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Sehr geehrter Kunde!

Vielen Dank, dass Sie sich fir eine Steuerung aus unserem Hause entschieden haben!

Mit dem Gerit haben Sie eine Positioniersteuerung gewihlt, die bei einem geringen Platz-
bedarf anspruchsvolle Positionieraufgaben automatisiert ausfithrt. Die hohe Prizision der
Steuerung eroffnet Ihnen weite Anwendungsmoglichkeiten. Die Schrittauflésung von bis zu
1.638.400 Schritten pro Motorumdrehung, bei einem zweihundertschrittigen Motor bieten
Auflosungen im sub-um-Bereich. Weiter bietet der ,,closed loop” Betrieb in Verbindung mit
einer hochauflosenden Geberauswertung bei optischen und magnetischen Messsystemen
eine sehr hohe Positioniergenauigkeit.

Die vielen Zusatzfunktionen, wie z.B. Snapshot, Triggerout, Takt- und Drehrichtungs- Ein-
und Ausgénge machen die Steuerung zu einem idealen Partner fiir viele Applikationen.

Vor der Inbetriebnahme IThrer Steuerung bitten wir Sie, diese Anleitung sorgfaltig und in
Ruhe zu lesen.

Achten Sie insbesondere auf die Sicherheitshinweise!

Inhaltliche Anderungen behalten wir uns vor. Wir haften nicht fiir etwaige Fehler in dieser
Dokumentation. Bedingt durch stdndige technische Weiterentwicklungen unserer Produkte
konnen mitunter leichte Abweichungen zwischen den Beschreibungen in dieser Dokumen-
tation und Ihrer Steuerung bestehen. Eine Haftung fiir mittelbare Schéden, die im Zusam-
menhang mit der Lieferung oder dem Gebrauch dieser Dokumentation entstehen, ist ausge-
schlossen, soweit dies gesetzlich zuldssig ist.

Schutzvermerk nach DIN 34

Weitergabe sowie Vervielfiltigung dieser Unterlage, Verwertung und Mitteilung ihres In-
halts sind nicht gestattet, soweit nicht ausdriicklich zugestanden.

Zuwiderhandlungen verpflichten zu Schadenersatz. Alle Rechte fiir den Fall der Patenter-
teilung oder Gebrauchsmustereintragung vorbehalten.
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LSTEP

Sicherheishinweise

Sicherheitshinweise

Instandsetzungs- und Reparaturarbeiten diirfen nur von Fachpersonal durchgefiihrt
werden, das besonders geschult und mit der Steuerung bestens vertraut ist und nur nach
schriftlicher Genehmigung von Lang GmbH & Co. KG. Allen anderen Personen sind
Reparaturarbeiten untersagt.

LSTEPexpress: Vor dem Offnen des Geriites ist der Netzstecker zu ziehen!

LSTEP-PClexpress: -Schalten Sie vor und wéhrend der Montage der Karte in den PC,
sowie bei der Montage des Zubehors alle Teile spannungsfrei. -Installieren Sie die Karte
derart, dass keine Spédne, Flussigkeiten oder andere Gegenstinde mit der Karte in
Beriihrung kommen. -Installieren Sie die Karte so, dass keine Hitzestaus entstehen. Die
max. Umgebungstemperatur entnehmen Sie den technischen Daten. -Vergewissern Sie
sich, dass die Stromversorgung Ihres PCs und falls vorhanden des externen
Motorspannungsnetzteils fiir den Betrieb der Karte ausreicht. -Vergewissern Sie sich vor
dem Einschalten tiber die korrekte Montage aller Komponenten.

Die Steuerungen besitzen Teile, die gegen elektrostatische Entladung empfindlich
reagieren (ESD-empfindlich). Erden Sie alle Teile die mit der Steuerung in Beriihrung
kommen, auch sich selbst.

Es dirfen nur Gerdte angeschlossen werden die von der Fa. Lang spezifiziert sind.
Zuwiderhandlungen kénnen zu Zerstorung der Steuerung bzw. des angeschlossenen Gerites
fithren!

Stellen Sie sicher, dass die Steuerung in Verbindung mit Thre Anwendung den dafiir geltenden
Sicherheitsbestimmungen und Rechtsvorschriften entspricht. Diese Steuerung ist zur EN61010-
1:2001 (Sicherheitsbestimmungen fiir elektrische Mess-, Steuer-, Regel- und Laborgerite)
konform. Beachten Sie, dass die effektive Motorspannung in ihrer Hohe der DC-Spannung am
Motorspannungsversorgungsstecker entsprechen kann.

Gefahrbringende Bewegung: Je nach Konfiguration kann es sein, dass nach dem Einschalten der
Joystick aktiv ist. Stellen Sie sicher, dass weder in dieser noch in einer anderen Betriebsart
gefahrbringende Bewegungen entstehen kénnen.

Teile der Steuerung kdnnen im Betrieb sehr heil werden. Verhindern Sie das Beriihren der Platine
wahrend und kurz nach dem Betrieb. Eine Abkiihlzeit von min. zwei Minuten bei
Umgebungstemperatur ist einzuhalten. Verhindern Sie den Kontakt von Gegenstdnden mit der
Oberflache der Platine.

Der Netzschalter der Steuerung, oder die Steckdose an der die Steuerung angeschlossen
ist mufS immer erreichbar sein, damit Jederzeit die Steuerung allpolig vom Netz getrennt

werden kann!

In eingeschaltetem Zustand diirfen keine Kabel gesteckt oder abgezogen werden!
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2 Funktionsheschreibung

Mit der Schrittmotorsteuerung LSTEPexpress (-PClexpress) werden Koordinatentische fiir
z.B. Mikroskope oder Fertigungsabldufe mit Aufldsungen bis 0,00001 mm betrieben. Die
Steuerung zeichnet sich durch hohe Laufruhe der Motoren aus. Durch das dynamische
Mikrostep - Antriebs - Prinzip lassen sich trotz einer hohen Auflosung von bis zu 1.638.400
Mikroschritten je Motorumdrehung hohe Drehzahlen von bis zu 70 U/sec bei einem
200 schrittigen Motor erreichen.

Die Steuerung arbeitet mit linearer Interpolation (alle Achsen erreichen gleichzeitig die
Zielposition), bei den Achsen die gemeinsam gestartet werden. Alle Achsen kénnen aber
auch asynchron verfahren werden. Die Steuerung verfuigt tiber eine automatische frei
programmierbare Rampengenerierung und Ruckbegrenzung. Beschleunigung und
Verzogerung konnen dabei getrennt eingestellt werden. Die LSTEPexpress kann
alleinstehend oder tiber einen PC gesteuert betrieben werden. Eine Positionsanzeige
(Option) an der Frontplatte sowie ein Joy-Stick ergdnzen dabei das Gerit. Der Befehlssatz
der LSTEPexpress (-PClexpress) baut auf dem Befehlssatz der LSTEP Serie auf, welcher um
bedeutende neue Funktionen erweitert wurde.

Fiir einen sauberen Ablauf und eine sichere Positionierung sollten Motoren mit einem
Schrittwinkelfehler < + 3% eingesetzt werden. Um die maximale Drehzahl zu erreichen
sollten moglichst niederohmige Motoren mit geringer Induktivitit eingesetzt werden.

Zur Vermeidung einer unnétigen Erwdrmung der Motoren senkt die LSTEPexpress (-
PClexpress) in jeder Betriebspause (auch bei Joy-Stick - Betrieb) den Motorstrom auf den
eingestellten Ruhestrom ab.

2.1 Schnittstelle

Als Standard Schnittstellen zum tibergeordneten PC stehen eine USB, die RS232 Schnittstelle
oder der PClexpress Bus zur Verfiigung.

2.1.1 Betrieb ohne Steuerrechner

Einfache Bewegungen sind mit der LSTEPexpress auch ohne Steuerrechner durchfiihrbar.
Dazu wird der Joy-Stick so konfiguriert, dass er nach dem Einschalten der Steuerung aktiv
ist. Nun konnen mit dem Joy-Stick beliebige Positionen angefahren werden. Bei
Steuerungen mit LC-Display wird die augenblickliche Absolutposition dabei stindig
angezeigt. Weiterhin konnen mit Hilfe der Schalter "CLEAR" die Achsen einzeln auf Null
gesetzt werden.
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LSTEP

Funktions-
Beschreibung

2.2 Bedienelemente

Die Anzeige (nur bei Gerdten mit Anzeige) und sdmtliche Bedienungselemente mit
Ausnahme des Netzschalters befinden sich an der Frontplatte.

Aktuell noch nicht verfiigbar.
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3

Inbetriebnahme

3.1 Anschlisse

Motoren iiber die mitgelieferten Kabel anschliefSen.

Inkrementale Messsysteme anschliefSen (wenn vorhanden).

Joy-Stick anschlieffen und mit den Schiebern verriegeln.

Rechner iiber Interface-Kabel anschliefien (nur bei LSTEPexpress).

Netz anschliefsen (nur bei LSTEPexpress) .

12V Versorgung tiber 4pol PC-Netzteilstecker auf ST10 (nur bei LSTEP-PClexpress)

Bei Bedarf Motorspannung >12V...48V von externem Netzteil auf ST17 (nur bei LSTEP-
PClexpress)

3.2 Anschluss inkrementaler Messsysteme

An die Steuerung konnen inkrementale Dreh- oder Lineargebersysteme zur Erkennung
bzw. Vermeidung eines Schrittversatzes angeschlossen werden. Somit wird ein closed-loop
Betrieb ermdoglicht. Die Einsatzmoglichkeiten sind hierbei nicht auf optische Messsysteme
beschrankt. Z.B. konnen auch induktive oder magnetoresistive Systeme ausgewertet
werden, sofern deren Ausgangssignale die spezifizierten Grenzwerte einhalten. Das
optionale Geberinterface ermoglicht den Anschluss von Gebersystemen mit sinusformigen
Ausgangssignalen.

3.3 Funktionstest

Gerit einschalten

Nach jedem Einschalten fiihrt die Steuerung selbsttitig eine Kalibrierung des
angeschlossenen Joystick durch, die ca. 5s in Anspruch nimmt. Um eine korrekte
Kalibrierung zu gewéhrleisten, darf der Joystick wahrend dieser Zeit nicht ausgelenkt
werden.

Die LSTEPexpress hat Standart méflig keinen Joystickschalter, kann aber so konfiguriert
werden, dass nach dem Einschalten der Steuerung der Joystick aktiv ist. Ist der Joystick
nicht aktiv, sollten die weiteren Tests mit dem WinCommander durchgefiihrt werden.

Joy-Stick in allen Richtungen auslenken: Die Motoren laufen entsprechend der
Auslenkung. Wenn keine Reaktion erfolgt, dann Motor- und Joy-Stick - Anschliisse
prifen. Sind die Anschliisse in Ordnung, dann sollte man iiber den mitgelieferten
WinCommander die Endschalterpolaritit iiberpriifen. Fiithrt auch dies nicht zu einem
Erfolg, dann sollte das Gerit auf versteckte Transportschdden untersucht werden.

Test mit dem mitgelieferten WinCommander oder Funktionsaufruf (siehe Befehlssatz)
tiber Ihre eigene Software.
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3.4 Firmware update

Die Steuerung kann sehr einfach mit Programm Updates auf den neuesten Stand gebracht
werden.

e Kopieren Sie das Flashtool,, TIC2000” auf Ihren PC.

e Kopieren Sie die neue Firmware ,*.hex” auf Ihren PC

e Offnen Sie das Flashtool

e  Wihlen Sie die Schnittstelle des PC aus, die Sie mit der Steuerung verbunden haben,

e Machen Sie alle Einstellungen so wie unter Hilfe beschrieben.

e Der Dip-Schalter "1" auf der Riickwand der LSTEPexpress muss auf ON gestellt und
dann die Steuerung eingeschaltet werden. Bei der LSTEP-PClexpress machen Sie nach
dem Einschalten von Dip-Schalter "1" mit Dip-Schalter "2" einen Reset (Ein- und
Ausschalten) "

e Klicken Sie auf Button , Program*.hex

e Wibhlen Sie die neue Firmware aus und klicken auf , Offnen”.

e Ist der Programmiervorgang beendet, muss der Dip-Schalter "1" wieder in seine
Ausgangsposition gebracht werden.

e Nach einem erneuten Betdtigen des Reset Tasters oder dem Ein.- und Ausschalten der
Steuerung arbeitet die Steuerung mit der neuen Firmware.
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LSTEP
Befehlssatz

LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

4 Der Befehlssatz der LSTEP-PClexpress und LSTEPexpress

Zur besseren Ubersicht werden alle Befehle und Parameter die an die Steuerung geschickt
werden, sowie alle Riickmeldungen der Steuerung als ASCII-Charakter tibertragen. Dies hat
den Vorteil, dass die Befehle einerseits tiber ein normales Terminal manuell vorgegeben
werden konnen. Zum anderen erleichtern diese Klartextbefehle die Fehlersuche, wenn die
Befehle tiber ein kundenspezifisches Programm vorgegeben werden.

Kommandos oder Parameter, die an die Steuerung tibertragen werden, beginnen mit einem
Ausrufezeichen ,!“. Abfragen werden durch ein Fragezeichen ,?” gekennzeichnet.
Beispielsweise bedeuten:

Ical Kalibrieren
?status Auslesen des Status
Hinweis: Bei Befehlen, die nur ein Schreiben oder nur ein Lesen zulassen, konnen die

Zeichen ,!“ bzw. ,,?“ entfallen.

Manche Befehle, z.B. die Vorgabe von Verfahrbewegungen, erfordern die Ubergabe von
Parametern. Diese werden im Anschluss an den eigentlichen Befehl iibertragen. Zwischen
Kommandotext und Parametern sowie zwischen verschiedenen Parametern miissen
Leerzeichen als Trennung eingefiigt und tibertragen werden.

moa 4513 20 Verfahre x, y und z an die Positionen 45, 13 und 20

Jeder Befehl muss mit einem Carriage Return (CR) abgeschlossen werden. Dieses Zeichen
wird im ASCII-Zeichensatz folgendermafien dargestellt:

Symb. Name dez. Wert hex. Wert bin. Wert

CR 13 0xD 00001101
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LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress

4.1 Kurzbeschreibung der LSTEP express-Befehle

Befehl

baud

Beispiel

(?) baud 9600

LSTEPexpress
Bemerkung Kap. 4
Seite
Baudrate auf 9600 einstellen 12

Steuerungs-Informationen

LANG

ver ?ver Versionsnummer auslesen 9
iver ?iver Interne Versionsnummer auslesen 9
det ?det detallierte Versionsnummer auslesen 9
readsn ?readsn Seriennummer der Steuerung auslesen 11
configmaxaxis (?)!configmaxaxis 4 | Eine 4-Achsen Steuerung wird mit 4-Achsen betrieben 17
dim (?) 'dim 1 Einstellen der Einheit in pm 18
pitch (?) !pitch111 (y4) |Einstellen der Spindelsteigung XY Z oder nur Y 19
geardenominator | (?) Getriebefaktor / Nenner 19
lgeardenominator
gearnumerator ?) Getriebefaktor / Zahler 20
lgeardenominator
accel (?)laccel 111 (x1) |Einstellen der Beschleunigung XY Z oder nur X 21
acceljerk (?) !'acceljerk Ruck Beschleunigung 22
decel (?) ! decel Verzogerung 23
deceljerk (?) ! deceljerk Ruck Verzogerungung 24
vel (?) 'vel 1010 10 (x Einstellen der Geschwindigkeit X Y Z oder nur X 25
20)
pot (?) 'pot 1(0) Speedpoti Ein.-/ Ausschalten 52
motorcurrent (?) 'motorcurrent 1 2 | Motorstromeinstellung: X=1A Y=2A Z=2,5A 26
25
maxcur ?maxcur alle max.Strome werden angezeigt (=Konfiguration) 26
reduction (?) 'reduction 0.5 0.5 |Stromabsenkung auf 50% in allen Achsen 27
0.5
curdelay (?) lcurdelay 1000 Verzogerung fiir die Stromabsenkung ( 0 - 10000 ms ) 27
axis (?) laxis1 01 (y 1) Achsen Ein.- und Ausschalten 29
axisdir (?) laxisdir 01 0 Motordrehrichtung fiir Y-Achse gedreht, 29
incl. Endschalter
Motorfielddir (?) ! Motorfielddir | Nur Motordrehrichtung tauschen 30
Swchange (?) ! Swchange Nur Endschalter tauschen 31
caliboffset (?) !caliboffset 1111 | Der Nullpunkt wird um 1mm verschoben bei Dim 2 44
rmoffset (?) Irmoffset 1111 |Die Endposition wird um 1mm verschoben bei Dim 2 44
caldir (?) Icaldir z 1 Die Z-Achse wird in positive Richtung Kalibriert 45
calibrmbspeed Icalibrmbspeed 10 bei "cal"+"rm" wird mit 0,1U/s aus den Endschaltern 46
gefahren (5...100)
calibrmaccel (?) ! calibrmaccel Beschleunigung fiir Kalibrieren und Hubmessen 47
calibrmjerk (?) ! calibrmjerk Ruck fiir Kalibrieren und Hubmessen 48
calibrmvel (?) ! calibrmvel Geschwindigkeit fiir Kalibrieren und Hubmessen 49
Save save die aktuellen Parameter werden ins Flash gebrannt 12
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Befehlssatz
LSTEP-PClexpress

LSTEPexpress
Befehl Beispiel Bemerkung Kap.4
Seite

reset reset Die Software wird in den Startzustand versetzt 11

pa pallll Poweramplifier 1= Endstufe eingeschaltet 11
O=ausgeschaltet

motorbrake (?)!motorbrake z 1 Beim Ausschalten der Z-Endstufe wird die Bremse 34
aktiv

motorbrakeswitch | (?)!motorbrakeswitch | Verzogert den Ausgang beim Einschalten der 35

ondelay ondelay Endstufe

motorbrakeswitch | (?)!motorbrakeswitch | Verzogert den Ausgang beim Ausschalten der 35

offdelay offdelay Endstufe

stoppol (?) Istoppol 0 oder 1 | Der Stopeingang (MFP) ist low oder high aktiv 40

stopdecel (?) ! stopdecel 2 Die Bremsbeschleunigung, wenn der Stopeingang 41
aktiv wird, ist 2m/s?

stopdeceljerk (?) ! stopdeceljerk Eingestellter Ruck, fiir aktiven Stopeingang 42

quit lquit Nach einem aufgetretenen Fehler und dem Beheben, 36
muss dies mit , quit” bestétigt werden

validconfig Ivalidconfig Einstellungen iibernehmen 36

validpar lvalidpar Aktivierung: der Regler Parameter 36

motorpolepairs !motorpolepairs 50 Einstellung fiir einen 200 Schrittigen (1,8°) Motor 31

motorpolepairres |!motorpolepairres Die Auflosung betragt 1000 Mikroschritte / 32

1000 Signalperiode

motormaxvel Imotormaxvel x 1000 | Die einstellbare Geschwindigkeit fiir den X-Motor 32
wird auf 1000 1/min begrenzt

motortype Imotortype 0 oder 1 |0 = 2 Phasen Rotativer Schrittmotor 33
1 = 2 Phasen Linear Schrittmotor

Autostatus (?) lautostatus 0 Einstellung der Riickmeldung von der Steuerung 13

(0-4)

Status ?status Liefert den aktuellen Zustand der Steuerung 13

Statusaxis ?statusaxis aktuellen Zustand der einzelnen Achsen 15
(@M,],CS,AD,-)

Err ?err liefert die aktuelle Fehlernummer 16

Statuslimit ?statuslimit A=Kalibriert;D=Hubgemessen; 38
L=Softwareendsch.;-=Grundeinst.

Sysstatus ?sysstatus Systemstatus mit Text Rickmeldung 13

Sysstat ?sysstat Systemstatus mit Nummerischer Riickmeldung 14
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LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Befehl

Beispiel

Bemerkung

Kap. 4
Seite

Fahrbefehle und Positionsverwaltung

cal Ical Kalibrieren 43
rm Irm Tischhubmessen 43
moa !moa 10 10 10 (x Absolutposition anfahren X Y Z (nur X) 50
10)
mor 'mor444(y4) Relativ-Positionieren X Y Z (nur Y) 50
m 'm Start einer Verfahrbewegung 51
(Strecke mit mor od.distance)
distance (?) !distance Setzen der Strecke fiir X Y Z (starten mit "m") 51
a la Abbruch (Stop) 53
pos (?) !'pos 000 (z0) | Position setzen oder lesen 52

Anfahren von Tabel

tpos 'tpos 110203040 | programmieren der Tabellenposition 1 fiir alle 4 53
Achsen auf die Position xy za / 10 20 30 40
?tpos 2222 abfragen der Tabellenposition 2 aller Achsen
mtpa mtpall11l fahrt alle 4 Achsen auf Tabellenposition 1 54
idt litd a 50 eine Umdrehung der a-Achse wird in 50 gleiche 54
Winkel je 7,2° aufgeteilt
mita !mita a 10 Die a-Achse wird auf Position 10 (72° bei itd=50) 55

gefahren.

LANG

speed (?) Ispeed 555 (y | Digitaler Joystick, alle Achsen drehen mit 5U/s od.Y 56
10) mit 10
joydir (?) Yjoydir11 -1 Motordrehrichtung fiir Joystick einstellen 57
joyvel (?) ljoyvel 10 10 10 | Die max. Geschwindigkeit im Joystickbetrieb ist 10 57
Umdr./s
joyoutpass (?)joyoutpass x Filterzeitkonstante fiir Eingangswerte ist 100ps 58
100
joyenable ljoyenable 0 oder 1 | Joystick ist nicht- oder angeschlossen 59
joyredcur ljoyredcur 0 oder 1 | Joystick ohne oder mit Stromreduzierung 58
joy (?) oy 1 oder 0 Joystick Ein.-/ Ausschalten 60
joywindow (?) ljoywindow 10 | Bereich einstellen i.d. sich die Achsen nicht bewegen 59
(0-100)
joytoaxis ljoytoaxis 123 Joystick X auf Achse 1, Y auf Achse 2, Z auf Achse 3 60
Jede Joystickachse kann beliebig zugeordnet werden
0 = keine Joystickachse
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Befehl

Manuelle Bedienu

Beispiel

LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Bemerkung

Kap.4

Seite

ng Uber Trackball, Ha

tippvel (Mippvel 101010 10 | Tippbetrieb Geschwindigkeit 61
tippoutpass (Mtippoutpass x 10 | Filterzeitkonstante ist 10us 61
tippdir () tippdir 0100 Tippbetrieb-Richtung 62
tippenable (M!tippenable 1110 | Tippbetrieb Freigabe 62
tippredcur (Mippredcur 1110 | Tippbetrieb mit Stromreduzierung 63
tipp Itipp o0 oder 1 Tippbetrieb einschalten 63
tbenable ltbenable x 0 oder 1 Trackballbetrieb Aus- und Einschalten 65
tbtoaxis Itbtoaxis x 0 od. 1 od. | Zuordnung der Trackballachse- Aus-horizontal- 66
2 vertikal
tbdir Itbdir x 0 oder 1 Richtungsvorgabe der Trackballachse 65
tbredcur Itbredcur x 0 oder 1 Stromreduzierung fiir Trackballbetrieb Aus oder Ein 66
tbvel Itbvel x 10 Geschwindigkeitsvorgabe der max. 64
Geschwindigkeit
tboutpass ())!tboutpass x 100 Filterzeitkonstante fiir Eingangswerte ist 100us 64
tb Itb o oder 1 Trackball einschalten 67

Endschalter (Hardware u. Software)

lim (?) lim x 0 100 Verfahrbereichsgrenzen fiir die X-Achse 0+100mm 37
?lim x
limctr (?) limetr x 1 Bereichsiiberwachung von Achse X ist aktiv 37
nosetlimit (?) nosetlimit 1111 | Fur alle Achsen werden keine 38
Verfahrbereichsgrenzen gesetzt
swpol (?)!Iswpol101(z10 |Polaritdt der Endschalter fiir alle Achsen od. nur Z 39
1) zuweisen ?swpol x geht
swact (?)!swact101(z10 |Endschalter fiir alle Achsen od. nur Z Ein.- 39
1) / Ausschalten ?swact x geht
readsw ?readsw lesen aller Endschalter-Zustdnde 40

Digitale und analoge Ein.- und Ausgédnge

digin ?digin od. ?digin 8 Lesen aller Eingénge od. lesen von Eingang 8 68
digout !digout 5 1/?digout | Ausgang 5 wird auf 1 gesetzt / Zustand aller 68
Ausginge lesen
anain ?anain c 2 lesen des aktuellen Zustandes von Analogkanal 2 69
anaout (?) lanaoutc 10 setzt analogkanal 1 auf 0 69

Taki-Vor/Riick Eingéinge

LANG

tvrtoaxis (Ntvrtoaxis 1200 Takt-Vor/riick-Achsen-Zuordnung 73

tvr M) tvrll aktiviert Takt-V/R fir X +Y 73

tvrf (?) Tvrf 1 Faktor Takt Vor/Riick 1= 1Takt ist 1Motorincrement 75

tvrm (?) tvrm 1 Takt-Vor/Riick Modus 0 bis 4 74
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LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress

LSTEPexpress
Befehl Beispiel Bemerkung Kap.4
Seite
twi (?) twi1010 10 Das Zielfenster fiir alle Achsen=10p ( bei 84
Dimmension=1)
poswindowrange (?)!'poswindowran | Alternative zu” twi” 85
ge (zur Vereinheitlichung)
enctype (M!lenctyp4444 | TTL Encoder fiir alle Achsen 77
enctoaxis (?) lentoaxis Zuordnung von Gebereingang und Achse 76
encdir (Nlencdir1111 Zghlrichtung der Encoder gedreht 77
enc (?) enc Antwort: 1 0= Geber-X = aktiv Geber-Y = deaktiviert 78
encperiod (?) lencperiod 0.1 | Teilungsperiode des X-Gebers = 0,Imm 78
encpolepairs lencpolepairs x 500 | Gibt die Anzahl der Encodersignalperioden pro 79
Motorumdrehung an.
encref (?) lencref 0 keine Referenzsignalauswertung 79
encrefpol (?) lencrefopol Polaritit der Referenzmarken der QEP-Encoder 80
encpos (?) lencpos 1 Bei der Positionsabfrage werden die Geberwerte 80
angezeigt
encerr (?) lencerr 0 Clear Geberfehlermeldung X; ( Riickmeldung= 0 od. 81
e)
posconkp (?) 'posconkp P-Anteil des Lageregers 82
posconoutpass (?) !posconoutpass | Filter Zeitkonstante zum Ausgangsfilter (Tiefpass) 82
des Lagerreglers
posconenable (?) 'posconenable | Achsenfreigabe fiir Lageregler 82
poscon (?) !poscon Ein- und Ausschalten des Lagereglers 83
deviationsrange () Schleppfehleriiberwachung / Bereich 83
!deviationsrange
deviationstime (?) !deviationstime | Schleppfehleriiberwachung / Zeitfenster 83
deviationcheck (?) !deviationcheck | Schleppfehleriiberwachung / Ein- oder Ausschalten 84

Trigger-Ausgang

LANG

trig (?) ltrig 1 Schaltet den Trigger ein 86
triga (?) 'triga X Wihlt die Achse aus, auf die getriggert werden soll 86
(z.B. X)
trigm (?) trigm 1 Setzt den Trigger-Mode auf 1 86
trigs (?) !trigs 4 Stellt die Trigger-Signal-Ldnge auf 4us 88
trigd (?) ltrigd 1 Stellt die Trigger-Distance auf 1mm (bei Dim 2) 88
Trigcount ()?trigcount -lese Zahlerstand Trigger 1 89
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Befehl Beispiel

LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Bemerkung Kap.4
Seite

Snapshot-Eingang

'sns 1 Snapshot "EIN"
snsl (7) Isnsl 1 Snapshot ist high-aktiv
snsm (?) Isnsm 1 Auto-Snapshot 91
snsc ?snsc Liefert die Anzahl der ausgeldsten SnapShots 91
snsp (1) ?snsp Liefert die gespeicherte Position 92
snsa ?snsa 11 Abfrage der Snapshot-Position 11 92
snsf (?)!snsf 10 Dient als Eingangsfilter bei prellenden Schaltern 90
(Wert 0-100)

Erklarungen \

nur schreiben (

"I" kann auch weggelassen werden )

(?) ! schreiben und lesen

? nur lesen ("?" kann auch weggelassen werden )

Befehl Wert Wert Wert Wert

Eingabeméglichkeiten |

alle Achsen werden gesetzt oder gelesen

Befehl Wert Wert

nur X + Y werden gesetzt oder gelesen

Befehl Achse Wert

nur die ausgewilte Achse wird gesetzt oder gelesen

Fehlermeldungen LSTEP-PCI express, LSTEP express und LSTEP-PP

Fehlermeldung Fehlerbeschreibung \

1031 Achse nicht konfiguriert

1032 Interner Fehler

1033 Achse noch in Benutzung
1034 Achse in Fehlerstatus

1035 Achse nicht Kalibriert

1036 Achse ohne RoomMeasure
1037 Min. Grenze unbekannt

1038 Max. Grenze unbekannt

1039 Notstopp ausgelofit

1040 Endschalter angefahren

1041 Verfahrweg zu klein

1042 Geschwindigkeit zu klein
1043 Ruck zu klein

1044 Kein Trigger Endschalter rein
1045 Kein Trigger Endschalter raus
1046 Fahrweg geclippt

1064 Wegstrecke zu grof3

1065 Bremse und Spannungsversorgung fiir Endschalter nicht gleichzeitig moglich
1066 Keine Kommutierung notig

Fehlermeldungen LSTEP-PCI express, LSTEP express und LSTEP-PP
Achsenfehler

LANG

D31105-0400-0de

407



LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Fehlermeldung Fehlerbeschreibun

1096 Endschalter aktiv

1097 Referenzschalter aktiv

1098 Nicht bereit zur Autokommutierung

1099 Kein interpolierender Geber gefunden
1100 2T Uberwachung angesprochen (Langzeit)
1101 T Uberwachung angesprochen (Kurzzeit)
1102 Uberstrom Endstufe

1103 Uberstrom beim Einschalten

1104 Uberspannung

1105 Sicherung Zwischenkreisspannung defekt
1106 Encoderfehler: Amplitude zu klein

1107 Encoderfehler: Amplitude zu grofs

1108 Schleppfehler zu grofd

1109 Geschwindiogkeit zu grof3

1110 Motor blockiert

1111 Motorbremse fehlerhaft

1112 Ubertemperatur der Endstufe

1113 Motor iiberhitzt

1114 Endschalter bei Autokommutierung geschaltet
1115 Lesefehler Temeratur der Endstufe

1116 Zielfenster nicht erreicht

Fehlermeldungen LSTEP-PCI express, LSTEP express und LSTEP-PP
Fahriiberwchung

Fehlermeldung | Fehlerbeschreibung

1117 Achse noch am fahren

1118 Schalter fiir min. Fahrbereich betitigt

1119 Schalter fiir max. Fahrbereich betitigt

1120 Zielposition aufSerhalb min. Fahrbereich

1121 Zielposition aufierhalb max. Fahrbereich

1122 Mehrere Endschalter gleichzeitig betatigt

1123 Endstufe durch Hardwareiiberwachung ausgeschaltet

1124 Spurfehler Encoder

1125 Amplitude des Encoders zu klein, eventuell kein Geber angeschlossen.
1126 Winkel bei Autokommutierung zu klein, Achse eventuell blockiert

Fehlermeldungen LSTEP-PCI express, LSTEP express und LSTEP-PP
Achsmeldungen

Fehlermeldung Fehlerbeschreibung

1192 #TRACKING_WARNING

1193 Warnug Ubertemeratur Endstufe
1194 Warnung: Motortemperatur zu hoch
1195 Treiberspannung unterschritten
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4.2 Informationen iGber die Firmware und Hardware

Mit dem Befehl , ver” kann die Version der Firmware abgefragt werden. Im speziellen kann

mit dem Befehl ,det” abgefragt werden welche Optionen in der Firmware freigeschaltet
sind. Jede LStep ist durch eine interne Seriennummer eindeutig gekennzeichnet. Diese
Seriennummer kann mit dem Befehl ,readsn” ausgelesen werden.

Versionsnummer auslesen

LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Befehl: ?ver oder ver

Parameter: keine

Beschreibung: liefert die aktuelle Versionsnummer der Firmware zuriick
Riickmeldung: LS44 . xx.xxx

Fehlercode: -

Beispiel: ?ver

Interne Versionsnummer auslesen

Befehl: ?iver oder iver

Parameter: keine

Beschreibung: Intere Versionsnummer Auslesn

Riickmeldung: Wochentag_Kalenderwoche_Jahr-fortlaufende Nummer
Fehlercode: --

Beispiel: ?iver Riickmeldung z. B.: T04_35-02-0004
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LSTEP

Befehlssatz

LSTEP-PClexpress

LSTEPexpress

Versionsnummer detailliert auslesen

Befehl: ?det oder det
Parameter: keine
Beschreibung: Liefert die detaillierte Versionsnummer der Firmware zurtick-
Riickmeldung: Es wird ein Dezimalwert zurtick geliefert, der in einen
Hexadezimalwert gewandelt werden muss:
0x0---1 = 1Vss-Geber konfiguriert
0x0---2 = MR-Geber konfiguriert
0x0---4 => TTL-Geber konfiguriert
0x0--3- => Die zweite Zahl gibt die Achsenanzahl an
(hier 3)
0x0-1-- = Display konfiguriert
0x0-2-- => Speedpoti konfiguriert
0x0-4-- = Handrad konfiguriert
0x0-8 - - => Snapshot konfiguriert
0x01 - - - = TVRin konfiguriert
0x02 - - - = Triggerout konfiguriert
0x08 - - - = TVRout konfiguriert
0x1---- => 16 digitale I/ O konfiguriert
0x2---- => 32 digitale I/ O konfiguriert
Ox4---- => Trackball
Die Kombination dieser Informationen ergibt die aktuelle
Konfiguration.
Fehlercode: -
Beispiel: ?det =81697 = 13F21u
Erklirung 1 16 digitale I/ O konfiguriert
13F21 3 TVR und Triggerout konfiguriert
F Display; Speedpoti; Handrad und Snapshot konfiguriert
2 2 Achsen
1 1Vss Geber konfiguriert

LANG
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Seriennummer lesen

LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Befehl: ?readsn

Parameter: keine

Beschreibung: ?readsn = Welche Seriennummer?
Riickmeldung;: 9-Zeichen

Fehlercode: -

Beispiel: ?readsn

4.3 Reset

Es gibt drei Moglichkeiten das Steuerungsprogramm zurtickzusetzen:

e Den Hardware-Reset iiber den Netzschalter (bei Steuerungen ohne Anzeige).
¢ Den Hardware-Reset tiber den Reset-Taster (nur bei Steuerungen mit Anzeige).

¢ Den Hardware-Reset iiber den Dip-Schalter 1 bei der PCI-Karte

e Den Software Reset

Software - Reset

Befehl: Reset

Parameter: keine

Beschreibung: Die Steuerung wird in den Startzustand versetzt
Riickmeldung;: keine

Fehlercode: -

Beispiel: Reset

Aktivierung: sofort

Poweramplifier

Befehl: Ipoweramplifier oder !pa
Parameter: 0 oder1
Beschreibung;: 0 = Endstufe Aus
1 = Endstufe Ein
Riickmeldung: -~
Fehlercode: -
Beispiel: !pa1111 Alle Achsen Endstufe Ein
Aktivierung: sofort
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LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

4.4 Schnittstellenkonfiguration

Befehl: 'baud oder ?baud
Parameter: 9600, 19200, 38400, 57600
Beschreibung: baud 19200 = Die Ubertragungsrate der Schnittstelle wird
auf 19200 baud eingestellt.
?baud = liefert die aktuelle Ubertragungsrate
Riickmeldung;: Aktuelle Ubertragungsrate
Fehlercode: -
Beispiel: ?baud
Aktivierung: sofort

Parameter Save Funktion

Befehl: Save
Parameter: -
Bemerkung: Save bedeutet:
Die aktuellen Parameter (Spindelsteigung, usw.) werden in das
Flash programmiert und stehen bei einem Neustart sofort zur
Verfiigung.
Beschreibung;: save => Die aktuellen Parameter werden ins Flash programmiert.
Riickmeldung;: Anzeige im Display
Mit ?err kann der Erfolg kontrolliert werden.
D.h.:
Riickmeldung = 0 => Save OK
Riickmeldung ungleich 0 => Save nicht OK (siehe Controller-
Manual )
Fehlercode: -
Beispiel: -
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LSTEP

Befehlssatz

LSTEP-PClexpress

4.5 Status und Fehlermeldungen

LSTEPexpress

Befehl: lautostatus oder ?autostatus
Parameter: 0,1, 2,3 oder 4
Beschreibung: 0 = Es wird kein Status von der Steuerung gesendet.
1 = Es werden automatisch , Positionerreicht” Meldungen
von der Steuerung gesendet.
2 = Es werden automatisch , Positionerreicht”- und Status-
Meldungen von der Steuerung gesendet.
3 =» Bei ,Positionerreicht” wird nur ein Carriage Return
zurtickgegeben.
4 = Liefert alle Schreibbefehle mit Parametern zuriick.
Riickmeldung:
Fehlercode: --
Beispiel: lautostatus 1
?autostatus
Aktivierung: sofort

Befehl: ?status oder status

Parameter: =

Beschreibung;: Status liefert den aktuellen Zustand der Steuerung
Riickmeldung;: OK... oder ERR und Fehlermeldung

Fehlercode: -

Beispiel: ?status

Systemstatus

Befehl: ?sysstat oder ?sysstatus

Parameter: -

Beschreibung;: Liefert den aktuellen Systemstatus der Achsen
Riickmeldung;: Nummer oder Textmeldung

Fehlercode: -

Beispiel: ?sysstatus

LANG
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LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Systemstatus Rickmeldungen

sysstat sysstatus Bemerkung
0 Just turned On
1 not Configured
2 Configured
3 Ready for Komm
4 Autokommutating
5 Ready for Power Endstufen ausgeschaltet
6 Positioncontrol
7 Speedcontrol
8 Manual Mode
9 Calibrating
10 Error-Power-Off Treiberspannung unterbrochen
11 Error-Stop-Off
12 Error-Stop-On Regler aus nach Schleppfehler
13 System Error
14 Undef
15 Changing

LANG
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LSTEP

Befehlssatz

LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

?statusaxis oder statusaxis

Befehl:

Parameter:

Beschreibung:

Statusaxis liefert den aktuellen Zustand der einzelnen Achsen.

Riickmeldung:

zB..@-M -

>

Achse steht und ist bereit

Achse ist in Bewegung (Motion)

Joystick-Betrieb

in Regelung

Endschalter betitigt

Riickmeldung nach dem Kalibrieren

AN 2R 2R AN AN

Riickmeldung nach dem Kalibrieren wenn ein Fehler
aufgetreten ist. (Endschalter nicht korrekt freigefahren)

Riickmeldung nach dem Tischhubmessen

Einrichtbetrieb (Setting Up)

Timeout

ViV V|V

Achse ist nicht freigegeben

Fehlercode:

Beispiel:

?statusaxis

LANG

D31105-0400-0de

4015



LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Befehl: ?err oder err

Parameter: -

Beschreibung: Error liefert die aktuelle Fehlernummer
(siehe Beschreibung der Fehlermeldungen)

Riickmeldung: Dezimaler Wert

Fehlercode: -

Beispiel: Yerr

Error_Nr Beschreibung der Fehlermeldungen

0 Kein Fehler

1 Keine giiltige Achsenbezeichnung

4 Kein giiltiger Befehl

5 Auflerhalb des giiltigen Zahlenbereichs

6 Falsche Anzahl der Parameter

7 Kein ! oder ?

8 Kein TVR moglich, da Achse aktiv

9 Kein Ein- oder Ausschalten der Achsen, da TVR aktiv
10 Funktion nicht konfiguriert

11 Kein Move - Befehl moglich, da Joystick - Hand
12 Endschalter betitigt

27 NOT-STOP
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4.6 Einstellungen

LSTEP

Befehlssatz

LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Mit den folgend beschriebenen Befehlen kann die Steuerung an die eingesetzte Mechanik
und die gewtiinschten Anforderungen angepasst werden.

ConfigMaxAxis

Befehl:

(?)!configmaxaxis

Funktionsbeschreibung:

Mit diesem Befehl wird die Anzahl der Achsen einer Steuerung
konfiguriert. z.B.: Hat man eine 4-Achs-Steuerung aber nur eine 3-
Achs-Anwendung, so kann man die Steuerung als 3-Achs-Steuerung
konfiqurieren.

Parameter: 1 bis 4

Beschreibung: ?configmaxaxis => liefert die Anzahl der konfigurierten Achsen
lconfigmaxaxis 3 => die Steuerung wird als 3-Achs Steuerung
konfiguriert

Riickmeldung;: 1 bis 4

Fehlercode: --

Beispiel: Iconfigmaxaxis 4

Aktivierung lvalidconfig bzw. !validpar

LANG
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LSTEP

Befehlssatz

LSTEP-PClexpress

LSTEPexpress

Befehl: !dim oder ?dim
Parameter: X,y,zund a
0,1,2,3 0der4
Die Einheiten von Langenangaben bei Ein- und Ausgabe sind:
0 => Microsteps
1 = um
2 = mm
3 => 360°
4 = Anzahl der Umdrehungen
5 = inch
Beschreibung:
/dim4 = Die Dimensionen fiir x- und y-Achse sind , Anzahl
1 der Umdrehungen,, und , pm,,.
Idimz = Die Dimensionen fiir die z-Achse ist ,mm,,.
2
?dim = Es werden alle Dimensionen angezeigt.
?dima = Es wird die Dimension der a-Achse angezeigt.
Riickmeldung;: Aktuelle Einstellung
Fehlercode:
Beispiel: !dim1111 (Alle Werte in pm)
?2dim
Aktivierung: sofort
Hinweis:  Fiir die Dimension 3 (Grad) und 4 (Umdrehungen) sollte die Spindelsteigung auf
1 mm eingestellt werden.

LANG
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Spindelsteigung

LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Befehl: Ipitch oder ?pitch
Parameter: X,y,zund a
0.0001 - 68
Beschreibung;: lpitch4.01.0 = Spindelsteigungen x = 4mm und y = Tmm
werden programmiert.
Ipitch z 1.0 => Spindelsteigung z = Imm wird programmiert.
?pitch => Es werden alle Spindelsteigungen angezeigt.
?pitch a => Es wird die Spindelsteigung der a-Achse
angezeigt.
Riickmeldung;: Aktuelle Spindelsteigung
Fehlercode: -
Beispiel: Ipitch 10 (Spindelsteigung x = 10mm)
?pitch
Aktivierung: Ivalidconfig bzw. !validpar

Getriebeeinstellunge - Geardenominator

Befehl: lgeardenominator oder ?geardenominator
Funktionsbeschreibung: Der Befehl kommt bei der Verwendung eines Getriebes zum Einsatz.
Mittels Befehl geardenominator wird der Wert Y in einem Bruch, bzw.
in einem Getriebefaktor */y eingestellt.
Parameter: X,y,zund a
1,2,3,...... o (Nattirliche Zahlen)
Beschreibung;: Igeardenominator41 =  Getriebe-Nominator X X/, und X/; bei
Y werden programmiert.
lgeardenominator z8 2  Getriebe-Ubersetzungen ¥/; bei z
wird programmiert.
?geardenominatorr =  Es werden alle Getriebe-
Ubersetzungen angezeigt.
?geardenominatora =  Es wird der aktuelle Nominator der
a-Achse angezeigt.
Riickmeldung;: Der Befehl ?geardenominator gibt den aktuellen Nominator
(Nenner) der Getriebe-Ubersetzungen zurtick.
Fehlercode: -
Beispiel: lgeardenominator 2 (Getriebe-Ubersetzung ¥/, bei x)
?geardenominator
Aktivierung: lvalidconfig bzw. !validpar

LANG
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Getriebeeinstellungen - Gearnumerator

Befehl:

LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

!gearnumerator oder ?gearnumerator

Funktionsbeschreibung:

Der Befehl kommt bei der Verwendung eines Getriebes zum Einsatz.
Miittels Befehl gearnumerator wird der Wert X in einem Bruch, bzw. in
einem Getriebefaktor X/y eingestellt.

Parameter: X,y, zund a
1,2,3,...... o (Nattirliche Zahlen)
Beschreibung: Igeardenumeratorator 2  Getriebe-Zghler X 4/, und 1/, bei Y
41 werden programmiert.
lgearnumeratorator z 2  Getriebe-Ubersetzungen ¥, bei z
8 wird programmiert.
?gearnumeratoratorr =  Es werden alle Getriebe-
Ubersetzungen angezeigt.
?gearnumeratoratora =  Es wird der aktuelle Zahler der a-
Achse angezeigt.
Riickmeldung: Der Befehl ?gearnumerator gibt den aktuellen Numeratorator
(Z&hler) der Getriebe-Ubersetzungen zuriick.
Fehlercode: -
Beispiel: lgearnumeratorator 2 (Getriebe-Ubersetzung %/y bei x)
?gearnumeratorator
Aktivierung: Ivalidconfig bzw. !validpar
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Beschleunigung

LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Befehl: laccel oder ?accel

Funktionsbeschreibung: Die Beschleunigung der einzelnen Achsen lassen sich durch den Befehl

konfigurieren.

Parameter: X,y,zund a

0.01 -20.00 [m/s?]

Beschreibung: laccel 1.00 1.50  =» Bei Achse x und y werden die
Beschleunigungen (x=1.00, y=1.50 [m/s?])
eingestellt, die anderen Achsen bleiben
unverandert.

laccel x 1 => Die Beschleunigung fiir Achse x wird auf
1.00 [m/s?] eingestellt.

?accel => Alle eingestellten Beschleunigungen werden
angezeigt.

?accel z = Die eingestellte Beschleunigung der z-Achse
wird angezeigt.

Riickmeldung; Eingestellte Beschleunigung

Fehlercode: -

Beispiel: laccel 1.00 (Setze Beschleunigungen bei x-Achse auf 1 m/s?)

