)56-419 91 91
office@linmot.com
Tech. Support: +41-(0)56-544 71 00
support@linmot.com
Tech. Support (Skype): skype:support.linmot
Fax: +41-(0)56-419 91 92
Web: http://www.linmot.com/
USA LinMot, Inc.

5750 Townline Road
Elkhorn, WI 53121

Sales and Administration:

Tech. Support:

Fax:

E-Mail:
Web:

877-546-3270
262-743-2555

877-804-0718
262-743-1284

800-463-8708
262-723-6688

us-sales@linmot.com
http://www.linmot-usa.com/

Bitte besuchen Sie http://www.linmot.com/ um einen Distributor in lhrer Nahe zu finden.

Smart solutions are...

LinMot®

www.LinMot.com
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