?accel

Aktivierung: sofort
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D31105-0400-0de

421



LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Ruckeinstellung wahrend Beschleunigung [l

Befehl: lacceljerk oder ?acceljerk

Funktionsbeschreibung: Bei schwingungskritischer Maschinenmechanik sind diese Profile zu
verwenden. Die Rampenzeiten fiir den Beschleunigungsaufbau und
Abbau sollten nur so grof§ wie erforderlich und so klein wie moglich
eingestellt werden, da diese Parameter erheblichen Einfluss auf die
Positionierzeiten haben Dieser Befehl ermdglicht die Konfiguration des
Rucks jeder einzelnen Achse wihrend der Beschleuniguung.

Parameter: X,y, zund a
1,2,3,...... o [m/s%] (Natiirliche Zahlen)

Beschreibung: lacceljerk 41 =¥ Ruck 4 m/s® bei X und 1 m/s? wird bei Y

programmiert
lacceljerk z10 = Ruck 10 m/s?® wird bei z wird programmiert.
?acceljerk => Es werden alle konfigurierten Wert angezeigt.
?acceljerk a => Es wird die Ruckeinstellung der a-Achse
angezeigt.

Riickmeldung;: Ruck Beschleunigung

Fehlercode: -

Beispiel: lacceljerk 10 (Ein Ruck von 10m/s® wird bei x eingestellt)
?acceljerk

Aktivierung: sofort
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D31105-0400-0de

4022



LSTEP
Befehlssatz

LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Befehl: !decel oder ?decel

Die Verzdgerung der einzelnen Achsen lassen sich durch den Befehl
konfigurieren. Damit lisst sich der Wert einstellen, mit dem die Achsen
bremsen sollen.

Parameter: X,y,zund a
0.01 - 20.00 [m/?]

Funktionsbeschreibung:

Beschreibung;: Idecel .00 = Bei Achse x und y werden die Verzogerungen
1.50 (x=1.00, y=1.50 [m/s?]) eingestellt, die anderen
Achsen bleiben unverandert.

!decel x 1 => Die Verzogerung fiir Achse x wird auf 1.00
[m/s?] eingestellt.

?decel => Alle eingestellten Verzogerungen werden
angezeigt.
?decel z = Die eingestellte Verzogerung der z-Achse wird
angezeigt.
Riickmeldung;: Verzogerung
Fehlercode -
Beispiel: !decel 10 (Verzogerung in der Achse bei 10m/s?)
?decel
Aktivierung: sofort
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LSTEP

Befehlssatz

LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Ruckeinstellung wahrend Verzégerung

Befehl: !deceljerk oder ? deceljerk
Funktionsbeschreibung: Bei schwingungskritischer Maschinenmechanik sind diese Profile zu
verwenden. Die Rampenzeiten fiir den Beschleunigungsaufbau und
Abbau sollten nur so grof§ wie erforderlich und so klein wie moglich
eingestellt werden, da diese Parameter erheblichen Einfluss auf die
Positionierzeiten haben Dieser Befehl ermdglicht die Konfiguration des
Rucks jeder einzelnen Achse wihrend der Verzogerung.
Parameter: X,y, zund a
1,2,3,...... o [m/s%] (Natiirliche Zahlen)
Beschreibung: !deceljerk41 =» Ruck4m/s?bei X und 1 m/s®wird bei Y
programmiert
!deceljerk z10 = Ruck 10 m/s? wird bei z wird
programmiert.
?deceljerk 2 Es werden alle konfigurierten Wert
angezeigt.
?deceljerk a = Es wird die Ruckeinstellung der a-Achse
angezeigt.
Riickmeldung;: Ruckverzogerung
Fehlercode: -
Beispiel: !deceljerk 10 (Ein Ruck von 10m/s® wird bei x eingestellt)
?deceljerk
Aktivierung: sofort
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Befehlssatz

LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Geschwindigkeit

Befehl: Ivel oder ?vel

Funktionsbeschreibung: Die Verfahrgeschwindigkeit der einzelnen Achsen werden mit diesem
Befehl eingestellt.

Parameter: X,y,zund a

0 - maximale Geschwindigkeit

Beschreibung: lvel 1.0 15 = Bei Achse x und y werden die
Geschwindigkeitswerte (x=1.0, y=15 [U/s])
beschrieben, die anderen Achsen bleiben

unverdndert.

lvel z 0.1 => Bei der z-Achse wird die Geschwindigkeit auf
0.1 [U/s] eingestellt.

?vel => Alle eingestellten Geschwindigkeiten werden
angezeigt.

?vel x = Anzeigen der eingestellten Geschwindigkeit

von Achse x.

Riickmeldung; Eingestellte Geschwindigkeit

Fehlercode: -

Beispiel: Ivel 10 (Die x-Achse wird mit maximal 10 U/s betrieben)
?vel

Aktivierung: sofort

Die Drehzahl der Motoren ist in Stufen (St) von 0,0001 U/sec. bis 70 U/sec einstellbar. Die
oberen Drehzahlbereiche lassen sich nur bei optimaler Abstimmung der Motoren und
Mechanik an die LSTEPexpress erreichen.

Die kleinste Geschwindigkeit ist moglich mit der Dimension Mikroschritte und der max.
Schrittauflosung von 32768 MI/Polpaar. Fiir die unterschiedlichen Dimensionen gelten
folgende kleinste Geschwindigkeiten: 1MI/s; 0,1um/s; 0,0001lmm/s; 0,001°/s; 0,0001U/s.
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LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

MaxCurrent (max. méglicher Motorstrom)

Befehl: ?maxcur

Funktionsbeschreibung: Durch diesen Befehl lisst sich der maximale Motorstrom per
Motorphase abfragen.

Parameter: X, y, zoder a

Beschreibung: ?maxcur y => liefert den maximal moglichen Motorstrom der Y -
Achse
?maxcur => liefert den maximal moglichen Motorstrom aller
Achsen

Riickmeldung;: Motorstrom in Ampere

Fehlercode: -

Beispiel: ?maxcur

Motorstrom firr jede Achse einstellen

Imotorcurrent oder ?motorcurrent

Befehl:
Funktionsbeschreibung: Dieser Befehl ermoglicht die achsenunabhingige Einstellung des
jeweiligen Motorstroms.
Parameter: X,y,zund a
0.5 - 5 (vierte Achse maximal 10A)
Beschreibung: motorcurrent 1225 =»  Setzt folgende Werte in der
Steuerung: X=1A, Y=2A, Z=2,5A
!motorcurrent z 5 2 Die Z-Achse hat einen maximalen
Motorstrom von 5A.
?motorcurrent = Es werden alle Einstellungen
angezeigt.
?motorcurrent a = Es wird der eingestellte Wert der
a-Achse angezeigt.
Riickmeldung;: Wert gibt den maximalen Motorstrom an
Fehlercode: -
Beispiel: Imotorcurrent] 2 2.5 (Motorstromeinstellung: X=1A, Y=2A,
Z=2,5A)
Aktivierung: Ivalidconfig bzw. !validpar
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LSTEP
Befehlssatz

LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Stromabsenkung

Befehl: Ireduction oder ?reduction
Parameter: X,y, zund a
0-100 %
Beschreibung;: Im Ruhezustand wird der Motornennrstrom auf das

parametrierte Verhiltnis reduziert.

Ireduction 1070 = x-Achse = 0.1*Nennstrom und
y-Achse = 0.7*Nennstrom

Ireduction z 50 = z-Achse = 0.5*Nennstrom

?reduction = Anzeige der eingestellten
Stromabsenkungen aller Achsen

?reduction x = Anzeige der eingestellten Stromabsenkung
der Achse x.
Riickmeldung; Eingestellte Stromabsenkung
Fehlercode: -
Beispiel: Ireduction 30 50 (x- und y-Achse werden reduziert )
?reduction
Aktivierung: sofort

Verzdgerung Stromabsenkung (Delay Reduction)

Befehl: lcurdelay oder ?curdelay

Parameter: X,y,zund a

0 - 10000 (ms)

Beschreibung;: Nach dem Verfahren eines Vektors bleibt der Motornennstrom
fiir die in curdelay eingestellte Zeit erhalten. Danach wird er
auf den in der Stromabsenkung spezifizierten Wert abgesenkt.

lcurdelay 100 300 = x-Achse = 100 ms Verzoégerung und
y-Achse = 300 ms Verzogerung

lcurdelay z 450 = z-Achse = 450 ms Verzogerung

?curdelay = Anzeige der eingestellten Stromabsenkungs-
verzogerungen aller Achsen

?curdelay x = Anzeige der eingestellten Stromabsenkungs-
verzogerung von Achse x

Riickmeldung: Eingestellte Verzogerung der Stromabsenkung

Fehlercode: -

Beispiel: lcurdelay 100 300 (x- und y-Achse werden verzogert )
?curdelay
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Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Aktivierung:

sofort

LANG
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LSTEP

Befehlssatz

LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Achsenfreigabe

Befehl: laxis oder ?axis
Parameter: X, y,zund a
Ound 1
Beschreibung;: laxis1010 =» Achse x und z sind freigegeben, Achse y und
a sind nicht freigegeben.
laxisy 1 > Achsey freigeben
?axis => Zustand aller Achsen darstellen
?axis a => Zustand Achse a darstellen
Riickmeldung;: Aktueller Betriebszustand
Fehlercode: -
Beispiel: laxis 1111 (alle Achsen freigeben)
?axis x (lese Zustand der x-Achse)
Aktivierung: sofort

Verfahrrichtung der Achsen einstellen

Befehl: Raxisdir

Funktionsbeschreibung: Mit diesem Befehl lassen sich zeitgleich Drehrichtung und Endschalter
tauschen.

Parameter: X, y,zund a
0 oder1

Bemerkung: Mit axisdir kénnen die Motor - Drehrichtungen gedreht werden,
die dazugehorigen Endschalter werden mit gedreht.

Beschreibung: laxis 01 01 => Bei den Achsen y und a werden die
Drehrichtungen gedreht.
?axisdir x = Anzeige, ob bei der x-Achse die Drehrichtung
aktiviert ist.

Riickmeldung; 0 = Kein Drehrichtungswechsel
1 = Drehrichtungswechsel

Fehlercode: -

Beispiel: laxisdir 0 0 0 0 (Aufheben aller Drehrichtungswechsel )

Aktivierung: lvalidconfig bzw. !validpar
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Motordrehrichtung einstellen

LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Befehl: !motorfielddir oder ?motorfielddir
Funktionsbeschreibung: Die Drehrichtung des Motors ldsst sich mit diesem Befehl beeinflussen.
Die einzelnen Achsen kénnen somit unterschiedliche
Motordrehrichtungen haben.
Parameter: X,y, zund a
Werte 0 und 1
Beschreibung: motorfielddir 0 1 = Drehrichtung des Motor ist in Y
getauscht, X ist normal
!motorfielddir Z 1 => Drehrichtung des Motor ist in Z
getauscht
?motorfielddir => Es werden alle eingestellten
Drehrichtungen angezeigt.
?motorfielddir x => Es wird die Drehrichtung der x-Achse
angezeigt.
Riickmeldung;: Aktuelle Motordrehrichtung der einzelnen Achsen
0 = Kein Drehrichtungswechsel
1 = Drehrichtungswechsel
Fehlercode: --
Beispiel: Imotorfielddir 0 1 (setzt die entsprechenden Werte und fiihrt eine
Drehrichtungsumkehr in Y durch. X bleibt unverandert)
Aktivierung: lvalidconfig bzw. !validpar
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Endschalter tauschen

LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Befehl: Iswchange oder ? swchange
Funktionsbeschreibung: Mit diesem Befehl lassen sich softwareseitig die Endschalter tauschen.
Ein mechanischer Aufwand wird durch den Befehl tiberfliissig.
Parameter: X,y, zund a
Werte 0 und 1
Beschreibung: lswchange 01 = Endschalter ist in Y getauscht, X ist normal
lswchange Z1 = Endschalter ist in Z getauscht
?swchange => Es werden alle Einstellungen der
Endschalter angezeigt.
?swchange x => Es wird die Endschaltereinstellung der x-
Achse angezeigt.
Riickmeldung;: Aktuelle Einstellung der Endschalter der einzelnen Achsen
0 = Kein Endschalterwechsel
1 = Wechsel der Endschalter
Fehlercode: -
Beispiel: Iswchange 0 1 (setzt die entsprechenden Werte und fiihrt eine
Tausch in Y durch. X bleibt unverandert)
Aktivierung: Ivalidconfig bzw. !validpar

Anzahl Motorpolpaare einstellen

Befehl: ?motorpolepairs

Funktionsbeschreibung: Mit diesem Befehl lassen sich Schrittmotore mit unterschiedlichen
Schrittwinkeln an die Steuerung anpassen.

Parameter: X,y,zund a
Polpaarzahl

Bemerkung: Ein 200 schrittiger Motor mit einem Schrittwinkel von 1.8° hat 50
Polpaare.

Beschreibung: Imotorpolepairs x 50
(Der X-Motor hat 50 Polpaare = 1,8°/ Vollschritt)
?motorpolepairs x = Anzeige der eingestellten Polparzahl fiir den
X-Motor

Riickmeldung;: Polparzahl

Fehlercode: -~

Beispiel: Imotorpolepairs 50 50 100 100

Aktivierung: lvalidconfig bzw. !validpar
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Anzahl der Mikroschritte pro Motorpolpaar

LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Befehl: I?motorpolepairres
Funktionsbeschreibung: Mit diesem Befehl lisst sich die Schrittauflisung einstellen.
Parameter: x,y,zund a
Schrittauflosung: 500; 1000; 2000; 32768
Bemerkung: Eine Schrittauflosung von 1000 ergibt bei einem 200schrittigen
Motor eine Auflosung von 50.000 Mikroschritten / Umdrehung
Beschreibung;: Imotorpolepairres x 32768
(Der X-Motor hat 50 eine Auflosung von 1.638.400
Mikroschritten bei einem 1,8° Motor)
?motorpolepairres x = Anzeige der eingestellten Schrittauflosung
Riickmeldung; Eingestellte Schrittauflosung
Fehlercode: -
Beispiel: Imotorpolepairres 1000 1000 1000 1000
Aktivierung: Ivalidconfig bzw. lvalidpar

Maximale Motordrehzahl

Befehl:

1?motormaxvel

Funktionsbeschreibung:

Mit diesem Befehl lisst sich die max. Motordrehzahl begrenzen.

Parameter: x,y,zund a
Drehzahl 1/min.
Bemerkung: Eine Schrittauflosung von 1000 ergibt bei einem 200schrittigen
Motor eine Auflésung von 50.000 Mikroschritten / Umdrehung
Beschreibung;: Imotormaxvel x 1000
(Ftir den X-Motor hat 50 eine max. Geschwindigkeit von 1000
Umdr./min)
?motormaxvel x = Anzeige der eingestellten Geschwindigkeit
Riickmeldung;: Eingestellte Geschwindigkeit
Fehlercode: -
Beispiel: Imotormaxvel 1000 1000 1000 1000
Aktivierung: lvalidconfig bzw. !validpar
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Befehl:

LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

?motortype

Funktionsbeschreibung:

Mit diesem Befehl lisst sich der Motortyp einstellen.

Parameter: x,y,zund a
Motortyp 0 = rotativer 2-Phasen Schrittmotor
Motortyp 1 = linearer 2-Phasen Schrittmotor
Motortyp 4 = rotativer 2-Phasen Servomotor
Motortyp 5 = linearer 2-Phasen Servomotor
Bemerkung: Eine Schrittauflosung von 1000 ergibt bei einem 200schrittigen
Motor eine Auflésung von 50.000 Mikroschritten / Umdrehung
Beschreibung: Imotortype x 0 ( es ist ein 2-Phasen rotativer Schrittmotor
angeschlossen )
?motortype x Anzeige des eingestellten Motortyps
Riickmeldung;: Eingestellter Motortyp
Fehlercode: -~
Beispiel: Imotortype 0 0 0 0 (alle 4 Achsen 2-Phasen rotativer Schrittmotor)
Aktivierung: Ivalidconfig bzw. !validpar
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LSTEP

Befehlssatz

LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Befehl:

?motorbrake

Funktionsbeschreibung:

Mit diesem Befehl ldsst sich fiir jeden Achse ein Ausgang schalten, den
man fiir eine Motorbremse oder andere Anwendungen wie z.B. eine
Tiirverriegelung benutzen kann.

Parameter: X, y,zund a
Der Ausgang schaltet:
Motorbrake 0 = nach GND
Motorbrake 1 = in Abhingigkeit der Endstufe (pa 0 oder pa 1)
Motorbrake 2 = nach +12V (24V)

Bemerkung: Eine Schrittauflosung von 1000 ergibt bei einem 200schrittigen
Motor eine Auflésung von 50.000 Mikroschritten / Umdrehung

Beschreibung: !motorbrake x 0 ( der Ausgang ist nach GND geschaltet)
?motorbrake x Anzeige der Einstellung

Riickmeldung; Eingestellter Modus

Fehlercode: -

Beispiel: !motorbrake 1111 (bei allen 4 Achsen wird der Ausgang in
abhingigkeit der Endstufe geschaltet)

Aktivierung: lvalidconfig bzw. !validpar
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LSTEP

Befehlssatz

LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Motorbrakeswitchondelay

Befehl: I?motorbrakeswitchondelay

Funktionsbeschreibung: Mit diesem Befehl lisst sich im Modus ,, motorbrake 1” ein Delay
einstellen, mit dem der Ausgang oder die Endstufe verzogert
eingeschaltet wird.

Parameter: x,y,zund a
Wertebereich von -5000 bis 5000 ms

Bemerkung: Bei negativen Werten wird die Endstufe verzogert eingeschaltet.
Bei positiven Werten wird der Ausgang verzogert geschaltet

Beschreibung;: Imotorbrakeswitchondelay z 1000 (z.B.: Beim Einschalten der
Endstufe fiir die Z-Achse wird die Bremse erst nach 1 Sekunde
geoffnet)
?motorbrakeswitchondelay z (Abfrage des Delays fiir Z)

Riickmeldung: Eingestelltes Delay

Fehlercode: -

Beispiel: Imotorbrakeswitchondelay x -1000 (z.B.: Beim Einschalten der
Endstufe fiir die X-Achse, wird 1 Sekunde vorher die
Turverriegelung aktiviert)

Aktivierung: lvalidconfig bzw. !validpar

Motorbrakeswitchoffdelay

Befehl:

I?motorbrakeswitchoffdelay

Funktionsbeschreibung:

Mit diesem Befehl lisst sich im Modus ,motorbrake 1” ein Delay
einstellen, mit dem der Ausgang oder die Endstufe verzogert
ausgeschaltet wird.

Parameter: x,y,zund a
Wertebereich von -5000 bis 5000 ms

Bemerkung: Bei negativen Werten wird die Endstufe verzogert ausgeschaltet.
Bei positiven Werten wird der Ausgang verzogert geschaltet

Beschreibung;: Imotorbrakeswitchoffdelay z -1000 (z.B.: Beim Ausschalten der
Endstufe fiir die Z-Achse wird die Bremse 1 Sekunde vorher
aktiviert)
?motorbrakeswitchoffdelay z (Abfrage des Delays fiir Z)

Riickmeldung;: Eingestelltes Delay

Fehlercode: -

Beispiel: !motorbrakeswitchoffdelay x 1000 (z.B.: Beim Ausschalten der
Endstufe fiir die X-Achse, wird 1 Sekunde nachher die
Turverriegelung deaktiviert)

Aktivierung: Ivalidconfig bzw. lvalidpar
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LSTEP

Befehlssatz

LSTEP-PClexpress

LSTEPexpress

Fehlerbehebung quittieren

Befehl: quit

Parameter: keine

Beschreibung: Nach einem aufgetretenen Fehler und dessen Behebung, muss
dies mit ,, !quit” bestitigt werden

Riickmeldung;: keine

Fehlercode: -

Beispiel: lquit

Einstellungen Gbernehmen

Befehl: validconfig

Parameter: keine

Beschreibung;: Nach einer Anderung von einander abhingigen Grund-
einstellungen wie z.B. die Spindelsteigung und Getriebefaktor-
zdhler und Getriebefaktornenner, werden diese mit dem Befehl
validconfig tibernommen.

Riickmeldung;: keine

Fehlercode: -

Beispiel: lvalidconfig

Aktivierung: der Regler Parameter

Befehl: validpar

Parameter: keine

Beschreibung: Nach einer Anderung von Regler Parameter wie z.B.
,posconkp”, werden diese mit dem Befehl validpar aktiviert.

Riickmeldung;: keine

Fehlercode: -

Beispiel: Ivalidpar

D31105-0400-0de

4 @ 36



LSTEP

Befehlssatz

LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Befehl: Ilim oder ?lim
Funktionsbeschreibung: Mit diesem Befehl lassen sich softwareseitig die Verfahrgrenzen der
einzelnen Achsen einstellen. Somit ldsst sich der Verfahrbereich
entsprechend den Anforderungen einstellen.
Parameter: X,y, z oder a
+- maximale Verfahrbereich
Bemerkung: Die Werte miissen paarweise fiir jeweils eine Achse vorgegeben
werden mit Achskennung.
Die Ein- und Ausgabewerte sind abhéngig von der Dimension.
Beschreibung;: Ilim x -1000 1000 => Achse x werden
Verfahrbereichsgrenzen
zugewiesen.
?lim z => Verfahrbereichsgrenzen der
Z- Achsen lesen
Riickmeldung;: Aktuelle Verfahrbereiche
Fehlercode: -
Beispiel: limy 010
?lim x
Aktivierung: sofort

Bereichsiberwachung

Befehl: limctr oder ?limctr
Parameter: X,y,zoder a
0 oder1
Beschreibung: limctr 111 = Bereichsiiberwachung von x-, y- und
z-Achse aktiv.
limetr z 1 = Bereichsiiberwachung von Achse z aktiv.
?limctr a => Bereichsiiberwachung Achse a lesen
?limctr Anzeige des Zustands der einzelnen
Bereichstiberwachungen.
Riickmeldung: 0 = Bereichstiberwachung nicht aktiv
1 = Bereichstiberwachung aktiv
Fehlercode: --
Beispiel: ! limctr y O (Bereichstiberwachung der Achse y deaktivieren
? limctr
Aktivierung: sofort
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Befehlssatz
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Befehl:

?statuslimit oder statuslimit

Parameter:

Beschreibung:

Statuslimit liefert den aktuellen Zustand der Software-Grenzen
jeder einzelnen Achse

Riickmeldung:

A = Achse wurde kalibriert

D = Tischhub wurde gemessen

L = Software - Limit wurde gesetzt

- = Software - Grenze wurde nicht verdndert

Die Reihenfolge der Riickmeldung ist zum Beispiel:

AA-A--DD-LL-L--L

X,y und a = Kalibriert

Z und a = Tischhub gemessen

Y und z = min. Softwarelimit gesetzt

X und a = max. Softwarelimit gesetzt

Fehlercode:

Beispiel:

?statuslimit

Befehl: I?nosetlimit

Parameter: X,y,zoder a
0 oder1

Bemerkung: Beim Kalibrieren und Tischhubmessen werden normalerweise
die internen Software - Limits gesetzt, dass kann hiermit
verhindert werden.

Beschreibung;: nosetlimit 111 => Bei den Achsen X, y und z werden keine
Verfahrbereichsgrenzen gesetzt.
Inosetlimit y 1 => Bei der Achse y wird keine Verfahrbereichs-
grenze gesetzt.
?nosetlimit = Einstellung aller Achsen lesen
?nosetlimit a = Einstellung der Achse a lesen

Riickmeldung: 0 = Software - Limits werden gesetzt (calib/rm)

Fehlercode: -

Beispiel: ?nosetlimit

Aktivierung: sofort

LANG

D31105-0400-0de
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Endschalterpolaritét

LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Befehl: Iswpol oder ?swpol
Parameter: X, y, zoder a
o LI ,..1J L
Beschreibung;: lswpolx101 =» Polaritdt der Endschalter der X-Achse
zuweisen. (Reihenfolge: E0 REF EE).
?swpol z => Polaritit der Endschalter von Achse z
auslesen.
Riickmeldung;: Polaritdt der Endschalter
Fehlercode: -
Beispiel: Iswpol y 111 (Alle Schalter der Achse y reagieren auf die
positive Flanke)
?swpol x
Aktivierung: lvalidconfig bzw. lvalidpar

Endschalter Ein/Aus

Befehl: Iswact oder ?swact
Parameter: X, y,zoder a
0 oder 1
Beschreibung: lswactx101 = Endschalter der X-Achse :
E0=Ein REF=Aus EE=Ein
?swact z = Zustand der Endschalter von Achse z
auslesen.
Riickmeldung;: Zustand der Endschalter
Fehlercode: --
Beispiel: Iswacty 111 (Alle Schalter der Achse y aktiv)
?swact x
Aktivierung: Ivalidconfig bzw. !validpar
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Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Endschalter einlesen

Befehl: ?readsw

Parameter:

Beschreibung: ?readsw > Lesen aller Endschalterzustiande.

Riickmeldung: Zustand der Endschalter.
Achse: | x |y |z |a|x|y|z|a|x|y|z]|a
Schalter: ([ EO |EO |EO(EO| R | R [ R | R | EE | EE | EE | EE
EO = Null- R = Referenz- EE = End-
Endschalter Endschalter Endschalter

Fehlercode: -

Beispiel: ?readsw (Lesen aller Endschalter)

Stopeingang Polaritdt einstellen

Befehl: Istoppol oder ?stoppol

Parameter: 0 = lowaktiv 1 = highaktiv

Beschreibung: Da der Stopeingang einen Pull Up nach 5V hat, muss man bei
einem Schliefler lowaktiv und bei einem Offner highaktiv
einstellen.

Riickmeldung: -

Fehlercode: -

Beispiel: Istoppol 1 (der Stopeingang ist highaktiv)

Aktivierung: sofort

D31105-0400-0de

4 @ 40



Stoppeingang Bremsbeschleunigung einstellen

LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Befehl: Istopdecel oder ?stopdecel
Funktionsbeschreibung: Die Verzdgerung der einzelnen Achsen lassen sich durch den Befehl
konfigurieren. Damit lisst sich der Wert einstellen, mit dem die Achsen
in Falle eines Stoppsignals bremsen sollen.
Parameter: X,y, zund a
0.01 - 20.00 [m/s?]
Beschreibung: Istopdecel 1.00 1.50 2 Bei Achse x und y werden die
Verzogerungen (x=1.00, y=1.50
[m/s?]) eingestellt, die anderen
Achsen bleiben unverandert.
Istopdecel x 1 = Die Verzdgerung fiir Achse x wird
auf 1.00 [m/s?] eingestellt.
?stopdecel 2> Alle eingestellten Verzogerungen
werden angezeigt.
?stopdecel z = Die eingestellte Verzogerung der
z-Achse wird angezeigt.
Riickmeldung;: Eingestellter Verzogerungswert bei betitigtem Stoppeingang
Fehlercode: -
Beispiel: Istopdecel 10 (Verzogerung in der Achse bei 10m/s?)
?decel
Aktivierung: sofort

LANG

D31105-0400-0de
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Stoppeingang Ruckbegrenzung

Befehl:

Istopdeceljerk oder ? stopdeceljerk

Funktionsbeschreibung:

Bei schwingungskritischer Maschinenmechanik sind diese Profile
zu verwenden. Die Rampenzeiten fiir den Beschleunigungsaufbau
und Abbau sollten nur so grofS wie erforderlich und so klein wie
maglich eingestellt werden, da diese Parameter erheblichen
Einfluss auf die Positionierzeiten haben Dieser Befehl ermdglicht
die Konfiguration des Rucks jeder einzelnen Achse wihrend der
Verzdgerung, im Falle eines Notstopps.

Parameter:

X,y,zund a
1,2,3,...... o [m/s%] (Natiirliche Zahlen)

Beschreibung:

Istopdeceljerk 4 1 2 Ruck4m/s®bei Xund 1 m/s?
wird bei Y programmiert

Istopdeceljerk z10 =  Ruck 10 m/s? wird bei z wird
programmiert.

LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

?stopdeceljerk =  Es werden alle konfigurierten
Werte angezeigt.

?stopdeceljerk a =  Eswird die Ruckeinstellung der
a-Achse angezeigt.

Riickmeldung:

Ruckeinstellung wahrend Verzdgerung des Systems im
Falle eines Notstoppsignals.

Fehlercode:

Beispiel:

Istopdeceljerk 10 (Ein Ruck von 10m/s® wird bei x
eingestellt)
?stopdeceljerk

Aktivierung:

sofort

LANG

D31105-0400-0de
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Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

4.7 Mechanischen Arbeitsbereich ermitteln

Nach dem initialisieren der Steuerung sollten die Befehle Kalibrieren ,cal” und Hub-Messen
,rm”ausgefithrt werden. Dadurch wird der maximale Mechanische Arbeitsbereich ermittelt.
Hierdurch ist gewdérleistet, dass die Achsen nicht mehr in die Endschalter verfahren werden
konnen.

Das messen des Arbeitshubes ist nur moglich, wenn alle Achen einen Null- sowie einen
Endendschalter besitzen.

Damit beim Anfahren der Null- oder Endposition durch ein Uberschwingen der Mechanik
die Endschalter nicht ansprechen, kann mit den Befehlen , caliboffset” und , rmoffset”der
Arbeitsbereich eingeengt werden.

Kalibrieren

Befehl: Ical oder cal
Parameter: X, y,zoder a
Beschreibung: Cal => Bewegt alle freigegebenen Achsen in Richtung

kleinerer Positionswerte. Die Verfahrbewegung wird
unterbrochen sobald die Endschalter angefahren
wurden und dann langsam in entgegengesetzter
Richtung gefahren bis der Schalter nicht mehr aktiv
ist. Der Positionswert wird auf 0 gesetzt. Die Position
wird als Softwaregrenze, wie unter dem Befehl
,,Limit” beschrieben, iibernommen.

Caly = Wie oben jedoch nur y-Achse.

Riickmeldung;: Fiir jede kalibrierte Achse ein ,A’oder ‘E’ bei einem Fehler
Fehlercode: -
Beispiel: Ical

Tischhub messen

Befehl: Irm oder rm
Parameter: X,y, z oder a
Beschreibung;: Rm => Bewegt alle freigegebenen Achsen in Richtung

grofserer Positionswerte. Die Verfahrbewegung wird
unterbrochen sobald die Endschalter angefahren
wurden und dann langsam in entgegengesetzter
Richtung gefahren bis der Schalter nicht mehr aktiv
ist. Der Positionswert wird gespeichert und als
Softwaregrenze, wie unter dem Befehl , Limit”
beschrieben, iibernommen.

Rmz =» Wie oben jedoch nur die z-Achse

Riickmeldung: Fiir jede Achse ein ,D’
Fehlercode: -
Beispiel: Irm
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Befehlssatz

LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Befehl: Irmoffset oder ?rmoffset
Parameter: X, v,z oder a
0 - 32*50000 (32*Spindelsteigung)

Beschreibung: Irmoffset 111 =» Die Achsen X, Y und Z werden beim
Tischhub messen jeweils Imm (bei Dim 2 2 2)
vom Endendschalter in Richtung Tischmitte
verfahren und dann die Softwaregrenze
gesetzt.

?rmoffset y => Aktuellen Offset der Y-Achse lesen.

Riickmeldung: Strecke

Fehlercode: -

Beispiel: ?rmoffset

Aktivierung: sofort

Kalibrier-Offset

Befehl: Icaliboffset oder ?caliboffset

Parameter: X, y, zodera

0 - 32*50000 (32*Spindelsteigung)

Beschreibung: Icaliboffset 111 = Die Achsen X, Y und Z werden beim
Kalibrieren jeweils Imm (bei Dim 2 2 2)
vom Nullendschalter in Richtung
Tischmitte verfahren und dann die
Position Null gesetzt (Softwaregrenze).

?caliboffset y => Aktuellen Offset der Y-Achse lesen

Riickmeldung;: Strecke

Fehlercode: -

Beispiel: ?caliboffset

Aktivierung: sofort
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Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Befehl 1?caldir
Funktionsbeschreibung: Durch den Befehl lisst sich die Kalibrierrichtung einstellen.
Parameter: X, y, zodera
Ooder1
Bemerkung: Beim kalibrieren in positiver Richtung wird das positive
Software Limit gesetzt.
Beschreibung: Icaldir 0 0 1 => Die Achsen X, Y werden in negativer Richtung
und die Z-Achse in positiver Richtung kalibriert.
?caldir => Lese aktuelle Richtung fiir das kalibrieren.
Riickmeldung 0 = negative Richtung
1 = positive Richtung
Fehlercode: =
Beispiel: lcaldir y 1 (Die Y-Achse wird in positiver Richtung kalibriert)
Aktivierung: sofort

LANG

D31105-0400-0de
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Befehlssatz

LSTEP-PClexpress

LSTEPexpress

Geschwindigkeit bei Fahrt aus dem Endschalter

Befehl:

Icalibrmbspeed oder ?calibrmbspeed

Funktionsbeschreibung:

Nachdem die Achse wihrend des Kalibriervorgangs die Endschalter
erreicht hat, fihrt die Achse mit der mittels des Befehls eingestellter
Geschwindigkeit wieder aus dem Endschalter heraus.

Hinweis:

Der bisherige Befehl calbspeed wird durch den neuen Befehl
calibrmbspeed ersetzt.

Parameter:

X, y,zund a

0 - maximale Geschwindigkeit

Beschreibung;:

Icalibrmbspeed 1.015 =  Bei Achse x und y werden die
Geschwindigkeitswerte (x=1.0,
y=15 [U/s]) beschrieben, die
anderen Achsen bleiben
unveridndert.

Icalibrmbspeed z 0.1 =  Bei der z-Achse wird die
Geschwindigkeit auf 0.1 [U/s]
eingestellt.

?calibrmbspeed 2>  Alle eingestellten
Geschwindigkeiten werden
angezeigt.

?calibrmbspeed x 2  Anzeigen der eingestellten
Geschwindigkeit von Achse x.

Riickmeldung:

Eingestellte Geschwindigkeit

Fehlercode:

Beispiel:

Icalibrmbspeed 10 (Die x-Achse wird mit maximal 10 U/s bei
der Fahrt aus dem Endschalter heraus betrieben)
?calibrmbspeed

Aktivierung:

sofort

LANG
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Beschleunigung wihrend des Kalibriervorgangs

Befehl: Icalibrmaccel oder ? calibrmaccel
Funktionsbeschreibung: Dieser Befehl erlaubt die Konfiguration der Beschleunigung wihrend
des Kalibriervorgangs.
Parameter: X,y, zund a
0.01 - 20.00 [m/s?]
Beschreibung: Icalibrmaccel 1.00 1.50 = Bei Achse x und y werden die
Beschleunigungen (x=1.00, y=1.50
[m/s?]) eingestellt, die anderen
Achsen bleiben unverdndert.
Icalibrmaccel x 1 = Die Beschleunigung fiir Achse x
wird auf 1.00 [m/s?] eingestellt.
?calibrmaccel = Anzeige aller eingestellten
Beschleunigungen
?calibrmaccel z = Die eingestellte Beschleunigung
der z-Achse wird angezeigt.
Riickmeldung;: Eingestellte Beschleunigung
Fehlercode: -
Beispiel: Icalibrmaccel 1.00 (Setze Beschleunigungen bei x-Achse auf
1m/s?)
?accel
Aktivierung: sofort

LANG

D31105-0400-0de
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Einstellung Ruck wéhrend des Kalibriervorgangs

Befehl:

LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Icalibrmjerk oder ? calibrmjerk

Funktionsbeschreibung:

Bei schwingungskritischer Maschinenmechanik sind diese Profile zu
verwenden. Die Rampenzeiten fiir den Beschleunigungsaufbau und
Abbau sollten nur so grof§ wie erforderlich und so klein wie moglich
eingestellt werden, da diese Parameter erheblichen Einfluss auf die
Positionierzeiten haben Dieser Befehl ermdglicht die Konfiguration des
Rucks jeder einzelnen Achse wihrend der Beschleuniguung.

Parameter:

X,y,zund a
1,2,3,...... o [m/s%] (Natiirliche Zahlen)

Beschreibung:

lcalibrmjerk41 = Ruck 4 m/s?bei X und 1 m/s® wird bei Y
programmiert

Icalibrmjerk z10 = Ruck 10 m/s? wird bei z wird
programmiert.

?calibrmjerk = Es werden alle konfigurierten Werte
angezeigt.

?calibrmjerk a 2 Es wird die Ruckeinstellung der a-Achse
angezeigt.

Riickmeldung:

Ruckeinstellung wéhrend Kalibriervorgangs

Fehlercode:

Beispiel:

Icalibrmjerk 10 (Ein Ruck von 10m/s® wird bei x eingestellt)
?calibrmjerk

Aktivierung:

sofort

LANG

D31105-0400-0de
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Geschwindigkeit wéhrend des Kalibriervorgangs

Befehl:

Icalibrmvel oder ?calibrmvel

Funktionsbeschreibung:

Dieser Befehl erlaubt die Konfiguration der Geschwindigkeit wihrend
des Kalibriervorgangs.

Parameter: X,y,zund a
0 - maximale Geschwindigkeit
Beschreibung: lcalibrmvel 1.015 =  Bei Achse x und y werden die
Geschwindigkeitswerte (x=1.0, y=15
[U/s]) beschrieben, die anderen
Achsen bleiben unverandert.
Icalibrmvel z 0.1 = Beider z-Achse wird die
Geschwindigkeit auf 0.1 [U/s]
eingestellt.
?calibrmvel = Alle eingestellten Geschwindigkeiten
werden angezeigt.
?calibrmvel x 2  Anzeigen der eingestellten
Geschwindigkeit von Achse x.
Riickmeldung: Eingestellte Geschwindigkeit
Fehlercode: -
Beispiel: Icalibrmvel 10 (Die x-Achse wird mit maximal 10 U/s betrieben)
?calibrmvel
Aktivierung: sofort

LANG

D31105-0400-0de
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4.8 Verfahrbefehle und deren Kontrollfunktionen

Bei allen Positionierbefehlen wird fiir mit einem Befehl gleichzeitig gestartete Achsen eine
Linearinterpolation durchgefiihrt, d.h. alle Achsen erreichen die vorgegebene Position zum
gleichen Zeitpunkt. Die Achse, wo der Motor die meisten Umdrehungen zurticklegen muss,
gilt als Fiihrungsachse und fahrt somit mit der eingestellten Geschwindigkeit und
Beschleunigung. Miissen alle Motoren die gleiche Strecke zurticklegen, ist die x-Achse die
Fithrungsachse. Hierbei wird aber die eingestellte Geschwindigkeit und Beschleunigung
von den anderen Achsen tiberwacht und nicht tiberschritten.

Hat man Achsen mit total unterschiedlichem dynamischem Verhalten, kann man diese auch
einzeln starten. Auch ein assynchrones Verfahren ist moglich. Hierbei ist zu beachten, dass
bei der Einstellung Autostatus 1 die Riickmeldung erst kommt, wenn alle Achsen stehen.
Mochte man wihrend sich eine Achse bewegt eine andere Achse mehrmals starten, setzt
man den Autostatus = 0 und pollt mit ?statusaxis.

Position absolut

Befehl: Imoa oder moa

Parameter: X,y, zoder a
+- Verfahrbereich

Bemerkung: Die Eingabe ist abhéngig von der Dimension.

Beschreibung;: Mo0a10020 = Die Achsen x, y und z werden auf die
eingegebenen Positionswerte positioniert.

moa y 333 = Wie oben jedoch nur y-Achse.

Riickmeldung: Fiir jede positionierte Achse ein ,@’

Fehlercode: -

Beispiel: Moa x 10 (Die x-Achse wird auf die eingegebene Position
positioniert)

Position relativ

Befehl: !mor oder mor

Parameter: X,y, z oder a
+- Verfahrbereich

Bemerkung: Die Eingabe ist abhéngig von der Dimension.

Beschreibung;: Mor 100039 =» Die Achsen x und z werden um die
eingegebenen Strecken verfahren.

Mor a 298 => Die a-Achse wird um die eingegebene Strecke

verfahren.
Riickmeldung: Fiir jede verfahrene Achse ein ,@’
Fehlercode: --
Beispiel: !mor 0 0 0100 (Nur die a-Achse wird verfahren)
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Position relativ (Kurzbefehl)

LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Befehl: !m oder m

Parameter:

Bemerkung: Dieser Befehl wird verwendet, wenn in sehr kurzer Abfolge
immer wieder die gleiche Strecke Verfahren werden soll.
Die zu verfahrende Strecke muss vorher mit !distance oder mor
befehlen gesetzt werden. Die Position wird nicht aktualisiert, erst
wieder beim nichsten Move-Befehl.

Beschreibung: m = Start einer Verfahrbewegung aller freigegebenen Achsen.

Riickmeldung; Je nach Einstellung von autostatus.

Fehlercode: -

Beispiel: !mor 0 0 0100 (Nur die a-Achse wird verfahren)
m (A-Achse wird wieder um 100 verfahren)

Befehl: !distance oder ?distance

Parameter: X,y,z und a
Min-/max-Verfahrbereich

Bemerkung: Ein- und Ausgabe ist abhéngig von der Dimension.

Beschreibung;: !distance 123 = Die Strecken fiir die Achsen x, y und z

werden gesetzt.

Idistance y 20 = Die Strecke der y-Achse wird gesetzt.
?distance => Abfrage der aktuellen Strecken aller Achsen.
?distance z => Abfrage der aktuellen Strecke von Achse z.

Riickmeldung: Strecken

Fehlercode: -

Beispiel: !distance 10 20 (Setzen der Strecken von x- und y-Achse)
?distance (Abfrage der Strecken aller Achsen)

Aktivierung: sofort

LANG
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SpeedPoti

LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
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Befehl: Ipot oder ?pot
Parameter: O oder1
Bemerkung:
Beschreibung;: 0 => Es wird die vorgegebene Geschwindigkeit (vel) als
Verfahrgeschwindigkeit genutzt.
1 =» Es wird die vorgegebene Geschwindigkeit (vel), in
Abhéngigkeit von der Stellung des Potentiometers,
prozentual genutzt.
Riickmeldung: -
Fehlercode: -
Beispiel: !pot 1
?pot
Aktivierung: sofort

Befehl: !pos oder ?pos
Parameter: X,y,zund a
Min-/max-Verfahrbereich
Bemerkung: Ein- und Ausgabe ist abhédngig von der Dimension.
Beschreibung: !pos 1000 2000 3000 => Die Positionswerte fiir die Achsen x, y
und z werden gesetzt.
Ipos y 2000 => Die Position der y-Achse wird
gesetzt.
?pos => Abfrage der aktuellen Position aller
Achsen.
?pos z => Abfrage der aktuellen Position von
Achse z.
Riickmeldung;: Positionswerte
Fehlercode: -~
Beispiel: !pos100 200 (Setzen der Positionen von x- und y-Achse)
?pos (Abfrage der Positionen aller Achsen)
Aktivierung: sofort

LANG

D31105-0400-0de
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Befehl: la oder a

Parameter: Keine

Beschreibung;: Es werden alle Verfahrbewegungen abgebrochen.
Riickmeldung;: Fiir jede Achse ein @

Fehlercode: -~

Beispiel: la

Tabellenposition setzen

Befehl: (M'tpos (Set Table Pos)
Parameter: 1-1.000
Positionen fiir x,y,z,a in den Verfahrbereichsgrenzen
Bemerkung: In der Tabelle konnen bis zu 1.000 Positionen hinterlegt werden.
Die Eingabe ist abhéngig von der Dimension.
Beschreibung;: ltpos x 510 => Der Tabellenposition 5 der X-Achse ist die
Position 10 hinterlegt
'tpos 51010 = Wie oben jedoch fiir alle Achsen
1010
?tpos 5 => Abfrage der Tabellenposition 5 fiir alle
Achsen
Riickmeldung: -
Fehlercode: -
Beispiel: Moa x 10 (Die x-Achse wird auf die eingegebene Position
positioniert)
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Tabellenposition anfahren

LSTEP

Befehlssatz
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Befehl: !mtpa (Move Table Pos Absolut)

Parameter: X,y, zodera
1-1.000

Bemerkung:

Beschreibung: 'mtpa5555 > Féhrt alle Achsen auf die in der Position 5 der

Tabelle gespeicherten Positionen

Imtpay 5 = Wie oben jedoch nur y-Achse.

Riickmeldung: Fiir jede positionierte Achse ein ,@’

Fehlercode: -

Beispiel: !mtpa x 10 (Die x-Achse wird auf die Position 10 der Tabelle
positioniert)

Index Table Divider

Befehl: (M'itd (Index Table Driver)
Parameter: Xy, zoder a
1 -1.000.000
Bemerkung: Mit diesem Befehl ldsst sich z.B. eine Drehachse in lauter gleich
grofse Winkel unterteilen. Ein Anwendungsbeispiel ist ein
Werkzeugwechsler bei dem n-Werkzeuge auf einem Drehteller
angeordnet sind mit jeweils dem gleichen Abstand.
Beschreibung: litd a 50 => bei einer Dreheinheit die an der a-Achse
angeschlossen ist, wird eine Umdrehung in
50 Abschnite unterteilt, dies entspricht 7,2°
pro Abschnitt.
?itd a => Auslesen des eingestellten Index der a-Achse
Riickmeldung: -
Fehlercode: -
Beispiel: litd x 360 (fiir die x-Achse wird der Index auf 360 gesetzt)

LANG
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Move Index Table

Befehl: !mita (Move Index Table)
Parameter: X,y,zoder a
1 -1.000.000
Bemerkung:
Beschreibung: Imita a 10 = Bei einer Einstellung von itd=50, wird die a-
Achse auf 72° positioniert
mitaal => Wie oben jedoch auf 7,2°
Riickmeldung: Fiir jede positionierte Achse ein ,@’
Fehlercode: -~
Beispiel: !mita x 10 (Die x-Achse wird auf Index 10 positioniert)
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4.9 Joystick- Tippbetrieb- und Trackball-Befehle

Hinweis: 1. Mit dem Befehl ,speed” ldsst sich per Software ein Joystick dhnliches
Verhalten erreichen.

2. Der Joystick lésst sich per Befehl einschalten, und auch bei aktivem Joystick
sind Move-Befehle moglich.

3. Sendet man bei eingeschaltetem Joystick den Save-Befehl, so ist der Joystick
nach dem Einschalten der Steuerung oder des PCs schon aktiv.

4. Die Einginge fiir Tippbetrieb, Trackball und die Encodereinginge Quepl
und Quep?2 schliefsen einander aus, es ist nur eine Funktion moglich.

Digitaler Joystick (Geschwindigkeit)

Befehl: Ispeed oder ?speed

Parameter: X,y,zoder a
+- maximale Geschwindigkeit (vel)

Beschreibung: Mit diesem Befehl kénnen einzelne Achsen mit einer konstanten
Geschwindigkeit verfahren werden.

Ispeed 0 => Alle Achsen Geschwindigkeit 0 und
Joystick-Betrieb ,AUS,,

Ispeed 10 => Alle Achsen Geschwindigkeit 10.0 [U/s]
und Joystick-Betrieb , EIN,,.

'speed 1010010 = Achsen x, y und a Geschwindigkeit 10.0
[U/s], Achse z Geschwindigkeit 0 und
Joystick-Betrieb ,EIN,,.

Ispeed y 25 = Achse y Geschwindigkeit 25 und
Joystick-Betrieb ,EIN,,.

Ispeed y -25 => Achse y Geschwindigkeit 25 in negative
Richtung Joystick-Betrieb , EIN,,.
?speed = Auslesen der eingestellten
Geschwindigkeiten.
?speed y => Auslesen der eingestellten
Geschwindigkeit von Achsey.
Riickmeldung;: Aktuelle Geschwindigkeiten
Fehlercode: -
Beispiel: Ispeed 33 11 (Achsen x Geschwindigkeit 33.0 [U/s], Achse y
Geschwindigkeit 11.0 [U/s] und Joystick-Betrieb ,EIN,,)
?speed
Anmerkung: Will man nach dem Ausfiihren des speed-Befehls wieder absolut

oder relativ positionieren, muss man erst mit !speed 0 den
digitalen Joystick ausschalten und die Geschwindigkeit neu
setzen.
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Joystick-Richtung

LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Befehl: ljoydir oder ?joydir
Parameter: Xyza
0 oder 1
Beschreibung;: Mit der Eingabe von joydir wird die Drehrichtung der Motoren,
bei Auslenkung des Joysticks getauscht.
ljoydir x 1 (Bei der X-Achse wurde die Drehrichtung getauscht.)
Riickmeldung;: Eingestellte Joystick Richtungen.
Fehlercode: -
Beispiel: ljoydir 0100
?joydir
Aktivierung: ljoy 1

Joystick Geschwindigkeit

Befehl:

ljoyvel oder ? joyvel

Funktionsbeschreibung:

Mit diesem Befehl lassen sich die maximalen Verfahrgeschwindigkeiten
im Joystickbetrieb einstellen.

Parameter: X, V,Z, a
0 - 70 Umdr./sec.

Beschreibung ljoyvel x 40 (die X-Achse fahrt bei Vollauslenkung des Joystick
mit 40 Umdr. /sec.)

Riickmeldung;: Eingestellte Geschwindigkeit

Fehlercode: -

Beispiel: ljoyvel 10 10 10 10 (alle Achse werden mit max. 10 U/s betrieben)
?joyvel

Aktivierung: ljoy 1
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Joystick Filterzeitkonstante

LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Befehl: ljoyoutpass oder ?joyoutpass

Funktionsbeschreibung: Mit diesem Befehl lassen sich die Eingangswerte filtern, um ruckartige
Verinderungen der Geschwindigkeit zu verhindern. (Rampenfunktion)

Parameter: X, y,Z a
0 - 500000ps

Beschreibung ljoyoutpass x 40 (die Filterzeitkonstante fiir die X-Achse wird auf
40ps eingestellt

Riickmeldung: Eingestellte Filterzeitkonstante

Fehlercode: -

Beispiel: ! joyoutpass 10 10 10 10 (Filterzeitkonstante fiir alle Achse auf
10us einstellen)
? joyoutpass

Aktivierung: ljoy 1

Joystick mit Stromreduzierung

Befehl: ljoyredcur oder ?joyredcur

Parameter: X, v,z a
0 oder1

Beschreibung: Mit der Eingabe von joyredcur ldsst sich die Stromreduzierung
im Joystickbetrieb Ein- und Ausschalten. Bei aktiver
Stromreduzierung wird bei Nichauslenkung des Joystick in
Mittelstellung der Motorstrom auf den mit ,reduction”
eingestellten Wert abgesenkt.
ljoyredcur x 1 (Die Stromreduzierung fiir die X-Achse ist aktiv.)

Riickmeldung: Einstellungen.

Fehlercode: -

Beispiel: ljoyredcur 1110
?joyredcur

Aktivierung: ljoy 1
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Joystick Window (joywindow)

LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Befehl: joywindow
Parameter: 0-100
Beschreibung: Mit der Eingabe von joywindow wird der Analogbereich
festgelegt in dem sich die Achsen nicht bewegen. Gilt fiir alle
Achsen.
joywindow 10 => Es muss eine grofsere Auslenkung des
Joystickes vorliegen als 10 (,,Punkte”), damit die Achsen sich
bewegen.
?joywindow => Auslesen des Joystick - Fensters .
Beispiel:
Nullstellung Joystick = 512 (Analogwert)
Joywindow = 10
D.h., dass die Achsen bei Werten < 502 und > 522 bewegt werden
Riickmeldung;: Eingestelltes Fenster
Fehlercode: -
Beispiel: ?joywindow (Auslesen der Fenstergrofse)
Aktivierung: oy 1

Joystick Freigabe

Befehl: ljoyenable oder ?joyenable
Parameter: 0 oder1
Beschreibung;: Mit der Eingabe von joyenable lassen sich angeschlossene
Joystickachsen freigeben oder sperren.
ljoyenable x 1 (Der Joystick fiir die X-Achse ist freigegeben)
Riickmeldung;: Einstellungen.
Fehlercode: -
Beispiel: ljoyenable 111 0 (Freigabe fiir X Y Z)
?joyenable
Aktivierung: oy 1
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Joystick-Achsen-Zuordnung

LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Befehl: ljoytoaxis oder ?joytoaxis

Parameter: Xyza
0 bis 4

Beschreibung: Mit der Eingabe von joyenable lassen sich die Joystickachsen
beliebig zuordnen. Da es meist nur 2 und 3 Achsen Joysticks gibt,
kann man z.B. mit dem Z-Joystick die 4. Achse bewegen.
ljoytoaxis a 3
Nicht zuldssig ist, ein Joystickeingang gleichzeitig auf zwei
Achsen zu legen.

Riickmeldung;: Eingestellte Zuordnung.

Fehlercode: --

Beispiel: ljoytoaxis 123 4 ( X=1Y=2Z=3 A=4)
?joytoaxis

Aktivierung: ljoy 1

Befehl: ljoy oder ?joy

Parameter: 0 oder1

Beschreibung Mit diesem befehl lésst sich der Joystick Ein- und Ausschalten
ljoy 1 (Joystick Ein) / ljoy 0 (Joystick Aus)

Riickmeldung;: @ee@

Fehlercode: -

Beispiel: ljoy 1
?joy
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Tippbetrieb Geschwindigkeit

LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Befehl: ltippvel oder ?tippvel

Funktionsbeschreibung: Mit diesgm B?fehl lassen sich die Verfahrgeschwindigkeiten im
Tippbetrieb einstellen.

Parameter: X, V,Z, a
0 - 70 Umdr./sec.

Beschreibung Itippvel x 40 (die X-Achse fihrt im Tippbetrieb mit 40
Umdr./sec.)

Riickmeldung;: Eingestellte Geschwindigkeit

Fehlercode: -

Beispiel: Itippvel 10 10 10 10 (alle Achse werden mit max. 10 U/s
betrieben)
?tippvel

Aktivierung: Itipp 1

Tippbetrieb Filterzeitkonstante

Befehl: ltippoutpass oder ?tippoutpass

Funktionsbeschreibung: Mit diesem Befehl lassen sich die Eingangswerte filtern, um ruckartige
Verinderungen der Geschwindigkeit zu verhindern. (Rampenfunktion)

Parameter: X, V,Z a
0 - 500000ps

Beschreibung ltippoutpass x 40 (Die Filterzeitkonstante fiir die X-Achse wird
auf 40us eingestellt)

Riickmeldung;: Eingestellte Filterzeitkonstante

Fehlercode: -

Beispiel: ltippoutpass 10 10 10 10 (Filterzeitkonstante fiir alle Achse
werden auf 10ps eingestellt)
?tippoutpass

Aktivierung: Itipp 1
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Tippbetrieb-Richtung

LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Befehl: ltippdir oder ?tippdir
Parameter: Xyza
0 oder 1
Beschreibung: Mit der Eingabe von tippdir wird die Drehrichtung der Motoren,
ftir die Richtungstasten getauscht.
Itippdir x 1 (Bei der X-Achse wurde die Drehrichtung gedndert.)
Riickmeldung: Eingestellte Tippbetrieb Richtungen.
Fehlercode: -
Beispiel: tippdir 0100
2tippdir
Aktivierung: Itipp 1

Tippbetrieb Freigabe

Befehl: ltippenable oder ?tippenable
Parameter: 0 oder 1
Beschreibung: Mit der Eingabe von tippenable lassen sich angeschlossene
Achsen fiir den Tippbetrieb freigeben oder sperren.
ltippenable x 1 (Die X-Achse ist fiir den Tippbetrieb freigegeben)
Riickmeldung;: Einstellungen.
Fehlercode: --
Beispiel: ltippenable 111 0 (Freigabe fiir X Y Z)
?tippenable
Aktivierung: Itipp 1
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LSTEP

Befehlssatz

LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Tippbetrieb mit Stromreduzierung

Befehl: ltippredcur oder ?tippredcur

Parameter: X y,2a
O oder1

Beschreibung;: Mit der Eingabe von tippredcur ldsst sich die Stromreduzierung
im Tippbetrieb Ein- und Ausschalten. Bei aktiver Strom-
reduzierung wird bei allen Achsen im Stillstand der Motorstrom
auf den mit ,reduction” eingestellten Wert abgesenkt.
ltippredcur x 1 (Die Stromreduzierung fiir die X-Achse ist aktiv.)

Riickmeldung;: Einstellungen.

Fehlercode: -

Beispiel: Itippredcur 1110
?tippredcur

Aktivierung: ltipp 1

Tippbetrieb Ein- oder Ausschalten

Befehl: Itipp oder ?tipp
Parameter: 0 oder1
Beschreibung;: mit !tipp 1 lasst sich der Tippbetrieb einschalten
mit !tipp O lasst sich der Trackball ausschalten
Riickmeldung;: Einstellungen.
Fehlercode: -
Beispiel: Itipp 1 (Tippbetrieb wird eingeschaltet)
?tipp (Abfrage ob der Tippbetrieb Ein- oder ausgeschaltet ist)
Aktivierung: sofort

D31105-0400-0de

4063



Trackball Geschwindigkeit

LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Befehl: Itbvel oder ?tbvel

Funktionsbeschreibung: Mit diesem Befehl lassen sich die Verfahrgeschwindigkeiten im
Trackballbetrieb einstellen.

Parameter: X, V,Z, a
0 - 70 Umdr./sec.

Beschreibung Itbvel x 40 (die X-Achse fahrt im Trackballbetrieb mit maximal 40
Umdr./sec.)

Riickmeldung;: Eingestellte Geschwindigkeit

Fehlercode: -

Beispiel: Itbvel 10 10 0 0 (alle Achse werden mit max. 10 U/s betrieben)
?tbvel

Aktivierung: tb1

Trackball Geschwindigkeit

Befehl: Itboutpass oder ?tboutpass

Funktionsbeschreibung: Mit diesem Befehl lassen sich die Eingangswerte filtern, um ruckartige
Verinderungen der Geschwindigkeit zu verhindern. (Rampenfunktion)

Parameter: X, V,Z, a
0 - 500000ps

Beschreibung Itboutpass x 40 ( die Filterzeitkonstante der X-Achse wird auf
40ps eingestellt)

Riickmeldung;: Eingestellte Filterzeitkonstante

Fehlercode: -

Beispiel: Itboutpass 10 10 0 0 (die Filterzeitkonstanten aller Achsen wird
auf 10us eingestellt)
?tboutpass

Aktivierung: Itb 1
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LSTEP

Befehlssatz

LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Trackball-Richtung

Befehl: Itbdir oder ?tbdir
Parameter: Xyza
0 oder 1
Beschreibung: Mit der Eingabe von tbdir wird die Drehrichtung der Motoren,
ftir den Trackball getauscht.
Itbdir x 1 (Bei der X-Achse wurde die Drehrichtung geéndert.)
Riickmeldung;: Eingestellte Trackball Richtungen.
Fehlercode: -
Beispiel: Itbdir 0100
?tbdir
Aktivierung: Itb1

Trackball Freigabe

Befehl: ltbenable oder ?tbenable

Parameter: 0 oder 1

Beschreibung: Mit der Eingabe von tbenable lassen sich angeschlossene Achsen
ftir den Trackballbetrieb freigeben oder sperren.
Itbenable x 1 (Die X-Achse ist fiir den Trackballbetrieb
freigegeben)

Riickmeldung;: Einstellungen.

Fehlercode: -

Beispiel: ltbenable 11 0 0 (Freigabe fiir X Y)
?tbenable

Aktivierung: tb1
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LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Trackball mit Stromreduzierung

Befehl: Itbredcur oder ?tbredcur

Parameter: X, v,z a
0 oder 1

Beschreibung: Mit der Eingabe von tbredcur lédsst sich die Stromreduzierung im
Trackballbetrieb Ein- und Ausschalten. Bei aktiver Strom-
reduzierung wird bei allen Achsen im Stillstand der Motorstrom
auf den mit ,reduction” eingestellten Wert abgesenkt.
Itbredcur x 1 (Die Stromreduzierung fiir die X-Achse ist aktiv.)

Riickmeldung;: Einstellungen.

Fehlercode: --

Beispiel: Itbredcur 1110
?tbredcur

Aktivierung: tb1

Trackball-Achsen-Zuordnung

Befehl:

Itbtoaxis oder ?tbtoaxis

Parameter:

Xyza

0 = keine Achszuordnung
1 = Trackball horizontal

2 = Trackball vertikal

Beschreibung:

Mit der Eingabe von tbenable lassen sich die Trackballachsen
beliebig zuordnen. Da ein Trackball nur 2 Achsen hat, kann man
ihn beliebigen Achsen zuordnen.

ltbtoaxis z 1 (Die Z-Achse wird mit der
horizontalenTrackballrichtung verfahren.)

Nicht zulédssig ist, ein Trackballeingang gleichzeitig auf zwei
Achsen zu legen.

Riickmeldung:

Eingestellte Zuordnung.

Fehlercode:

Beispiel:

Itbtoaxis 12 0 0 (X=1 Y=2 Z=0 A=0)

?tbtoaxis

Aktivierung:

Itb 1
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LSTEP
Befehlssatz

LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Trackball Ein- oder Ausschalten

Befehl: Itb oder ?tb
Parameter: 0 oder 1
Beschreibung: mit !tb 1 ldsst sich der Trackball einschalten

mit !tb 0 ldsst sich der Trackball ausschalten

Riickmeldung;: Einstellungen.
Fehlercode: -
Beispiel: Itb 1 (Trackball wird eingeschaltet)

?tb (Abfrage ob der Teackball Ein- oder ausgeschaltet ist)

Aktivierung: sofort
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4.10 Ein/Ausgdnge

LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Optional kann die LSTEPexpress oder PClexpress mit 16 digitalen Ein- und Ausgiangen
ausgestattet werden. Zur Benutzung dieser Ein/ Ausgéinge muss die Steuerung in der
entsprechenden Ausfiihrung bestellt werden.

Digitale Eingéinge

Befehl: ?digin

Parameter: 0 bis 15

Beschreibung;: ?digin =¥ Lesen aller Inputpins
?digin 8 =» Lesen des Inputpins 8

Riickmeldung;: Zustand der Inputpins

Fehlercode: -

Beispiel: ?digin (Lesen aller Inputpins)

Digitale Ausgénge

Befehl: !digout oder ?digout
Parameter: 0 bis 15
Beschreibung;: Idigout 11110000 = Es werden die Outputpins 0,1,2,3 auf ,1,,
und die Outputpins 4,5,6,7 auf ,,0, gesetzt.
!digout 51 => Es wird Outputpin 5 auf ,1, gesetzt.
?digout => Lesen des aktuellen Zustands aller
Outputpins.
?digout 8 => Lesen des aktuellen Zustands von
Outputpin 8
Riickmeldung: Zustand der Outputpins
Fehlercode: -
Beispiel: !digout 7 0 (Setze Outputpin 7 auf ,,0,,)
?digout (Lesen aller Outputpins)
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Analoge Ausgéinge

LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Befehl: lanaout oder ?anaout
Parameter: 0 bis 100 %
0 und 1 (Analogkanile)
¢ (c = channel)
Bemerkung: Channel 0 und 1 sind auf dem Multifunktionsport der Steuerung.
Beschreibung: lanaout 10050  =» Es wird der erste Analogkanal auf 100%
(volle Spg.) und der zweite auf 50% (halbe
Spg.) gestellt.
lanaoutc125 = Es wird Analogkanal 1 auf 25% eingestellt.
?anaout => Lesen des aktuellen Zustands aller
Analogkaniile.
?anaout c 0 => Lesen des aktuellen Zustands von
Analogkanal 0.
Riickmeldung;: Zustand der prozentualen Aussteuerung der Analogkandle.
Fehlercode: -
Beispiel: lanaout c 1 0 (Setze Analogkanal 1 auf ,,0,,)
?anaout (Lesen aller Analogkanile)

Analoge Eingénge

Befehl: ?anain
DT e 0 bis 13 (Analogkanile)
¢ (c = channel)
Beschreibung;: ?anain ¢ 2 => Lesen des aktuellen Zustands von Analogkanal 2
Riickmeldung;: Zustand je nach Analogkanal
Fehlercode: -
Beispiel: ?anain (Lesen des aktuellen Zustands aller Analogkandle)
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LSTEP
Befehlssatz

LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Channel / Analog Eingéinge

Channel |MFP 50pol (25pol) Funktion

0 MFP  Pin1 (24) Joystick Achse 1

1 MFP Pin2 (12) Joystick Achse 2

2 MFP  Pin 3 (25) Joystick Achse 3

3 MFP  Pin4 (n.c.) Joystick Achse 4

4 MFP  Pin11 (n.c.) Potentiometer 1

5 Motorspannung

6 MFP  Pin5 (8) analoger Eingang / 0...5V
7 MFP  Pin 6 (20) analoger Eingang / 0...5V
8 MFP Pin7 (7) analoger Eingang / 0...5V
9 MFP  Pin 8 (19) analoger Eingang / 0...5V
10 MFP Pin9+10 analoger Eingang / PT 100
11 Treiberspannung fiir Endstufen
12 MFP  Pin12 (n.c.) Potentiometer 2

13 MFP Pin13 (n.c.) Potentiometer 3
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LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

4.11 Auswertung von Takt und Drehrichtungsvorgaben

Optional konnen Achsen statt iiber Vektorbefehle oder manuelle Eingabe (Joystick,
Trackball, Tippbetrieb, Handrad) auch mit Taktsignalen in Abhingigkeit des Drehrichtungs-
signales vor oder zuriick verfahren werden. Dieser Betrieb ist auch asynchron zu
Verfahrvorgingen moglich, die tiber Fahrbefehle ausgelost worden sind. Hierzu steht der
Multifunktionsport MFP zur Verfiigung.

4.11.1 Verfahrbereichsiiberwachung

Im TVR-Betrieb wird ebenfalls iiberwacht, ob die zuldssigen Verfahrgrenzen nicht
tiberschritten werden. Die Verfahrgrenzen konnen dabei entweder tiber die Kombination
,Kalibrieren’ und ,Hub-Messen ermittelt worden sein. Eine andere Moglichkeit besteht darin,
die Verfahrgrenzen per Befehl zu setzen.

Stellt die Steuerung fest, dass durch die aufgelaufenen Zahlimpulse eine Verfahrgrenze
tiberschritten werden wiirde, wird jede weitere Bewegung der Achse in dieser Richtung
unterbunden. Ein Verfahren in der entgegengesetzten Richtung ist jedoch weiter moglich.
Eine Meldung an den PC erfolgt nicht.

Hinweis: = Das Anwenderprogramm ist dafiir verantwortlich, dass maximale Start/Stop
Frequenzen des Antriebs nicht tiberschritten, und die jeweilige Achse
beschleunigungsmaéfiig nicht tiberlastet wird.

u"a D31105-0400-0de 4071



LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

4.11.2 Zeitliche Randbedingungen fir die Signale

Die zeitliche Abfolge der Flanken von Takt- und Drehrichtungssignalen einer Achse
unterliegt folgenden Randbedingungen

frithestens Tmin nach jedem Polaritdtswechsel des Drehrichtungssignals darf der néchste
Taktimpuls angelegt werden.

spétestens Tmin vor jedem Polaritdtswechsel des Richtungssignales miissen die
Taktimpulse ausgesetzt werden

Tmin betrdgt z. Zt. 50ps.

die maximale Frequenz der Taktimpulse darf den Wert von fmax = 833 kHz nicht
tiberschreiten. Dabei miissen die Mindestzeiten Tiow = 600ns und Thigh = 600ns
eingehalten werden.

Als Schutz der Steuerungseingange werden Eingangsfilter mit 470Q und 220pF
eingesetzt. Daher ist auf ausreichende Treiberleistung der Taktquelle zu achten.

| Tmin | | Tmin |
| | | |
| | | |
I | | |
I | | |
| 1
1 1
| 1
Richtung : :
1 fmax |
——» |
| ' 1
| ' 1
| ' 1
1 ' 1
1 : |
Takt - mm
G f L
P tiow
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LSTEP

Befehlssatz

LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Takt-Vor/riick-Achsen-Zuordnung

Befehl: ltvrtoaxis oder ?tvrtoaxis

Parameter: Xyza
0 = keine Achszuordnung
1=QEP1
2=QEP2

Beschreibung: Mit der Eingabe von tvrtoaxis lassen sich die QEP Eingénge
beliebig zuordnen. Da nur zwei QEP Eingdnge auf dem MFP zu
Verfiigung stehen, kann man diese beliebigen Achsen zuordnen.
ltvrtoaxis z 1 (Die Z-Achse wird iiber die QEP1 Eingénge
verfahren.)

Riickmeldung; Eingestellte Zuordnung.

Fehlercode: -

Beispiel: ltvrtoaxis 1200 ( X=1 Y=2Z=0 A=0)
?tvrtoaxis

Aktivierung: sofort

Takt -Vor/Rick Ein/Aus

Befehl: ?tvr
Parameter: % ¥ 2 )
0 oder 1
Beschreibung: Itvr x 0 Takt- Vor/Riick Aus fiir x-Achse
Itvr x 1 Takt- Vor/Riick Ein fiir x-Achse
?tvr Abfrage Zustand Takt- Vor/Riick
Riickmeldung: O oder 1
Fehlercode: -
Beispiel: 'tvr 0110 (T-V/R fiir die Achsen Y + Z aktiv)
Aktivierung: sofort
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Takt - Vor / Riick Modus

Befehl:

LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Itvrm oder ?tvrm

Parameter:

X, y,zund a
0,1,2,3,4

Beschreibung:

Funktionen:

0 = Takt Vor/Riick ,AUS,.

=> Normale Takt Vor/Riick Bearbeitung.

1
2 = Takt Vor/Riick Bearbeitung arbeitet mit einem Faktor.
3

=> Takt Vor/Riick Bearbeitung benétigt externe Freigabe iiber
Start/Stopp-Eingénge.

4 =» Kombination aus 2 & 3.

Befehle:

‘tyrm1 = Normale T-V/R Bearbeitung (bei jedem Takt wird
die ausgewéhlte Achse um ein Mikroschritt
verfahren) fiir die X-Achse

'tvrm2 = T-V/R Bearbeitung mit Faktor (bei jedem Takt wird
der Wert Faktors mal 1 Mikroschritt verfahren) fiir
die X-Achse

Ityrm 3 = Die Achse wird nur verfahren, wenn sie tiber den
Start/Stopeingang frei gegeben wird. (Damit lassen
sich die Achsen noch getrennt sperren, oder man
kann an den Takteingang eine feste Taktfrequenz
anlegen.) fiir die X-Achse

?tvrm = Der eingestellte Modus wird angezeigt

Riickmeldung:

0 bis 4

Fehlercode:

Beispiel:

ltvrm 4 4 4 4 (T-V/R Modus 4 ist eingestellt fiir alle Achsen)
?tvrm

Aktivierung:

Itvr 1
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LSTEP

Befehlssatz

LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Faktor Takt Vor / Riick

Befehl: Itvrf oder ?tvrf
Parameter: X, y,zund a
-10000 bis + 10000
Mit einem negativen Faktor ldsst sich die Drehrichtung dndern
als Alternative zum Vor/Riick Signal
Beschreibung: 'tvrf1100 = Bei den Achsen x und y soll Takt Vor/Riick
mit dem Faktor 1 arbeiten
[d.h. Ein Takt = Ein Motorincrement (MI)].
Itvrf a 10 => Bei Achse a soll Takt Vor/Riick mit dem
Faktor 10 arbeiten (d.h. Ein Takt = 10 MI)
?tvrf => Alle eingestellten Faktoren werden angezeigt
2tvrf z => Der aktuelle Faktor z-Achse wird angezeigt
Riickmeldung: Faktorwerte
Fehlercode: -
Beispiel: Itvrf 10 (Faktor = 10.00 bei der x-Achse)
(Ein Takt = Zehn Motorinkremente)
2tvrf
Aktivierung: sofort
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4.12 Auswertung von inkrementalen Messsystemen

An der Steuerung konnen gleichzeitig Achsen mit und ohne Geber betrieben werden.
Hierzu iberpriift die Steuerung wiahrend des Kalibriervorganges oder der
Autokommutierung, ob Geber angeschlossen sind, sofern diese durch enctoaxis freigegeben
wurden. Das Ergebnis dieser Uberpriifung kann mit dem Befehl ?enc tiberpriift werden. Die
Steuerung unterscheidet hierbei allerdings nicht zwischen falsch angeschlossenem und
fehlendem Geber.

Auch beim Kalibrieren auf Referenzmarke, fahrt die Achse in negative Richtung in den
Null-Endschalter, macht eine Richtungsumkehr und fahrt mit der Geschwindigkeit die tiber
calbspeed eingestellt wurde bis zur Referenzmarke. Hat ein System keine Endschalter (z.B.
eine Drehachse) wird direkt auf die Referenzmarke kalibriert, wenn vorher alle Endschalter
deaktiviert wurden.

LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Zuordnung von Gebereingang und Achse

Befehl: enctoaxis
Parameter: 1...6
Bemerkung: Die LSTEP-PClexpress hat 6 Eingénge fiir QEP-Encoder, die

beliebig einer Achse zugeordnet werden kénnen.

Die Eingdnge 3...6 tiber die Encodereingénge.

Die Eingdnge 1+2 konnen tiber den MFP angeschlossen werden.

Beschreibung;: lenctoaxis 3456 = Encoder X auf Eingang 3

=> Encoder Y auf Eingang 4

=> Encoder Z auf Eingang 5

= Encoder A auf Eingang 6

Riickmeldung;: Geberzuordnung

Fehlercode: -

Beispiel: lenctoaxis 1 2 (Encoder auf Eingangl, und Y auf Eingang 2)
?enctoaxis

Aktivierung: sofort
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Encoder Typ

Befehl: lenctype oder ? enctype

Parameter: X, y,zund a
0 bis 8

Bemerkung: Vor Inbetriebnahme miissen die Encoder richtig eingestellt
werden

Beschreibung lenctype 0 bis 8
Rotative Encoder: 1=1Vss, 2=11pA, 3=MR, 4=TTL
Linear Encoder: 5=1Vss, 6=11pA, 7=MR, 8=TTL

Riickmeldung; Encodertype

Fehlercode: -~

Beispiel: ?enctype

Aktivierung: lvalidconfig bzw. !validpar

Encoder Zahlrichtung

Befehl: ?encdir

Parameter: X, y,zund a
0 oder 1 (1 = Zahlrichtung tauschen )

Bemerkung: Bei falscher Zahlrichtung kann man diese per Befehl tauschen,
ohne den Encoder oder eine Phase zu drehen

Beschreibung: lencdir0100  =» Zihlrichtung fiir die Y-Achse gedreht.
lencdir x 1 => Zishlrichtung fiir die X-Achse gedreht.

Riickmeldung: 0 oder1

Fehlercode: -~

Beispiel: ?encdir

Aktivierung: lvalidconfig bzw. !validpar
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Gebermaske fir erkannte Geber

Befehl: ?enc

Parameter: X, y,zund a
0 oder 1 (On,Off)

Bemerkung: Fiir alle erkannten Geber kommt eine 1

Beschreibung;: ?enc => Alle Geberzustinde werdenb angezeigt.
?enc x => Anzeigen der Gebermaske von Achse x.

Riickmeldung: Geberzustand

Fehlercode: -

Beispiel: ?enc

Signalperiode / Linear Encoder

Befehl: lencperiod oder ?encperiod
Parameter: X, y,zund a
Periodenlédnge in der eingestellten Dimension
Beschreibung: lencperiod 0.50.020 =» Die Periodenlidnge des Gebersignals bei
der X-Achse ist 500pm und bei y-Achse
ist sie 20um.
?encperiod => Alle Geberperiodenldngen werden
angezeigt.
?encperiod x => Anzeige der Geberperiodenldnge von
Achse x.
Riickmeldung;: Geberperiodenlidnge in der Einstellung der Dimension
Fehlercode: -
Beispiel: lencperiod x 0.1 (Geberperiodenldnge der x-Achse ist 0.1mm)
?encperiod
Aktivierung: lvalidconfig bzw. !validpar

LANG
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Encoder Polpare / Drehgeber

Befehl: lencpolepairs oder ?encpolepairs

Parameter: X,y,Z a
1 bis 50.000

Beschreibung: Gibt die Anzahl der Encodersignalperioden pro
Motorumdrehung an.
Ist der Encoder hinter einem Getriebe montiert, sollte das
Verhiiltnis von Perioden zum Getriebefaktor eine ganze Zahl
ergeben.

Riickmeldung: =

Fehlercode: --

Beispiel: lencpolepairs 500 500 500
?encpolepairs

Aktivierung: lvalidconfig bzw. !validpar

Geber-Referenzsignal

Befehl: lencref oder ?encref
Parameter: X,y,zoder a
0 oder1
Beschreibung: lencref110 => Beim Kalibrieren wird das
Referenzsignal der Geber x und y
ausgewertet.
lencref z 1 => Beim Kalibrieren wird das
Referenzsignal des Gebers der z-Achse
ausgewertet.
?encref => Die aktuelle Einstellung wird
angezeigt.
?encref y => Die aktuelle Einstellung der y-Achse
wird angezeigt.
Riickmeldung;: 0 oder 1
Fehlercode: -
Beispiel: lencref x 0 (Keine Referenzsignalauswertung der x-Achse)
?encref
Aktivierung: sofort
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Polaritat der Referenzmarken der QEP-Encoder

Befehl: lencrefpol oder ?encrefpol

Parameter: X,Y,2 a
0 oder 1 (0 = negativer, 1 = positiver Referenzimpuls)

Bemerkung: Mit Hilfe dieses Befehls ldsst sich die Polaritit der
Referenzmarken der QEP-Encoder einstellen

Beschreibung: lencrefpol 1100 = Encoder X+Y positiver Referenzimpuls

Encoder Z+A negativer Referenzimpuls

?encrefpol => Alle Einstellungen werden angezeigt
?encrefpol x = Einstellung der X-Achse wird angezeigt

Riickmeldung: Einstellungen (z. B.: 11 0 0)

Fehlercode: -

Beispiel: lencrefpol 11 (Encoder X+Y positiver Referenzimpuls)
?encpos

Aktivierung: sofort

Geberwertanzeige

Befehl: lencpos oder ?encpos
Parameter: X, v,z a
0 oder 1
Beschreibung: lencpos 11 =» Bei der Positionsabfrage werden die Geberwerte
der erkannten Geber fiir die Achsen X und Y
angezeigt.
?encpos => Die aktuellen Einstellungen fiir alle Achsen
werden angezeigt.
Riickmeldung: 0 oder 1
Fehlercode: --
Beispiel: lencpos 0 0 0 0 (Geberpositionsanzeige fiir alle Achsen ,AUS,,)
?encpos
Aktivierung: sofort

LANG
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Geber-Fehler

Befehl: lencerr oder ?encerr
Parameter: Xy, za
0 oder e
Beschreibung;: lencerr 000 = Clear Geberfehler-Meldungen von x-, y- und z-
Achse.

lencerra0 = Clear Geberfehler-Meldung von a-Achse.

?encerr => Die aktuellen Geberfehler-Meldungen aller
Achsenwerden angezeigt.

?encerr z => Die aktuelle Geberfehler-Meldung der z-Achse
wird angezeigt.

Riickmeldung: Oodere

Fehlercode: -~

Beispiel: lencerr 0 (Clear Geberfehler-Meldung von a-Achse)
?encerr

Aktivierung: sofort
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Lageregler P-Anteil
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Befehl:

Parameter: 0 - 4000 %

Bemerkung:

Beschreibung: Iposconkp x 100 (P-Anteil der x-Achse wird auf 100% gesetzt)

Riickmeldung: eingestellter Wert

Fehlercode:

Beispiel: Iposconkp a 100 (P-Anteil der a-Achse wird auf 100% gesetzt)
?posconkp z (Abfrage P-Anteil der z-Achse)

Aktivierung: lvalidconfig bzw. Ivalidpar

Lagerregler Filter-Zeitkonstante

Parameter: 0 -100000 pus

Bemerkung:

Beschreibung;: Iposconoutpass x 320 (Zeitkonstante des
Lagereglerausgangfilter wird auf 320us gesetzt)

Riickmeldung: eingestellter Wert

Fehlercode:

Beispiel:

Aktivierung: !validconfig bzw. !validpar

Lageregler Achsen-Freigabe

Befehl: !posconenable oder ?posconenable

Parameter: 0 oder 1

Bemerkung: enablen oder diablen des Lagereglers

Beschreibung: Iposconenable x 1 (Freigabe fiir die X-Achse)
!posconenable 111 1 (Freigabe fiir alle Achsen)
?posconenable (Abfrage der Einstellungen)

Riickmeldung: 0 oder 1

Fehlercode:

Beispiel: !posconenable 0 1 0 (Freigabe fiir die Y-Achse)

Aktivierung: lvalidconfig bzw. Ivalidpar

LANG

D31105-0400-0de_01.07.2011

4082



LSTEP

Befehlssatz
LSTEP-PClexpress
LSTEPexpress

Lageregler Ein- und Ausschalten

Befehl: Iposcon oder ?poscon

Parameter: 0 oder1

Bemerkung: Ein- oder Ausschalten der Lageregler

Beschreibung;: !poscon 1 (Einschalten fiir alle enableten Achsen)
!poscon 0 (Ausschalten aller Lageregler)

Riickmeldung;: 0 oder1

Fehlercode:

Beispiel: ?poscon (Abfrage der Lageregler)

Aktivierung: sofort

Schleppfehleriiberwachung - Bereich

Befehl: ?deviationrange oder !deviationrange

Parameter: abhéngig von der Dimension

Bemerkung: Mit diesem Befehl wird der Bereich der Schleppfehler
Uberwachung eingestellt, der {iberschritten werden muss,
damit die Uberwachung auslost.

Beschreibung;: !deviationrange x

Riickmeldung: eingestellter Wert je nach Dimension

Fehlercode: 5(?err) 1108(Fehlerliste) 12(?sysstat)

Beispiel: ?deviationrange (auslesen der eingestellten Bereiche fiir alle
Achsen)

Aktivierung: lvalidconfig bzw. !validpar

Schleppfehleriiberwachung - Zeitfenster

Befehl: ?deviationtime oder ! deviationtime

Parameter: 0 bis 10000 ms

Bemerkung: Mit diesem Befehl lasst sich die Zeit einstellen, nach der der
Lageregler ausgeschaltet wird bei tberschreitung des
Schleppfehler Bereichs.

Beschreibung: !deviationtime x 1000 (ist der Bereich des Schleppfehlers mehr
als 1000ms iiberschritten, wird der Regler ausgeschaltet.)

Riickmeldung; Wert in ms

Fehlercode: 5(?err) 1108(Fehlerliste) 12(?sysstat)

Beispiel: ?deviationtime (auslesen der eingestellten Zeit)

Aktivierung: lvalidconfig bzw. !validpar

LANG
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Schleppfehleriiberwachung - Ein- und Ausschalten

Befehl: ?deviationcheck oder ! deviationcheck

Parameter: 0 oder 1

Beschreibung: !deviationcheck x 1 (die Schleppfehleriiberwachung fiir die X-
Achse ist aktiv)

Riickmeldung: 0 oder1

Fehlercode:

Beispiel: ?deviationcheck (auslesen der Einstellung)

Aktivierung: Ivalidconfig bzw. !validpar

Befehl: Itwi oder ?twi
Parameter: X,y,zund a
1 bis 25000 (Motorinkremente)
0.1 bis Spindelsteigung/2 (um)
0.0001 bis Spindelsteigung/2 (mm)
Bemerkung: Ein- und Ausgabewerte sind abhéngig von der Dimension.
Beschreibung: 'twi1.00.002 => Bei Achse x betrdgt das Zielfenster Imm und
bei der y-Achse 2um (bei Dim = 2). Die
anderen Achsen bleiben unverandert.
'twiz 0.1 = Bei der z-Achse wird das Zielfenster auf
0.1pm (bei Dim = 1) eingestellt.
2twi => Alle eingestellten Zielfenster werden
angezeigt.
?twi x => Anzeigen des eingestellten Zielfenster von
Achse x.
Riickmeldung; Wirklich eingestellte Zielfenster (Rundungsfehler werden
angezeigt)
Fehlercode: -
Beispiel: Itwi 10 (Die x-Achse hat ein Zielfenster von 10 Motorincrementen
(bei Dim = 0)).
?twi
Aktivierung: Ivalidconfig bzw. !validpar

LANG
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Befehl:

poswindowrange oder ? poswindowrange

Alternative zu ,, twi”

Parameter:

X,y,zund a

1 bis 25000 (Motorinkremente)

0.1 bis Spindelsteigung/2 (nm)
0.0001 bis Spindelsteigung/2 (mm)

Bemerkung:

Ein- und Ausgabewerte sind abhéngig von der Dimension.

Beschreibung:

poswindowr = Bei Achse x betrdgt das Zielfenster Imm und
ange 1.0 0.002 bei der y-Achse 2um (bei Dim = 2). Die
anderen Achsen bleiben unverandert.

'poswindowr =» Bei der z-Achse wird das Zielfenster auf
ange z 0.1 0.1pm (bei Dim = 1) eingestellt.

?poswindowr = Alle eingestellten Zielfenster werden
ange angezeigt.

?poswindowr = Anzeigen des eingestellten Zielfenster von
ange X Achse x.

Riickmeldung:

Wirklich eingestellte Zielfenster (Rundungsfehler werden
angezeigt)

Fehlercode:

Beispiel:

poswindowrange 10 (Die x-Achse hat ein Zielfenster von 10
Motorincrementen (bei Dim = 0)).
?twi

Aktivierung:

lvalidconfig bzw. !validpar
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4.14 Konfiguration des Trigger-Ausgangssignals

Diese Befehle syncronisieren ein externes Gerit, wie z.B. eine Videokamera oder einen
Laser. Diese Signale werden tiber den Multifunktionsport ausgegeben, welcher als Option
erhiltlich ist.

Befehl: ?trig oder !trig
Parameter: 0 oder 1 (AUS / EIN)
Beschreibung: 'trig1 =¥ Trigger ,EIN”

?trig = Liefert den aktuellen Zustand der Triggerbearbeitung.

Wichtig! Den Trigger erst einschalten, nach dem alle
Einstellungen tibertragen wurden. (Aufler bei
Triggermode 99)
Riickmeldung: EIN oder AUS
Fehlercode: -
Beispiel: ltrig 0 (Triggerbearbeitung ,, AUS")
?trig

Befehl: ?triga oder ltriga

Parameter: X,y, z oder a

Beschreibung;: ltrigay = Trigger bezogen auf die y-Achse.
?triga =¥ Liefert die aktuelle Bezugsachse.

Riickmeldung: X, y, zoder a

Fehlercode: -

Beispiel: ltriga x (Trigger bezogen auf die x-Achse)
?triga

Aktivierung: Itrig 1

Trigger Modus
Befehl: ?trigm oder !trigm
Parameter: 0 - 17 oder 99
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Trigger Modus

Beschreibung: ltrigm 0 D re—e—e—e ~["]  highactive
ltrigm1 = SEDEDENY ~[]  highactive
ltrigm2 ¥ re—— ~[]  highactive
ltrigm3 ¥ re——e—ey "1 [ lowactive
ltrigm4 ¥ re—e—ee "1 [ lowactive
ltrigm5 > e 1| lowactive

e T T e e B T

e ===

e e

Strecke weitere Impulse. ltrigm9 D ——— L lowactive
ltrigm 10 & »——— "1 [ lowactive
ltrigm11 =2 » ] "1 [ low active
ltrigm12 =  » E= ~[7]  highactive
ltrigm 13 & »=t—t—em ~[7]  highactive
ltrigm14 =2 > — _[7]_ highactive
ltrigm15 P >y "1 [ lowactive
ltrigm16 & = 1| lowactive
ltrigm 17 > r———— "1 [ lowactive
ltrigm 99

Bei dem Triggermode 99 wird am Anfang und am Ende der gleichférmigen Bewegung ein
Triggerimpuls erzeugt. Bei der Ausfithrung dieser Funktion ist eine bestimmte Reihenfolge ein
zu halten! Der Befehl !trigm 99 ist als letzter Befehl nach den gewohnten Triggereinstellungen zu
senden, da er bei einer anderen Mode Einstellung geldscht wird.

?trigm

Riickmeldung: 0 - 23 (Mode)
Fehlercode: -
Beispiel: ltrigm 3 (Trigger Mode 3)

LANG
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Legende

» —l s ==

Startpunkt | Triggerpunkte |Bahn ExternesTriggersignal | [ low active
Aktivierung: | Itrig 1

Trigger Signal

Befehl: ?trigs oder !trigs
Parameter: 3 - 120 (ps)
Beschreibung;: ltrigs 4 =» Trigger-Signalldnge 4 ps
?trigs =P Liefert den aktuellen Zustand der eingestellten
Trigger-Signalldnge.
Riickmeldung;: 3 - 120 (ps)
Fehlercode: -
Beispiel: ltrigs 3 (Trigger-Signalldnge = 3us)
?trigs
Aktivierung: Itrig 1

Trigger Distanz

Befehl: ?trigd oder !trigd

Parameter: Abhiéngig von der Dimension

Beschreibung: 'trigd 1 = Trigger-Distance Imm (bei Dim 2)
?trigd = Liefert die aktuelle Triggerstrecke.

Riickmeldung;: Strecke

Fehlercode: -

Beispiel: ltrigd 1000 (1000 MI Triggerstrecke bei Dim 0)
?trigd

Aktivierung: Itrig 1

D31105-0400-0de
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Trigger Counter

Befehl: ?ltrigcount;

Parameter: 0 bis 2147483647

Bemerkung: Es werden alle ausgegebenen Trigger gezihlt
Beschreibung:

Riickmeldung;: Anzahl der ausgefiihrten Trigger
Fehlercode: -

Beispiel: ?trigcount ; (Lese Zahlerstand)

4.15 Konfiguration des Snapshot-Eingangs

Mit den Befehlen kénnen die aktuellen Positionen wihrend des Verfahrvorgangs in der
Steuerung gespeichert werden. Diese Werte konnen im Anschluss ausgelesen oder
angefahren werden. Dieses Signal wird iiber den Multifunktionsport gesetzt, welcher als

Option erhdltlich ist.

Befehl: ?sns oder !sns
Parameter: 0 oder 1
Beschreibung;: lsns1 = Snapshot ,EIN,
?sns => Liefert die aktuelle Snapshot-Zustand.
Riickmeldung: Snapshot-Zustand
Fehlercode: -
Beispiel: Isns 0 (Snapshot ,AUS,))
?sns

D31105-0400-0de
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Snapshot-Level (Polaritat)

Befehl: ?snsl oder !snsl

Parameter: 0 oder 1

Beschreibung;: Isnsl1 = Snapshot ist high-aktiv. T
?snsl => Liefert die aktuelle Polaritat

Riickmeldung: Aktuelle Polaritit

Fehlercode: -

Beispiel: Isnsl 0 (Snapshot ist low-aktiv) | ]
?snsl

Aktivierung Isns 1

Snapshot Filter

Befehl: ?snsf oder !snsf
Parameter: 0 - 100 ms
Bemerkung: Dient als Eingangsfilter bei prellenden Schaltern
Beschreibung;: Isnsf 10 => 10 ms Eingangsfilter
?snsf => Liefert den aktuellen Wert
Riickmeldung: Aktuelle Filterzeit
Fehlercode: -
Beispiel: Isnsf 0 (Kein Eingangsfilter)
?snsf
Aktivierung Isns 1
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Snapshot-Modus

Befehl: ?snsm oder !snsm
Parameter: 0 oder 1
Beschreibung: lsnsm1 =» Snapshot , Automatik” Die Position wird nach dem
ersten Impuls automatisch angefahren.
?snsm =P Liefert den aktuellen Mode
Riickmeldung: Snapshot-Mode
Fehlercode: --
Beispiel: Isnsm 0 (Normaler Snapshot)
?snsm
Aktivierung Isns 1

Befehl: ?snsc
Parameter: -
Beschreibung;: Inhalt wird nach jedem ,lesen, geloscht.
?snsc = Liefert die Anzahl der ausgelosten SnapShot's.
Riickmeldung;: Liefert die Anzahl der ausgelosten SnapShot's
Fehlercode: -
Beispiel: ?snsc
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Snapshot-Position

Befehl: Isnsp oder ?snsp
Parameter: X,y,z und a
Min-/max-Verfahrbereich
Bemerkung: Ein- und Ausgabe ist abhingig von der Dimension.
Beschreibung;: Isnsp 1000 2000 3000  =» Positionswerte fiir die Achsen x, y
und z werden gesetzt.
Isnsp y 2000 => Position der y-Achse wird gesetzt.
?snsp => Abfrage der aktuellen Snapshot-
Position aller Achsen.
?snsp z => Abfrage der aktuellen Snapshot-
Position von Achse z.
Riickmeldung: Positionswerte
Fehlercode: -
Beispiel: Isnsp 100 200 (Setzen der Positionen von x- und y-Achse)
?snsp (Abfrage der Snapshot-Positionen aller Achsen)

Snapshot-Position-Array

Befehl: ?snsa
Parameter: Xyy,z und a
1 - 200 (Positionen)
Bemerkung: Ein- und Ausgabe ist abhédngig von der Dimension.
Beschreibung;: ?snsa 33 => Abfrage der Snapshot-Position 33 aller Achsen.
?snsaz 99 =» Abfrage der Snapshot-Position 99 von Achse z.
Riickmeldung;: Positionswerte
Fehlercode: -
Beispiel: ?snsa 1 (Abfrage der Snapshot-Positionen 1 aller Achsen)

LANG
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5 Steckerbelegungen und Hardware

5.1 Die Pinbelegung des Multifunktionsport (ST14, 50pol Pfostenleiste
auf 25pol, oder 50pol D-Sub-Buchse)

Den Multifunktionsport gibt es in zwei Ausbaustufen, als 25pol und 50pol Dsub Buchse
Bedingt durch die Funktionsvielfalt sind die Pins des Multifunktionsport (MFP) teilweise
mehrfach belegt. Je nach Ausstattung der Steuerung bedeutet dies, dass jeweils nur ein
Signalaus- bzw. Eingang auf einem Pin des MFP anliegt.

Die gewtinschte Funktionalitdt muss bei der Bestellung mit angegeben werden.

Standart ist: Trigger, Snapshot, und Stopeingang

50 5
pol Fol Belegun Bemerkungen
Pin Pin g
1 24 1 AIN-0 Analoger Eingang/Joystick Achse 1
2 12 1 AIN-1 Analoger Eingang/Joystick Achse 2
3 25 1 AIN-2 Analoger Eingang/Joystick Achse 3
4 - 1 AIN-3 Analoger Eingang/Joystick Achse 4
5 8 1 AIN-6 Analoger Eingang/0...5V
6 20 1 AIN-7 Analoger Eingang/0...5V
7 7 1 AIN-8 Analoger Eingang/0...5V
8 19 1 AIN-9 Analoger Eingang/0...5V
9 6 1 AIN-10 Analoger Eingang/PT100
10 - 1 AIN-10 Analoger Eingang/PT100
11 - 1 AIN-4 Analoger Eingang/Potentiometer 1
12 - 1 AIN-12 Analoger Eingang/Potentiometer 2
13 - 1 AIN-13 Analoger Eingang/Potentiometer 3
14 18 1 AOUT-0 Analoger Ausgang/0...10V oder+ 10V
15 - 1 AOUT-1 Analoger Ausgang/0...10V oder+ 10V
16 - 1 Takt-Ausgang A
2 TTL-Ausgang
17 - 1 V/R-Ausgang A
2 TTL-Ausgang
18 - 1 Takt-Ausgang B
2 TTL-Ausgang
19 - 1 V/R-Ausgang B
2 TTL-Ausgang
20 1 1 Takt-Eingang A
2 Geber A/Spur A Fiir: Handrad/ Trackball / Geber
3 TTL-Eingang
21 2 1 V/R-Eingang A
2 Geber A/Spur B Fiir: Handrad/ Trackball / Geber
3 TTL-Eingang
22 5 1 Geber A/Index
23 3 1 Takt-Eingang B
2 Geber B/Spur A Fiir: Handrad/ Trackball / Geber
3 TTL-Eingang
24 4 1 V/R-Eingang B
2 Geber B/Spur B Fiir: Handrad / Trackball / Geber
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50 5
pol Fol Bemerkungen
Pin [Pin
TTL-Eingang

25 14 Geber B/Index
26 15 Triggerout 1
27 - Triggerout 2
28 22 Snapshot-Eingang
29 23 Stopp-Eingang
30 10 Joystick Ein
31 - n.c.
32 - n.c.
33 - Treiberspannung Zum Stillsetzen der Endstufentreiber
34 - Treiberrelais COM | Riickmeldung gemeinsamer Kontakt
35 - Treiberrelais NO Riickmeldung Endstufe aktiv
36 - Treiberrelais NC Riickmeldung Endstufe stillgesetzt
37 - Motorbremse A+
38 - Motorbremse A-
39 - Motorbremse B+
40 - Motorbremse B-
41 13 +3,0Vref
42 - +3,3V
43 17 +5,0V
44 - +5,0Vanalog
45 21 +12V
46 9 -12V
47 | 11/1 GND

6
48 | 11/1 GND

6
49 | 11/1 GND

6
50 | 11/1 GND

6
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25pol/ST1  Funktion 50pol / ST2 50pol/ ST3
Karte 1 Karte 2

1 Stopp Eingang Karte 1 29
14 Stopp Eingang Karte 2 29
2 Treiberspannung Karte 1 33
15 Treiberspannung Karte 2 33
3 Treiberrelais COM Karte 1 34
4 Treiberrelais NO Karte 1 35
5 Treiberrelais NC Karte 1 36
16 Treiberrelais COM Karte 2 34
17 Treiberrelais NO Karte 2 35
18 Treiberrelais NC Karte 2 36
6 GND Karte 1 47...50
19 GND Karte 2 47...50
7 +5V Karte 1 43
20 +5V Karte 2 43
8 +12V Karte 1 45
21 +12V Karte 2 45
9 Triggerout 1, Karte 1 26
22 Triggerout 1, Karte 2 26
10 Snapshot Karte 1 28
23 Snapshot Karte 2 28

5.3 Die Pinbelegung der R$232 Schnittstelle

Pin Signal Bemerkungen

1 n.c.
2 |RxD Empfingerleitung LSTEP
3 |TxD Sendeleitung LSTEP
4 [GND
5 |[GND Signalmasse
6 |+5V
7 |RTS Request to send, von LSTEP
8 CTS Clear to send, von PC
9 |entweder n.c.
+5V od. +12V
DC

LANG
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5.4 Das RS232 - Schnittstellenkabel

LSTE Pexpress

LSTEP-PClexpress

Hardware

9 Pol Sub-D Stecker Belegung 9 Pol Sub-D | 25 pol Sub-D Belegung
1 n.c. - - -
2 RxD 2 TxD
3 TxD RxD
4 n.c. - - -
5 GND 5 7 GND
6 n.c. - - -
7 RTS CTs
8 CTS 7 RTS
9 n.c. - - -

5.5 Die Pinbelegung der USB Schnittstelle (Steckertyp B)

1 | Vin (+5V)

2 | USB-Slave D-
3 |USB-Slave D+
4 |GND

5.6 Die CAN Schnittstelle (ST4, 10pol Pfostenleiste auf 9pol D-Sub)

Achtung! Zur Zeit wird noch kein CAN-Protokoll untersttitzt.

Pin Belegung Pin-Nr. Belegung
1 n.c. 6 CAN GND
2 CANL 7 CANH
3 CAN GND 8 n.c.
4 n.c. 9 CAN V+ (J2 gesteckt: +12V)
5 CAN Schirm (GND) 10 n.c.
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Hardware

5.7 Spannungsversorgung 12V (ST10, 4pol PC-Netzteilstecker)

Pin Signal Bemerkungen
1 |+12Vin

2 |GND

3 |GND

4 | +5Vin

5.8 Motorspannungsversorgung bis 48V (ST17, 6pol Tyco Printstecker)

Pin Signal

Bemerkungen

1 |+ UMOT Motospannung >24V bis 48V

2 [+ UMOT Motospannung >24V bis 48V

3 |+24V Fur digitale I/O

4 |-UMOT GND / Motospannung >24V bis 48V
5 |-UMOT GND / Motospannung >24V bis 48V
6 |0V (+24V) GND fiir digitale I/O

5.9 Joystick Anschluss (ST1, 9pol D-Sub-Stecker)

1 [GND Ground

2 | Achse4 Analogeingang fiir 4.Achse

3 |Achsel Analogeingang fiir 1.Achse

4 | Achse?2 Analogeingang fiir 2.Achse

5 |Achse3 Analogeingang fiir 3.Achse

6 |Snap-Shot Snap-Shot Eingang parallel zum Pin22/25pol oder Pin28/50pol des MFP
7 | /Stop Stop-Eingang parallel zum Pin23/25pol, oder Pin29/50pol des MFP

8 |45V analog 5V Analoge Referenzspannung

9 |+5V analog 5V Analoge Referenzspannung
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Hardware
5.10 Endschalter Eingéinge (ST5, 16pol Pfostenleiste mit 15pol D-Sub-
Belegung, fir separaten Anschluss der Endschalter)
Pin Belegung Pin Belegung
1 Nullpunktschalter Achse 1 9 +5V
2 Endlagenschalter Achse 1 10 +5V
3 Nullpunktschalter Achse 2 11 +12V
4 Endlagenschalter Achse 2 12 +12V
5 Nullpunktschalter Achse 3 13 GND
6 Endlagenschalter Achse 3 14 GND
7 Nullpunktschalter Achse 4 15 GND
8 Endlagenschalter Achse 4 Gehduse | Schirm
5.11 Analog 1/0O: (ST 7, 10-pol Pfostenleiste mit 9pol D-Sub-Belegung)
Pin Belegung Bemerkung
1 Analog IN Channel 6 Analog: 0...5V, 4,7kOhm gegen +5V, RC-Filter
10KOhm/100nF (=St11,Pin8)
2 Analog IN Channel 7 Analog: 0...5V, 4,7kOhm gegen +5V, RC-Filter
10KOhm/100nF (=St11,Pin20)
3 Analog IN Channel 8 Analog: 0...5V, 4,7kOhm gegen +5V, RC-Filter
10KOhm/100nF (=St11, Pin7)
4 Analog IN Channel 9 Analog: 0...5V, 4,7kOhm gegen +5V, RC-Filter
10KOhm/100nF (=St11,Pin19)
5 Analog Out Channel 0 0..10V oder +/-10V, R,Last >=1kOhm
Ri= ca. 100 Ohm (=5t11,Pin18)
6,7 PT 100 Channel 10 Messstrom =10 mA, LB 5 muss geschlossen sein,
Temperaturfiithleranschluss | St11, Pin6 ist nicht verwendbar)
8 GND Ground
9 VAREF = +5V / 1A A
10  |Analog OUT Channel 1 0...10V oder +/- 10V
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Hardware
5.12 TTL Gebereingénge: (5t6, 16-pol Pfostenleiste D-Sub-Z&hlweise)
Pin Bezeichnung Funktion
1 Al Incrementalgeber 1, Spur A
2 B1 Incrementalgeber 1, Spur B
3 REF 1 Incrementalgeber 1, Spur Z
(Referenzsignal)
4 A2 Incrementalgeber 2, Spur A
5 B2 Incrementalgeber 2, Spur B
6 REF 2 Incrementalgeber 2, Spur Z
(Referenzsignal)
7 A3 Incrementalgeber 3, Spur A
8 B3 Incrementalgeber 3, Spur B
9 REF 3 Incrementalgeber 3, Spur Z
(Referenzsignal)
10 A4 Incrementalgeber 4, Spur A
11 B4 Incrementalgeber 4, Spur B
12 REF 4 Incrementalgeber 4, Spur Z
(Referenzsignal)
13 GND Ground
14 +5V
15 +12V
16 nc
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LSTE Pexpress
LSTEP-PClexpress

Hardware
5.13 Umsetzer fir TTL-Gebereingéinge:
(16pol Pfostenleiste auf 3(4) x 9pol Buchse)
Pin 9pol Buchse 1 -4 Bezeichnung / Funktion
1 Achse 1, Pin 6 Al / Incrementalgeber 1, Spur A
2 Achse 1, Pin 8 Bl / Incrementalgeber 1, Spur B
3 Achse 1, Pin 9 REF1 / Incrementalgeber 1, Spur Z
(Referenzsignal)
4 Achse 2, Pin 6 A2 / Incrementalgeber 2, Spur A
5 Achse 2, Pin 8 B2 / Incrementalgeber 2, Spur B
6 Achse 2, Pin 9 REF2 / Incrementalgeber 2, Spur Z
(Referenzsignal)
7 Achse 3, Pin 6 A3 / Incrementalgeber 3, Spur A
8 Achse 3, Pin 8 B3 / Incrementalgeber 3, Spur B
9 Achse 3, Pin 9 REF3 / Incrementalgeber 3, Spur Z
(Referenzsignal)
10 Achse 4, Pin 6 A4 / Incrementalgeber 4, Spur A
11 Achse 4, Pin 8 B4 / Incrementalgeber 4, Spur B
12 Achse 4, Pin 9 REF4 / Incrementalgeber 4, Spur Z
(Referenzsignal)
13 Achse1-4,Pin 2 GND / Ground
14 Achse1-4,Pin7 +5V
15 Achse1-4,Pin4 +12V
16 n.c.
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5.14 Motorstecker Achsen 1 — 3 mit Endschalter (ST2 25pol Dsub Buchse)

LSTE Pexpress
LSTEP-PClexpress

Hardware

Pin Belegung

1 Achse 1, Sinus +

2 Achse 1, Sinus -

3 Achse 1, Cos +
4 Achse 1, Cos -

5 Achse 2, Sinus +

6 Achse 2, Sinus -

7 Achse 2, Cos +

8 Achse 2, Cos -

9 Nullpunktschalter Achse 1
10 Endlagenschalter Achse 1
11 Motorbremse A+(X)

12 Motorbremse A- (Y)
13 Motorbremse B+ (Z)
14 Achse 3, Sinus +
15 Achse 3, Sinus -
16 Achse 3, Cos +
17 Achse 3, Cos -
18 Nullpunktschalter Achse 2
19 Endlagenschalter Achse 2
20 Nullpunktschalter Achse 3
21 Endlagenschalter Achse 3
22 +5V
23 +12V
24 GND
25 GND
Gehéduse | Schirm
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5.15 Motorstecker Achse 4 (ST1 oder ST2 auf der Optionskarte)

15pol DSub Buchse

5pol DSub Buchse

Funktion

LSTE Pexpress
LSTEP-PClexpress

Hardware

ST 1 ST2 (bis 10A)
1 2 Sin +
2 1 Sin -
3 5 Cos +
4 4 Cos -
5 Endlagenschalter
6 Nullpunktschalter
7 +5V
8 GND
9 Sin +
10 Sin -
11 Cos +
12 Cos -
13 Motorbremse B+ (Z)
14 Motorbremse B - (A)
15 +12V
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5.16 Digitale 1/0 (ST11 40pol Pfostenleiste Dsub-Z&ahlweisw)

Pin Belegung

Pin Belegung

1 Ausgang 1 20 Eingang 1
2 Ausgang 2 21 Eingang 2
3 Ausgang 3 22 Eingang 3
4 Ausgang 4 23 Eingang 4
5 Ausgang 5 24 Eingang 5
6 Ausgang 6 25 Eingang 6
7 Ausgang 7 26 Eingang 7
8 Ausgang 8 27 Eingang 8
9 Ausgang 9 08 Eingang 9
10 |Ausgang10 29 Eingang 10
11 Ausgang 11 30 Eingang 11
12 | Ausgang 12 31 Eingang 12
13 Ausgang 13 32 Eingang 13
14 |Ausgang 14 33 Eingang 14
15 Ausgang 15 34 Eingang 15
16 |Ausgang 16 35 Eingang 16
17 |GND 36 GND

18 |GND 37 +24V

19 |GND 38-40 |+24V

LSTE Pexpress
LSTEP-PClexpress

Hardware
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5.17 Technische Daten

Allgemein

Max. Motordrehzahl:

LSTE Pexpress
LSTEP-PClexpress

Hardware

70 U/sec. bei 200-schrittigem Motor

Max. Motorstrom: Achse 1...3
Max. Motorstrom Achse 4
(Mischbestiickung ist moglich)

0,5A; 1,25A; 2,5A; 3,75A; 5A
0,5A; 1,25A; 2,5A; 3,75A; 5A; max. 10A

Schrittauflosung max. 1.600.000 Schritte/ Umdrehung bei
200schrittigem Motor
Baudrate: Bis 921.600 Kbd

max. Zdhlfrequenz fiir TTL-Gebereingidnge

16 Mflanken = 4 MHz fiir Quep 1 + 2
13 Mflanken = 3,25 MHz fiir Quep 3 bis 6

Max. Motordrehzahl:

70 U/ sec. bei 200-schrittigem Motor

LSTEP-PClexpress

Spannungsversorgung;: Logikspannung: PClexpress-Slot vom PC
und 4pol Netzteilstecker (12V)
Motorspannung: 2V vom PC-Netzteil oder
24 ...48V tiber ext. Netzteil
Motorspannung: 12V...48V
Abmessungen L x H x B (1 Slot) 214mm x 107 x 15mm (1 Slot)

LSTEP-express

Netzanschluss:

90...264V (intern 48V)

Sicherungen:
- primdr (in Eurobuchse):

- sekundar (auf der Platine):

e 2 Atrage / 1 A trdge LSTEP-1 und LSTEP-2
o 5 Atrdge / 2,25 A trage LSTEP-3

e Sil LSTEP-1und 2 = 5 A trdge / LSTEP-3 10A
trage

Max. Netzausfalldauer:

< 50ms
bei Netzausfall (<0,77 * Upj) schaltet die LSTEP auf

Reset

Luftfeuchtigkeit bei Betrieb
Luftfeuchtigkeit aufser Betrieb

Motorspannung: 48V
Umgebungsbedingungen:
Lufttemperatur bei Betrieb: 15...40 Grad C
Lufttemperatur aufier Betrieb: 0..43Grad C

8 ...80 % bei 31° / Maximal 50% bei 40°
0..80 %

Abmessungen B * T * H (ohne Tragegriff):
- Standard-Gehéuse:
-19” Tisch-Gehiuse:

270 mm * 230 mm © 100 mm bei LSTEP-1x
482,6 mm (19”) * 375,5 mm ¢ 90 mm (2HE) bei
LSTEP-3x

Gewicht:
- Standard-Gehéuse: 34kg
- 19” Tisch-Gehiuse: 5keg
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LSTE Pexpress
LSTEP-PClexpress
Hardware
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Bestiickungsplan der LSTEPexpress / LSTEP-PClexpress (Riickseite)
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LSTE Pexpress
LSTEP-PClexpress

Hardware

Bestiickungsplan 4. Achse (Optionskarte)
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6 Anhang LSTEP-API

6.1 Einfihrung

Das LSTEP-API (Programmierschnittstelle fiir die LStep Feinpositioniersysteme) soll
Software-Entwicklern dabei helfen, Anwendungen mit Steuerungen der LSTEP- Familie
schnell und effektiv zu entwickeln, ohne sich mit hardware-naher Programmierung
beschiftigen zu miissen. Es bietet Zugriff auf den kompletten Befehlssatz der LSTEP-
Positioniersysteme.

Fiir neue Entwicklungen sollte man nur noch die Lstep4XDLL verwenden, die parallele
Ansteuerung mehrerer LSTEPs ermoglicht. Die Lstep4DLL ist jetzt schon fiir Anwendungen
unter LabVIEW nicht mehr verfiigbar.

6.1.1 Funktionsumfang

e  Windows 32-bit DLL

e Unterstiitzung der Schrittmotorsteuerungen LSTEP xx, LSTEP xx/2, LSTEP-PC,
ECO-STEP, LSTEP-44, LSTEP-PCI, LSTEP-PClexpress, und LSTEPexpress

e Ansteuerung iiber RS232, USB, ISA, PCI (DPRAM), oder PClexpress

e Automatische Erkennung der angeschlossenen Steuerung

e Konfiguration der Steuerung

e Ausfiithrung aller von der Steuerung unterstiitzten Befehle

e Bis zu 4 Achsen

e  Multithreading-fahig

6.1.2 Systemanforderungen

Mit dem LSTEP-API, ebenso wie mit dem LSTEP4X-API konnen auf Intel-PCs unter MS
Windows 9x, Windows NT, Windows 2000, Windows Vista, Windows XP, Windows 7
Anwendungen entwickelt werden..

6.1.3 unterstitzte Entwicklungsumgebungen
LSTEP-API und LSTEP4X-API wurden mit den folgenden Entwicklungs- und
Laufzeitumgebungen getestet:

Borland/Inprise Delphi 3-5

Microsoft Visual C++ 6.0

National Instruments LabVIEW

Sie sollten kompatibel mit allen anderen Programmier-Umgegebungen sein, die DLLs
verwenden konnen.

(DLL = Dynamic Link Library; Eine DLL ist ein ausfiihrbares Modul, das Code und
Ressourcen enthilt, die von anderen Anwendungen oder DLLs verwendet werden.)
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6.2 DLL-Schnittstelle

6.2.1 LSTEP-API

Hauptbestandteil des LSTEP-APIs ist die Datei LSTEP4.DLL. Diese DLL verwenden Sie bei
der Entwicklung eigener Programme, um eine LSTEP zu konfigurieren, Befehle zu senden,
Positionswerte, Ein-/Ausgidnge abzufragen etc. Bitte verwenden Sie fiir
Neuentwicklungen nur noch die LStep4XDLL.

6.2.2 LSTEP4X-API

Hauptbestandteil des LStep4X-APIs ist die Datei LSTEP4X.DLL. Diese DLL verwenden Sie
bei der Entwicklung eigener Programme, um eine oder mehrere LSTEPs zu konfigurieren,
Befehle zu senden, Positionswerte, Ein-/ Ausgénge abzufragen etc.

6.2.3 Allgemeine Hinweise

6.2.3.1 LSTEP4.DLL

Die DLL LSTEP4.DLL implementiert die Befehle des LSTEP-API. Alle Funktionen sind mit
einem 32-Bit Integer als Riickgabewert deklariert. Eine 0 als Riickgabewert zeigt die
fehlerfreie Ausfiihrung der Funktion an, bei Fehlern (z. B. Timeouts) wird der
entsprechende Fehlercode (siehe Tabelle) zurtickgeliefert.

Bei Funktionen wie LS_MoveAbs werden immer die Werte fiir 4 Achsen {iibergeben.
Handelt es sich um eine Steuerung mit 1-3 Achsen, werden die Werte fiir die nicht
vorhandenen Achsen ignoriert, sie konnen auf 0 gesetzt werden.

6.2.3.2 LSTEP4X.DLL

Die DLL LSTEP4X.DLL implementiert die Befehle des LSTEP4X-API. Alle Funktionen sind
mit einem 32-Bit Integer als Riickgabewert deklariert. Eine 0 als Riickgabewert zeigt die
fehlerfreie Ausfiihrung der Funktion an, bei Fehlern (z. B. Timeouts) wird der
entsprechende Fehlercode (siehe Tabelle) zurtickgeliefert.

Als erster Parameter wird bei sdmtlichen Funktionen des API ein 32-bit Integer-Wert
tibergeben (zwischen 1 und 32), welcher die Nummer der LStep angibt, an die der Befehl
gesendet werden soll.

Die Funktion LSX_CreateLSID kann verwendet werden, um einen solchen ID-Wert zu
erzeugen. Mit einem Aufruf von LSX_FreeLSID wird ein ID-Wert wieder freigegeben. (siehe
Delphi-Beispiel)

Bei Funktionen wie LSX_MoveAbs werden immer die Werte fiir 4 Achsen iibergeben.
Handelt es sich um eine Steuerung mit 1-3 Achsen, werden die Werte fiir die nicht
vorhandenen Achsen ignoriert, sie konnen auf 0 gesetzt werden.

6.2.3.3 Unterschiede im Vergleich zur LSTEP4.DLL

Am Funktionsumfang hat sich bei der LSTEP4X.DLL im Vergleich zur LSTEP4.DLL nichts
gedndert, die Funktionsnamen sind identisch. Das normale LStep API (LSTEP4.DLL) wird
weitergefithrt, bestehender Quellcode, welcher das LStep API nutzt muss also nicht
modifiziert werden.
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Das LSTEP4X API offnet fiir jede LStep ein eigenes Protokollfenster, und die Log-Dateien
werden ebenfalls separat fiir jede LStep geschrieben.

Da das LSTEP4X API Multi-Threading unterstiitzt, kéonnen vom Kunden erstellte
Programme von mehreren Threads aus iiber das API auf die LSteps zugreifen.

Die parallele Ansteuerung mehrerer LSTEP-Schrittmotorsteuerungen ist moglich.

Die Funktionsnamen haben gednderte Prefixe erhalten. Bei der LSTEP4X.DLL werden
,LSX_“ anstatt ,,LS_“ wie bei der LSTEP4.DLL verwendet.

Bei allen Funktionsaufrufen des LSTEP4X API wird als zusitzlicher Parameter ein Integer-
Wert iibergeben, welcher die Steuerung bezeichnet. Die Numerierung der LSTEPs erfolgt
von 1 bis 32.

Hinweis: Unter Windows NT ist die Installation des mitgelieferten Treibers GIVEIO
erforderlich, damit die DPRAM-Schnittstellen der LSTEP-PCs verwendet
werden kénnen.

6.2.4 Einbindung in Delphi

6.2.4.1 LSTEP4-API

Allen Funktionsnamen des LSTEP4-API ist zur besseren Unterscheidung ein ,LS_“
vorangestellt. Um die Funktionen des LSTEP4 APIs verwenden zu konnen, muss
LSTEP4.pas in der uses-Klausel der entsprechenden Unit stehen, und in einem der
eingestellten Suchpfade liegen.

benotigte Dateien: LSTEP4.DLL und LSTEP4.pas

Delphi-Beispiel fiir die Ansteuerung von einer LStep

.\.I.ar LStepl: Integer;

].:;e.zgin

LSX_ConnectSimple(1, 'COM1', 9600, True);
LSX_MoveAbs(10.0, 20.0, 30.0, 0.0, True);
LSX_Disconnect();

end;

6.2.4.2 LSTEP4X API

Allen Funktionsnamen des LStep4X-API ist zur besseren Unterscheidung ein ,LSX_“
vorangestellt. (siehe LStep4x.pas) Um die Funktionen des LSTEP4X APIs verwenden zu
konnen, muss LSTEP4X.pas in der uses-Klausel der entsprechenden Unit stehen, und in
einem der eingestellten Suchpfade liegen.
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benotigte Dateien: LSTEP4X.DLL und LSTEP4X.pas

Delphi-Beispiel fiir die parallele Ansteuerung von 2 LSteps

var LStepl, LStep2: Integer;
begin
LSX_CreateLSID(LStepl);
LSX_CreateLSID(LStep2);

LSX_ConnectSimple(LStepl, 1, 'COM1', 9600, True);
LSX_ConnectSimple(LStep2, 1, 'COM2', 9600, True);

LSX_MoveAbs(LStepl, 10.0, 20.0, 30.0, 0.0, True);
LSX_MoveAbs(LStep2, 5.0, 10.0, 0.0, 0.0, True);

LSX_Disconnect(LStepl);
LSX_Disconnect(LStep2);

LSX_FreeLSID(LStep1);
LSX_FreeLSID(LStep2);

end;

6.2.5 Einbindung in Visual C++

6.2.5.1 LSTEP4-API

Fiir Visual C++ wurde eine Kapselung der LSTEP4.DLL erstellt. Die Klasse CLStep4 lddt die
DLL und alle Zeiger auf Funktionsaufrufe dynamisch. Den Methoden des LSTEP-Objekts ist
kein ,LS_" vorangestellt.

(Beispiel: LS.Calibrate() statt LS_Calibrate)

Von der Klasse CLStep4 sollte nur eine Instanz erstellt werden, zumal mit dem LSTEP API
momentan nicht mehrere LSteps gleichzeitig gesteuert werden konnen.

benctigte Dateien: LSTEP4.DLL, LSTEP4.h und LSTEP4.cpp

Visual C++-Beispiel fiir die Ansteuerung von einer LStep
CLStep4 LS1;

LS1.ConnectSimple(1, "COM1", 9600, true);
LS1.MoveAbs(10.0, 20.0, 30.0, 0.0, true);

LS1.Disconnect();
delete LS1;
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6.2.5.2 LSTEP4X-API

Fiir Visual C++ wurde eine Kapselung der LSTEP4X.DLL erstellt. Die Klasse CLStep4X ladt
die DLL und alle Zeiger auf Funktionsaufrufe dynamisch. Den Methoden des LSTEP
Objekts ist kein ,,LSX_“ vorangestellt.

(Beispiel: LSX.Calibrate() statt LSX_Calibrate)

Die Funktionen LSX_CreateLSID und LSX_FreeLSID miissen Sie in C++ zur Verwendung
der LSTEP4X.DLL nicht aufrufen, da die Wrapper-Klasse CLStep4X den Integer-Wert,
welcher die Nummer der LStep angibt, selbst verwaltet. Die Methoden von CLStep4X
besitzen also keinen zusatzlichen Parameter fiir die Nummer der LStep.

benotigte Dateien: LSTEP4X.DLL, LSTEP4X.h und LSTEP4X.cpp
Visual C++-Beispiel fiir die parallele Ansteuerung von 2 LSteps
CLStep4X* LS1,* LS2;

LS1 = new CLStep4X;
LS2 = new CLStep4X;

LS1->ConnectSimple(1, "COM1", 9600, true);
LS2->ConnectSimple(1, "COM2", 9600, true);

LS1->MoveAbs(10.0, 20.0, 30.0, 0.0, true);
LS2->MoveAbs(5.0,10.0, 0.0, 0.0, true);

LS1->Disconnect();
delete LS1;
LS2->Disconnect();
delete LS2;

6.2.6 Einbindung in LabVIEW
NI LabVIEW ist eine auf der graphischen Programmiersprache G basierende
Entwicklungsumgebung. Sie ermoglicht eine vereinfachte und schnelle Programmierung
mit graphischen Symbolen. Die Erstellung komplilierter 32-bit Programme ist moglich,
sodafi die notige Ausfilhrungsgeschwindigkeit fir Steuerungs-, Test- und
Meflanwendungen gegeben ist.

Alle LabVIEW-Programme (sogenannte VIs, Virtual Instruments) besitzen ein Frontpanel
und ein Blockdiagramm, und koénnen wiederum als Unterprogramm (SubVI) in andere
Programme eingebunden werden.

Fiir die Einbindung der LSTEP-API (LSTEP4.DLL und LSTEP4X.DLL) wurden VI-
Bibliotheken (LSTEP4.LLB bzw LSTEP4X.LLB) erstellt, die jeweils ca. 110 VIs enthalten.
Diese einzelnen VIs (z.B. LS4 ConnectSimple.vi) kapseln die entsprechenden LSTEP API-
Funktionen. Die LSTEP4.DLL bzw. LSTEP4X.DLL wird mittels ,Call Library Function’
(Aufruf ext. Bibliotheken) verwendet.
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6.2.6.1 Unterschiede zwischen LSTEPA4.LLB und LSTEP4X.LLB

Bei neuen Software-Projekten mit dem LSTEP-API unter LabView sollten Sie ausschliefSlich
die VI-Bibliothek LSTEP4X.LLB verwenden. Dies hat folgenden Grund: Die LSTEP4.LLB
unterstiitzt nur maximale eine LStep, ausserdem haben hier alle VI's als Riickgabewert nur
eine Boolesche Variable, also keinen interpretierbaren Fehlercode.

In der (neueren) LSTEP4X.LLB haben nun die VI's als Riickgabewert einen 32-bit-Integer-
Wert (Dieser ist als ,error out” bezeichnet). Ist dieser gleich 0, so signalisiert dies daf§ die
LSTEP-API-Funktion fehlerfrei ausgefiihrt wurde.Anderenfalls kann die Bedeutung des
Fehlercodes der Tabelle in dieser Dokumentation entnommen werden. Ausserdem kénnen
durch die in den VI's aufgerufene LSTEP4X.DLL mehrere Lsteps parallel angesteuert
werden. Die VI's fiir die LSTEP4X.DLL unterscheiden sich im Dateinamen von denen der
LSTEP4.DLL dadurch, daf8 sie mit dem Kiirzel ,LS4X” statt ,LS4” beginnen. In LabView
haben die VI's fiir die LSTEP4X.DLL die Hintergrundfarbe lila, die der LSTEP4.DLL die
Hintergrundfarbe blau. Die Benennung der VI's in den Symbolen ist dieselbe. Bei allen VI's
kommt ein zusitzlicher Anschluf$ hinzu. Dieser ist ein 32-bit-Integer-Wert und gibt die
Nummer der LStep an, auf die sich der Befehl, z.B. ein Verfahrbefehl oder das Auslesen der
aktuellen Position, bezieht (,,LStep Controller ID”). Diese Nummern koénnen Sie entweder
selbst vergeben (z.B. ,0” fiir die LStep an der seriellen Schnittstelle COM1, ,1” fiir die LStep
an COM2 etc.), oder iiber das VI ,LS4X CreateLSID” erzeugen lassen. Mit dem VI , LS4X
FreeLSID” konnen erzeugte LStep ID-Nummern wieder ,freigegeben” werden. Wenn Sie in
Ihrem LabView-Projekt nur eine LStep verwenden, konnen Sie den Anschluff ,LStep
Controller ID” bei allen verwendeten VI's aus LSTEP4X.LLB freilassen, denn dieser hat
einheitlich den Default-Wert 1.benétigte Dateien in LabView: LSTEP4X.DLL und
LSTEP4X.LLB

bzw. LSTEP4.DLL und LSTEP4.LLB

6.2.6.2 Vorgehensweise zur Verwendung eines LSTEP4-VI's

1. Neues VI erstellen
2. Zu Blockdiagramm-Fenster wechseln (Strg+E)
3. Auf Diagramm klicken (rechte Maustaste)

£ Unbenannt 1 Disgramm M= E3

Dol Beabefen fustuteer Froekl Fenster Hile

=i | 130t Armendungsechiiiat =] |3, '“-I]- -”EE - 1

«—FIFunkiionen

JEvd 4] ;ﬁél

4. VI wiéhlen...

5. Im Dateidialog die mitgelieferte VI-Bibliothek LSTEP4.LLB 6ffnen, daraus dann
den gewtinschten Befehl wéhlen (z.B. LS4 MoveAbs.vi)

6. VIim Diagramm plazieren
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Die Tastenkombination Strg+H offnet ein Hilfe-Fenster, dieses zeigt Informationen tiber das
VI an, auf dem sich momentan der Mauszeiger befindet

IE=; Hilfe =13
Wit ; =l
® &
T s Cumranand execuied
2
o

L54 MoveAbs. vi

e abiobate Lo e poslon,
1F "=’ i zat bo trus', the VI waite bl the position i
reached

ERIEIR|

SN

Die Ubergabe von Parametern an SubVls erfolgt tiber Anschliisse, die ,verkabelt’ werden
miissen. Damit diese Anschliisse im Diagramm gezeigt werden, klicken Sie mit der rechten
Maustaste auf das VI und wihlen ,Anzeigen/Anschliisse’. Anschlieflend kénnen Sie den
Anschliissen Werte/Quellen zuweisen. Einer von mehreren moglichen Wegen: Klicken Sie

mit der rechten Maustaste auf den gewtinschten Anschluss, dann auf den Mentipunkt
,Konstante erzeugen’.

10,00
20,00
30,00

0.00

In diesem Beispiel wird ein absoluter Verfahrbefehl (X 10mm, Y 20mm, Z 30mm)
ausgeftihrt.

10.00
20,00
20,00

0.0a

Die Belegung der Anschliisse der VIs kann der Dokumentation der entsprechenden API-
Funktion entnommen werden, dort findet sich die graphische Darstellung, welche auch im
Hilfe-Fenster von LabVIEW erscheint. Die Parameter entsprechen weitgehend denen der
DLL-Funktion: Lediglich bei Funktionen, denen Bitmasken als Parameter tibergeben
werden, sind einige Unterschiede vorhanden (z.B. LS4 SetActive Axes.vi)

Die LSTEP4 VlIs verfiigen {iiber einen Anschluss namens ,Command executed’. Ist dieser

boolesche Wert ,true’, wurde der Befehl erfolgreich ausgefiihrt. Falls ein Fehler aufgetreten
ist, wird der Wert auf ,false’ gesetzt.
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Bevor Verfahrbefehle ausgefiihrt, Positionswerte ausgelesen werden konnen etc. mufs die
Verbindung zur LSTEP geoffnet werden. Dies ist am einfachsten tiber das VI ,LS4
ConnectSimple.vi’ moglich. Es initialisiert die Schnittstelle und erkennt die angeschlossene
LSTEP.

Beispiel fiir R5232 (COM2 und 9600 Baud):

LS

Conn
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6.3 Hinweise zum Aufbau eigener Programme bei der
Programmierung der Steuerungen Uber das API

Die folgende Abbildung zeigt den Programmflussplan nach dem die Programme zur
Steuerung Positioniersysteme aufgebaut sein sollten. Die verwendeten Funktionen sind in
der Beschreibung des LSTEP-API aufgelistet und werden dort genauer beschrieben.

Da die vorkonfigurierten Default-Settings der Steuerung nicht fiir alle Anwendungen die
entsprechenden Daten enthalten konnen sind, nachdem die verwendete Schnittstelle
geoffnet worden ist, die im Punkt ,Initialisierung der Steuerung” beschriebenen Schritte

vorzunehmen.

Anschliessend kann unter Verwendung des LSTEP-API ein beliebiges Anwenderprogramm
geschrieben werden.

Offnen der Schnittstelle

v

( N\
Initialisierung der Steuerung
(. J
4 ¢ )
Eigenes Programm
(. J

v

Schliessen der Schnittstelle
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6.3.1 Initialisierung der Steuerung

Vor dem Start des eigenen Programmteils sind bei der Initialisirung der verwendeten
LSTEP die im Folgenden beschriebenen Grundeinstellungen der Positioniersteuerung
vorzunehmen um einen fehlerfreien Betrieb zu gewahrleisten.

Beschreibung der Mechanik
SetPitch(),
SetGear(),
SetDimensions(),
SetActiveAxis(),
SetAxisDirection(),
SetXYComp(),

Konfiguration der Endschalter
SetSwitchActive(),
SetSwitchPolarity(),

'

Konfiguration der Softwareendschalter
SetLimit(),
SetLimitControl(),

'

Konfiguration der Motoren
SetCurrent(),
SetReduction(),

!

Konfiguration der Encoder
SetEncoderActive();
SetEncoderPeriod();

SetEncoderRefSignal();

SetEncoderPosition():

¢
@
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Parametrierung des Reglers
SetTargetWindow();
SetControllerCall();
SetControllerSteps();
SetControllerFaktor();
SetControllerTWDelay ();
SetControllerTimeout();
SetController();

v

Konfiguration des Trigger
SetTriggerPar(),
SetTrigger(),

Konfiguration des Snapshot
SetSnapshotPar(),
SetSnapshot(),

'

Konfiguration der kinematischen Grofien
SetAccel(),
SetVel)(),

Konfiguration des Joystick
SetJoystickDir(),

'

Setzen des Speedpotis
SetSpeedpoti(),

Einstellen des TVR Modes
SetTVRMode(),
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6.3.2 Eigener Programmteil

Im eigenen Programmteil kann der Anwender die gewiinschte Funktionalitit der Steuerung
programmieren. Dazu zdhlen das Ausfiihren von Positionierbewegungen in Abhangigkeit
der Zustinde von digitalen I/Os ebenso wie das Setzen von Triggersignalen in
Abhingigkeit von der Position usw..

Start Eigenes Programm

nein
Kalibrieren?

Claibrate(),

A

nein
Tischhub

messen?

RMeasure(),

>
<

A 4

Verfahrbewegungen
MoveAbs(),
MoveRel(),

MoveAbsSingleAxis(),

u.s.w.

v

Ende Eigenes Programm
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6.4 Funktionen
6.4.1 Index 1(Kuzbeschreibung fiir API-Befehle)
Gliederung der Befehle nach Themen wie folgt:
Achtung!
- In dieser Kurzbeschreibung sind nur die DLL-Aufrufe beschrieben.
- Alle neuen Befehle miissen mit dem DLL-Aufruf ,SendString” gesendet werden
- Eine komplette Liste aller Befehle finden Sie am Ende dieses Kapitels im Index 2.
API-Konfiguration/Schnittstelle
Befehl Kurzbeschreibung Seite
Connect Mit LSTEP verbinden 21
ConnectEx Mit LSTEP verbinden 21
ConnectSimple Mit LSTEP verbinden 22
CreateLSID Erzeugt eine ID Nr bei der Verwendung des LSTEP4X APlIs 23
Disconnect Verbindung zu LSTEP trennen 23
EnableCommandRetry Mit dieser Funktion kann das wiederholte Senden von 24
Kommandos im Falle von Fehlern ein-/ausgeschaltet werden
FlushBuffer Loscht den Eingabepuffer 24
FreeLSID Gibt die erzeugte ID Nr wieder frei 25
LoadConfig LSTEP-Konfiguration (Schnittstelle, Achseinstellungen, Regler) 25
aus INI-Datei laden
SaveConlfig LSTEP-Konfiguration (Schnittstelle, Achseinstellungen, Regler) 26
in INI-Datei speichern.
SendString String an LSTEP senden 26
SendStringPosCmd Verfahrbefehl, welcher Riickmeldung erwartet, als String an 27
LSTEP senden
SetAbortFlag Flag setzen, damit die Kommunikation mit der LSTEP 28
abgebrochen wird
SetCommandTimeout Setzt die Timeoutzeiten fiir das Warten auf Riickmeldung, 28
Positionieren und Kalibrieren.
SetControlPars Ubertragt die mit LS_LoadConfig geladenen Parameter an die 29
LSTEP
SetCorrTblOff Achsenkorrektur deaktivieren 29
SetCorrTblOn Achsenkorrektur in x/y-Matrix mit linearer Interpolation 30
aktivieren
SetExtValue Erweiterungen einschalten 31
SetFactorMode Positionswert-Umrechnung fiir ,krumme’ Spindelsteigungen 32
SetLanguage Sprachumschaltung LSTEP-API (Protokoll/ Meldungen) 33
SetProcessMessagesProc Ermoglicht das Ersetzen der internen Message-Dispatching 33
Prozedur des LStep API
SetShowCmdList LStep-API Befehlsliste Ein/ Aus 34
SetShowProt Schnittstellen-Protokoll Ein/ Aus 34
SetWriteLogText Schreiben der Protokoll-Datei LSTEP4.log ein-/ausschalten 34
(StandardmaifBig ist das Schreiben in LSTEP4.log ausgeschaltet)
SetWriteLogTextFN Schreiben des Schnittstellen-Protokolls in eine bestimmte Datei 35
ein-/ausschalten
D31105-0400-0de 6013
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Steuerungs-Info:
Befehl Kurzbeschreibung Seite
GetSerialNr Seriennummer der Steuerung auslesen 36
GetVersionStr liefert die aktuelle Versionsnummer der Firmware zuriick 36
GetVersionStrDet Detaillierte Versionsnummer der Firmware auslesen 36
GetVersionStrInfo Ergidnzung zur aktuellen Versionsnummer auslesen 37
Einstellungen
Befehl Kurzbeschreibung Seite
ConfigMaxAxes Anzahl der verwendeten Achsen einstellen 38
GetAccel Beschleunigung abfragen 38
GetAccelJerk Ruck wihrend der Beschleunigung abfragen 39
GetActiveAxes Liefert die Achsenfreigaben 40
GetAxisDirection Drehrichtungs-Umkehr abfragen 41
GetCaliboffset Kalibrier-Offset abfragen 42
GetCalibrateDir Liefert Vorzeichen-Umkehr bei Kalibration 43
GetCalibRMAccel Beschleunigung wéhrend des Kalibriervorgangs abfragen 44
GetCalibRMBackSpeed Liefert die Geschwindigkeit, mit der aus den Endschaltern 45

gefahren wird
GetCalibRM]Jerk Ruck wihrend des Kalibriervorgangs abfragen 46
GetCalibRMVel Verfahrgeschwindigkeit wahren des Kalibriervorgans abfragen 48
GetCurrentDelay Gibt an Zeitverzogerung fiir die Stromabsenkung 48
GetDecleration Verzogerung abfragen 49
GetDecelJerk Ruck wihrend der Verzogerung abfragen 50
GetDimensions Abfrage der Dimensionen der Achsen 52
GetGearDenominator Nenner der Getriebetibersetzung agfragen 53
GetGearNumerator Zidhler der Getriebeiibersetzung abfragen 54
GetJoystickFilter Gibt an, ob Filterung im Joystick-Betrieb aktiv ist 55
GetMotorCurrent Motorstrom abfragen 56
GetMotorFieldDir Drehrichtung des Motors abfragen 57
GetMotorTablePatch Gibt an, ob die Korrekturtabelle aktiviert ist 58
GetPitch Liefert die Spindelsteigungen 59
GetPowerAmplifier Endstufen Ein/ Aus (nur bei L544 ) 60
GetReduction Stromabsenkung abfragen 61
GetRefSpeed Geschwindigkeit, mit der beim Kalibrieren die Referenzmarke 62

gesucht wird, abfragen.
GetRMOffset RM-Offset abfragen 63
GetSpeedPoti Gibt an, ob Speed-Poti Ein oder Aus ist. 64
GetStopDecel Stoppeingang Bremsbeschleunigung 65
GetStopDecelJerk Ruck wihrend Verzogerung des Systems im Falle eines 66

Notstopsignals abfragen
GetStopPolarity Stopeingang Polaritit lesen 67
GetVel Geschwindigkeit aller Achsen abfragen 68
GetVLevel Liefert die Ausgeblendete Geschwindigkeit 69
GetXYAxisComp Abfrage der XY-Achsiiberlagerung 71
LstepSave Aktuelle Konfiguration in LStep speichern (EEPROM) 71
SetAccel Beschleunigung einstellen 39
SetAccelJerk Ruck wihrend der Beschleunigung einstellen 40
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Befehl Kurzbeschreibung Seite
SetAccelSingleAxis Beschleunigung einstellen 72
SetActiveAxes Achsenfreigabe 41
SetAxisDirection Drehrichtungs-Umkehr 42
SetCaliboffset Kalibrier-Offset 43
SetCalibrateDir Vorzeichen-Umkehr bei Kalibration 44
SetCalibRMAccel Beschleunigung wihrend des Kalibriervorgangs einstellen 45
SetCalibRMBackSpeed Verfahrgeschwindigkeiten fiir das Herausfahren aus den 46
Endschaltern wahrend des Kalibriervorgangs einstellen
SetCalibRM]Jerk Ruck wihrend des Kalibriervorgangs 47
SetCalibRM Vel Verfahrschwingigkeiten wihrend des Klibriervorgangs 47
einstellen
SetCurrentDelay Zeitverzogerung fiir die Stromabsenkung 49
SetDeceleration Verzogerung einstellen 50
SetDecelJerk Ruck wihrend der Verzogerung einstellen 51
SetDecelSingleAxis Verzogerung einstellen 51
SetDimensions Dimensionen der Achsen einstellen 53
SetGearDenominator Nenner der Getriebetibersetzung einstellen 54
SetGearNumerator Zéhler der Getriebetibersetzung einstellen 55
SetJoystickFilter Filterung im Joystick-Betrieb Ein/ Aus 55
SetMotorCurrent Motorstrom einstellen 56
SetMotorFieldDir Drehrichtugn des Motors einstellen 57
SetMotorTablePatch Korrekturtabelle Ein/ Aus 58
SetPitch Spindelsteigung setzen 59
SetPowerAmplifier Schaltet bei L.544 Endstufen Ein/ Aus 60
SetReduction Stromabsenkung einstellen 61
SetRefSpeed Geschwindigkeit, mit der beim Kalibrieren die Referenzmarke 62
gesucht wird, setzen
SetRMOffset RM-Offset 63
SetSpeedPoti Speed-Poti Ein/ Aus 64
SetStopDecel Den Wert einstellen, mit dem die Achse im Falle eines 65
Stopsignals bremsen soll
SetStopDecelJerk Ruck wihrend Verzdgerung des Systems im Falle eines Notstopsignals 66
einstellen
SetStopPolarity Stopeingang Polaritit einstellen 67
SetVel Geschwindigkeit aller Achsen einstellen 68
SetVelSingleAxis Geschwindigkeit fiir eine Achse einstellen 72
SetVLevel Ausblenden von Geschwindigkeiten, bei denen Resonanzen 70
auftreten
SetXYAxisComp XY-Achsiiberlagerung aktivieren 71
SoftwareReset Software wird in den Startzustand versetzt 72
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Statusabfragen
Befehl Kurzbeschreibung Seite
GetError liefert die aktuelle Fehlernummer 73
GetSecurityErr Liest alle Zustdnde und Ergebnisse der GAL- 74

Sicherheitsiiberwachung (nur bei LS44-Steuerungen)
GetSecurityStatus Liest den aktuellen Zustand der Sicherheitstiberwachung 75
GetStatus liefert den aktuellen Zustand der Steuerung 76
GetStatusAxis liefert den aktuellen Zustand der einzelnen Achsen 76
GetStatusLimit Liefert den aktuellen Zustand der Software-Grenzen jeder 77

einzelnen Achse
SetAutoStatus AutoStatus Ein/ Aus 77
Fahrbefehle und Positionsverwaltung
Befehl Kurzbeschreibung Seite
Calibrate Kalibrieren 78
CalibrateEx Es werden nur die Achsen kalibriert, deren entsprechendes Bit in 78

dem iibergebenen Integer-Wert gesetzt ist.
Clearpos Positionswerte werden genullt (fiir endlos Drehachsen) 79
GetDelay Liefert die Verzogerung des Vektorstarts 79
GetDistance Liefert die Strecke, die mit LS_PosRelShort gestartet wird 80
GetlnputTrieMove Liefert die Konfiguration vom Pinl auf dem MFP 81
GetPos Abfrage der aktuellen Position aller Achsen 82
GetPosEx Abfrage der aktuellen Geber- bzw. Positionswerte aller Achsen 84
GetPosSingleAxis Abfrage der aktuellen Position einer Achse 84
MoveAbs Absolutposition anfahren 85
MoveAbsSingleAxis Absolutposition einer Achse anfahren 85
MoveEx Erweiterter Verfahr-Befehl 86
MoveRel Relativen Vektor fahren 87
MoveRelShort Positionieren Relativ (short command) 87
MoveRelSingleAxis Relativen Vektor einer Achse verfahren 88
RMeasure Tischhub messen 88
RmeasureEx Tischhub messen wird nur bei den Achsen durchgefiihrt, deren 89

entsprechendes Bit in dem iibergebenen Integer-Wert gesetzt ist
SetDelay Durch den Befehl Delay kann eine Verzégerung des Vektorstarts | 80

erzeugt werden
SetDistance Strecke setzen (fiir MoveRelShort) 81
SetInputTrigMove Konfiguriert den Pin 1 auf dem MFP 82
SetPos Position setzen 89
StopAxes alle Verfahrbewegungen werden abgebrochen 90
WaitForAxisStop Die Funktion kehrt zurtick, sobald die in der Bit-Maske AFlags 920

gewdhlten Achsen ihre Zielposition erreicht haben
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Joystick und Handrad
Befehl Kurzbeschreibung Seite
GetDigJoySpeed Digitaler Joystick und Geschwindigkeit lesen 91
GetHandwheel Liest den Zustand des Handrads 92
GetJoyChangeAxis Liest Joystickachszuordnung 97
GetJoystick Liest den Zustand des Analog-Joysticks 92
GetJoystickAxes Zeigt, fiir welche Achsen Joystick eingeschaltet ist 93
GetJoystickDir Richtung Joystick 94
GetJoyVel Die maximalenVerfahrgeschwindigkeitenm Joystickbetrieb 95
abfragen
GetJoystickWindow Joystick-Fenster ablesen 96
JoyChangeAxis Setzt Joystickachszuordnung 97
SetDigJoySpeed Digitaler Joystick und Geschwindigkeit setzen 91
SetDigJoyOff Schaltet digitalen Joystick aus 97
SetHandwheelOff Handrad Aus 98
SetHandwheelOn Handrad Ein 98
SetJoystickAxes Schaltet Joystick fiir angegebene Achsen ein 93
SetJoystickDir Richtung Joystick 95
SetJoystickOff Analog-Joystick Aus 98
SetJoystickOn Analog-Joystick Ein 99
SetJoy Vel Die maximalen Verfahrgeschwindigkeiten im Joystickbetrieb 96
einstellen
SetJoystickWindow Joystick-Fenster setzen 96
Bedienpult mit Trackball und Joyspeed-Tasten
Befehl Kurzbeschreibung Seite
GetBPZ Liest Zustand des Bedienpults 100
GetBPZJoyspeed Liest Bedienpult Joystick-Speed 101
GetBPZTrackballBacklLash Liest Bedienpult Trackball-Umkehrspiel 101
GetBPZTrackballFactor Liest Bedienpult Trackball-Faktor 102
SetBPZ Bedienpult Ein/ Aus 100
SetBPZJoyspeed Bedienpult Joystick-Speed 101
SetBPZTrackballBackLash Bedienpult Trackball-Umkehrspiel 102
SetBPZTrackballFactor Bedienpult Trackball-Faktor 102
D31105-0400-0de 6017

LANG



LSTEP

Anhang
LSTEP_API
Endschalter (Hardware u. Software)
Befehl Kurzbeschreibung Seite
GetAutoLimitAfterCalibRM | Gibt an, ob beim Kalibrieren und Tischhubmessendie interne 103
Software-Limits gesetzt werden.
GetLimit Liefert Verfahrbereichsgrenzen 104
GetLimitControl Liest,ob die Bereichsiiberwachung eingeschaltet ist 105
GetLimitControlMode Liefert den Modus fiir die Uberwachung der Softwarelimits. 106
GetSwitchActive Gibt an, ob die Endschalter eingeschaltet sind 107
GetSwitches Liest den Zustand aller Endschalter 108
GetSwitchPolarity Liest Endschalterpolaritét 108
GetSwChange Zeigt die Einstellungen der Endschalter 109
SetAutoLimitAfterCalibRM | Verhindert, dass beim Kalibrieren und Tischhubmessen die 103
internen Software-Limits gesetzt werden.
SetLimit Verfahrbereichsgrenzen einstellen 104
SetLimitControl Bereichsiiberwachung 105
SetLimitControlMode Setzt den Modus fiir die Uberwachung der Softwarelimits 106
SetSwitchActive Liest Status fiir Endschalter Ein / Aus 107
SetSwitchPolarity Endschalterpolaritét einstellen 109
SetSwChange Endschalter tauschen 110
Digitale und analoge Ein.- und Ausginge
Befehl Kurzbeschreibung Seite
GetAnaloglnput Lesen des aktuellen Zustands eines Analogkanals 111
GetAnalogInputs2 Lesen der aktuellen Zustdnde der Analogkanile PT100, MV und 111
V24
GetDigitallnputs Alle Inputpins lesen 112
GetDigitallnputsE Zusitzliche digitale Eingénge lesen (16-31) 112
SetAnalogOutput Analogkanal setzen 113
SetDiglO_Distance Aktivierung eines Ausgang in Abhédngigkeit der eingestellten 113
Strecke vor/nach der Zielposition
SetDiglO EmergencyStop Funktion der digitalen Ein-/ Ausgéinge 114
Zuordnung des Not-Stop-Pins
SetDiglO_Off Funktion der digitalen Ein-/ Ausginge Aus 114
SetDiglO Polarity Einstellung der Polaritét 115
SetDigitalOutput Digitalen Ausgang setzen 115
SetDigitalOutputs Digitale Ausgidnge setzen (0-15) 116
SetDigitalOutputsE Zusitzliche digitale Ausgdnge setzen (16-31) 116
Takt-Vor/Riick Einginge
Befehl Kurzbeschreibung Seite
GetFactorTVR Liest den Faktor Takt Vor / Riick 117
GetTVRMode Einstellung vom Takt Vor / Riick auslesen 118
SetFactorTVR Faktor Takt Vor / Riick 117
SetTVRMode Takt Vor / Riick einstellen 119
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Seite
120

Takt-Vor/Riick Ausginge fiir weitere Achsen

Befehl Kurzbeschreibung Seite

GetAccelTVRO Alle eingestellten Beschleunigungen lesen 121
GetPosTVRO Liefert Positionswerte, in Abhingigkeit von Dimension 122
GetStatusTVRO Liefert den aktuellen Status der Achsen 123
GetTVROutMode Einstellung vom Takt Vor/Riick lesen 123
GetTVROutPitch Liest Spindelsteigung 124
GetTVROutResolution Liefert dieAuflosung der an zu steuernden Endstufe 125
GetVelTVRO Alle eingestellten Geschwindigkeiten lesen 126
MoveAbsTVROSingleAxis Absolutposition einer Achse anfahren 127
MoveAbsTVRO Absolutposition anfahren 128
MoveRelTVROSingle Axis Relativen Vector einer Achse verfahren 128
MoveRelTVRO Relativen Vector verfahren 129
SetAccelSingleAxisTVRO Beschleunigung einer einzelnen Achse setzen 129
SetAccelTVRO Beschleunigungen setzen 121
SetPosTVRO Position setzen 122
SetTVROutMode Takt Vor / Riick einstellen 124
SetTVROutPitch Spindelsteigung setzen 125
SetTVROutResolution Auflosung der an zu steuernden Endstufe 126
SetVelSingleAxisTVRO Geschwindigkeit einer einzelnen Achse setzen 130
SetVelTVRO Geschwindigkeiten setzen 127
Geber-Einstellungen

Befehl Kurzbeschreibung Seite
ClearEncoder Geberposition auf null setzen 131
GetEncoder Liest alle Geberpositionen 131
GetEncoderActive Liest, welche Geber nach der Kalibration aktiv werden 132
GetEncoderMask Geberzustidnde auslesen 133
GetEncoderPeriod Geberperiodenldngen auslesen 134
GetEncoderPosition Liefert Einstellung von Geberwertanzeige 135
GetEncoderRefSignal Gibt an, ob beim Kalibrieren Referenzsignal von Geber 136

ausgewertet werden soll
SetEncoderActive Mit dieser Funktion kann ausgewdahlt werden, welche Geber 132
nach der Kalibration aktiviert werden sollen
SetEncoderMask Geber (de-)aktivieren 133
SetEncoderPeriod Geberperiodenldngen einstellen 134
SetEncoderPosition Geberwertanzeige Ein/ Aus 135
SetEncoderRefSignal Beim Kalibrieren Referenzsignal von Geber auswerten 136
D31105-0400-0de 6019
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Reglereinstellungen

LSTEP

Anhang
LSTEP_API

Befehl Kurzbeschreibung Seite

ClearCtrFastMoveCounter Anzahl ausgefiihrter FastMove Funktionen auf 0 setzen 137
GetController Regler-Modus auslesen 137
GetControllerCall Einstellung vom Regleraufruf auslesen 138
GetControllerFactor Einstellung vom Reglerfaktor auslesen 139
GetControllerSteps Regler-Schritte auslesen 140
GetControllerTimeout Liefert die Einstellung vom Regler-Uberwachungs-Timeout 141
GetControllerTWDelay Reglerverzogerung auslesen 142
GetCtrFastMove Einstellung von Fast Move Funktion lesen 143
GetCtrFastMoveCounter Anzahl ausgefiihrter FastMove Funktionen auf 0 auslesen 144
GetTargetWindow Liefert Reglerzielfenster 144
SetController Regler-Modus einstellen 138
SetControllerCall Regleraufruf einstellen 139
SetControllerFactor Reglerfaktor einstellen 140
SetControllerSteps Regler-Schritte einstellen 141
SetControllerTimeout Regler-Uberwachungs-Timeout einstellen [ms] 142
SetControllerTWDelay Reglerverzogerung setzen 143
SetCtrFastMoveOff Fast Move Funktion ,, AUS” 145
SetCtrFastMoveOn Fast Move Funktion , EIN“ 146
SetTargetWindow Reglerzielfenster einstellen 145
Trigger-Ausgang

Befehl Kurzbeschreibung Seite
GetTrigCount Triggerzdhlerstand setzen 147
GetTrigger Einstellung vom Trigger auslesen 147
GetTriggerPar Trigger Parameter auslesen 148
SetTrigCount Triggerzéhlerstand lesen 147
SetTrigger Trigger Ein/ Aus 148
SetTriggerPar Trigger Parameter 149
Snapshot-Eingang

Befehl Kurzbeschreibung Seite
GetSnapshot Einstellung vom Snapshot auslesen 150
GetSnapshotCount Snapshot-Zghler 150
GetSnapshotFilter Eingangsfilter auslesen 151
GetSnapshotPar Snapshot-Parameter auslesen 151
GetSnapshotPos Snapshot-Position auslesen 152
GetSnapshotPosArray Snapshot-Position aus Array auslesen 153
SetSnapshot Snapshot Ein/Aus 150
SetSnapshotFilter Eingangsfilter setzen 151
SetSnapshotPar Snapshot-Parameter 152
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6.4.2 Funktionen

LSTEP

Anhang

LSTEP_API

API-Konfiguration/Schnittstelle

Beschreibung: Mit LSTEP verbinden
Dazu werden die Schnittstellen-Parameter verwendet, welche mittels
LS_LoadConfig aus der INI-Datei geladen wurden.
(Eine der Funktionen LS_Connect, LS_ConnectSimple oder LS_ConnectEx
muf zur Initialisierung der Schnittstelle aufgerufen werden, damit die
Kommunikation mit der LSTEP moglich ist.)
Delphi: function LS_Connect: Integer;
function LSX_Connect(LSID: Integer): Integer;
C++: int Connect();
LabView: Lo
L3tep Controller 10 I:ZI:IF:r'u Error oot
LS4 Conneck.vi
Parameter: -
Beispiel: LS.LoadConfig(“C:\ LStepTest\ LStep.INI*);
LS.Connect();

Beschreibung:

Mit LSTEP verbinden

Diese Funktion bietet erweitere Moglichkeiten, tibergeben wird ein Zeiger
auf eine Datenstruktur, die die Schnittstellenparameter enthélt. In dem
Record werden aufierdem Informationen tiber die erkannte Steuerung
zuriickgeliefert (Versionsnummer...)

(Eine der Funktionen LS_Connect, LS_ConnectSimple oder LS_ConnectEx
muf zur Initialisierung der Schnittstelle aufgerufen werden, damit die
Kommunikation mit der LSTEP moglich ist.)

Delphi:

function LS_ConnectEx(var AControllnitPar: TLS_ControllnitPar): Integer;
function LSX_ConnectEx(LSID: Integer; var AControlInitPar:
TLS_ControllnitPar): Integer;

C++:

int ConnectEx (TLS_ControlInitPar *p AControllnitPar);

Parameter:

AControllnitPar: Zeiger auf einen Record des Typs TLS_ControllnitPar

Beispiel:

LS.ConnectEx(&ControllnitPar1);
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LSTEP

Anhang

LSTEP_API

LS_ConneciSimple

Beschreibung:

Mit LSTEP verbinden

Die Einstellungen der Schnittstelle werden als Parameter iibergeben

(Eine der Funktionen LS_Connect, LS_ConnectSimple oder LS_ConnectEx
muf zur Initialisierung der Schnittstelle aufgerufen werden, damit die
Kommunikation mit der LSTEP moglich ist.)

Delphi:

function LS_ConnectSimple(

AnlnterfaceType: Integer;

AComName: PChar;

ABR: Integer;

AShowProt: LongBool): Integer;

function LSX_ConnectSimple(LSID: Integer; AnInterfaceType: Integer;
AComName: PChar; ABaudRate: Integer; AShowProt: LongBool): Integer;

C++:

int Connect (

int IAnInterfaceType,
char *pcAComName,
int 1ABR,

BOOL AShowProt);

LabView:

Card Index (PCI)

I/0 Adress (154)

Baudrate

Latep controller ID

Interface (1: RS232; 31 194,
Showva Protocol

COM Pork

Error out

LS4X ConnectSimple.vi

Parameter:

AnlnterfaceType: Schnittstellentyp

1=RS232

2 = ArcNet

3 =DPRAM / ISA-Bus

4 =DPRAM / PCI-Bus

11=RS5232 mit RTS/CTS Auswertung

AComName: Name der COM-Schnittstelle, z. B. ‘COM2’, bei ArcNet oder
DPRAM auf NULL setzen

ABR: Bedeutung ist abhédngig vom Schnittstellentyp

RS232 - Baudrate, z. B. 9600

ArcNet: = 0 fiir Koax, 1 fiir Twisted Pair

DPRAM / ISA-Bus: & Basis-1/O-Adresse der Karte, z.B. 0x0340
DPRAM / PCI-Bus: 2 O=erste Karte  1=zweite Karte

AShowProt: bestimmt, ob das Schnittstellenprotokoll angezeigt werden
soll

Beispiel:

LS.ConnectSimple(1, “COM2”, 9600, true);
// RS232, 9600 Baud

oder

LS_ConnectSimple(4, nil, 0, true);
/ /LStep PCI Karte 0;

LANG
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LSTEP

Anhang
LSTEP_API

LSX_CreateLSID (nur LSTEP4X-API)

Beschreibung Erzeugt eine LStep-ID-Nummer. Diese wird als zusétzlicher Parameter bei
den LSTEP4X-API- Befehlen verwendet, um aus mehreren angeschlossenen
LSteps die LStep zu wihlen, auf die sich der Befehl beziehen soll.

Delphi function LSX_CreateLSID(var LSID: Integer): Integer;

C++ -

LabView: LStep Controller ID

E Error out
L54X Createl 5ID.¥i

Parameter LSID: enthélt nach Aufruf von CreateLSID eine neue LStep-ID-Nummer, die
dann fiir Connect-, Verfahrbefehle und andere Befehle verwendet werden
kann

Beispiel var LStepl: Integer;
LSX_CreateLSID(&LStep1);

LS_Disconnect

Beschreibung;: Verbindung zu LSTEP trennen
Nach Aufruf dieser Funktion konnen keine Befehle mehr zur LSTEP
gesendet werden. Die Funktion sollte kurz vor Beendigung des Programms
aufgerufen werden.
Delphi: function LS_Disconnect: Integer;
function LSX_Disconnect(LSID: Integer): Integer;
C++: int Disconnect ();
LabView:
LStep Controller ID Error outk
L54% Disconnect.vi
Parameter: -
Beispiel: LS.Disconnect();
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LSTEP

Anhang

LSTEP_API

LS_EnableCommandRetry

Beschreibung

Mit dieser Funktion kann das wiederholte Senden von Kommandos im Falle
von Fehlern ein-/ausgeschaltet werden (Standardmaéfiig ist dieses
eingeschaltet)

Delphi

function LS_EnableCommandRetry(AValue: LongBool): Integer;
function LSX_EnableCommandRetry(LSID: Integer; AValue: LongBool):
Integer;

C++

int EnableCommandRetry (BOOL bAValue);

LabView:

LSkep Cankraller 1D

Error ouk
Command Retry

L54¥ EnableCommandRetry.¥i

Parameter

AValue:

true => bei Fehlern wiederholt das LStep API das Senden bestimmter
Kommandos (insbesondere bei WaitForAxisStop)

false => wiederholtes Senden abschalten

Beispiel

LS.EnableCommandRetry(false) ;

LS_FlushBuffer

Beschreibung: Kommunikations-Eingabepuffer 16schen (RS-232 und PCI)
kann in Fehler-Situationen verwendet werden, um nicht mehr benétigte
Riickmeldungungen aus dem Eingabepuffer zu entfernen
Delphi: function LS_FlushBuffer(AValue: Integer): Integer;
function LSX_FlushBuffer(LSID: Integer; AValue: Integer): Integer;
C++: int FlushBuffer (int IAValue);
LabView: LStep Contraller 1D :ﬂi
Errar out
Yalue
LS4 FlushBuffer.vi
Parameter: AValue: momentan nicht verwendet, kann =0 gesetzt werden
Beispiel: LS.FlushBuffer(0);
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LSTEP

Anhang
LSTEP_API

LSX_FreeLSID (nur LSTEP4X-API)

Beschreibung Gibt eine erzeugte LStep-ID-Nummer wieder frei. Diese wird als
zusitzlicher Parameter bei den LSTEP4X-API- Befehlen verwendet, um aus
mehreren angeschlossenen LSteps die LStep zu wihlen, auf die sich der
Befehl beziehen soll. FreeLSID sollte erst nach Disconnect aufgerufen
werden.

Delphi function LSX_FreeLSID(LSID: Integer): Integer;

C++ -

LabView:

LStep Controller ID Error ook
L54X Freel SID.vi

Parameter LSID: freizugebende LStep-ID-Nummer; diese darf nach FreeLSID nicht
mehr verwendet werden

Beispiel var LStepl: Integer;

LSX_CreateLSID(&LStep1);
LSX_ConnectSimple(LStepl, ...);
LSX_Disconnect(LStepl);
LSX_FreeLSID(LStep1);

LS_LoadConfig

Beschreibung:

LSTEP-Konfiguration (Schnittstelle, Achseinstellungen, Regler) aus INI-
Datei laden.

Das Format der INI-Datei ist mit der Win-Commander-INI-Datei
kompatibel, d.h. die Einstellungen konnen aus dem Win-Commander
(Wincom4.ini) tibernommen werden.

Die geladene Konfiguration wird in den Funktionen LS_Connect und
LS_SetControlPars verwendet.

Achtung!

Fiir die LSTEP-PClexpress oder LSTEPexpress kann man mit dem
WinCommander 5 im Menti Steuerung / Konfiguration exportieren die
Einstellungen speichern und diese mit LoadConfig laden.

Delphi:

function LS_LoadConfig(FileName: PChar): Integer;
function LSX_LoadConfig(LSID: Integer; FileName: PChar): Integer;

C++:

int LoadConfig (char *pcFileName);

LabView:

LStep Controller 1D
) Error out
FileMarne

LS4 X LoadConfig.vi

Parameter:

FileName: Dateiname der INI-Datei als nullterminierter String

Beispiel:

LS.LoadConfig(“C:\ LStepTest\ LStep.INI*);
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LS_SaveConfig

LSTEP

Anhang
LSTEP_API

Beschreibung;: LSTEP-Konfiguration (Schnittstelle, Achseinstellungen, Regler) in INI-Datei

speichern.

Das Format der INI-Datei ist mit der Win-Commander-INI-Datei

kompatibel.
Delphi: function LS_SaveConfig(FileName: PChar): Integer;

function LSX_SaveConfig(LSID: Integer; FileName: PChar): Integer;
C++: int SaveConfig (char *pcFileName);
LabView: LSkep Contraller ID :mi

) Error out
FileMame
LS4 saveConfig.vi

Parameter: FileName: Dateiname der INI-Datei als nullterminierter String
Beispiel: LS.SaveConfig(“C:\ LStepTest\ LStep.INI”);

LS_SendString

Beschreibung:

String an LSTEP senden

Delphi:

function LS_SendString(Str, Ret: PChar; MaxLen: Integer; ReadLine:
LongBool; TimeOut: Integer): Integer;

function LSX_SendString(LSID: Integer; Str, Ret: PChar; MaxLen: Integer;
ReadLine: LongBool; TimeOut: Integer): Integer;

C++:

int SendString (char *pcStr,char *pcRet,int IMaxLen,BOOL ReadLine,int
[TimeOut);

LabView:

LStep Conkroller ID Errar ouk
Skr Ret
Timeout — ®

Readling - i

LS4X SendString.vi

Parameter:

Str = nullterminierter String, der an die Steuerung gesendet
werden soll.

Ret => Puffer, der die Riickmeldung der LSTEP enthailt, falls
ReadLine = true

MaxLen = Maximale Anzahl von Zeichen, die in den Puffer kopiert
werden diirfen.

ReadLine =» Riickmeldung der LSTEP lesen:

TimeOut =» maximale Wartezeit auf Riickmeldung [ms]

Beispiel:

LS.SendString(“?ver\r”, pcLStepVer, 256, true, 1000);

// Versionsnummer lesen, Timeout 1s

LANG
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LSTEP

Anhang
LSTEP_API

LS_SendStringPosCmd

Beschreibung

Verfahrbefehl, welcher Riickmeldung erwartet, als String an LSTEP senden

Delphi

function LS_SendStringPosCmd (Str, Ret: PChar; MaxLen: Integer; ReadLine:

LongBool; TimeOut: Integer): Integer;

function LSX_SendStringPosCmd(LSID: Integer; Str, Ret: PChar; MaxLen:

Integer; ReadLine: LongBool; TimeOut: Integer): Integer;

C++

int SendStringPosCmd (char *pcStr, char *pcRet, int IMaxLen, BOOL
bReadLine, int ITimeOut);

LabView:

Lstep Controller 1D Errar auk
Skr Ret
Timeout — ®

ReadLine R

L54X SendStringPosCmd.vi

Parameter:

Str = nullterminierter String, der an die Steuerung gesendet
werden soll.

Ret => Puffer, der die Riickmeldung der LSTEP enthailt, falls
ReadLine = true

MaxLen =» Maximale Anzahl von Zeichen, die in den Puffer kopiert
werden diirfen.

ReadLine =» Riickmeldung der LSTEP lesen:

TimeOut =» maximale Wartezeit auf Riickmeldung [ms]

Beispiel

LS.SendStringPosCmd(“!moa 1 2\r“, pcLStepVer, 256, true, 100000);
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LSTEP

Anhang

LSTEP_API

LS_SetAboriFlag

Beschreibung;: Flag setzen, damit die Kommunikation mit der LSTEP abgebrochen wird
Eine Funktion, die bei Aufruf von LS_SetAbortFlag noch auf eine
Riickmeldung der Steuerung warten (z.B. Verfahrbefehle), kehrt dann mit
einer Fehlermeldung zurtick.
Die Verwendung dieser Funktion ist insbesondere bei Programmen mit
Botschaftsbehandlungsroutinen oder mehreren Threads sinnvoll, falls z. B.
schnell eine Verfahrbewegung abgebrochen werden soll.

Delphi: function LS_SetAbortFlag: Integer;
function LSX_SetAbortFlag(LSID: Integer): Integer;

C++: int SetAbortFlag ();

LabView:

LSkep Contraller 1D Error auk
LS4 SetAbortFlag.vi

Parameter: -

Beispiel: LS.SetAbortFlag();
LS.StopAxes();
(Kommunikation mit der LSTEP abbrechen und das Kommando zum
Stoppen aller Achsen senden)

LS_SetCommandTimeout

Beschreibung: Setzt die Timeoutzeiten fiir das Warten auf Riickmeldung, Positionieren und
Kalibrieren.
Delphi: function LS_ SetCommandTimeout (AtoRead, AtoMove, AtoCalibrate:
Integer): Integer;
LSX_SetCommandTimeout(LSID: Integer; AtoRead, AtoMove, AtoCalibrate:
Integer): Integer;
C++: int SetCommandTimeout (int IAtoRead, int IAtoMove, int lAtoCalibrate) ;
LabView: LStep Contraller 10
Timeout for Read cormmands Erraor out
Timeout For Calibrate cormmands
Tirmeout For Mave commands
LS4¥% SetCommandTimeout.vi
Parameter: AtoRead: Timeoutzeit fiir das Warten auf Riickmeldung [ms]
AtoMove:  Timeoutzeit fiir Positionieren [ms]
AtoCalibrate: Timeoutzeit fiir Kalibrieren [ms]
Beispiel: LS. SetCommandTimeout (int IAtoRead, int IAtoMove, int 1AtoCalibrate) ;
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LSTEP

Anhang
LSTEP_API

LS_SetControlPars

Beschreibung;: Ubertragt die mit LS_LoadConfig geladenen Parameter an die LSTEP.
Delphi: function LS_SetControlPars: Integer;

function LSX_SetControlPars(LSID: Integer): Integer;
C++: int SetControlPars ();
LabView: Lstep Controller ID Error out

L54X SetControlPars.vi

Parameter: -
Beispiel: LS.SetControlPars();

LS_SetCorrTblOff

Beschreibung Achsenkorrektur deaktivieren
Delphi function LS_SetCorrTblOff: Integer;
function LSX_SetCorrTblOff(LSID: Integer): Integer;
C++ int SetCorrTblOff ();
LabView:
LStep Controller 1D Error oot

LS4¥ SetCorr ThIOFf.vi
Parameter -
Beispiel LS.SetCorrTblOff() ;
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LSTEP

Anhang
LSTEP_API

LS_SetCorrTblOn

Beschreibung

Achsenkorrektur in x/y-Matrix mit linearer Interpolation aktivieren

Delphi

function LS_SetCorrTblOn(AFileName: PChar): Integer;
function LSX_SetCorrTblOn(LSID: Integer; AFileName: PChar): Integer;

C++

int SetCorrTblOn (char *pcAFileName);

LabView:

LStep Contraller ID
) Error out
FileMarne

LS4¥ SetCorrThlOn.vi

Parameter

Die Korrekturtabelle wird manuell in eine Ini-Datei eingegeben. Der
Dateiname dieser Ini-Datei wird durch AFileName angegeben.

Aufbau der Korrekturtabelle:

In der Sektion [Options] wird die Achsenkorrektur mit lin. Interpolation
durch die Zeile , CorrectionXY=1" aktiviert. XCount und YCount geben die
Anzahl der Korrekturwerte an. Der Parameter XDistance bestimmt den
Abstand der Mef3punkte in einer Reihe (X-Achse), YDistance den Abstand
der Reihen (Y-Achse).

Die Sektion [CorrTbl] enthilt die Korrekturwerte. Jeder Soll-Position (x/y-
Wertepaar) wird eine korrigierte Position zugeordnet, wobei die Soll-
Positionen immer einer der Punkte in dem durch XCount, YCount,
XDistance und YDistance festgelegten Raster sein miissen.

Die Zuordnungen (Soll-Position=Korrigierte Position) kénnen in der
Korrekturtabelle in beliebiger Reihenfolge erfolgen, wichtig ist nur, dafs die
Soll-Positionen immer in diesem Raster liegen (Der Nullpunkt der
Korrekturtabelle ist (0| 0)).

Beispiel einer Korrekturtabelle:
[Options]
CorrectionXY=1
XCount=3
YCount=3
XDistance=1.0
YDistance=1.0
[CorrThl]
0.00.0=0.0 0.0
1.00.0=1.00.0
2.00.0=2.00.0
0.01.0=0.01.0
1.01.0=091.1
2.01.0=2.01.0
0.02.0=0.02.0
1.02.0=1.02.0
2.02.0=2.02.0

(Soll-Position x=1 y=1, korrigierte Position x=0.9 y=1.1)

Beispiel

LS.SetCorrTblOn(,, C:\ ...\ corrtbl.ini”);
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LSTEP

Anhang

LSTEP_API

LS_SetExtValue

Beschreibung:

Schaltet Erweiterungen des API ein, teilweise handelt es sich dabei um
experimentelle Modi zu Debugging-Zwecken

Delphi:

function LS_SetExtValue(AName: Integer; AValue: Integer): Integer;
function LSX_SetExtValue(LSID: Integer; AName, AValue: Integer): Integer;

C++:

int SetExtValue (int IAName, int [AValue);

LabView:

LSkep Contraller ID
Inde:x Error ouk
Walue

LS4X SetExt¥alue.vi

Parameter:

AName: Nummer der erweiterten Funktion
AValue: Parameter

AName=2 (IFSleepTime) stellt das Polling-Intervall fiir das DPRAM der
LStep-PCI ein
AValue: Zeit-Intervall in [ms], Standard ist 10

AName=3 (ProtMoveOnly) schaltet Filter fiir Log-Datei ein, durch welches
nur Movesé&Fehler protokolliert werden

AValue=1 - Filter an

AValue=0 > Filter aus

AName=4 (Max_LogLn) begrenzt die Lange der Log-Datei, éltere Log-Datei
wird in .old umbenannt
AValue=Maximale Zeilenzahl

AName=5 (ThreadPriority) dndert die Priority der Threads des LStep APL
Nach Connect werden die Threads immer auf normale Prioritit gesetzt, mit
SetExtValue(5, ...) kann dies im nachhinein gedndert werden.
AValue=Windows-API-Konstante fiir Thread-Prioritit wie
THREAD_PRIORITY_ABOVE_NORMAL

Beispiel:

LS.SetExtValue(3, 1); // Filter fiir Move-Befehle an
LS.SetExtValue(4, 10000); // maximale Lange der Log-Datei = 10000 Zeilen
LS.SetExtValue(5, THREAD_PRIORITY_HIGHEST);
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LSTEP

Anhang
LSTEP_API

LS_SetFactorMode

Beschreibung

Positionswert-Umrechnung fiir ,krumme’ Spindelsteigungen

Delphi

function LS_SetFactorMode(AFactorMode: LongBool; X, Y, Z, A: Double):
Integer;

function LSX_SetFactorMode(LSID: Integer; AFactorMode: LongBool; X, Y,
Z, A: Double): Integer;

C++

int SetFactorMode (BOOL bAFactorMode, double dX, double dY, double
dZ, double dA);

LabView:

Fal:tl:lr MEIEIE ................................... .E
L3tep Controller 1D

Error out

LS4% SetFactorMode.vi

Parameter

AFactorMode: Faktor-Modus einschalten

Der Befehl aktiviert eine API-interne Umrechnung der
Positionswerte /Spindelsteigung, um so bei 'krummen' Spindelsteigungen
Rundungsfehler zu vermeiden

X, Y, Z, R: Spindelsteigungswerte, die an die LStep iibertragen werden
(moglichst Werte wie 1.0 oder 4.0, sodass ein Mikrostep einem
nichtperiodischen Dezimalbruch entspricht)

Erst nach SetFactorMode sollte dann SetPitch mit der tatsdchlichen,
physikalischen Spindelsteigung aufgerufen werden.

Alle Verfahrbefehle verwenden nach Aufruf von SetFactorMode und
SetPitch eine Faktor-Umrechnung, damit die LStep korrekt positioniert.

an LStep gesendeter Positionsvektor = Positionsvektor * an LStep gesendete
Spindelsteigung / physikalische Spindelsteigung

Beispiel

LS.SetFactorMode(true, 1, 1, 1, 0);
LS.SetPitch(1.234, 1.234, 2.345, 0);
LS.MoveAbs(1.234, 2.468, 2.345, 0, true);
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LS_SetLanguage

LSTEP

Anhang

LSTEP_API

Beschreibung;: Sprachumschaltung LSTEP-API (Protokoll/ Meldungen)
Delphi: function LS_SetLanguage(PLN: PChar): Integer;

function LSX_SetLanguage(LSID: Integer; PLN: PChar): Integer;
Ct++: int SetLanguage (char *pcPLN);
LabView: LStep Conkraller 10 ﬁi

Error ouk
Language
LS4X SetLanguage.vi

Parameter: PLN: Sprache (Kiirzel, z.B. ,DEU,, oder ,ENG,)

Die entsprechende Textdatei (LSTEP4deu.txt oder LSTEP4eng.txt) muf im

Verzeichnis des Programms liegen
Beispiel: LS.SetLanguage('ENG’);

LS_SetProcessMessagesProc

Beschreibung

Ermoglicht das Ersetzen der internen Message-Dispatching Prozedur des
LStep APL

Das LStep API verarbeitet wahrend des Wartens auf Riickmeldungen der
LStep im Main-Thread Messages. Wenn sie das Message-Dispatching
abschalten wollen oder durch eigenen Code ersetzen wollen, kénnen sie
SetProcessMessagesProc zum Verwenden einer Callback-Prozedur
verwenden.

Delphi

function LS_SetProcessMessagesProc(Proc: Pointer): Integer;
function LSX_SetProcessMessagesProc(LSID: Integer; Proc: Pointer): Integer;

C++

int SetProcessMessagesProc (void* pProc);

LabView:

LStep Controller 1D
) Errar out
Procedure painker

LS4X SetProcessMessagesProc.vi

Parameter

pProc muss ein Zeiger auf eine stdcall-Prozedur ohne Parameter sein:
void MyProcessMessages () { .. }

Beispiel

LS. SetProcessMessagesProc (&MyProcessMessages);
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LSTEP

Anhang

LSTEP_API

LS_SetShowCmdlList

Beschreibung;: LStep-API Befehlsliste Ein/ Aus

Delphi: function LS_SetShowCmdList(ShowCmdList: LongBool): Integer;
function LSX_SetShowCmdList(LSID: Integer; ShowCmdList: LongBool):
Integer;

C++: int SetShowCmdList (BOOL bShowCmdList);

LabView: -

Parameter: ShowProt: Gibt an, ob das Fenster , LStep-API Befehlsliste” gezeigt werden
soll

Beispiel: LS.SetShowCmdList(true);
// Schnittstellen-Protokoll zeigen falls nicht bereits sichtbar

LS_SetShowProt

Beschreibung;: Schnittstellen-Protokoll Ein/ Aus
Delphi: function LS_SetShowProt(ShowProt: LongBool): Integer;

function LSX_SetShowProt(LSID: Integer; ShowProt: LongBool): Integer;
C++: int SetShowProt (BOOL ShowProt);
LabView: L3tep Contraller ID Error out

ShowiPr ok
LS4X SetShowProt.vi

Parameter: ShowProt: Gibt an, ob das Fenster , Schnittstellen-Protokoll” gezeigt werden

soll
Beispiel: LS.SetShowProt(true);

// Schnittstellen-Protokoll zeigen falls nicht bereits sichtbar

LS_SetWriteLogText

Beschreibung;: Schreiben der Protokoll-Datei LSTEP4.log ein-/ausschalten
(Standardmafig ist das Schreiben in LSTEP4.1og ausgeschaltet)
Delphi: function LS_SetWriteLogText(AWriteLogText: LongBool): Integer;
function LSX_SetWriteLogText(LSID: Integer; AWriteLogText: LongBool):
Integer;
CH++: int SetWriteLogText (BOOL AWriteLogText);
LabView: LStep Cantraller IO Ervor oLt
WriteLogTexk
LS4X SetWriteLogTexkt.vi
Parameter: -
Beispiel: LS.SetWriteLogText (true);
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LSTEP_API

LS_SetWriteLogTextFN

Beschreibung

Schreiben des Schnittstellen-Protokolls in eine bestimmte Datei ein-
/ausschalten (Standardmaiflig ist das Schreiben ausgeschaltet)

Delphi

function LS_SetWriteLogTextFN(AWriteLogText: LongBool; ALogFN:
PChar): Integer;

function LSX_SetWriteLogTextFEN(LSID: Integer; AWriteLogText: LongBool;
ALogFEN: PChar): Integer;

C++

int SetWriteLogTextFN (BOOL bAWriteLogText, char *pcALogFN);

LabView:

LStep Controller ID
WiteLogTexk - Error out

Loq Filenarne

LS4X SetWriteLogTextFM.vi

Parameter

AWriteLogText: true => Protokolldatei schreiben
ALogFN: Dateiname der Protokolldatei

Beispiel

LS.SetWriteLogTextFN(true, ,C:\ Temp\ prot.txt”);

LANG
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Steuerungs-Info:

LSTEP

Anhang
LSTEP_API

LS_GetSerialNr

Beschreibung;: Seriennummer der Steuerung auslesen

Delphi: function LS_GetSerialNr(SerialNr: PChar; MaxLen: Integer): Integer;
function LSX_GetSerialNr(LSID: Integer; SerialNr: PChar; MaxLen: Integer):
Integer;

C++: int GetSerialNr (char *pcSerialNr,int IMaxLen);

LabView: Error auk
LStep Controller ID 4ﬂ: SerialNr

LS43 GetSerialNr.vi

Parameter: SerialNr: Zeiger auf einen Puffer, in dem die Seriennummer zurtickgegeben
wird
MaxLen: Maximale Anzahl von Zeichen, die in den Puffer kopiert werden
diirfen

Beispiel: LS.GetSerialNr(pcSerialNr, 256);

LS_GetVersionStr

Beschreibung: liefert die aktuelle Versionsnummer der Firmware zurtick
Delphi: function LS_GetVersionStr(Vers: PChar; MaxLen: Integer): Integer;
function LSX_GetVersionStr(LSID: Integer; Vers: PChar; MaxLen: Integer):
Integer;
C++: int GetVersionStr (char *pcVers,int IMaxLen);
LabView:
LStep Controller 1D 4&_: Ervor out
Yers
L54X GetYersionStr.vi
Parameter: Stat: Zeiger auf einen Puffer, in dem der Versions-String zurtickgegeben
wird
MaxLen: Maximale Anzahl von Zeichen, die in den Puffer kopiert werden
diirfen
Beispiel: LS.GetVersionStr(pcVers, 64);
// Versionsnummer auslesen

LANG
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LSTEP

Anhang
LSTEP_API

Beschreibung: Detaillierte Versionsnummer der Firmware auslesen

Delphi: function LS_GetVersionStrDet(VersDet: PChar; MaxLen: Integer): Integer;
function LSX_GetVersionStrDet(LSID: Integer; VersDet: PChar; MaxLen:
Integer): Integer;

C++: int GetVersionStrDet (char *pcVersDet, int IMaxLen);

LabView: Etror aut

LSkep Controller 1D —ﬁ: VersDek
LS4X GetYersionStrDet.vi

Parameter: VersDet: Zeiger auf einen Puffer, in dem der detaillierteVersions-String
zuritickgegeben wird
MaxLen: Maximale Anzahl von Zeichen, die in den Puffer kopiert werden
diirfen

Beispiel: LS.GetVersionStrDet(pcVersDet, 64);
// detaillierte Versionsnummer auslesen

LS_GetVersionStrinfo

Beschreibung: Liefert detaillierte Informationen zur Versionsnummer
Delphi: function LS_ GetVersionStrInfo (VersInfo: PChar; MaxLen: Integer): Integer;
function LSX_ GetVersionStrInfo (LSID: Integer; VersInfo: PChar; MaxLen:
Integer): Integer;
C++: int GetVersionStrInfo (char *pcVersInfo, int IMaxLen);
iew: E k
LA s Vi LStep Conkraller I0 —E: ror e
YersInfo
LS43% Get¥ersionStrinfo.vi
Parameter: VersInfo: Zeiger auf einen Puffer, in dem Wochentag.Kalenderwoche.Jahr-
fortlaufende Nummer zuriickgegeben werden.
z. B.: T04.35.02-0004
MaxLen: Maximale Anzahl von Zeichen, die in den Puffer
kopiert werden diirfen
Beispiel: LS.GetVersionStrInfo (pcVersInfo, 64);
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Einstellungen

LSTEP

Anhang
LSTEP_API

LS_ConfigMaxAxes

Beschreibung: Konfiguriert Anzahl Achsen
Delphi: function LS_ ConfigMaxAxes s (nAxes: Integer): Integer;
function LSX_ConfigMaxAxes(LSID: Integer; nAxes: Integer): Integer;

C++: int ConfigMaxAxes (int nAxes);

LabView: LStep Controller ID :mi

Error out
NAXES
L 54X ConfigMaxAxes.vi
Parameter: nAxes: Anzahl Achsen, 1 - 4
Beispiel: LS. ConfigMaxAxes (2); // Steuerung hat zwei Achsen

Beschreibung;: Beschleunigung abfragen
Delphi: function LS_GetAccel(var X, Y, Z, R: Double): Integer;
function LSX_GetAccel(LSID: Integer; var X, Y, Z, A: Double): Integer;
C++: int GetAccel (double *pdX, double *pdY, double *pdZ, double *pdA);
LabView: Error out
b
L5tep Contraller ID ;
A
LS4X GetAccel.vi
Parameter: X, Y, Z, A: Beschleunigungswerte [m/s? ]
Beispiel: LS.GetAccel(&X, &Y, &Z, &A);

D31105-0400-0de
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Beschreibung: Beschleunigung einstellen
Delphi: function LS_SetAccel(X, Y, Z, R: Double): Integer;
function LSX_SetAccel(LSID: Integer; X, Y, Z, A: Double): Integer;
C++: int SetAccel(double dX, double dY, double dZ, double dA);
LabView: LStep Contraller 10
A
; Error out
A
LS4¥ SetAccel.vi
Parameter: X,Y,Zund A
0.01 - 10.00 [m/s?]
Beispiel: LS.SetAccel(1.0, 1.5, 0, 0);

LS_GetAccellerk

Beschreibung;: Ruck wihrend der Beschleunigung abfragen
Delphi: function LS_GetAccelJerk(var XD, YD, ZD, AD: Double): Integer;
function LSX_GetAccelJerk(LSID: Integer; var XD, YD, ZD, AD: Double):
Integer;
Ct++: int GetAccelJerk(double *pdXD, double *pdYD, double *pdZD, double
*pdAD);
LabView: Error out
b
L5tep Contraller ID ;
A
LS4X GetAccelJerk.vi
Parameter: XD, YD, ZD, AD: Ruckwerte [m/s?]
Beispiel: LS.GetAccelJerk(&XD, &YD, &ZD, &AD);
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LS_SetAccellJerk

LSTEP

Anhang

LSTEP_API

Beschreibung;: Ruck wihrend der Beschleunigung einstellen
Delphi: function LS_SetAccelJerk(XD, YD, ZD, AD: Double): Integer;
function LSX_SetAccel]erk(LSID: Integer; XD, YD, ZD, AD: Double): Integer;

C++: int SetAccelJerk(double dXD, double dYD, double dZD, double dAD);
LabView: LStep Contraller 10

“

; Errar out

i

L54X SetAccelJerk.vi

Parameter: XY, Zund A:1,2,3,...... o [m/s%] (Natiirliche Zahlen)
Beispiel: LS.SetAccelJerk(1.0, 1.5, 0, 0);

LS_GetActiveAxes

Beschreibung: Liefert die Achsenfreigabe
Delphi: function LS_GetActiveAxes(var Flags: Integer): Integer;
function LSX_GetActiveAxes(LSID: Integer; var Flags: Integer): Integer;
C++: int GetActiveAxes (int *plFlags);
LabView: Error out
-
L5tep Contraller ID _ ;
A
LS4X GetActiveAxes.vi
Parameter: Flags: 32-bit-Integer, welcher nach Aufruf der Funktion in den Bits 0-4 die
Bit-Maske enthalt.
Bit 0 =1 - X-Achse freigeschaltet
Bit 2 = 0 > Z-Achse nicht freigeschaltet
Beispiel: LS.GetActiveAxes(&Flags);

LANG
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LS_SetActiveAxes

Beschreibung:

Achsenfreigabe

Delphi:

function LS_SetActiveAxes(Flags: Integer): Integer;
function LSX_SetActiveAxes(LSID: Integer; Flags: Integer): Integer;

C++:

int SetActiveAxes(int Flags);

LabView:

LStep Controller 1D

Errar ouk

LS4 X SetActiveAxes.vi

Parameter:

Flags: Bit-Maske
Bit 0 =1 > X-Achse freigeschaltet
Bit 2 = 0 > Z-Achse nicht freigeschaltet

Beispiel:

LS.SetActiveAxes(3);
/* X-und Y-Achse freigeben (Bits 0 u. 1 gesetzt), Z-Achse nicht freigegeben
(Bit2=0)*/

LS_GetAxisDirection

Beschreibung Drehrichtungs-Umkehr abfragen
Delphi function LS_GetAxisDirection(var XD, YD, ZD, AD: Integer): Integer;
function LSX_GetAxisDirection(LSID: Integer; var XD, YD, ZD, AD:
Integer): Integer;
C++ int GetAxisDirection (int *plXD, int *plYD, int *plZD, int *plAD);
LabView: Error out
xD
L3tep Controller 1D VD
£
AD
L54X GetAxisDirection.vi
Parameter XD, YD, ZD, AD: 32-bit-Integers
0 => normale Drehrichtung
1 => Drehrichtungs-Umkehr
Beispiel LS.GetAxisDirection(&XD, &YD, &ZD, &AD);
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Beschreibung

Drehrichtungs-Umkehr

Delphi

function LS_SetAxisDirection(XD, YD, ZD, AD: Integer): Integer;
function LSX_SetAxisDirection(LSID: Integer; XD, YD, ZD, AD: Integer):
Integer;

C++

int SetAxisDirection (int IXD, int 1YD, int IZD, int 1AD);

LabView:

L3tep Controller I
D
YD
Z0
ap

Error out

LS4 X SetAxisDirection.vi

Parameter

XY, YD, ZD, AD:
0 => normale Drehrichtung
1 => Drehrichtungs-Umkehr

Beispiel

LS.SetAxisDirection(1, 0, 0, 0); // Drehrichtung der X-Achse umkehren

LS_GetCalibOffset

Beschreibung: Kalibrier-Offset abfragen
Delphi: function LS_GetCalibOffset(var X, Y, Z, A: Double): Integer;
function LSX_GetCalibOffset(LSID: Integer; var X, Y, Z, R: Double): Integer;
C++: int GetCalibOffset (double *pdX, double *pdY, double *pdZ, double *pdR);
LabView: Errar out
X
LStep Controller 1D ;
A
LS4X GetCalibOffset.vi
Parameter: X, Y, Z, A: Kalibrier-Offset, abhédngig von Dimension.
Beispiel: LS.GetCalibOffset(&X, &Y, &Z, &A);
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LS_SetCalibOffset

LSTEP

Anhang
LSTEP_API

Beschreibung: Kalibrier-Offset
Delphi: function LS_SetCalibOffset(X, Y, Z, A: Double): Integer;
function LSX_SetCalibOffset(LSID: Integer; X, Y, Z, R: Double): Integer;
C++: int SetCalibOffset (double dX,double dY,double dZ,double dA);
LabView: LStep Cantraller I
"
; Error out
A
L54X SetCalibOffset.vi
Parameter: X,y,zund a
0 - 32*50000 (32*Spindelsteigung)
Beispiel: LS.SetCalibOffset(1, 1, 1, 1);

(Die Achsen X, Y und Z werden beim Kalibrieren jeweils 1mm
(bei Dim 2 2 2) vom Nullendschalter in Richtung Tischmitte verfahren und
dann die Position Null gesetzt (Softwaregrenze).)

LS_GetCalibrateDir

Beschreibung Vorzeichen-Umkehr bei Kalibration abfragen
Delphi function LS_GetCalibrateDir(var XD, YD, ZD, AD: Integer): Integer;
function LSX_GetCalibrateDir(LSID: Integer; var XD, YD, ZD, AD: Integer):
Integer;
C++ int GetCalibrateDir (int *pIXD, int *plYD, int *plZD, int *plAD);
LabView: Error auk
wh
LStep Controller 1D D
Zh
AD
LS4¥ GetCalibrateDir.vi
Parameter XD, YD, ZD, AD: 32-bit-Integers
0 => keine Vorzeichen-Umkehr
1 => Vorzeichen-Umkehr
Beispiel LS.GetCalibrateDir(&XD, &YD, &ZD, &AD);
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LS_SetCalibrateDir

Beschreibung

Vorzeichen-Umkehr bei Kalibration

Delphi

function LS_SetCalibrateDir(XD, YD, ZD, AD: Integer): Integer;
function LSX_SetCalibrateDir(LSID: Integer; XD, YD, ZD, AD: Integer):
Integer;

C++

int SetCalibrateDir (int IXD, int YD, int 1ZD, int 1AD);

LabView:

LStep Controller ID
“D
YD
ZD
aD

Error out

LS4X setCalibrateDir.vi

Parameter

XD, YD, ZD, AD:
0 => keine Vorzeichen-Umkehr
1 => Vorzeichen-Umkehr

Beispiel

LS.SetCalibrateDir(1, 1, 0, 0);

LS_GetCalibRMAccel

Beschreibung: Beschleunigung wéhrend des Kalibriervorgangs abfragen
Delphi: function LS_GetCalibRMAccel (var XD, YD, ZD, AD: Double): Integer;
function LSX_GetCalibRMAccel (LSID: Integer; var X, Y, Z, A: Double):
Integer;
C++: int GetCalibRMAccel (double *pdXD, double *pdYD, double *pdZD, double
*pdAD);
LabView: Error out
x
Latep Controller ID ;
&
L54X GetCalibEMAccel.vi
Parameter: XD, YD, ZD, AD: Beschleunigungswerte [m/s? ]
Beispiel: LS.GetCalibRMAccel (&XD, &YD, &ZD, &AD);

LANG

D31105-0400-0de

6044



LS_SetCalibRMAccel

LSTEP

Anhang
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Beschreibung;: Beschleunigung wihrend des Kalibriervorgangs einstellen
Delphi: function LS_SetCalibRMAccel (XD, YD, ZD, AD: Double): Integer;
function LSX_SetCalibRMAccel (LSID: Integer; XD, YD, ZD, AD: Double):
Integer;
C++: int SetCalibRMAccel (double dXD, double dYD, double dZD, double dAD);
LabView: L3tep Contraller ID
kS
; Errar out
a
LS4X SetCalibPMAccelvi
Parameter: XD, YD, ZD und AD: Beschleunigungswerte 0.01 - 20.00 [m/s2]
Beispiel: LS.SetCalibRMAccel (1.0, 1.5, 0, 0);

LS_GetCalibRMBackSpeed

Beschreibung: Verfahrgeschwindigkeiten fiir das Herausfahren aus den Endschaltern
wiahrend des Kalibriervorgangs abfragen
Delphi: function LS_GetCalibRMBackSpeed (var XD, YD, ZD, AD: Double): Integer;
function LSX_GetCalibRMBackSpeed (LSID: Integer; var XD, YD, ZD, AD:
Double): Integer;
C++: int GetCalibRMBackSpeed (double *pdXD, double *pdYD, double *pdZD,
double *pd AD);
LabView: Error out
=
L5tep Contraller ID ;
4
LS54 GetCalibEMBack Speedai
Parameter: XD, YD, ZD, AD: Geschwindigkeitswerte [U/s]
Beispiel: LS.GetCalibRMBackSpeed (&XD, &YD, &ZD, &AD);
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Anhang
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Beschreibung:

Verfahrgeschwindigkeiten fiir das Herausfahren aus den Endschaltern
wéhrend des Kalibriervorgangs einstellen

Delphi:

function LS_SetCalibRMBackSpeed (XD, YD, ZD, AD: Double): Integer;
function LSX_SetCalibRMBackSpeed (LSID: Integer; XD, YD, ZD, AD:
Double): Integer;

C++:

int SetCalibRMBackSpeed (double dXD, double dYD, double dZD, double
dAD);

LabView:

LSkep Contraller 1D
A
Y
z
a

LS4X SetCalibEMBackSpeed.vi

Error out

Parameter:

XD, YD, ZD und AD: Geschwindigkeit, 5..100 [U/s]

Beispiel:

LS.SeCalibRMBackSpeed (1.0, 15.0, 0, 0);

LS_GetCalibRMJerk

Beschreibung;: Ruck wihrend des Kalibriervorgangs abfragen
Delphi: function LS_GetCalibRM]Jerk(var XD, YD, ZD, AD: Double): Integer;
function LSX_GetCalibRM]erk(LSID: Integer; var XD, YD, ZD, AD: Double):
Integer;
C++: int GetCalibRMJerk (double *pdXD, double *pdYD, double *pdZD, double
*pdAD);
LabView: Errar out
X
Lstep Controller ID ¥
£
&
LS54 GetCalibRM.Jerk.vi
Parameter: XD, YD, ZD, AD: Ruckwerte [m/s?]
Beispiel: LS.GetCalibRMJerk(&XD, &YD, &ZD, &AD);
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Beschreibung;: Ruck wihrend des Kalibriervorgangs
Delphi: function LS_SetCalibRMJerk(XD, YD, ZD, AD: Double): Integer;
function LSX_SetCalibRMJerk(LSID: Integer; XD, YD, ZD, AD: Double):
Integer;
C++: int SetCalibRM]Jerk(double dXD, double dYD, double dZD, double dAD);
LabView: LStep Contraller ID
A
; Error out
a
LS4 SetCalibRMJerk.vi
Parameter: XY, Zund A:1,2,3,...... o [m/s%] (Nattirliche Zahlen)
Beispiel: LS.SetCalibRM]Jerk(1.0, 1.5, 0, 0);

LS_SetCalibRMVel

Beschreibung;: Verfahrgeschwindigkeiten wahrend des Kalibriervorgangs einstellen
Delphi: function LS_SetCalibRMVel (XD, YD, ZD, AD: Double): Integer;
function LSX_SetCalibRMVel (LSID: Integer; XD, YD, ZD, AD: Double):
Integer;
C++: int SetCalibRMVel (double dXD, double dYD, double dZD, double dAD);
LabView: LStep Controller 10
“
; Errar out
A
LS54 SetCalibRMVelvi
Parameter: XD, YD, ZD und AD: Geschwindigkeit [U/s]
Beispiel: LS.SeCalibRMVel (1.0, 15.0, 0, 0);
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LS_GetCalibRMVel

Beschreibung;: Verfahrgeschwindigkeiten wahrend des Kalibriervorgangs abfragen
Delphi: function LS_GetCalibRMVel(var XD, YD, ZD, AD: Double): Integer;
function LSX_GetCalibRMVel(LSID: Integer; var XD, YD, ZD, AD: Double):
Integer;
C++: int GetCalibRMVel (double *pdXD, double *pdYD, double *pdZD, double
*pdAD);
LabView: Errar aut
ks
L5tep Contraller ID ;
A
LS54 GetCalibRMYelvi
Parameter: XD, YD, ZD, AD: Geschwindigkeitswerte [U/s]
Beispiel: LS.GetCalibRMVel(&XD, &YD, &ZD, &AD);

LS_GetCurreniDelay

Beschreibung;: Gibt an Zeitverzogerung fiir die Stromabsenkung
Delphi: function LS_GetCurrentDelay(var X, Y, Z, R: Integer): Integer;
function LSX_GetCurrentDelay(LSID: Integer; var X, Y, Z, R: Integer):
Integer;
Ct++: int GetCurrentDelay (int *pIX, int *plY, int *plZ, int *pIR);
LabView: Error out
LA
LStep Controller 1D o
0
AD
L54% GetCurrentDelay.vi
Parameter: X, Y, Z, R: Zeitverzogerung in ms
Beispiel: LS.SetCurrentDelay (&X, &Y, &Z, &A);
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Beschreibung;: Zeitverzogerung fiir die Stromabsenkung
Delphi: function LS_SetCurrentDelay(X, Y, Z, R: Integer): Integer;
function LSX_SetCurrentDelay(LSID: Integer; X, Y, Z, R: Integer): Integer;

C++: int SetCurrentDelay (int IX, int 1Y, int 1Z, int IR);
LabView: L3tep Controller ID

=D

;g Error out

ap

LS4X setCurrentDelay.vi

Parameter: X, Y, Z, R: 0-10000 [ms]
Beispiel: LS.SetCurrentDelay(100, 300, 1000, 0) ;

LS_GetDeceleration

Beschreibung;: Verzogerung abfragen
Delphi: function LS_GetDeceleration (var XD, YD, ZD, AD: Double): Integer;
function LSX_GetDeceleration (LSID: Integer; var X, Y, Z, A: Double):
Integer;
C++: int GetDeceleration (double *pdXD, double *pdYD, double *pdZD, double
*pdAD);
LabView: Error out
A
L5tep Controller ID ;
A
L54X GetDeceleration.vi
Parameter: XD, YD, ZD, AD: Verzogerungswerte [m/s? |
Beispiel: LS.GetDeceleration (&XD, &YD, &ZD, &AD);
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Beschreibung;: Verzogerung einstellen
Delphi: function LS_SetDeceleration (XD, YD, ZD, AD: Double): Integer;
function LSX_SetDeceleration (LSID: Integer; XD, YD, ZD, AD: Double):
Integer;
C++: int SetDeceleration (double dXD, double dYD, double dZD, double dAD);
LabView: LStep Controller 1D
k4
; Error out
a
LS4 SetDecelerationw
Parameter: XD, YD, ZD und AD: Verzogerungswerte 0.01 - 20.00 [m/s2]
Beispiel: LS.SetDeceleration (1.0, 1.5, 0, 0);

LS_GetDecellerk

Beschreibung;: Ruck wihrend der Verzogerung abfragen
Delphi: function LS_GetDecelJerk(var XD, YD, ZD, AD: Double): Integer;
function LSX_GetDecelJerk(LSID: Integer; var XD, YD, ZD, AD: Double):
Integer;
Ct++: int GetDecelJerk(double *pdXD, double *pdYD, double *pdZD, double
*pdAD);
LabView: Errar aut
b
L5tep Contraller ID ;
A
LS54 GetDecelJerk.vi
Parameter: XD, YD, ZD, AD: Ruckwerte [m/s?]
Beispiel: LS.GetDecelJerk(&XD, &YD, &ZD, &AD);
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Beschreibung;: Ruck wihrend der Verzogerung einstellen
Delphi: function LS_SetDecelJerk(XD, YD, ZD, AD: Double): Integer;
function LSX_SetDecelJerk(LSID: Integer; XD, YD, ZD, AD: Double): Integer;

C++: int SetDecellJerk(double dXD, double dYD, double dZD, double dAD);
LabView: LStep Contraller 10

“

; Errar out

A

LS54 SetDecellerk.vi

Parameter: XY, Zund A:1,2,3,...... o [m/s%] (Natiirliche Zahlen)
Beispiel: LS.SetDecelJerk(1.0, 1.5, 0, 0);

LS_SetDecelSingleAxis

Beschreibung: Verzogerung einstellen
Delphi: function LS_SetDecelSingleAxis(Axis: Integer; Accel: Double): Integer;
function LSX_SetDecelSingle Axis(LSID: Integer; Axis: Integer; Accel:
Double): Integer;
C++: int SetDecelSingleAxis (int 1Axis,double d Accel);
LabView: LStep Contraller 1D }
Dis Error out
Accel
LS4 SetAccelSingle Axis.vi
Parameter: Axis: (X, Y, Z, A numeriert von 1 bis 4)
Accel Verzogerung 0.01 - 10.00 [m/s?]
Beispiel: LS.SetDecelSingle Axis(1, 1.0);
// Verzogerung X-Achse 1.0 m/s?2

LANG
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LS_GetDimensions
Beschreibung;: Abfrage der Dimensionen der Achsen
Delphi: function LS_GetDimensions(var XD, YD, ZD, AD: Integer): Integer;
function LSX_GetDimensions(LSID: Integer; var XD, YD, ZD, AD: Integer):
Integer;
Ct++: int GetDimensions (int *pIXD, int *plYD, int *plZD, int *plAD);
LabView: Errar out
D
Latep Controller ID o
ZD
AD
LS4X GetDimensions.vi
Parameter: XD, YD, ZD, AD: Dimensionswerte
0 = Microsteps
1 = um
2 = Millimeter
3 = Grad
4 = Umdrehungen
Beispiel: LS. GetDimensions (&XD, &YD, &ZD, &AD);
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Anhang
LSTEP_API

LS_SetDimensions

Beschreibung:

Dimensionen der Achsen einstellen

Delphi:

function LS_SetDimensions(XD, YD, ZD, AD: Integer): Integer;
function LSX_SetDimensions(LSID: Integer; XD, YD, ZD, AD: Integer):
Integer;

C++:

int SetDimensions (int IXD,int IYD,int 1ZD,int IAD);

LabView:

LStep Controller 1D
“D
YD
0
ap

Errar out

LS4X SetDimensions.yi

Parameter:

Dimension von X, Y, Z und A-Achse:

0 = Microsteps

1 = um

2 = Millimeter

3 = Grad

4 = Umdrehungen

Beispiel:

LS.SetDimensions(3, 2, 2);
// X-Achse in Grad; Y und Z in mm

LS_GetGearDenominator

Beschreibung Nenner der Getriebetibersetzung abfragen
Delphi function LS_GetGearDenominator (var X, Y, Z, A: Integer): Integer;
function LSX_ GetGearDenominator (LSID: Integer; var X, Y, Z, A: Integer):
Integer;
C++ int GetGearDenominator (int *plX, int *plY, int *plZ, int *plA);
LabView: Error out
=
L3tep Controller ID ;
&
LS4X GetGearDenominator.vi
Parameter X, Y, Z, A: Nominator (Nenner) der Getriebetibersetzung
Beispiel LS. GetGearDenominator (&X, &Y, &Z, &A);
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Anhang
LSTEP_API
LS_SetGearDenominator
Beschreibung Nenner der Getriebetibersetzung einstellen
Delphi function LS_ SetGearDenominator (X, Y, Z, A: Integer): Integer;
function LSX_ SetGearDenominator (LSID: Integer; X, Y, Z, A: Integer):
Integer;
C++ int SetGearDenominator (int IX, int 1Y, int 1Z, int 1A);
LabView: Error out
A
L3tep Controller ID ;
i
LS4 SetGearDenominator.vi
Parameter XY, Z A:1,2,3,...... « (Naturliche Zahlen)
Beispiel LS. SetGearDenominator (2, 0, 0, 0); // Getriebetibersetzung 2/ bei x
LS_GetGearNumerator
Beschreibung Ziahler der Getriebetibersetzung abfragen
Delphi function LS_GetGearNumerator (var X, Y, Z, A: Integer): Integer;
function LSX_ GetGearNumerator (LSID: Integer; var X, Y, Z, A: Integer):
Integer;
C++ int GetGearNumerator (int *plX, int *plY, int *plZ, int *plA);
LabView: Error out
A
LStep Cantraller ID i
zZ
A
L54X GetGearHumerator.vi
Parameter X, Y, Z, A: Numerator (Zghler) der Getriebetibersetzung
Beispiel LS. GetGearNumerator (&X, &Y, &Z, &A);
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LS_SetGearNumerator

LSTEP

Anhang
LSTEP_API

Beschreibung Ziahler der Getriebetibersetzung einstellen
Delphi function LS_ SetGearNumerator (X, Y, Z, A: Integer): Integer;
function LSX_ SetGearNumerator (LSID: Integer; X, Y, Z, A: Integer):
Integer;
C++ int SetGearNumerator (int 1X, int 1Y, int 1Z, int IA);
LabView: Error out
ks
L3tep Controller ID ;
A
LS4 SetGearHumerator.vi
Parameter XY, Z A:1,2,3,...... « (Naturliche Zahlen)
Beispiel LS. SetGearNumerator (4, 0, 0, 0);

LS_GetJoystickFilter

Beschreibung: Gibt an, ob die Filterung und Hysterese im Joystick-Betrieb aktiviert ist.
Delphi: function LS_GetJoystickFilter(var bActive: LongBool): Integer;

function LSX_ GetJoystickFilter (LSID: Integer; var bActive: LongBool):

Integer;
C++: int GetJoystickFilter (BOOL *pbActive);
LabView: LSkep Conkraller I —— Em_:'r out

Active
LS4 GetJoystickFilter.vi
Parameter: bActive: True - Filterung aktiviert
False - deaktiviert

Beispiel: LS. SetJoystickFilter (&Active);

LS_SetJoystickFilter

Beschreibung: Aktivierung/Deaktivierung der Filterung und Hysterese im Joystick-

Betrieb.
Delphi: function LS_SetJoystickFilter(bActive: LongBool): Integer;

function LSX_ SetJoystickFilter (LSID: Integer; bActive: LongBool): Integer;
C++: int SetJoystickFilter (BOOL bActive);
LabView: L3tep Controller I

Bickive Error ouk
LS4X SetJoystickFilter.vi
Parameter: bActive: True - Aktivierung der Filterung
False - Deaktivierung

Beispiel: LS. SetJoystickFilter (True);
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LS_GetMotorCurrent

LSTEP

Anhang
LSTEP_API

Beschreibung;: Motorstrom abfragen
Delphi: function LS_GetMotorCurrent(var X, Y, Z, A: Double): Integer;
function LSX_GetMotorCurrent(LSID: Integer; var X, Y, Z, A: Double):
Integer;
Ct++: int GetMotorCurrent (double *pdX, double *pdY, double *pdZ, double
*pdA);
LabView: Error out
k4
LStep Cantraller ID ¥
Z
A
LS4 X GetMotorCurrent.vi
Parameter: X, Y, Z, A: Motorstrom [A]
Beispiel: LS.GetMotorCurrent(&X, &Y, &Z, &A);

LS_SetMotorCurrent

Beschreibung: Motorstrom einstellen
Delphi: function LS_SetMotorCurrent(X, Y, Z, A: Double): Integer;
function LSX_SetMotorCurrent(LSID: Integer; X, Y, Z, A: Double): Integer;
C++: int SetMotorCurrent (double dX,double dY,double dZ,double dA);
LabView: LStep Conkraller I
X
; Errar out
&
L54% SetMokorCurrent.vi
Parameter: Motorstrom X, Y, Z, A-Achse [A]
Beispiel: LS.SetMotorCurrent(1.5, 1.5, 1.0, 1.0);
// Motorstrom X u. Y 1.5 Ampere; Z u. A 1.0 Ampere
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Anhang
LSTEP_API
LS_GetMotorFieldDir
Beschreibung Drehrichtung des Motors abfragen
Delphi function LS_GetMotorFieldDir (var X, Y, Z, A: Integer): Integer;
function LSX_ GetMotorFieldDir (LSID: Integer; var X, Y, Z, A: Integer):
Integer;
C++ int GetMotorFieldDir (int *plX, int *plY, int *plZ, int *plA);
LabView: Error out
x
L3tep Controller 1D Y
zZ
A
LS4X GetMotorFieldDir.vi
Parameter X, Y, Z, A: 32-bit-Integers
0 => normale Drehrichtung
1 => Drehrichtungs-Umkehr
Beispiel LS. GetMotorFieldDir (&X, &Y, &Z, &A);
LS_SetMotorFieldDir
Beschreibung Drehrichtung des Motors einstellen
Delphi function LS_ SetMotorFieldDir (X, Y, Z, A: Integer): Integer;
function LSX_ SetMotorFieldDir (LSID: Integer; X, Y, Z, A: Integer): Integer;
C++ int SetMotorFieldDir (int IX, int 1Y, int 1Z, int 1A);
LabView: LStep Controller I0
“
Y
7 Error out
A
LS4X SetMotorFieldDir.vi
Parameter XY, Z A:
0 => normale Drehrichtung
1 => Drehrichtungs-Umkehr
Beispiel LS. SetMotorFieldDir (1,0, 0, 0); // Drehrichtung der X-Achse umkehren
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Anhang

LSTEP_API

LS_GetMotorTablePatch

Beschreibung: Gibt an, ob die Korrekturtabelle aktiviert ist.
Delphi: function LS_GetMotorTablePatch(bActive: var LongBool): Integer;

function LSX_ GetMotorTablePatch (LSID: Integer; var bActive: LongBool):

Integer;
C++: int GetMotorTablePatch (BOOL *pbActive);
Lotz LStep Controller 10— Err!:ur out

Active
LS4 X GetMotorTablePatch.vi
Parameter: bActive: True - Tabelle ist akktiviert
False - Deaktiviert

Beispiel: LS. GetMotorTablePatch (&Active);

LS_SetMotorTablePatch

Beschreibung;: Die Korrekturtabelle wird aktiviert.
Die Korrekturtabelle wurde fiir einen Sondermotor durch MefSung ermittelt.
Korrekturtabellen konnen auf Kundenwunsch ermittelt werden.
Delphi: function LS_SetMotorTablePatch(bActive: LongBool): Integer;
function LSX_ SetMotorTablePatch (LSID: Integer; bActive: LongBool):
Integer;
C++: int SetMotorTablePatch (BOOL bActive);
LabView: LStep Contraller ID
Ackive Error ouk
L54% SetMotorTablePatch.yi
Parameter: bActive: True - Aktivierung der Korrekturtabelle
False - Deaktivierung
Beispiel: LS. SetMotorTablePatch (True);
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LSTEP

Anhang
LSTEP_API

Beschreibung;: liefert Spindelsteigung
Delphi: function LS_GetPitch(var X, Y, Z, R: Double): Integer;
function LSX_GetPitch(LSID: Integer; var X, Y, Z, A: Double): Integer;
C++: int GetPitch (double *pdX, double *pdY, double *pdZ, double *pdA);
LabView: Errar out
*
Lstep Controller 1D ¥
z
A
LS4X GetPitch.vi
Parameter: X, Y, Z, A: Spindelsteigungen [mm]
Beispiel: LS. GetPitch (&X, &Y, &Z, &A);

Beschreibung: Spindelsteigung setzen
Delphi: function LS_SetPitch(X, Y, Z, R: Double): Integer;
function LSX_SetPitch(LSID: Integer; X, Y, Z, A: Double): Integer;
C++: int SetPitch(double dX, double dY, double dZ, double dA);
LabView: LStep Controller ID
s
; Error out
A
LS4X SetPitch.vi
Parameter: X, Y, Zund A
0.001 - 68 [mm]
Beispiel: LS.SetPitch(4, 4, 4, 4);
// Spindelsteigungen aller Achsen auf 4 mm setzen
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Anhang
LSTEP_API

LS_GetPowerAmplifier

Beschreibung;: Gibt an, ob die Endstufen bei L544 ein- oder ausgeschaltet sind.
Diesen Befehl gibt es nur bei LS44-Steuerung.
Delphi: function LS_GetPowerAmplifier (bAmplifier: var LongBool): Integer;
function LSX_ GetPowerAmplifier (LSID: Integer; var bAmplifier:
LongBool): Integer;
C++: int GetPower Amplifier (BOOL *pbAmplifier);
LabView: L5tep Controller ID Erru:u.r _DUt
Amplifier
LS4X GetPowerAmplifier.vi
Parameter: Amplifier: True - die Endstufen sind eingeschaltet
False - ausschaltet
Beispiel: LS. GetPowerAmplifier (&Amplifier);

LS_SetPowerAmplifier

Beschreibung: Schaltet bei LS44 die Endstufen Ein/ Aus.

Diesen Befehl gibt es nur bei L544-Steuerung.
Delphi: function LS_SetPowerAmplifier (bAmplifier: LongBool): Integer;

function LSX_ SetPowerAmplifier (LSID: Integer; bAmplifier: LongBool):

Integer;
C++: int SetPower Amplifier (BOOL bAmplifier);
LabView: LStep Contraller I

Amplifier Error out
LS4X SetPowerAmplifier.vi
Parameter: bAmplifier: True - Ein
False - Aus

Beispiel: LS. SetPowerAmplifier (True); // Die Endstufen einschalten
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LSTEP

Anhang

LSTEP_API

LS_GetReduction

Beschreibung;: Stromabsenkung abfragen
Delphi: function LS_GetReduction(var X, Y, Z, R: Double): Integer;
function LSX_GetReduction(LSID: Integer; var X, Y, Z, A: Double): Integer;
C++: int GetReduction (double *pdX, double *pdY, double *pdZ, double *pdA);
LabView: Errar out
*
L3tep Conkroller ID ;
A
LS4 ¥ GetReduction.vi
Parameter: X, Y, Z, A: Stromabsenkung
Beispiel: LS.GetReduction(&X, &Y, &Z, &A);

LS_SetReduction

Beschreibung;: Stromabsenkung einstellen
Im Ruhezustand wird der Motornennstrom auf das parametrierte Verhaltnis
reduziert.
Delphi: function LS_SetReduction(X, Y, Z, R: Double): Integer;
function LSX_SetReduction(LSID: Integer; X, Y, Z, A: Double): Integer;
C++: int SetReduction(double dX, double dY, double dZ, double dA);
LabView: LStep Controller ID
x
; Errar aut
A
LS4 X SetReduction.vi
Parameter: X,Y,Zund A
0-1.0
Beispiel: LS.SetReduction(0.1, 0.7, 0.5, 0.5);
/* Ruhestrom X-Achse = 0.1*Nennstrom; Y-Achse = 0.7*Nennstrom ... */
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Anhang
LSTEP_API

LS_GetRefSpeed

Beschreibung;: Liest die Umdrehungsgeschwindigkeit, mit der die Achsen beim Suchen
nach der Referenzmarke gefahren werden. Die Geschwindigkeit entspricht
dem ausgegebenen Wert * 0.01 U/s.
Delphi: function LS_GetRefSpeed(var ISpeed: Integer): Integer;
function LSX_ GetRefSpeed (LSID: Integer; var ISpeed: Integer): Integer;
Ct++: int GetRefSpeed (int *plSpeed);
LabView: LStep Controller 1D —ﬂ: Error out
Speed
LS4X GetRefspeed.vi
Parameter: ISpeed: Geschwindigkeitswert
Beispiel: LS. GetRefSpeed (&ISpeed);

LS_SetRefSpeed

Beschreibung: Setzt die Umdrehungsgeschwindigkeit, mit der die Achsen beim Suchen

nach der Referenzmarke gefahren werden. Die Geschwindigkeit entspricht

dem angegebenen Wert * 0.01 U/s.
Delphi: function LS_SetRefSpeed(ISpeed: Integer): Integer;

function LSX_ SetRefSpeed (LSID: Integer; ISpeed: Integer): Integer;
C++: int SetRefSpeed (int ISpeed);
LabView: L3tep Controller I :&_

Error out
Speed
LS4X setRefSpeed.vi

Parameter: ISpeed: Geschwindigkeit, Wertebereich 0 bis 100
Beispiel: LS. SetRefSpeed (10); / /Beim Suchen nach der Referenzmarke wird

mit 0.1 U/s gefahren.
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Anhang
LSTEP_API

LS_GetRMOffset

Beschreibung;: RM-Offset abfragen
Delphi: function LS_GetRMOffset(var X, Y, Z, A: Double): Integer;
function LSX_GetRMOffset(LSID: Integer; var X, Y, Z, R: Double): Integer;

C++: int GetRMOffset (double *pdX, double *pdY, double *pdZ, double *pdR);
LabView: Error out

b4

L5tep Contraller ID ;
i
LS4% GetRMOFfset.vi

Parameter: X, Y, Zund A: RM-Offset, abhdngig von Dimension
Beispiel: LS.GetRMOfAfset(&X, &Y, &Z, &A);

LS_SetRMOffset

Beschreibung: RM-Offset
Delphi: function LS_SetRMOffset(X, Y, Z, A: Double): Integer;
function LSX_SetRMOffset(LSID: Integer; X, Y, Z, R: Double): Integer;
C++: int SetRMOffset (double dX,double dY,double dZ,double dA);
LabView: L3tep Controller 1D
k3
; Errar ouk
B
LS4% SetRMOffset.vi
Parameter: X,y,zund a
0 -32*50000 (32*Spindelsteigung)
Beispiel: LS.SetRMOffset(1, 1, 1, 1);
(Die Achsen X, Y und Z werden beim Tischhub messen jeweils Imm (bei
Dim 2 2 2) vom Endendschalter in Richtung Tischmitte verfahren und dann
die Softwaregrenze gesetzt.
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Anhang

LSTEP_API

LS_GetSpeedPoti

Beschreibung: Gibt an ob Potentiometer Ein oder Aus ist.
Delphi: function LS_GetSpeedPoti(var SpePoti: LongBool): Integer;
function LSX_GetSpeedPoti(LSID: Integer; var SpePoti: LongBool): Integer;

Ct++: int GetSpeedPoti (BOOL *pbSpePoti);
LabView: LStep Contraller ID Errar Dut_

SpeedPaoti

LS4 GetSpeedPoti.vi

Parameter: Das SpePoti Flag gibt an, ob Potentiometer Ein oder Aus ist.
Beispiel: LS.GetSpeedPoti(&flag);

LS_SetSpeedPoti

Beschreibung;: Potentiometer Ein/ Aus
Delphi: function LS_SetSpeedPoti(SpeedPoti: LongBool): Integer;
function LSX_SetSpeedPoti(LSID: Integer; SpeedPoti: LongBool): Integer;
C++: int SetSpeedPoti (BOOL SpeedPoti);
LabView: LStep Contraller 10 . "
SpeedPoti rared
LS4¥ SetSpeedPoti.vi
Parameter: Bei SpeedPoti = false wird die vorgegebene Geschwindigkeit (vel) als
Verfahrgeschwindigkeit genutzt. Bei SpeedPoti = true wird die vorgegebene
Geschwindigkeit (vel), in Abhéngigkeit von der Stellung des
Potentiometers, prozentual genutzt.
Beispiel: LS.SetSpeedPoti(true);
// Poti An
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Anhang
LSTEP_API

LS_GetStopDecel

Beschreibung: Stoppeingang Bremsbeschleunigung abfragen
Delphi: function LS_GetStopDecel (var XD, YD, ZD, AD: Double): Integer;
function LSX_GetStopDecel (LSID: Integer; var X, Y, Z, A: Double): Integer;
C++: int GetStopDecel (double *pdXD, double *pdYD, double *pdZD, double
*pdAD);
LabView: Error out
X
L5tep Controller ID ;
o
LS4X GetStopDecelvi
Parameter: XD, YD, ZD, AD: Verzogerungswerte [m/s? ]
Beispiel: LS.GetStopDecel (&XD, &YD, &ZD, &AD);

LS_SetStopDecel

Beschreibung: Den Wert einstellen, mit dem die Achsen im Falle eines Stoppsignals
bremsen sollen
Delphi: function LS_SetStopDecel (XD, YD, ZD, AD: Double): Integer;
function LSX_ SetStopDecel (LSID: Integer; XD, YD, ZD, AD: Double):
Integer;
C++: int SetStopDecel (double dXD, double dYD, double dZD, double dAD);
LabView: LStep Contraller 1D
ks
; Errar out
A
LS4 SetDeceleration.vi
Parameter: XD, YD, ZD und AD: Verzogerungswerte 0.01 - 20.00 [m/s2]
Beispiel: LS. SetStopDecel (1.0, 1.5, 0, 0);

LANG

D31105-0400-0de

6 ® 65



LS_GetStopDecelJerk

LSTEP

Anhang
LSTEP_API

Beschreibung;: Ruck wihrend Verzogerung des Systems im Falle eines Notstopsignals
abfragen
Delphi: function LS_GetStopDecelJerk (var XD, YD, ZD, AD: Double): Integer;
function LSX_GetStopDecelJerk (LSID: Integer; var X, Y, Z, A: Double):
Integer;
C++: int GetStopDecelJerk (double *pdXD, double *pdYD, double *pdZD, double
*pdAD);
LabView: Errar out
*
L5tep Contraller ID ;
&
LS4X GetStopDecelJerk.vi
Parameter: XD, YD, ZD, AD: Ruckwerte [m/s?]
Beispiel: LS.GetStopDecelJerk (&XD, &YD, &ZD, &AD);

LS_SetStopDecellerk

Beschreibung;: Ruck wihrend Verzogerung des Systems im Falle eines Notstopsignals
einstellen
Delphi: function LS_SetStopDecelJerk (XD, YD, ZD, AD: Double): Integer;
function LSX_ SetStopDecelJerk (LSID: Integer; XD, YD, ZD, AD: Double):
Integer;
C++: int SetStopDecelJerk (double dXD, double dYD, double dZD, double dAD);
LabView: LStep Conkraller 10
s
; Error auk
&
LS4 SetStophecellerk.vi
Parameter: XD, YD, ZDund AD:1,2,3,...... ~ [m/s3] (Natlrliche Zahlen)
Beispiel: LS. SetStopDecelJerk (1.0, 1.5, 0, 0);
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LS_GetStopPolarity

LSTEP

Anhang
LSTEP_API

Beschreibung;: Stopeingang Polaritét lesen.
Delphi: function LS_GetStopPolarity(var bHighActiv: LongBool): Integer;
function LSX_ GetStopPolarity (LSID: Integer; var bHighActiv: LongBool):
Integer;
Ct++: int GetStopPolarity (BOOL *pbHighActiv);
LabView: Error out
Lotep Controller 10 — (el HighActive
LS4 X GetstopPolarity.vi
Parameter: bHighActiv: True - Stopeingang highaktiv
False - lowaktiv
Beispiel: LS. GetStopPolarity (&HighActiv);

LS_SetStopPolarity

Beschreibung;: Stopeingang Polaritit einstellen. Da der Stopeingang einen Pull Up nach 5V
hat, muf3 man bei einem Schliefler lowaktiv und bei einem Offner highaktiv
einstellen.

Delphi: function LS_SetStopPolarity(bHighActiv: LongBool): Integer;
function LSX_ SetStopPolarity (LSID: Integer; bHighActiv: LongBool):
Integer;

C++: int SetStopPolarity (BOOL bHighActiv);

LabView: LStep Cantroller I

Highasckive ... Error out
L54X SetstopPolarity.vi
Parameter: bHighActiv: True - Stopeingang highaktiv
False - lowaktiv
Beispiel: LS. SetStopPolarity (False); / /Der Stopeingang ist lowaktiv.
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Anhang
LSTEP_API

LS_GetVel

Beschreibung;: Geschwindigkeit abfragen
Delphi: function LS_GetVel(var X, Y, Z, R: Double): Integer;
function LSX_GetVel(LSID: Integer; var X, Y, Z, A: Double): Integer;
Ct++: int GetVel (double *pdX, double *pdY, double *pdZ, double *pdA);
LabView: Errar aut
X
Latep Controller ID ;
&
LS4X Get¥el.vi
Parameter: X, Y, Z, A: Geschwindigkeitswerte [U/s]
Beispiel: LS.GetVel(&X, &Y, &Z, &A);
Beschreibung;: Geschwindigkeit einstellen
Delphi: function LS_SetVel(X, Y, Z, R: Double): Integer;
function LSX_SetVel(LSID: Integer; X, Y, Z, A: Double): Integer;
C++: int SetVel(double dX, double dY, double dZ, double dA);
LabView: LStep Contraller 1D
A
; Errar aut
&
L54X SetWel vi
Parameter: X, Y, Zund A
0 - maximale Geschwindigkeit [U/s]
Beispiel: LS.SetVel(1.0, 15.0, 0, 0);
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Anhang
LSTEP_API

LS_GetVlevel

Beschreibung;: Liefert die Geschwindigkeitsgrenzen von dem angegebenen
Geschwindigkeitsbereich.

Delphi: function LS_GetVLevel(IVRegion: Integer; var dDownLevel, dUppLevel:
Double): Integer;

function LSX_ GetVLevel (LSID: Integer; IVRegion: Integer; var
dDownlLevel, dUppLevel: Double): Integer;

C++: int GetVLevel (int IVRegion, double *pdDownLevel, double *pdUppLevel);

iew: Error out
LabView: L5tep Controller ID
) Downlevel
YRegion
pLewvel

L54¥ Get¥Level.vi

Parameter: IVRegion: Wertebereich 1-4.

1 - Erstes/Unteres Geschwindigkeitsbereich

2 - Zweites/Mittleres Geschwindigkeitsbereich
3 - Drittes/Oberes Geschwindigkeitsbereich

4 - Bis zu dieser Geschwindigkeitsgrenze wird die
Korrekturtabelle genutzt.

dDownlLevel :  Untere Grenze des Bereichs (bei IVRegion = 4
Geschwindig- keitsgrenze) [U/s]

dUppLevel : Obere Grenze des Bereichs (bei IVRegion = 4 hat keine
Bedeutung) [U/s]

Beispiel: LS. GetVLevel (2, &DownLevel, &UppLevel); // DownLevel = Untere
Grenze des zweiten Geschwindigkeitsbereich, UppLevel = Obere Grenze
des zweiten Geschwindigkeitsbereich.
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Anhang
LSTEP_API

LS_SetVLevel

Beschreibung:

Geschwindigkeitsbereich ausklammern, in denen das System zu
Resonanzen neigt.

Delphi:

function LS_SetVLevel(IVRegion: Integer; dDownLevel, dUppLevel:
Double): Integer;

function LSX_ SetVLevel (LSID: Integer; IVRegion: Integer; dDownLevel,
dUppLevel: Double): Integer;

C++:

int SetVLevel (int IVRegion, double dDownLevel, double dUppLevel);

LabView:

Lstep Controller 1D
VYReqgion

Downbesel Error out
UpLewvel

LS4X Set¥Level.vi

Parameter:

IVRegion: Wertebereich 1-4.
1 - Erstes/Unteres Geschwindigkeitsbereich
2 - Zweites/Mittleres Geschwindigkeitsbereich
3 - Drittes/Oberes Geschwindigkeitsbereich

4 - Bis zu dieser Geschwindigkeitsgrenze wird die
Korrekturtabelle genutzt.

dDownlLevel : Untere Grenze des Bereichs (bei 1VRegion=4
Geschwindig- keitsgrenze) [U/s], Wertebereich 0 - max.
Geschwindigkeit.

dUppLevel:  Obere Grenze des Bereichs (bei IVRegion=4 hat keine

Bedeutung) [U/s], Wertebereich 0 - max. Geschwindigkeit.

Beispiel:

LS. SetVLevel (4, 10.0, 0.0); //Die Korrekturtabelle wirkt bis zu einer
Geschwindigkeit von 10 Umdrehungen/s.

LANG

D31105-0400-0de

6070



LS_GetXYAxisComp

LSTEP

Anhang
LSTEP_API

Beschreibung Abfrage XY-Achstiiberlagerung
Delphi function LS_GetXYAxisComp(var Value: Integer): Integer;
function LSX_GetXYAxisComp(LSID: Integer; var Value: Integer): Integer;
C++ int GetXYAxisComp (int *plValue);
LabView: LStep Contraller ID 4ﬂ: Error out
Yalue

LS4x GetxXYAxisComp.ri
Parameter Value: Modus der Achsiiberlagerung (siehe LStep-Dokumentation)
Beispiel LS.SetXYAxisComp(&mode) ;

LS_SetXYAxisComp

Beschreibung XY-Achstiberlagerung aktivieren
Delphi function LS_SetXYAxisComp(Value: Integer): Integer;
function LSX_SetXYAxisComp(LSID: Integer; Value: Integer): Integer;
C++ int SetXYAxisComp (int [Value);
LabView: L3tep Contraller ID :ﬂi
Errar out
Yalue
LS4X SetXYAxisComp.vi
Parameter Value: Modus der Achsiiberlagerung (siehe LStep-Dokumentation)
Beispiel LS.SetXYAxisComp(1) ;

LS_LStepSave

Beschreibung Aktuelle Konfiguration in LStep speichern (EEPROM)
Delphi function LS_LStepSave(): Integer;
function LSX_LStepSave(LSID: Integer): Integer;
C++ int LStepSave ();
LabView:
L5tep Contraller ID Error ouk
LS4X LStepSave.vi
Parameter -
Beispiel LS.LStepSave() ;
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LS_SetAccelSingleAxis

LSTEP

Anhang
LSTEP_API

Beschreibung;: Beschleunigung einstellen
Delphi: function LS_SetAccelSingle Axis(Axis: Integer; Accel: Double): Integer;
function LSX_SetAccelSingleAxis(LSID: Integer; Axis: Integer; Accel:
Double): Integer;
C++: int SetAccelSingleAxis (int [Axis,double d Accel);
LabView: LStep Controller I ﬂi
Az Errar ouk
fecel
LS4X SetAccelsingle Axis.vi
Parameter: Axis: (X, Y, Z, A numeriert von 1 bis 4)
Accel: Beschleunigung 0.01 - 10.00 [m/s?]
Beispiel: LS.SetAccelSingleAxis(4, 1.0);
// Beschleunigung A-Achse 1.0 m/s?

LS_SetVelSingleAxis

Beschreibung: Geschwindigkeit fiir einzelne Achse einstellen
Delphi: function LS_SetVelSingleAxis(Axis: Integer; Vel: Double): Integer;
function LSX_SetVelSingleAxis(LSID: Integer; Axis: Integer; Vel: Double):
Integer;
C++: int SetVelSingleAxis (int 1Axis,double dVel);
LabView: LStep Contraller 10 mﬁ
Lovis Errar out
Yel
LS4X Set¥elSingleAxis. vi
Parameter: Axis: (X, Y, Z, A numeriert von 1 bis 4)
Vel: 0 - maximale Geschwindigkeit [U/s]
Beispiel: LS.SetVelSingleAxis(1, 10.0)
// Geschwindigkeit X-Achse 10 U/s

LS_SoftwareReset

Beschreibung;: Die Software wird in den Startzustand versetzt.
Delphi: function LS_SoftwareReset: Integer;

function LSX_SoftwareReset(LSID: Integer): Integer;
C++: int SoftwareReset ();
LabView: LS

LSkep Conkroller 1D :=;nr:_rF: Error ouk

LS4% SoftwareReset.vi

Parameter: -
Beispiel: LS.SoftwareReset ();
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Anhang
LSTEP_API
Statusabfragen
Beschreibung: liefert die aktuelle Fehlernummer
Delphi: function LS_GetError(var ErrorCode: Integer): Integer;
function LSX_GetError(LSID: Integer; var ErrorCode: Integer): Integer;
C++: int GetError (int *plErrorCode);

LabView: Error ouk
LStep Controller 10
=R f-onLroler 4&:Errnrl:nde

LS4X GetError.vi

Parameter: ErrorCode: Fehlernummer

Beispiel: LS.GetError(&ErrCode);
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Anhang
LSTEP_API

LS_GetSecurityErr

Beschreibung:

Liest alle Zustdnde und Ergebnisse der GAL-Sicherheitsiiberwachung (nur
bei LS44-Steuerungen)

Delphi:

function LS_ Get SecurityErr (var Value: LongWord): Integer;
function LSX_ GetS SecurityErr (LSID: Integer; var Value: LongWord):
Integer;

C++:

int GetSecurityErr (LongWord *pValue);

LabView:

Stillstandsiberwachungsergebnis
WS OK YSOKE FSOK ASOK Sti||5tand5ljberwachungstest

%5 getestet

....................................

I R T 'III'S getestet
L5Step Contraller ID ———— ------ Z5 getesket

a5 ge:testet

Error auk

Ges-::hwindigkﬂitsul:-erwachungs-
XGEOK ergebnis

Gesch windigkﬂitsul:uerl.-ilachungstest

AG getestel Y getéstet 2 gete:stet A5 getestet

LS4X GetSecurityErr.vi

Parameter:

Value: 32-Bit LongWord ohne Vorzeichen, welcher nach Aufruf der
Funktion in den Bits 0-15 die Bit-Maske enthilt.

Bit0 X-Achse Stillstandiiberwachungsergebnis (OK [1] / nicht OK [0])
Bit1 Y-Achse Stillstandiiberwachungsergebnis

Bit2 Z-Achse Stillstandiiberwachungsergebnis

Bit3 A-Achse Stillstandiiberwachungsergebnis

Bit5 X-Achse Stillstandiiberwachungstest (getestet [1] /nicht getestet [0])
Bit6 Y-Achse Stillstandiiberwachungstest

Bit7 Z-Achse Stillstandiiberwachungstest

Bit8 A-Achse Stillstandiiberwachungstest

Bit9 X-Achse Geschwindigkeitsiiberwachungsergebnis

Bit 10 Y-Achse Geschwindigkeitsiiberwachungsergebnis

Bit 11 Z-Achse Geschwindigkeitsiiberwachungsergebnis

Bit 12 A-Achse Geschwindigkeitstiberwachungsergebnis

Bit 13 X-Achse Geschwindigkeitsiiberwachungstest

Bit 14 Y-Achse Geschwindigkeitsiiberwachungstest

Bit 15 Z-Achse Geschwindigkeitsiiberwachungstest

Beispiel:

LS.GetSecurityErr (&Value);
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LS_GetSecurityStatus

Beschreibung:

Liefert den aktuellen Zustand der Sicherheitstiberwachung (nur bei LS44-
Steuerungen)

Delphi:

function LS_ Get SecurityStatus (var Value: LongWord): Integer;
function LSX_ GetS SecurityStatus (LSID: Integer; var Value: LongWord):
Integer;

C++:

int GetSecurityStatus (LongWord *pValue);

LabView:

Stillskandiberwachung getesket
®3O¥3 IS F':S
Controller I0 ; E

Geschwindigkeitsiiberwachung getestet

Error out

Tor "F':uF" Einrichtbetrieb

LS4X GetSecuritystatus.vi

Parameter:

Value: 32-Bit LongWord ohne Vorzeichen, welcher nach Aufruf der
Funktion in den Bits 0-15 die Bit-Maske enthalt.

Bit 0-3 interne Merker

Bit4  X-Achse Stillstandiiberwachung getestet

Bit5  Y-Achse Stillstandiiberwachung getestet

Bit6  Z-Achse Stillstandiiberwachung getestet

Bit7  A-Achse Stillstandiiberwachung getestet

Bit8  X-Achse Geschwindigkeitsiiberwachung getestet
Bit9  Y-Achse Geschwindigkeitsiiberwachung getestet
Bit10  Z-Achse Geschwindigkeitsiiberwachung getestet
Bit11  A-Achse Geschwindigkeitstiberwachung getestet
Bit14 Zustand Einrichtbetrieb (Einrichtbetrieb = 1)
Bit15 Zustand Tir (Tur , Auf” =1)

Beispiel:

LS.GetSecurityStatus (& Value);
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Anhang
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Beschreibung;: liefert den aktuellen Zustand der Steuerung.
Delphi: function LS_GetStatus(Stat: PChar; MaxLen: Integer): Integer;
function LSX_GetStatus(LSID: Integer; Stat: PChar; MaxLen: Integer):
Integer;
C++: int GetStatus (char *pcStat,int IMaxLen);
LabVieW: Error ouk
LSkep Contraller ID 4&_: Status
L54X Getstatus.vi
Parameter: Stat: Zeiger auf einen Puffer, in dem der Statusstring zurtickgegeben wird
MaxLen: Maximale Anzahl von Zeichen, die in den Puffer kopiert werden
diirfen
Beispiel: LS.GetStatus(pcStat, 256);

LS_GetStatusAxis

Beschreibung:

liefert den aktuellen Zustand der einzelnen Achsen

Delphi:

function LS_GetStatusAxis(StatusAxisStr: PChar; MaxLen: Integer): Integer;
function LSX_GetStatusAxis(LSID: Integer; StatusAxisStr: PChar; MaxLen:
Integer): Integer;

C++:

int GetStatusAxis (char *pcStatusAxisStr,int IMaxLen);

LabView:

Error ouk
LStep Controller I 4&: StatushxisShr

LS4X GetStatusAXis.vi

Parameter:

StatusAxisStr: Zeiger auf einen Puffer, in dem der Statusstring
zurtickgegeben wird

MaxLen: Maximale Anzahl von Zeichen, die in den Puffer kopiert werden
diirfen

zB:@-M-J-C-5S-A-D-U-T

@=  Achse steht

Achse ist in Bewegung (Motion)

Achse ist nicht freigegeben

Joystick eingeschaltet

Achse ist in Regelung

Riickmeldung nach dem Kalibrieren
Fehler beim Kalibrieren (Endschalter nicht korrekt freigefahren)
Riickmeldung nach dem Tischhubmessen
Einrichtbetrieb

Timeout

HcomHpEpnT !
[

Beispiel:

LS.GetStatus Axis(pcStatAxis, 256);
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LSTEP_API

Beschreibung;: Liefert den aktuellen Zustand der Software-Grenzen jeder einzelnen Achse
Delphi: function LS_ GetStatusLimit (Limit: PChar; MaxLen: Integer): Integer;
function LSX_ GetStatusLimit (LSID: Integer; Limit: PChar; MaxLen:
Integer): Integer;
C++: int GetStatusLimit (char *pcLimit, int IMaxLen);
LELNALTE LStep Controller ID —E: E.m.:lr out
Lirnik
L54X GetStatusLimit.vi
Parameter: pc Limit:  Zeiger auf einen Puffer, in dem der Zustand der Achsen
zuriickgegeben wird. Z. B..: AA- A--DD - LL-L--L
A = Achse wurde kalibriert
D = Tischhub wurde gemessen
L = Software-Limit wurde gesetzt
- = Software-Grenze wurde nicht verdandert
MaxLen: Maximale Anzahl von Zeichen, die in den Puffer kopiert werden
diirfen
Beispiel: LS.GetStatusLimit (pc Limit, 64);

LS_SetAutoStatus

Beschreibung: AutoStatus Ein/ Aus
Hinweis: der AutoStatus-Modus sollte normalerweise nicht verdndert
werden, da das LSTEP API bei Verfahrbefehlen etc. den richtigen Modus
einstellt, eine Anderung auf 0 oder 2 konnte zu Fehlern fithren
Delphi: function LS_SetAutoStatus(Value: Integer): Integer;
function LSX_SetAutoStatus(LSID: Integer; Value: Integer): Integer;
C++: int SetAutoStatus (int IValue);
LabView: LStep Contraller ID :mi
Errar out
Yalue
LS4X SetAutoStatus.yi
Parameter: Value: AutoStatus-Modus:
0 = Es wird kein Status von der Steuerung gesendet.
1 =>» Es werden automatisch ,Positionerreicht”- Meldungen von der
Steuerung gesendet.
2 => Es werden automatisch , Positionerreicht”- und Status - Meldungen
von der Steuerung gesendet.
3 => Es gibt bei , Positionerreicht” nur ein Carriage Return zurtick.
Beispiel: LS.SetAutoStatus(3);
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Fahrbefehle und Positionsverswaltung

LS_Calibrate

LSTEP

Anhang
LSTEP_API

Beschreibung: Kalibrieren
Bewegt alle freigegebenen Achsen in Richtung kleinerer Positionswerte.
Die Verfahrbewegung wird unterbrochen sobald die Endschalter
angefahren wurden. Der Positionswert wird auf 0 gesetzt.
Delphi: function LS_Calibrate: Integer;
function LSX_Calibrate(LSID: Integer): Integer;
C++: int Calibrate();
LabView:
LStep Controller 1D Error out
L54X Calibrate.vi
Parameter: -
Beispiel: LS.Calibrate();

LS_CalibrateEx

Beschreibung;: Kalibrieren
(Es werden nur die Achsen kalibriert, deren entsprechendes Bit in dem
tibergebenen Integer-Wert gesetzt ist.)
Delphi: function LS_CalibrateEx(Flags: Integer): Integer;
function LSX_CalibrateEx(LSID: Integer; Flags: Integer): Integer;
C++: int CalibrateEx (int IFlags);
LabView: LStep Controller Ii
; _' Errar out
P
LS4¥ CalibrateEx.vi
Parameter: Flags: Bit-Maske,
Bit 2 =1 > Z-Achse kalibrieren
Bit 2 = 0 > Z-Achse nicht kalibrieren
Beispiel: LS.CalibrateEx(6);
// Nur Y- und Z-Achse kalibrieren
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LS_ClearPos

Beschreibung:

Setzt die Position auf 0, auch den internen Zahler.

Diese Funktion wird fiir Endlosachsen gebraucht, da die Steuerung nur
+1000 Motorumdrehungen vom Werteberreich verarbeiten kann.

Bei erkannten Geber wird die Funktion fiir jeweilige Achse nicht ausgefiihrt.

Delphi:

function LS_ClearPos (IFlags: Integer): Integer;
function LSX_ClearPos (LSID: Integer; 1IFlags: Integer): Integer;

C++:

int ClearPos (int 1Flags);

LabView:

LStep Controller 1D

Error out

LS4X ClearPos.vi

Parameter:

IFlags: Bit-Maske
Bit 0 =1 - Position der x-Achse wird genullt
Bit 1 = 0 - Fiir die y-Achse wird die Function nicht ausgefiihrt

Beispiel:

LS. ClearPos(5); //Positionen der x- und z- Achsen werden genullt.

LS_GetDelay

Beschreibung;: Liest die Verzogerung des Vektorstarts.
Delphi: function LS_GetDelay(var Delay: Integer): Integer;
function LSX_GetDelay(LSID: Integer; var Delay: Integer): Integer;
C++: int GetDelay (int *plDelay);
LT LStep Controller I —E: Errar ot
Delay

LS4X GetDelay.vi
Parameter: Delay: Verzogerung, in ms
Beispiel: LS.GetDelay(&Delay);

LANG

D31105-0400-0de

6079



LSTEP

Anhang
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LS_SetDelay
Beschreibung;: Durch den Befehl Delay kann eine Verzoégerung des Vektorstarts erzeugt
werden.
Delphi: function LS_SetDelay(Delay: Integer): Integer;
function LSX_SetDelay(LSID: Integer; Delay: Integer): Integer;
C++: int SetDelay (int IDelay);
LabView: Lstep Controller I :ﬂi
Error ouk
Delay
LS4X SetDelay.yi
Parameter: 0-10000 (ms)
Beispiel: LS.SetDelay(1000);
// 1s Verzogerung

LS_GetDistance

Beschreibung: Liefert die Strecke fiir LS _MoveRelShort
Delphi: function LS_GetDistance(var X, Y, Z, A: Double): Integer;
function LSX_GetDistance(LSID: Integer; var X, Y, Z, A: Double): Integer;
C++: int GetDistance (double *pdX, double *pdY, double *pdZ, double *pdR);
LabView: Error ouk
"
LStep Controller 1D ;
a
L54X GetDistance.vi
Parameter: X, Y, Z und A: die aktuellen Strecken aller Achsen, abhingig von den
Dimensionen
Beispiel: LS.GetDistance(&X, &Y, &Z, &A);
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LS_SeiDistance

Beschreibung:

Strecke setzen (fiir LS_MoveRelShort)

Delphi:

function LS_SetDistance(X, Y, Z, A: Double): Integer;
function LSX_SetDistance(LSID: Integer; X, Y, Z, A: Double): Integer;

C++:

int SetDistance (double dX,double dY,double dZ,double dA);

LabView:

L5tep Contraller ID
“
¥
z
A

Errar out

LS4 X SetDistance.vi

Parameter:

X,Y,Zund A
Min-/max-Verfahrbereich
(Werte sind abhingig von der Dimension)

Beispiel:

LS.SetDistance(1, 2, 0, 0);
/* Strecken fiir die Achsen X und Y werden gesetzt, Z und A werden bei
Aufruf der Funktion LS_MoveRelShort nicht bewegt. */

LS_GetinputTrigMove

Beschreibung: Liefert die Konfiguration vom Pinl auf dem MFP.
Delphi: function LS_GetInputTrigMove (var Mode: Integer): Integer;
function LSX_GetInputTrigMove (LSID: Integer; var Mode: Integer): Integer;
C++: int GetInputTrigMove (int *plMode);
LabView:
Error aut
LSkep Contraller ID —m: Mods
L54X Getlnput TrigMowe.wi
Parameter: IMode - Modus.
IMode = 0 = Funktion nicht aktiv
IMode =1 - absolut positionieren bei positiver Flanke
IMode = 2 > absolut positionieren bei negativer Flanke
IMode = 3 - relativ positionieren bei positiver Flanke
IMode = 4 - relativ positionieren bei negativer Flanke
Beispiel: LS. GetlnputTrigMove (&IMode);
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LS_SetinputTrigMove

Beschreibung:

Konfiguriert den Pin 1 auf dem MFP, so dass man mit einem externen Signal
einen Move starten kann.

Delphi:

function LS_SetInputTrigMove (Mode: Integer; Wait: LongBool): Integer;
function LSX_SetInputTrigMove (LSID: Integer; Mode: Integer; Wait:
LongBool): Integer;

C++:

int SetInputTrigMove (int IMode, BOOL bWait);

LabView:

L3tep Controller ID

Wit Error out

L54X SetinputTrigMove.vi

Parameter:

IMode - Modus.

IMode = 0 = Funktion nicht aktiv

IMode =1 = absolut positionieren bei positiver Flanke
IMode = 2 = absolut positionieren bei negativer Flanke
IMode = 3 = relativ positionieren bei positiver Flanke
IMode = 4 - relativ positionieren bei negativer Flanke

Verfahren wird der Wert, der in , distance” steht.

bWait - das Warten auf einen Move.

bWait =1 -> es wird so lange gewartet, bis nach einem externen Signal
ein Move ausgefiihrt wird, danach wird der Modus auf 0
gesetzt.

bWait =0 - es wird nicht auf einen Move gewartet.

bWait wird nicht ausgewertet, wenn IMode = 0.

Beispiel:

LS. SetInputTrigMove (3, False);

Beschreibung;: Abfrage der aktuellen Position aller Achsen
Fiir nicht vorhandene Achsen wird der Wert 0.0 zurtickgeliefert
Delphi: function LS_GetPos(var X, Y, Z, A: Double): Integer;
function LSX_GetPos(LSID: Integer; var X, Y, Z, A: Double): Integer;
C++: int GetPos (double *pdX,double *pdY,double *pdZ,double *pdA);
LabView: LStep Controller 10 ﬁ
Z
A
Errar ouk
L54X GetPos.vi
Parameter: X, Y, Z, A: Positionswerte
Beispiel: double X, Y, Z, A;
LS.GetPos(&X, &Y, &Z, &A);
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Beschreibung:

Abfrage der aktuellen Geber- bzw. Positionswerte aller Achsen

Fiir nicht vorhandene Achsen wird der Wert 0.0 zurtickgeliefert

Delphi:

function LS_GetPosEx(var X, Y, Z, A: Double; Encoder: LongBool): Integer;
function LSX_GetPosEx(LSID: Integer; var X, Y, Z, R: Double; Encoder:
LongBool): Integer;

C++:

int GetPosEx (double *pdX,double *pdY,double *pdZ,double *pdA,BOOL
Encoder);

LabView:

LSkep Contraller ID

k4
............. l.lll
z
R
Error ouk

LS4X GetPosEx.vi

Parameter:

X, Y, Z, A: Positionswerte
Encoder = true > Geberwerte liefern falls Geber angeschlossen
Encoder = false - Positionswerte liefern

Beispiel:

double X, Y, Z, A;
LS.GetPosEx(&X, &Y, &Z, &A, true);

LS_GetPosSingleAxis

Beschreibung:

Abfrage der aktuellen Position einer Achse

Fiir nicht vorhandene Achsen wird der Wert 0.0 zurtickgeliefert

Delphi:

function LS_GetPosSingle Axis(Axis: Integer; var Pos: Double): Integer;
function LSX_GetPosSingle Axis(LSID: Integer; Axis: Integer; var Pos:
Double): Integer;

C++:

int GetPosSingleAxis (int 1Axis,double *pdPos);

LabView:

LSkep Conkroller 10
Bxis

Error out
Pos

L54% GetPossingle Axis.vi

Parameter:

Axis: Achse, deren Positionswert abgefragt werden soll (X, Y, Z, A
numeriert von 1 bis 4)

Pos: Positionswert

Beispiel:

LS.GetPosSingleAxis(2, &YPos);
// Position Y-Achse auslesen
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LS_MoveAbs

Beschreibung: Absolutposition anfahren
(Die Achsen x, y, z und a werden auf die tibergebenen Positionswerte
positioniert.)
Delphi: function LS_MoveAbs(X, Y, Z, A: Double; Wait: LongBool): Integer;
function LSX_MoveAbs(LSID: Integer; X, Y, Z, A: Double; Wait: LongBool):
Integer;
C++: int MoveAbs (double dX, double dY, double dZ, double dA, BOOL Wait);
LabView: W ait
LSkep Controller 1D
“
Y
7 Error out
&
L54¥% Movedbs.yi
Parameter: X,Y,Zund A
+- Verfahrbereich
Eingabe ist abhdngig von der Dimension
Wait: Gibt an, ob die Funktion nachdem die Position erreicht wurde (= true)
oder direkt zurtickkehren soll (= false)
Beispiel: LS.MoveAbs(10.0, 10.0, 10.0, 10.0, true);

LS_MoveAbsSingleAxis

Beschreibung;: Einzelne Achse absolut positionieren
Delphi: function LS_MoveAbsSingleAxis(Axis: Integer; Value: Double; Wait:
LongBool): Integer;
function LSX_MoveAbsSingle Axis(LSID: Integer; Axis: Integer; Value:
Double; Wait: LongBool): Integer;
C++: int MoveAbsSingleAxis (int 1Axis,double dValue,BOOL Wait);
LabView: LStep Cantraller I
Axis Error ouk
Yalue —
"."'."alt ..........
LS4X Movehbssingle Axis. vi
Parameter: Axis: (X, Y, Z, A numeriert von 1 bis 4)
Value: Position (Eingabe ist abhéngig von der eingestellten Dimension)
Beispiel: LS.MoveAbsSingleAxis(2, 10.0);
// Y-Achse auf 10mm absolut positionieren
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Beschreibung

Erweiterter Verfahr-Befehl

Die Funktion LS _MoveEx kann relative und absolute Verfahrbefehle
ausfiihren, synchron und asynchron. Die Anzahl der Achsen, die verfahren
werden sollen, kann mit dem Parameter AxisCount bestimmt werden Diese
Funktion kann beispielsweise genutzt werden, um bei einer LStep44 nur X
und Y zu verfahren.

Delphi

function LS_MoveEx(X, Y, Z, R: Double; Relative, Wait: LongBool;
AxisCount: Integer): Integer;

function LSX_MoveEx(LSID: Integer; X, Y, Z, R: Double; Relative, Wait:
LongBool; AxisCount: Integer): Integer;

C++

int MoveEx (double dX, double dY, double dZ, double dR, BOOL bRelative,
BOOL bWait, int IAxisCount);

LabView:

"."'."Ellt ........................................
AxisCount

LStep Controller 1D
" Error out
Yo N
z H

A H
RE'EItI'-.-'E ............................. ;

LS4X MoveEx.¥i

Parameter

X, Y, Z, R : Positions-Vektor

Relative : bei Relative=false werden die Werte X, Y, Z und R als absolute
Koordinaten interpretiert, bei Relative=true als relative Koordinaten zur
aktuellen Position

Wait: wird Wait=true gesetzt, kehrt die Funktion erst nach Erreichen der
Zielposition zurtick, ansonsten kehrt sie unmittelbar nach Senden des
Befehls an die LStep zurtick.

AxisCount: Anzahl der Achsen, die verfahren werden sollen
Ist AxisCount=1, wird nur X verfahren
Ist AxisCount=2, werden X und Y verfahren...

Beispiel

LS_MoveEx(2.0, 3.0, 0, 0, true, true, 2) ; // Es werden X und Y um 2 bzw 3
relativ verfahren
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LS_MoveRel

Beschreibung: Relativen Vektor fahren
(Die Achsen x, y, z und a werden um die tibergebenen Strecken verfahren.)
Delphi: function LS_MoveRel(X, Y, Z, A: Double; Wait: LongBool): Integer;
function LSX_MoveRel(LSID: Integer; X, Y, Z, A: Double; Wait: LongBool):
Integer;
C++: int MoveRel (double dX, double dY, double dZ, double dA, BOOL Wait);
LabView: T ——— :
LSkep Contraoller 1D
x
Y
7 Error out
&
LS4X MoveRel.vi
Parameter: XY, Zund A
+- Verfahrbereich
Eingabe ist abhéngig von der Dimension
Wait: Gibt an, ob die Funktion nachdem die Position erreicht wurde (= true)
oder direkt zurtickkehren soll (= false)
Beispiel: LS.MoveRel(10.0, 10.0, 10.0, 10.0, true);

LS_MoveRelShort

Beschreibung;: Positionieren Relativ (short command)
Dieser Befehl sollte verwendet werden, damit aufeinander folgende relative
Verfahrbefehle (mit derselben Strecke) schneller angefahren werden.
Die Strecke muf$ zuvor einmal mit LS_SetDistance gesetzt worden sein.
Delphi: function LS_MoveRelShort: Integer;
function LSX_MoveRelShort(LSID: Integer): Integer;
C++: int MoveRelShort ();
LabView:
LStep Controller 1D Error out
LS4X MoveRelShort.vi
Parameter: -
Beispiel: LS.SetDistance(1.0, 1.0, 0, 0);
for (i = 0; i < 10; i++) LS.MoveRelShort();
// 10mal X- und Y-Achse um 1 mm relativ positionieren
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Anhang
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Beschreibung: Einzelne Achse relativ verfahren
Delphi: function LS_MoveRelSingleAxis(Axis: Integer; Value: Double; Wait:
LongBool): Integer;
function LSX_MoveRelSingleAxis(LSID: Integer; Axis: Integer; Value:
Double; Wait: LongBool): Integer;
C++: int MoveRelSingleAxis (int 1Axis,double dValue,BOOL Wait);
LabView: LStep Contraller ID
Axis Error ouk
ualue _. .....
Walt ..........
LS4X MoveRelSingleAxis.vi
Parameter: Axis: (X, Y, Z, A numeriert von 1 bis 4)
Value: Strecke (Eingabe ist abhéngig von der eingestellten Dimension)
Beispiel: LS.MoveRelSingleAxis(3, 5.0);
// Z-Achse um 5mm in positiver Richtung verfahren

LS_RMeasure

Beschreibung;: Tischhub messen
Bewegt alle freigegebenen Achsen in Richtung grofierer Positionswerte. Die
Verfahrbewegung wird unterbrochen sobald die Endschalter angefahren
wurden. Der Positionswert wird gespeichert.
Delphi: function LS_RMeasure: Integer;
function LSX_RMeasure(LSID: Integer): Integer;
C++: int RMeasure();
LabView: LS
L3tep Controller ID R r i Error oot
LS4X RMeasure.vi
Parameter: -
Beispiel: LS.RMeasure();
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LS_RMeasureEx

Beschreibung:

Tischhub messen
(Tischhub messen wird nur bei den Achsen durchgefiihrt, deren
entsprechendes Bit in dem tibergebenen Integer-Wert gesetzt ist.

Delphi:

function LS_RMeasureEx(Flags: Integer): Integer;
function LSX_RMeasureEx(LSID: Integer; Flags: Integer): Integer;

C++:

int RMeasureEx (int IFlags);

LabView:

LStep Controller 1D

Error out

LS4X RMeasureEH.vi

Parameter:

Flags: Bit-Maske,
Bit 2 =1 = Z-Achse kalibrieren
Bit 2 = 0 &> Z-Achse nicht kalibrieren

Beispiel:

LS.RMeasureEx(2);
// Tischhub messen (nur Y-Achse)

Beschreibung: Positionswerte setzen
Delphi: function LS_SetPos(X, Y, Z, R: Double): Integer;
function LSX_SetPos(LSID: Integer; X, Y, Z, A: Double): Integer;
C++: int SetPos(double dX, double dY, double dZ, double dA);
LabView: LStep Conkroller ID
X
; Error out
A
LS4X SetPos.vi
Parameter: X, Y, Zund A
Min-/Max-Verfahrbereich
Eingabe ist abhéngig von der Dimension
Beispiel: LS.SetPos(10, 10, 0, 0);
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LS_StopAxes

Beschreibung Abbruch

(Es werden alle Verfahrbewegungen abgebrochen)
Delphi function LS_StopAxes: Integer;

function LSX_StopAxes(LSID: Integer): Integer;
C++ int StopAxes ();
LabView :

L3tep Controller I e Error out
LS4X StophAxes.vi

Parameter -
Beispiel LS.StopAxes();

LS_WaitForAxisStop

Beschreibung Die Funktion kehrt zurtick, sobald die in der Bit-Maske AFlags gewéhlten
Achsen ihre Zielposition erreicht haben
LS_WaitForAxisStop verwendet ,?statusaxis’, um den Status der Achsen zu
pollen.
Delphi function LS_WaitForAxisStop(AFlags: Integer; ATimeoutValue: Integer; var
ATimeout: LongBool): Integer;
function LSX_WaitForAxisStop(LSID: Integer; AFlags: Integer;
ATimeoutValue: Integer; var ATimeout: LongBool): Integer;
C++ int WaitForAxisStop (int lAFlags, int IATimeoutValue, BOOL
*pbATimeout);
LabView: Timeouty alue
LStep Cantraller ID
ks
v Tirneouk
L Errar auk
'ﬁ' ........
LS4 WaitForAxisStop.vi
Parameter AFlags: Bit-Maske
Bit 0: X-Achse
Bit 1: Y-Achse
Bit 2: Z-Achse
Bit 3: A-Achse
AtimeoutValue: Timeout in Millisekunden, WaitForAxisStop kehrt nach
dieser Zeit mit Atimeout=true zuriick, wenn die Achsen immer noch in
Bewegung sind
AtimeoutValue = 0 setzt den Timeout auf ‘Unendlich’
Das Atimeout Flag gibt an, ob ein Timeout aufgetreten ist.
Beispiel LS.WaitForAxisStop(3, 0, flag);
// Warten bis X und Y-Achse gestoppt haben, kein Timeout
LS.WaitForAxisStop(7, 10000, flag);
// Warten bis X und Y-Achse gestoppt haben, 10 Sekunden timeout
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Joystick und Handrad

LS_GetDigJoySpeed

Beschreibung;: Auslesen der eingestellten Geschwindigkeiten
Delphi: function LS_GetDigJoySpeed(var dX, dY, dZ, dR: Double): Integer;
function LSX_GetDigJoySpeed(LSID: Integer; var dX, dY, dZ, dR: Double):
Integer;
C++: int GetDigJoySpeed (double *pdX, double *pdY, double *pdZ, double *pdR);
LabView: Error out
b3
L5tep Contraller ID ;
A
L54¥ GetDigJoySpeed.vi
Parameter: dX, dY, dZ, dR: Geschwindigkeitswerte [U/s]
Beispiel: LS. GetDigJoySpeed(&X, &Y, &Z, &R);

LS_SetDigJoySpeed

Beschreibung: Mit diesem Befehl konnen einzelne Achsen mit einer konstanten
Geschwindigkeit verfahren werden.
Will man nach dem Ausfiithren der Funktion wieder absolut oder relativ
positionieren, muss man die Geschwindigkeit neu setzen.
Delphi: function LS_SetDigJoySpeed(dX, dY, dZ, dR: Double): Integer;
function LSX_SetDigJoySpeed(LSID: Integer; dX, dY, dZ, dR: Double):
Integer;
Ct++: int SetDigJoySpeed (double dX, double dY, double dZ, double dR);
LabView: LStep Contraller 10
b3
Y Error out
Z
4
LS4X SetDigJloySpeed.vi
Parameter: dX, dY, dZ, dR: Geschwindigkeit [U/s],
Wertebereich: +- max. Geschwindigkeit
Beispiel: LS. SetDigJoySpeed(0, 10.0, 25.0, 0); //Achsen X und R - Geschwindigkeit 0
und Joystick-Betrieb , AUS”, Achse Y - Geschwindigkeit 10.0 U/s und
Joystick-Betrieb ,, EIN“, Achse Z - Geschwindigkeit 25.0 U/s und Joystick-
Betrieb ,, EIN”“.
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LS_GetHandWheel

Beschreibung: Handradszustand ablesen
Delphi: function LS_GetHandWheel(var PositionCount, Encoder: Boolean): Integer;
function LSX_GetHandWheel(LSID: Integer; var PositionCount, Encoder:
LongBool): Integer;
C++: int GetHandWheel (BOOL *pbHandWheelOn, BOOL *pbPositionCount,
BOOL *pbEncoder);
LabView: Errar out
LStep Controller ID Hand¥hes| On
- PositionCount
R Enl:l:"jer
LS4X GetHandWheel.vi
Parameter: HWOn: True = Handrad ist eingeschaltet
PosCount:  True = Positionszdhlung ist eingeschaltet
Encoder: True = Geberwerte, wenn vorhanden
Beispiel: LS. GetHandWheel (&HWOn, &PosCount, &Encoder);

LS_GetJoystick

Beschreibung:

Abfrage des aktuellen Zustands vom Analog-Joystick.

Delphi:

function LS_GetJoystick (var JoystickOn, Manual, PositionCount, Encoder:
LongBool): Integer;

function LSX_ GetJoystick (LSID: Integer; var JoystickOn, Manual,
PositionCount, Encoder: LongBool): Integer;

C++:

int GetJoystick (BOOL *pbJoystickOn, BOOL *pbManual, BOOL
*pbPositionCount, BOOL *pbEncoder);

LabView:

Error out

LStep Controller 1D

LS4% GetJoystick.vi

Parameter:

JoyOn: True = Joystick ist eingeschaltet

Manual: False = Joystickschalter steht auf Automatik
True = Joystick ist manual tiber Schalter eingeschaltet

PosCount:  True = Positionszdhlung ist eingeschaltet

Enc: True = Geberwerte, wenn vorhanden

Beispiel:

LS. GetJoystick (&JoyOn, &Manual, &PosCount, &Enc);
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LS_GetJoystickAxes
Beschreibung;: Zeigt, fiir welche Achsen Joystick eingeschaltet ist
Delphi: function LS_GetJoystickAxes(var Flags: Integer): Integer;
function LSX_GetJoystickAxes (LSID: Integer; var Flags: Integer): Integer;
Ct++: int GetJoystickAxes (int *plFlags);
LabView: Error out
"
L5tep Controller ID ¥
e
A
L54X GetJoystickAxes.vi
Parameter: Flags: 32-bit-Integer, welcher nach Aufruf der Funktion in den Bits 0-4 die
Bit-Maske enthalt.
Bit 0 =1 > X-Achse Joystick ,, EIN“
Bit 2 =0 - Z-Achse Joystick ,, AUS”
Beispiel: LS. GetJoystickAxes (&Flags);
LS_SetJoystickAxes
Beschreibung: Schaltet Joystick fiir angegebene Achsen ein
Delphi: function LS_ SetJoystickAxes (Flags: Integer): Integer;
function LSX_ SetJoystickAxes (LSID: Integer; Flags: Integer): Integer;
C++: int Set]JoystickAxes (int Flags);
LabView: LStep Controller ID
x -
; Errar out
B e
LS54X SetJoystickAxes.vi
Parameter: Flags: Bit-Maske
Bit 0 =1 - X-Achse Joystick einschalten
Bit 2 =0 & Z-Achse Joystick ausschalten
Beispiel: LS. SetJoystickAxes (3);
/* X-und Y-Achse - Joystick eingeschaltet (Bits 0 u. 1 gesetzt),
Z- und A-Achse - Joystick ,,AUS” (Bit2 = 0) */
D31105-0400-0de 6093
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LS_GetJoystickDir

Beschreibung;: Liest Motordrehrichtung fiir Joystick

Delphi: function LS_GetJoystickDir(var XD, YD, ZD, AD: Integer): Integer;
function LSX_GetJoystickDir(LSID: Integer; var XD, YD, ZD, AD: Integer):
Integer;
C++: int GetJoystickDir (int *pIXD, int *plYD, int *plZD, int *pIRD);
LabView: Errar out
uh
L5tep Controller ID YD
0
A0
L54X GetJoystickDir.vi
Parameter: X, Y,Z, und A

0  =» Achse gesperrt

1 = positive Drehrichtung
-1 =» negative Drehrichtung
2 = mit Stromreduzierung

-2 =» mit Stromreduzierung

Beispiel: LS.GetJoystickDir(&X, &Y, &Z, &A);
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LS_SetJoystickDir

Beschreibung:

Richtung Joystick

Delphi:

function LS_SetJoystickDir(XD, YD, ZD, AD: Integer): Integer;
function LSX_SetJoystickDir(LSID: Integer; XD, YD, ZD, AD: Integer):
Integer;

C++:

int SetJoystickDir (int IXD,int 1YD,int 1ZD,int IAD);

LabView:

LSkep Conkroller 1D
wh
YD
Zh
Al
LS54 SetJoystickDir.vi

Error out

Parameter:

X, Y,Z, und A

0  => Achse gesperrt

1 = positive Drehrichtung
-1 = negative Drehrichtung
2 =» mit Stromreduzierung

-2 =» mit Stromreduzierung

Beispiel:

LS.SetJoystickDir(1, 1, -1, 0);
/* X-und Y-Achse positive Drehrichtung; Z-Achse negative Drehrichtung;
A-Achse gesperrt */

LS_GetJoyVel

Beschreibung;: Die maximalen Verfahrgeschwindigkeiten im Joystickbetriebt abfragen
Delphi: function LS_GetJoyVel(var XD, YD, ZD, AD: Double): Integer;
function LSX_GetJoyVel(LSID: Integer; var XD, YD, ZD, AD: Double):
Integer;
C++: int GetJoy Vel (double *pdXD, double *pdYD, double *pdZD, double
*pdAD);
LabView: Error out
S
Lstep Controller 1D ¥
z
&
LS4X GetJoyVelwi
Parameter: XD, YD, ZD, AD: Geschwindigkeitswerte [U/s]
Beispiel: LS.GetJoyVel(&XD, &YD, &ZD, &AD);
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Beschreibung;: Die maximalen Verfahrgeschwindigkeiten im Joystickbetrieb einstellen
Delphi: function LS_SetJoyVel (XD, YD, ZD, AD: Double): Integer;
function LSX_SetJoy Vel (LSID: Integer; XD, YD, ZD, AD: Double): Integer;
C++: int SetJoyVel (double dXD, double dYD, double dZD, double dAD);
LabView: LStep Contraller 1D
“
; Errar out
A
LS4X SetJoyVelwi
Parameter: XD, YD, ZD und AD: maximale Geschwindigkeit im Joystickbetrieb [U/s]
Beispiel: LS.SetJoy Vel (1.0, 15.0, 0, 0);

LS_GetJoystickWindow

Beschreibung Joystick-Fenster ablesen
Delphi function LS_GetJoystickWindow(var AValue: Integer): Integer;
function LSX_GetJoystickWindow(LSID: Integer; var AValue: Integer):
Integer;
C++ int GetJoystickWindow (int *plAValue);
LabView: LStep Contraller 10 Aﬁ: Errar ouk
Yalue
L54X GetJoystickWindow.vi
Parameter AValue: der Analogbereich, in dem sich die Achsen nicht bewegen.
Beispiel LS.GetJoystickWindow(&AValue) ;

LS_SetJoystickWindow

Beschreibung Joystick-Fenster setzen
Delphi function LS_SetJoystickWindow(AValue: Integer): Integer;
function LSX_SetJoystickWindow (LSID: Integer; AValue: Integer): Integer;
C++ int SetJoystickWindow (int IAValue);
LabView: LStep Cantraller 10 :ﬂi
Error out
Yalue

L54X SetJoystickWindow.vi
Parameter AValue: 0-100
Beispiel LS.SetJoystickWindow/(20) ;
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Beschreibung;: Liest Joystick-Achszuordnung
Delphi: LS_GetJoyChangeAxis(var Value: LongBool): Integer;
LSX_GetJoyChangeAxis(LSID: Integer; var Value: LongBool): Integer;
Ct++: int GetJoyChangeAxis (BOOL *pbValue);
LabView:
L3tep Controller ID Ervor out
Yalue

L54X GetJoyChangeAHis.¥i

Parameter: Value: true => Konventionelle Joystickauswertung
false => X- und Y-Achszuordnung ist getauscht

Beispiel: LS. GetJoyChangeAxis (& Value);

LS_JoyChangeAxis

Beschreibung: setzt Joystick-Achszuordnung
Delphi: LS_JoyChangeAxis(Value: LongBool): Integer;
LSX_JoyChangeAxis(LSID: Integer; Value: LongBool): Integer;
C++: int JoyChangeAxis (BOOL bValue);
LabView: LStep Contraller 1D
Value Error ouk

L94X JoyChangeAxis.¥i

Parameter: Value: 0 - Andert die Zuordnung der AD-Joystickkandle
(konventionelle Joystickauswertung)

1 - X- und Y-Achszuordnung wird getauscht

Beispiel: LS. JoyChangeAxis (true);

LS_SetDigJoyOff

Beschreibung: Schaltet digitalen Joystick aus
Delphi: function LS_ SetDigJoyOff: Integer;
function LSX_ SetDigJoyOff (LSID: Integer): Integer;
C++: int SetDigJoyOff () ;
LabView:
LStep Controller 1D Error out

LS4X SetDigJoyOFf.vi
Parameter:
Beispiel: LS. SetDigJoyOff () ;
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LS_SetHandWheelOff

Beschreibung: Handrad Aus
Delphi: function LS_SetHandWheelOff: Integer;
function LSX_SetHandWheel Off(LSID: Integer): Integer;
C++: int SetHandWheelOff ();
LabView:
LStep Controller ID Error out
L54¥X SetHandWheelOff.vi
Parameter: -
Beispiel: LS.SetHandWheel Off();

LS_SetHandWheelOn

Beschreibung: Handrad Ein
Delphi: function LS_SetHandWheelOn(PositionCount, Encoder: Boolean): Integer;

function LSX_SetHandWheelOn(LSID: Integer; PositionCount, Encoder:

LongBool): Integer;
C++: int SetHandWheelOn (BOOL fPositionCount,BOOL fEncoder);
LabView: LStep Controller ID

PasitionCaunt - Errar aut
Encoder -
LS4% SetHandWheelOn.vi

Parameter: PositionCount: Positionszdhlung Ein/ Aus

Encoder: Geberwerte, wenn vorhanden
Beispiel: LS. SetHandWheelOn (true, true);

// Handrad Ein mit Positionszéhlung (Geberwerte)

LS_SetJoystick Off

Beschreibung: Analog-Joystick Aus
Delphi: function LS_SetJoystickOff: Integer;
function LSX_SetJoystickOff(LSID: Integer): Integer;
C++: int SetJoystickOff();
LabView:
LStep Controller 1D Error oot
L54X SetJoystickOf.vi
Parameter: -
Beispiel: LS.SetJoystickOff();
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LS_SetJoystickOn

Beschreibung;: Analog-Joystick Ein
Delphi: function LS_SetJoystickOn(PositionCount, Encoder: LongBool): Integer;
function LSX_SetJoystickOn(LSID: Integer; PositionCount, Encoder:
LongBool): Integer;
C++: int SetJoystickOn (BOOL PositionCount,BOOL Encoder);
LabView: LStep Controller ID
PositionCounk - Errar auk
Encoder -
LS4 SetJoystickOn.yi
Parameter: PositionCount: Positionszdhlung Ein/ Aus
Encoder: Geberwerte, wenn vorhanden
Beispiel: LS.SetJoystickOn(true, true);
// Joystick Ein mit Positionszdhlung (Geberwerte)
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LS_GetBPZ

LSTEP

Anhang
LSTEP_API

Beschreibung: Liest den Zustand des Zusatzbedienpults mit Trackball
Delphi: function LS_GetBPZ(var AValue: Integer): Integer;
function LSX_GetBPZ(LSID: Integer; var AValue: Integer): Integer;
C++: int GetBPZ (int *plAValue);
LabView: -
Parameter: AValue:
0 => Bedienpult ist ,AUS".
1 => Bedienpult aktiv, Trackball wird mit 0,1n Schrittauflosung betrieben.
2 => Bedienpult aktiv, Trackball wird mit Faktor betrieben.
Beispiel: LS.GetBPZ(&AValue);

LS_SetBPZ

Beschreibung Bedienpult Ein/ Aus
Delphi function LS_SetBPZ(AValue: Integer): Integer;

function LSX_SetBPZ(LSID: Integer; AValue: Integer): Integer;
C++ int SetBPZ (int IAValue);
LabView: -
Parameter AValue: 0-2

0=> Bedienpult ,AUS”

1=> Bedienpult aktivieren und Trackball mit 0,1p Schrittauflosung

betreiben.

2 => Bedienpult aktivieren und Trackball mit Faktor betreiben.

Beispiel LS.SetBPZ(1);

D31105-0400-0de
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Beschreibung: Bedienpult Joystick-Speed

Delphi: function LS_GetBPZ]Joyspeed(APar: Integer; var AValue: Double): Integer;
function LSX_GetBPZ]Joyspeed(LSID: Integer; APar: Integer; var AValue:
Double): Integer;

C++: int GetBPZJoyspeed (int 1APar, double *pdAValue);

LabView: -

Parameter: APar: 1,2 oder 3
AValue: maximale Geschwindigkeit [U/s]

Beispiel: GetBPZ]Joyspeed(1, &AValue); // Auslesen der eingestellten
Geschwindigkeit von Parameter 1.

LS_SetBPZJoyspeed

Beschreibung Bedienpult Joystick-Speed

Delphi function LS_SetBPZ]Joyspeed(APar: Integer; AValue: Double): Integer;
function LSX_SetBPZJoyspeed(LSID: Integer; APar: Integer; AValue:
Double): Integer;

C++ int SetBPZJoyspeed (int 1APar, double dAValue);

LabView: -

Parameter APar: 1,2 oder 3
AValue: +- maximale Geschwindigkeit (vel)

Beispiel SetBPZJoyspeed(1, 25) // Parameter 1 mit Geschwindigkeit 25 beschreiben

LS_GetBPZTrackballBacklash

Beschreibung Bedienpult Trackball-Umkehrspiel auslesen

Delphi function LS_GetBPZTrackballBackLash(var X, Y, Z, R: Double): Integer;
function LSX_GetBPZTrackballBackLash(LSID: Integer; var X, Y, Z, R:
Double): Integer;

C++ int GetBPZTrackballBackLash (double *pdX, double *pdY, double *pdZ,
double *pdR);

LabView: =

Parameter X, Y, Z, R: Umkehrspiel, mm.

Beispiel LS.GetBPZTrackballBackLash(&X, &Y, &Z, &R);
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Beschreibung Bedienpult Trackball-Umkehrspiel

Delphi function LS_SetBPZTrackballBackLash(X, Y, Z, R: Double): Integer;
function LSX_SetBPZTrackballBackLash(LSID: Integer; X, Y, Z, R: Double):
Integer;

C++ int SetBPZTrackballBackLash (double dX, double dY, double dZ, double
dR);

LabView: -

Parameter X, Y, Z,R:0.001 bis 0.15 mm

Beispiel LS.SetBPZTrackballBackLash(0.01, 0.01, 0.01, 0.01);

LS_GetBPZTrackballFactor

Beschreibung Bedienpult Trackball-Faktor auslesen

Delphi function LS_GetBPZTrackballFactor(AValue: Double): Integer;
function LSX_GetBPZTrackballFactor(LSID: Integer; AValue: Double):
Integer;

C++ int GetBPZTrackballFactor (double *pdAValue);

LabView: -

Parameter AValue: Trackball - Factor. Z. B. AValue = 3 heifdt: Ein Trackball-Impuls
ergibt 3 Motor-Incremente.

Beispiel LS.GetBPZTrackballFactor(&AValue) ;

LS_SetBPZTrackballFactor

Beschreibung Bedienpult Trackball-Faktor

Delphi function LS_SetBPZTrackballFactor(AValue: Double): Integer;
function LSX_SetBPZTrackballFactor(LSID: Integer; AValue: Double):
Integer;

C++ int SetBPZTrackballFactor (double dAValue);

LabView: -

Parameter AValue: 0.01 - 100
AValue=1 => Trackball - Factor =1, d.h. Ein Trackball-Impuls ergibt ein
Motor-Increment.

Beispiel LS.SetBPZTrackballFactor(1.0) ;
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Endschalter (Hardware u. Software)
LS_GetAutolLimitAfterCalibRM
Beschreibung: Gibt an, ob beim Kalibrieren und Tischhubmessendie interne Software-
Limits gesetzt werden.
Delphi: function LS_GetAutoLimitAfterCalibRM(var IFlags: Integer): Integer;
function LSX_ GetAutoLimitAfterCalibRM(LSID: Integer; var IFlags:
Integer): Integer;
Ct++: int GetAutoLimitAfterCalibRM (int *plFlags);
LabView: Errar out
b3
L5tep Contraller ID , ¥
e L
4
L54% GetAutoLimitAfterCalibRM.vi
Parameter: IFlags: Bit-Maske
Bit 0 =1 > Bei der x-Achse werden keine Verfahrbereichsgrenzen gesetzt
Bit 1 = 0 = Fiir die y-Achse werden Software-Limits gesetzt (calib/rm)
Beispiel: LS. SetAutoLimitAfterCalibRM(&IFlags);
LS_SetAutoLimitAfterCalibRM
Beschreibung;: Verhindert, dass beim Kalibrieren und Tischhubmessendie interne
Software-Limits gesetzt werden.
Delphi: function LS_SetAutoLimitAfterCalibRM(IFlags: Integer): Integer;
function LSX_ SetAutoLimitAfterCalibRM(LSID: Integer; IFlags: Integer):
Integer;
C++: int SetAutoLimitAfterCalibRM (int IFlags);
LabView: L3tep Controller ID
b
; '_ Errar ouk
&
LS4 SetAutolimitAfterCalibRM.vi
Parameter: IFlags: Bit-Maske
Bit 0 =1 - Bei der x-Achse werden keine Verfahrbereichsgrenzen gesetzt
Bit 1 = 0 = Fiir die y-Achse werden Software-Limits gesetzt (calib/rm)
Beispiel: LS. SetAutoLimitAfterCalibRM(IFlags);
D31105-0400-0de 6103
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Beschreibung;: Verfahrbereichsgrenzen lesen
Delphi: function LS_GetLimit(Axis: Integer; var MinRange, MaxRange: Double):
Integer;
function LSX_GetLimit(LSID: Integer; Axis: Integer; var MinRange,
MaxRange: Double): Integer;
C++: int GetLimit (int lAxis, double *pdMinRange, double *pdMaxRange);
LabView: Error ouk
LStep Contralley ID MinR.ange
Axis MaxF.ange
L54X GetLimit.vi
Parameter: Axis: die Achse, welcher Verfahrbereichsgrenzen gelesen werden sollen (X,
Y, Z, A numeriert von 1 bis 4)
MinRange: untere Verfahrbereichsgrenze, abhingig von der Dimension
MaxRange: obere Verfahrbereichsgrenze, abhéngig von der Dimension
Beispiel: LS.GetLimit(1, &MinRange, &MaxRange);

Beschreibung;:

Verfahrbereichsgrenzen einstellen

Delphi:

function LS_SetLimit(Axis: Integer; MinRange, MaxRange: Double): Integer;
function LSX_SetLimit(LSID: Integer; Axis: Integer; MinRange, MaxRange:
Double): Integer;

C++:

int SetLimit (int lAxis,double dMinRange,double dMaxRange);

LabView:

LStep Conkroller 1D
Bxis Errar out
MinR.ange

MaxF.ange
LS4% SetLimit.vi

Parameter:

Axis: die Achse, welcher Verfahrbereichsgrenzen zugewiesen werden sollen
(X,Y, Z, A numeriert von 1 bis 4)

MinRange: untere Verfahrbereichsgrenze

MaxRange: obere Verfahrbereichsgrenze

Beispiel:

LS.SetLimit(1, -10.0, 20.0);
(Achse X -10 als untere und 20 als obere Verfahrbereichsgrenze zuweisen)
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LSTEP

Anhang
LSTEP_API

LS_GetLimitControl

Beschreibung;: Liest, ob die Bereichstiberwachung aktiv ist
Delphi: function LS_GetLimitControl(Axis: Integer; var Active: LongBool): Integer;
function LSX_GetLimitControl(LSID: Integer; Axis: Integer; var Active:
LongBool): Integer;
C++: int GetLimitControl (int 1Axis, BOOL *pbActive);
LabView: LStep Contraller 10 Errar out
Bocjic — Na(Bp- Ackive
LS4% GetLimitControl.vi
Parameter: Active: True = Bereichstiberwachung der jeweiligen Achse ist aktiv
Beispiel: LS.GetLimitControl(2, &Active);
// Activ = False heifst: Bereichstiberwachung von Achse y ist deaktiviert.

LS_SetLimitControl

Beschreibung: Bereichstiberwachung
Delphi: function LS_SetLimitControl(Axis: Integer; Active: LongBool): Integer;

function LSX_SetLimitControl(LSID: Integer; Axis: Integer; Active:

LongBool): Integer;
C++: int SetLimitControl (int lAxis,BOOL Active);
LabView: Lstep Contraller ID

Ais Error ouk
At i
LS4X SetLimitControl.vi

Parameter: Axis: (X, Y, Z, A numeriert von 1 bis 4)

Active: Bereichstiberwachung der jeweiligen Achse aktivieren
Beispiel: LS.SetLimitControl(2, true);

// Bereichsiiberwachung von Achse y aktiv
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LSTEP

Anhang

LSTEP_API

LS_GetLimitControlMode

Beschreibung;: Liefert den Modus fiir die Uberwachung der Softwarelimits.
Delphi: function LS_GetLimitControlMode (var Mode: Integer): Integer;
function LSX_GetLimitControlMode (LSID: Integer; var Mode: Integer):
Integer;
C++: int GetLimitControlMode (int *pIMode);
LabView:
Error out
LSkep Contraller ID 4ﬂ: Mods
L54X GetLimitControlMode.vi
Parameter: IMode - Modus.
IMode = 0> Moves, die auSerhalb des Verfahrbereiches liegen, werden nur
bis zu den Grenzen des Verfahrbereiches ausgefiihrt.
IMode =1 - Moves, die aufierhalb des Verfahrbereiches liegen, werden
nicht ausgefiihrt.
Beispiel: LS. GetLimitControlMode (&IMode);

LS_SetLimitControlMode

Beschreibung: Setzt den Modus fiir die Uberwachung der Softwarelimits.
Delphi: function LS_SetLimitControlMode (Mode: Integer): Integer;
function LSX_SetLimitControlMode (LSID: Integer; Mode: Integer): Integer;
C++: int SetLimitControlMode (int IMode);
LabView: L3tep Controller ID :mi
Mode Error ouk
L54X SetLimitControlMode.vi
Parameter: IMode - Modus.
IMode = 0 > Moves, die auflerhalb des Verfahrbereiches liegen, werden nur
bis zu den Grenze des Verfahrbereiches ausgefiihrt.
IMode =1 - Moves, die aufierhalb des Verfahrbereiches liegen, werden
nicht ausgefiihrt.
Beispiel: LS. SetLimitControlMode(1);
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LSTEP

Anhang

LSTEP_API

LS_GetSwitchActive

Beschreibung: Liest Status fuir Endschalter Ein / Aus
Delphi: function LS_GetSwitchActive(var XA, YA, ZA, AA: Integer): Integer;
function LSX_GetSwitchActive(LSID: Integer; var XA, YA, ZA, AA: Integer):
Integer;
Ct++: int GetSwitchActive (int *pIXA, int *plYA, int *plZA, int *pIRA);
PR Error out
LabView: i
LSkep Contraller ID A
Zh
A
LS4X GetSwitchActive.vi
Parameter: Fiir jede Achse wird eine Bitmaske geliefert:
Bit0  =» Null-Endschalter
Bit1 =» Referenz-Endschalter
Bit2 = End-Endschalter
Ist das Bit gesetzt - ist der jeweilige Schalter aktiv.
Beispiel: LS.GetSwitchActive(&XA, &YA, &ZA, &RA);

LS_SetSwitchActive

Beschreibung:

Endschalter Ein/ Aus

Delphi:

function LS_SetSwitchActive(XA, YA, ZA, AA: Integer): Integer;
function LSX_SetSwitchActive(LSID: Integer; XA, YA, ZA, AA: Integer):
Integer;

C++:

int SetSwitchActive (int IXA,int IYA,int IZA,int IAA);

LabView:

LSkep Contraller 1D
Ah
Y
Zh
¥
LS4¥ SetSwitchActive.vi

Error out

Parameter:

Fiir jede Achse wird eine Bitmaske tibergeben:

Bit0 = Null-Endschalter
Bit1l = Referenz-Endschalter
Bit2 = End-Endschalter

Um den jeweiligen Schalter zu aktivieren, mufs das Bit gesetzt werden.

Beispiel:

LS.SetSwitchActive(7, 1, 5, 0);

(Alle Endschalter der X-Achse Ein; Null-Endschalter der Y-Achse Ein; EO
und EE der Z-Achse ein; A-Achse: Alle Endschalter Aus)
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LSTEP

Anhang
LSTEP_API

Beschreibung: liest den Zustand aller Endschalter
Delphi: function LS_GetSwitches(var Flags: Integer): Integer;
C++: int GetSwitches (int *plFlags);
LabView: Error out
LSkep Controller 1D —m:
Flags
LS4% GetSwitches.vi
Parameter: Value: Zeiger auf Integerwert, der den Zustand aller Endschalter als
Bitmaske enthalt.
In der Bitmaske ist der Zustand der Endschalter wie folgt verschliisselt:
Endschalter =~ EE Ref.  EO
Achse AZYX AZYX AZYX
Bit 0000 0000 0000
z.B.
Flags = 0x003 = EO von X- und Y-Achse sind angefahren
Flags = 0x200 - EE von Y-Achse ist angefahren
Beispiel: LS.GetSwitches(&Flags);

LS_GetSwitchPolarity

Beschreibung: Liest Endschalterpolaritét
Delphi: function LS_GetSwitchPolarity(var XP, YP, ZP, AP: Integer): Integer;
function LSX_GetSwitchPolarity (LSID: Integer; var XP, YP, ZP, AP: Integer):
Integer;
C++: int GetSwitchPolarity (int *pIXP, int *plYP, int *plZP, int *pIRP);
LabView: Errar out
“p
L5tep Controller ID YR
7P
ap
LS4X GetswitchPolarity.vi
Parameter: Fiir jede Achse wird eine Bitmaske geliefert:
Bit0  =» Null-Endschalter
Bit1 = Referenz-Endschalter
Bit2 = End-Endschalter
Ist das Bit gesetzt werden - reagiert der jeweilige Schalter auf die positive
Flanke
Beispiel: LS.GetSwitchPolarity (&XP, &YP, &ZP, &RP);
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Anhang
LSTEP_API

LS_SetSwitchPolarity

Beschreibung:

Endschalterpolaritit einstellen

Delphi:

function LS_SetSwitchPolarity (XP, YP, ZP, AP: Integer): Integer;
function LSX_SetSwitchPolarity(LSID: Integer; XP, YP, ZP, AP: Integer):
Integer;

C++:

int SetSwitchPolarity (int IXP,int IYP,int 1ZP,int IRA);

LabView:

LStep Controller ID
=P
YP
2p Errar out
AP
LS4 SetswitchPolarity.vi

Parameter:

Fiir jede Achse wird eine Bitmaske tibergeben:

Bit0 = Null-Endschalter
Bit1 = Referenz-Endschalter
Bit2 = End-Endschalter

Reagiert der jeweilige Schalter auf die positive Flanke, mufS das Bit gesetzt
werden.

Beispiel:

LS.SetSwitchPolarity(7, 0, 0, 0);
(Alle Endschalter der X-Achse High-Aktiv, alle Endschalter der Y-Achse
Low-Aktiv...)

LS_GetSwChange

Beschreibung;: Zeigt die Einstellungen der Endschalter
Delphi: function LS_GetSwChange(var Flags: Integer): Integer;
function LSX_GetSwChange (LSID: Integer; var Flags: Integer): Integer;
C++: int GetSwChange (int *plFlags);
LabView: Errar out
b3
L5Step Contraller ID ¥
roner £
A
LS4 GetSw Chanae.vi
Parameter: Flags: 32-bit-Integer, welcher nach Aufruf der Funktion in den Bits 0-4 die
Bit-Maske enthalt.
Bit 0 =1 > Wechsel der Endschalter bei der X-Achse
Bit 2 = 0 & Kein Endschalterwechsel bei der Z-Achse
Beispiel: LS. GetSwChange (&Flags);
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LSTEP

Anhang
LSTEP_API

LS_SetSwChange

Beschreibung:

Endschalter tauschen

Delphi:

function LS_ SetSwChange (Flags: Integer): Integer;

function LSX_ SetSwChange (LSID: Integer; Flags: Integer): Integer;

C++:

int SetSwChange (int Flags);

LabView:

LStep Controller 1D

Errar ouk

L54X SetSwlhange.vi

Parameter:

Flags: Bit-Maske
Bit 0 =1 = X-Achse Endschalter wechseln
Bit 2 = 0 & Z-Achse kein Endschalterwechsel

Beispiel:

LS. SetSwChange (3);
/* X-und Y-Achse - Endschalter wechseln (Bits 0 u. 1 gesetzt)
Z- und A-Achse - kein Endschalterwechsel (Bit 2 = 0) */
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LSTEP

Anhang
LSTEP_API

Digitale und analoge Ein.- und Ausginge

LS_GetAnaloginput

Beschreibung;: Lesen des aktuellen Zustands eines Analogkanals
Delphi: function LS_GetAnalogInput(Index: Integer; var Value: Integer): Integer;
function LSX_GetAnalogInput(LSID: Integer; Index: Integer; var Value:
Integer): Integer;
C++: int GetAnalogInput (int lIndex,int *plValue);
LabView: L5tep Contraller ID Error out
Index Yalue
LS4 GetAnalogInput.vi
Parameter: Index: 0-9 (Analogkandle)
Value: Zeiger auf Integerwert, der den aktuellen Zustand des Analogkanals
angibt
Beispiel: LS.GetAnalogInput(0, &Eingang0);

LS_GetAnaloginputs2

Beschreibung Lesen der aktuellen Zustdnde der Analogkandle (Channel 6, 7, 8)
nur bei der LSTEP-PCI
Delphi function LS_GetAnalogInputs2(var PT100, MV, V24: Integer): Integer;
function LSX_GetAnalogInputs2(LSID: Integer; var PT100, MV, V24:
Integer): Integer;
C++ int GetAnalogInputs2 (int *pIPT100, int *pIMV, int *plV24);
LabView Errar out
L5tep Contraller ID PT100
My
W24
L54X GetAnalogInputs2.vi
Parameter PT100, MV, V24: Zeiger auf Integerwert, in den GetAnalogInputs2 den
aktuellen Zustand des Analogkanals schreiben soll
Beispiel LS.GetAnaloglnputs2(&PT1100, &MYV, &V24);
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Anhang
LSTEP_API

LS_GetDigitallnputs

Beschreibung: Alle Inputpins lesen
Delphi: function LS_GetDigitallnputs(var Value: Integer): Integer;

function LSX_GetDigitallnputs(LSID: Integer; var Value: Integer): Integer;
C++: int GetDigitallnputs (int *plValue);
LabView: LStep Controller ID _m: Errar ouk

Yalue
LS4X GetDigitalInputs.vi

Parameter: Value: Zeiger auf Integerwert, der den Zustand aller Eingénge als Bitmaske

enthalt.
Beispiel: int Eingange;

LS.GetDigitallnputs(&Eingange);

if (Eingange & 16) ... // Wenn Inputpin 4 gesetzt

LS_GetDigitallnputsE

Beschreibung Zusitzliche digitale Eingénge lesen (16-31)
Delphi function LS_GetDigitallnputsE(var Value: Integer): Integer;

function LSX_GetDigitallnputsE(LSID: Integer; var Value: Integer): Integer;
C++ int GetDigitallnputsE (int *plValue);
LabView:

L3tep Controller 1D 4E: Errar out
Yalue
L94X GetDigitalInputsE.¥i

Parameter Value: Zeiger auf einen 32-bit-Integer, welcher nach Aufruf der Funktion in

den Bits 0-15 den Status der Eingédnge 16-31 enthalt.
Beispiel LS.GetDigitallnputsE(i);
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LS_SetAnalogOutput

LSTEP

Anhang
LSTEP_API

Beschreibung;: Analogkanal setzen
Delphi: function LS_SetAnalogOutput(Index: Integer; Value: Integer): Integer;
function LSX_SetAnalogOutput(LSID: Integer; Index: Integer; Value:
Integer): Integer;
C++: int SetAnalogOutput (int lIndex,int 1Value);
LabView: LStep Contraller IO 4':_&*
Trdes Error out
Yalue
LS4X SetAnalogOutput.vi
Parameter: Index: 0-1 (Analogkanile)
Value: 0-100 [%]
Beispiel: LS.SetAnalogOutput(0, 100);
// Ausgang 0 auf Maximum setzen

LS_SetDiglO_Distance

Beschreibung:

Funktion der digitalen Ein-/ Ausgéange

Aktivierung eines Ausgang in Abhingigkeit der eingestellten Strecke
vor/nach der Zielposition.

Delphi:

function LS_SetDiglO_Distance(Index: Integer; Fkt: LongBool; Dist: Double;
Axis: Integer): Integer;

function LSX_SetDiglO_Distance(LSID: Integer; Index: Integer; Fkt:
LongBool; Dist: Double; Axis: Integer): Integer;

C++:

int SetDiglO_Distance (int lIndex,BOOL Fkt,double dDist,int 1Axis);

LabView:

L3tep Controller 1D
Index

Fkt P

Disk

Axis

LS4X SetDigl0_Distance.vi

Error out

Parameter:

Index: 0 bis 15 (Outputpin)

Fkt = false = Aktivierung eines Ausgang in Abhingigkeit der
eingestellten Strecke vor der Zielposition.

Fkt=true = Aktivierung eines Ausgang in Abhingigkeit der
eingestellten Strecke nach der Startposition.

Dist: Strecke (Eingabe ist abhédngig von der eingestellten Dimension)
Axis: (X, Y, Z, A numeriert von 1 bis 4)

Beispiel:

LS.SetDiglO_Distance(7, false, 78.9, 3);
/* Ausgang 7 wird 78.9mm vor erreichen der Zielposition (Z- Achse)
aktiviert. */
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LS_SetDiglO_EmergencyStop

LSTEP

Anhang
LSTEP_API

Beschreibung;: Funktion der digitalen Ein-/ Ausgéange
Zuordnung des Not-Stop-Pins
Delphi: function LS_SetDiglO_EmergencyStop(Index: Integer): Integer;
function LSX_SetDiglO_EmergencyStop(LSID: Integer; Index: Integer):
Integer;
C++: int SetDiglO_EmergencyStop (int lIndex);
LabView: LStep Controller 10 :ﬂi
Error out
Index
LS4X SetDigl0_EmergencyStop.vi
Parameter: Index: 0 bis 15 (Input/Output)
Beispiel: LS.SetDiglOEmergencyStop(15);
// Not-Stop-Pin 15

LS_SetDiglO_Off

Beschreibung: Funktion der digitalen Ein-/ Ausgiange Aus
(Keine Beeinflussung der Ein-/ Ausginge)
Delphi: function LS_SetDiglO_Off(Index: Integer): Integer;
function LSX_SetDiglO_Off(LSID: Integer; Index: Integer): Integer;
C++: int SetDiglO_Off (int lIndex);
LabView: L3tep Controller 1D
Error out
Index
L54% SetDigI0_OFf.vi
Parameter: Index: 0 bis 15 (Input/Output), 16 (alle 16 Portpins)
Beispiel: LS.SetDiglO_Off(0);
// dig. Fkt. Input-/Outputpin 0 Aus
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LSTEP

Anhang
LSTEP_API

LS_SetDiglO_Polarity

Beschreibung:

Funktion der digitalen Ein-/ Ausgéange
Einstellung der Polaritét

Delphi:

function LS_SetDiglO_Polarity(Index: Integer; High: LongBool): Integer;
function LSX_SetDiglO_Polarity (LSID: Integer; Index: Integer; High:
LongBool): Integer;

C++:

int SetDiglO_Polarity (int liIndex,BOOL High);

LabView:

LStep Controller 1D
Index

High

LS4 SetDigIl0_Polarity.vi

Error out

Parameter:

Index: 0 bis 15 (Input/Output), 16 (alle 16 Portpins)

High = true = High-Aktiv
High = false =» Low-Aktiv

Beispiel:

LS.SetDiglO_Polarity(3, True);
// Input-/Outputpin 3 High-Aktiv

LS_SetDigitalOutput

Beschreibung;: Outputpin setzen
Delphi: function LS_SetDigitalOutput(Index: Integer; Value: LongBool): Integer;
function LSX_SetDigitalOutput(LSID: Integer; Index: Integer; Value:
LongBool): Integer;
Ct++: int SetDigitalOutput (int lIIndex,BOOL Value);
LabView: LStep Conkraller 10
Index Errar out
Walue
L54X SetDigitalOutput.vi
Parameter: Index: 0-15
Value: Zustand auf ,,0“ oder ,1” setzen
Beispiel: LS.SetDigitalOutput(0, true);
// Outputpin 0 auf ,1“ setzen
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LSTEP

Anhang

LSTEP_API

LS_SetDigitalOutputs

Beschreibung Digitale Ausgdnge setzen (0-15)
Delphi function LS_SetDigitalOutputs(Value: Integer): Integer;

function LSX_SetDigitalOutputs(LSID: Integer; Value: Integer): Integer;
C++ int SetDigitalOutputs (int [Value);
LabView: LStep Contraller 1D :ﬂi

Error out
Yalue
LS54 SetDigitalDutputs.vi

Parameter Value: Bitmaske, der Wert auf den die Ausgénge 0-15 gesetzt werden, wird

durch die Bits 0-15 bestimmt.
Beispiel LS.SetDigitalOutputs($03); // Ausgdnge 0 und 1 auf 1 setzen, die iibrigen

auf 0

LS_SetDigitalOutputsE

Beschreibung Zusétzliche digitale Ausgdnge setzen (16-31)
Delphi function LS_SetDigitalOutputsE(Value: Integer): Integer;

function LSX_SetDigitalOutputsE(LSID: Integer; Value: Integer): Integer;
C++ int SetDigitalOutputsE (int 1Value);
LabView: Lstep Cantraller 10 :Ei

Errar out
Yalue
LS4X SetDigitalOutputsE.vi

Parameter Value: Bitmaske, der Wert auf den die Ausgédnge 16-31 gesetzt werden, wird

durch die Bits 0-15 bestimmt.
Beispiel LS.SetDigitalOutputsE($03); // Ausginge 16 und 17 auf 1 setzen, die

tibrigen auf 0
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Takt-Vor/Riick Einginge

LS_GetFactorTVR

LSTEP

Anhang
LSTEP_API

Beschreibung: Liest den Faktor Takt Vor / Riick
Delphi: function LS_GetFactorTVR(var X, Y, Z, A: Double): Integer;
function LSX_GetFactorTVR(LSID: Integer; var X, Y, Z, A: Double): Integer;
C++: int GetFactorTVR (double *pdX, double *pdY, double *pdZ, double *pdR);
LabView: Errar out
kS
LStep Controller 1D ;
&
L54X GetFactorT¥R.vi
Parameter: X, Y, Z und A: Factor Takt Vor/Riick.
Z. B. X =10 heifst: Ein Takt = zehn Motorinkremente
Beispiel: LS.GetFactorTVR(&X, &Y, &Z, &A);

LS_SetFactorTVR

Beschreibung: Faktor Takt Vor / Riick
Delphi: function LS_SetFactorTVR(X, Y, Z, A: Double): Integer;
function LSX_SetFactorTVR(LSID: Integer; X, Y, Z, A: Double): Integer;
C++: int SetFactorTVR (double dX,double dY,double dZ,double dA);
LabView: LStep Cantraller ID
b
; Error out
&
L54% SetFactorTYR.vi
Parameter: X, Y, Zund A
0.01 - 100.00
Beispiel: LS.SetFactorTVR(2.0, 2.0, 0, 0);
/* Bei Achse X und Y soll Takt Vor/Riick mit dem Faktor 2 arbeiten */
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LSTEP

Anhang
LSTEP_API

LS_GetTVRMode

Beschreibung;: Einstellung vom Takt Vor / Riick lesen
Delphi: function LS_ GetTVRMode(var XT, YT, ZT, AT: Integer): Integer;
function LSX_ GetTVRMode(LSID: Integer; var XT, YT, ZT, AT: Integer):
Integer;
Ct++: int GetTVRMode (int *pIXT, int *plYT, int *plZT, int *pIRT);
LabView: Error out
T
LStep Controller 1D AT
£T
AT

LS4% GetTYRMode.vi
Parameter: TVR-Modus von X, Y, Z und A:

0 = Takt Vor/Riick ist ,AUS”
1 =» Normale Takt Vor/Riick Bearbeitung
2 =» Takt Vor/Riick Bearbeitung arbeitet mit einem Faktor

3 = Takt Vor/Riick Bearbeitung benétigt externe Freigabe iiber
Triggerout Pin (MFP).

4 =» Kombination aus 2 & 3.

Beispiel: LS. GetTVRMode(&XT, &YT, &ZT, &RT);
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LSTEP

Anhang
LSTEP_API

LS_SetTVRMode

Beschreibung:

Takt Vor / Riick einstellen

Delphi:

function LS_SetTVRMode(XT, YT, ZT, AT: Integer): Integer;

function LSX_SetTVRMode(LSID: Integer; XT, YT, ZT, AT: Integer): Integer;

C++:

int SetTVRMode (int IXT,int IYT,int IZT,int 1AT);

LabView:

LStep Controller ID
Error out

L54X SetTYRMode.vi

Parameter:

TVR-Modus von X, Y, Z und A:

0 = Takt Vor/Riick ,AUS”
1 =» Normale Takt Vor/Riick Bearbeitung
2 => Takt Vor/Riick Bearbeitung arbeitet mit einem Faktor

3 = Takt Vor/Riick Bearbeitung benétigt externe Freigabe iiber
Triggerout Pin (MFP).

4 =» Kombination aus 2 & 3.

Beispiel:

LS.SetTVRMode(1, 1, 0, 0);
// TVR X- und Y-Achse Ein
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Anhang
LSTEP_API

Takt-Vor/Riick iiber Schnittstelle

LS_SetTVRInPulse

Beschreibung;: Diese Funktion hat die gleiche Auswirkung wie ein externer Takt mit
Richtungsinformation.
Delphi: function LS_SetTVRInPulse (Axis: Integer; Direction: Boolean): Integer;

function LSX_SetTVRInPulse (LSID: Integer; Axis: Integer; Direction:
Boolean): Integer;

C++: int SetTVRInPulse (int Axis, BOOL Direction);
LabView: LStep Cantraller ID
Axis Error out
Direckiar -
LS4X SetTYRInPulse.vi
Parameter: Wert: Anzahl der ausgefiihrten Trigger
Beispiel: LS.SetTVRInPulse (2, true); // 1 Takt vorwérts bei der y-Achse.
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LSTEP

Anhang

LSTEP_API

Takt-Vor/Riick Ausginge fiir weitere Achsen

LS_GetAccelTVRO

Beschreibung;: Liest die eingestellten Beschleunigungen fiir die weiteren Achsen
Delphi: function LS_GetAccelTVRO(var X, Y, Z, A: Double): Integer;
function LSX_GetAccel TVRO(LSID: Integer; var X, Y, Z, A: Double): Integer;
C++: int GetAccelTVRO (double *pdX, double *pdY, double *pdZ, double *pdA);
LabView: Error out
®
L5tep Controller ID ;
A
LS4X GetAccel TYRO.vi
Parameter: X, Y, Z, A: Beschleunigungswerte, U/s?
Beispiel: LS.GetAccel TVRO(&X, &Y, &Z, &A);

LS_SetAccelTVRO

Beschreibung;: Beschleunigung fiir die weiteren Achsen einstellen
Delphi: function LS_SetAccelTVRO(X, Y, Z, A: Double): Integer;
function LSX_SetAccel TVRO(LSID: Integer; X, Y, Z, A: Double): Integer;

C++: int SetAccel TVRO (double dX, double dY, double dZ, double dA);
LabView: LStep Controller 1D

ks

¥ Error ouk

z

&

LS4X SetAccel TYRO.vi

Parameter: X, Y, Zund A: Beschleunigungen, Wertebereich 0.01 - 1500 [U/s?]
Beispiel: LS.SetAccelTVRO(1.0, 1.5, 0, 0);
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Anhang
LSTEP_API

LS_GetPosTVRO

Beschreibung: Position der zusétzlichen Achsen ablesen
Delphi: function LS_GetPosTVRO(var dX, dY, dZ, dR: Double): Integer;
function LSX_GetPosTVRO(LSID: Integer; var dX, dY, dZ, dR: Double):
Integer;
C++: int GetPosTVRO (double *pdX, double *pdY, double *pdZ, double *pdR);
LabView: I-;rru:ur out
L5tep Controller ID ¥
z
&
LS4X GetPosTYRO.vi
Parameter: dX, dY, dZ, dR: Positionswert, abhingig von der Dimension
Beispiel: LS. GetPosTVRO(&X, &Y, &Z, &R);

LS_SetPosTVRO

Beschreibung;: Position der zusatzlichen Achsen setzen
Delphi: function LS_ SetPosTVRO(dX, dY, dZ, dR: Double): Integer;
function LSX_ SetPosTVRO(LSID: Integer; dX, dY, dZ, dR: Double): Integer;
C++: int SetPosTVRO (double dX, double dY, double dZ, double dR);
LabView: LStep Controller ID
k4
ki Error out
z
a
LS4X SetPosTYRO.vi
Parameter: dX, dY, dZ, dR: Positionswert, in Abhingigkeit von Dimension
Wertebereich: min. Bereichsgrenze bis max. Bereichsgrenze
Beispiel: LS. SetPosTVRO(10.0, 5.0, 0.0, 0.0);
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LSTEP

Anhang

LSTEP_API

LS_GetStatusTVRO

Beschreibung:

Liefert den aktuellen Status der zuséatzlichen Achsen

Delphi:

function LS_GetStatusTVRO(pcStat: PChar; MaxLen: Integer): Integer;
function LSX_ GetStatusTVRO(LSID: Integer; pcStat: PChar; MaxLen:
Integer): Integer;

C++:

int GetStatusTVRO (char *pcStat, int IMaxLen);

LabView:

LStep Conkroller ID Errer ot
ep Controller Shatus

LS4X GetStatusTYRO.vi

Parameter:

pcStat: Zeiger auf einen Puffer, in dem der Statusstring zurtickgegeben wird
MaxLen: Maximale Anzahl von Zeichen, die in den Puffer kopiert werden
diirfen

zB.:@-M-

@ = Achse steht

M = Achse ist in Bewegung (Motion)
- = Achse ist nicht freigegeben

Beispiel:

LS. GetStatusTVRO(pcStat, 256);
// Die zusitzliche Z-Achse um 5mm in positiver Richtung verfahren

LS_GetTVROutMode

Delphi: function LS_GetTVROutMode(var X, Y, Z, A: Integer): Integer;
function LSX_GetTVROutMode(LSID: Integer; var X, Y, Z, A: Integer):
Integer;
C++: int GetTVROutMode (int *pIXT, int *plYT, int *pIZT, int *plAT);
LabView: Error out
xT
LStep Controller 1D i
ZT
AT
LS4X GetTYROutMode.vi
Parameter: X,Y, Z und A: 0 =>Takt Vor/Riick ist “AUS”
1 => Takt Vor/Riick ist “EIN”
Beispiel: LS.GetTVROutMode(&X, &Y, &Z, &A);
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LS_SetTVROutMode

LSTEP

Anhang
LSTEP_API

Beschreibung: Zusetzliche Achsen X, Y, Zund A, neben den eigentlichen Hauptachsen X,
Y, Z und A, setzen
Delphi: function LS_SetTVROutMode(X, Y, Z, A: Integer): Integer;
function LSX_SetTVROutMode(LSID: Integer; X, Y, Z, A: Integer): Integer;
C++: int SetTVROutMode (int IXT, int 1YT, int 12T, int 1AT);
LabView: LStep Controller IO
a1
E Errar out
AT
L54¥ SetTYROutMode. vi
Parameter: X,Y,Zund A: 0 oder 1
Beispiel: LS.SetTVROutMode(1, 0, 1, 0); / /Bei Achsen x und z soll Takt Vor/Riick
aktiviert werden, bei y und a - deaktiviert.

LS_GetTVROuUtPitch

Beschreibung: Liest die Spindelsteigungen fiir die zusatzlichen Achsen
Delphi: function LS_GetTVROutPitch(var X, Y, Z, R: Double): Integer;
function LSX_ GetTVROutPitch (LSID: Integer; var X, Y, Z, R: Double):
Integer;
Ct++: int GetTVROutPitch (double *pdX, double *pdY, double *pdZ, double
*pdR);
LabView: Error out
s
LSkep Conkraller 1D ¥
£
A
LS4 GetTYROutPitch.vi
Parameter: X, Y, Z und R: Spindelsteigungen [mm)]
Beispiel: LS. GetTVROutPitch(&X, &Y, &Z, &A);
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LSTEP

Anhang

LSTEP_API

LS_SetTVROutPitch

Beschreibung;: Setzt die Spindelsteigungen fiir die zusatzlichen Achsen
Delphi: function LS_SetTVROutPitch(X, Y, Z, R: Double): Integer;
function LSX_ SetTVROutPitch (LSID: Integer; X, Y, Z, R: Double): Integer;
C++: int SetTVROutPitch (double dX, double dY, double dZ, double dR);
LabView: LStep Controller ID
b
k) Error out
Z
£
L54X SetTYROutPitch.vi
Parameter: X, Y, Z und R: Spindelsteigungen [mm], Wertebereich 0.001 bis 100
Beispiel: LS. SetTVROutPitch(1.0, 4.0, 1.0, 1.0);
/* Spindelsteigung fiir y-Achse betrdgt 4 mm. Fiir x-, z- und a-Achsen
werden Spindeln mit Imm Steigung eingesetzt*/

LS_GetTVROutResolution

Beschreibung: Liest die Auflosung der an zu steuernden Endstufe
Delphi: function LS_GetTVROutResolution(var X, Y, Z, A: Integer): Integer;
function LSX_ GetTVROutResolution (LSID: Integer; var X, Y, Z, A: Integer):
Integer;
C++: int GetTVROutResolution (int *plX, int *plY, int *plZ, int *plA);
LabView: Error out
nR,
LStep Controller 1D YR
ZR.
LR
L54% GetTYROutResolution.vi
Parameter: X, Y, Z und A: Impulsen pro Umdrehung
Beispiel: LS. GetTVROutResolution (&X, &Y, &Z, &A);
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LS_SeiTVROUutResolution

LSTEP

Anhang
LSTEP_API

Beschreibung:

Auflosung der an zu steuernden Endstufe einstellen

Delphi:

function LS_SetTVROutResolution(X, Y, Z, A: Integer): Integer;
function LSX_ SetTVROutResolution (LSID: Integer; X, Y, Z, A: Integer):
Integer;

C++:

int SetTVROutResolution (int 1X, int 1Y, int 1Z, int IA);

LabView:

L5Step Contraller ID
R
YR
ZR:
AR

LS4X SetT¥YROutResolution. vi

Error ouk

Parameter:

X, Y, Z und A: Impulsen pro Umdrehung, Wertebereich 0 bis 51200

Beispiel:

LS. SetTVROutResolution (1000, 1000, 0, 0);
/* Bei Achse X und Y wird eine Auflésung von 1000 Impulsen pro
Umdrehung eingestellt*/

LS_GetVelTVRO

Beschreibung: Liest die eingestellten Geschwindigkeiten fiir die weiteren Achsen
Delphi: function LS_GetVelTVRO(var X, Y, Z, A: Double): Integer;
function LSX_GetVelTVRO(LSID: Integer; var X, Y, Z, A: Double): Integer;
C++: int GetVelTVRO (double *pdX, double *pdY, double *pdZ, double *pdA);
LabView: Error out
*
LStep Cantraller ID i
Z
&
LS4 Get¥elTYRO.vi
Parameter: X, Y, Z, A: Geschwindigkeitswerte, [U/s]
Beispiel: LS.GetVelTVRO(&X, &Y, &Z, &A);

LANG

D31105-0400-0de

6 @126



LSTEP

Anhang
LSTEP_API
LS_SetVelTVRO
Beschreibung;: Geschwindigkeit fiir die weiteren Achsen einstellen
Delphi: function LS_SetVelTVRO(X, Y, Z, A: Double): Integer;
function LSX_SetVelTVRO(LSID: Integer; X, Y, Z, A: Double): Integer;
C++: int SetVelTVRO (double dX, double dY, double dZ, double dA);
LabView: LStep Controller 1D
A
W Errar ouk
z
&
LS4X Set¥el TYRO.vi
Parameter: X, Y, Zund A: Geschwindigkeiten, 0 - 40.0 [U/s]
Beispiel: LS.SetVelTVRO(1.0, 1.5, 0, 0);
LS_MoveAbsTVROSingleAxis
Beschreibung;: Einzelne Achse absolut positionieren
Delphi: function LS_MoveAbsTVROSingleAxis (Axis: Integer; Value: Double; Wait:
LongBool): Integer;
function LSX_MoveAbsTVROSingleAxis (LSID: Integer; Axis: Integer;
Value: Double; Wait: LongBool): Integer;
C++: int MoveAbsTVROSingleAxis (int 1Axis, double dValue, BOOL bWait);
LabView: LStep Conkroller ID
Axis
Wait Errar auk
LS4X MoveAbsTYROSIngleAXis.vi
Parameter: Axis: (X, Y, Z, A numeriert von 1 bis 4)
Value: Position (Eingabe ist abhéngig von der eingestellten Dimension)
Beispiel: LS.MoveAbsTVROSingleAxis (2, 10.0);
/ /Die zusétzliche Y-Achse auf 10mm absolut positionieren
D31105-0400-0de 60127
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LSTEP

Anhang

LSTEP_API

LS_MoveAbsTVRO

Beschreibung: Absolutposition anfahren
(Die zusétzlichen Achsen x, y, z und a werden auf die {ibergebenen
Positionswerte positioniert.)
Delphi: function LS_MoveAbsTVRO(X, Y, Z, A: Double; Wait: LongBool): Integer;
function LSX_MoveAbsTVRO (LSID: Integer; X, Y, Z, A: Double; Wait:
LongBool): Integer;
C++: int MoveAbsTVRO (double dX, double dY, double dZ, double dR, BOOL
bWait);
LabView: LStep Conkroller ID
b3
¥ Errar ouk
z
& W it
LS4X MoveAbsTYRO.vi
Parameter: X,Y,Zund A
+- Verfahrbereich
Eingabe ist abhdngig von der Dimension
Wait: Gibt an, ob die Funktion nachdem die Position erreicht wurde (= true)
oder direkt zurtickkehren soll (= false)
Beispiel: LS.MoveAbsTVRO (10.0, 10.0, 10.0, 10.0, true);

LS_MoveRelTVROSingleAxis

Beschreibung:

Einzelne Achse relativ verfahren

Delphi:

function LS_MoveRelTVROSingleAxis (Axis: Integer; Value: Double; Wait:
LongBool): Integer;

function LSX_MoveRelTVROSingleAxis (LSID: Integer; Axis: Integer; Value:
Double; Wait: LongBool): Integer;

C++:

int MoveRel TVROSingleAxis (int 1Axis,double dValue,BOOL Wait);

LabView:

L3tep Controller ID

bxis
Errar out

LS4X MoveAbsTYROSIngle Axis.vi

Parameter:

Axis: (X, Y, Z, A numeriert von 1 bis 4)
Value: Strecke (Eingabe ist abhidngig von der eingestellten Dimension)

Beispiel:

LS.MoveRelTVROSingleAxis (3, 5.0);
/ / Die zusitzliche Z-Achse um 5mm in positiver Richtung verfahren
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LSTEP

Anhang

LSTEP_API

LS_MoveRelTVRO

Beschreibung: Relativen Vektor fahren
(Die zusétzlichen Achsen x, y, z und a werden um die tibergebenen Strecken
verfahren.)
Delphi: function LS_MoveRelTVRO(X, Y, Z, A: Double; Wait: LongBool): Integer;
function LSX_MoveRelTVRO(LSID: Integer; X, Y, Z, A: Double; Wait:
LongBool): Integer;
C++: int MoveRel TVRO (double dX, double dY, double dZ, double dR, BOOL
bWait);
LabView: Lstep Controller ID
A
v Error out
<
A Wait
L54X MoveRelTYRO.vi
Parameter: X,Y,Zund A
+- Verfahrbereich
Eingabe ist abhidngig von der Dimension
Wait: Gibt an, ob die Funktion nachdem die Position erreicht wurde (= true)
oder direkt zurtickkehren soll (= false)
Beispiel: LS.MoveRelTVRO(10.0, 10.0, 10.0, 10.0, true);

LS_SetAccelSingleAxisTVRO

Beschreibung: Beschleunigung fiir einzelne zusétzliche Achse einstellen
Delphi: function LS_SetAccelSingle AxisTVRO(Axis: Integer; Accel: Double): Integer;
function LSX_SetAccelSingleAxisTVRO (LSID: Integer; Axis: Integer; Accel:
Double): Integer;
C++: int SetAccelSingleAxisTVRO (int 1Axis, double d Accel);
LabView: LStep Contraller 10
Axis
accel Error ouk
L54X SetAccelsingleAxisTYRO.vi
Parameter: Axis: (X, Y, Z, A numeriert von 1 bis 4)
Accel: 0.01 - 1500 [U/s?]
Beispiel: LS.SetAccelSingleAxis(2, 50.0);
// Die Z-Achse soll wird mit 50 U/s? beschleunigt
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Anhang
LSTEP_API

LS_SetVelSingleAxisTVRO

Beschreibung;: Geschwindigkeit fiir einzelne zusitzliche Achse einstellen

Delphi: function LS_SetVelSingleAxisTVRO(Axis: Integer; Vel: Double): Integer;
function LSX_SetVelSingleAxisTVRO (LSID: Integer; Axis: Integer; Vel:
Double): Integer;

C++: int SetVelSingleAxisTVRO (int 1Axis, double dVel);

LabView: LStep Cantraller ID
Axis . I:
Vel rrar aul

L54X SetVelSingleAxisTYRO. vi

Parameter: Axis: (X, Y, Z, A numeriert von 1 bis 4)
Vel: 0 -40.0 [U/s]

Beispiel: LS.SetVelSingleAxis(1, 10.0);
// Die X-Achse soll mit einer max. Geschwindigkeit von 10 U/s betrieben
werden

u"e D31105-0400-0de 60130



Geber-Einstellungen

LS_ClearEncoder

LSTEP

Anhang
LSTEP_API

Beschreibung: Geber-Zihler auf null setzen
Delphi: function LS_ClearEncoder(lAxis: Integer): Integer;

function LSX_ClearEncoder (LSID: Integer; 1Axis: Integer): Integer;
C++: int ClearEncoder (int 1Axis);
LabView: LStep Controller 1D :ﬂi

. Error ouk
Bxis
LS4X ClearEncoder.vi

Parameter: 1Axis: (X, Y, Z, A numeriert von 1 bis 4)
Beispiel: LS. ClearEncoder (2); / /Geber-Zahler der y-Achse auf null setzen

LS_GetEncoder

Beschreibung: Liest alle Geber-Positionen
Delphi: function LS_GetEncoder(XP, YP, ZP, AP: Double): Integer;
function LSX_GetEncoder (LSID: Integer; XP, YP, ZP, AP: Double): Integer;
C++: int GetEncoder (double *pdXP, double *pdYP, double *pdZP, double
*pdRP);
LabView: Error ouk
A
LSkep Contraller 1D i
zZ
4
LS4X GetEncoder.vyi
Parameter: XP, YP, ZP, AP: Zihlerwerte, 4-fach interpoliert
Beispiel: LS. GetEncoder (&XP, &YP, &ZP, &AP);
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LSTEP

Anhang
LSTEP_API
LS_GetEncoderActive
Beschreibung: Liest, welche Geber nach der Kalibration aktiviert werden.
Delphi: function LS_GetEncoderActive(var Flags: Integer): Integer;
function LSX_GetEncoderActive(LSID: Integer; var Flags: Integer): Integer;
Ct++: int GetEncoderActive (int *plFlags);
LabView: Error out
Encoder &
L5tep Contraller ID _ Encader ¥
e Encoder 2
Encoder &
LS4X GetEncoderActive.yi
Parameter: Flags: Gebermaske
Beispiel: LS.GetEncoderActive(&Flags);
LS_SetEncoderActive
Beschreibung: Mit dieser Funktion kann ausgewahlt werden, welche Geber nach der
Kalibration aktiviert werden sollen.
Delphi: function LS_SetEncoderActive(Flags: Integer): Integer;
function LSX_SetEncoderActive(LSID: Integer; Flags: Integer): Integer;
C++: int SetEncoderActive (int IFlags);
LabView: LStep Contraller ID
Encoder ¥ -
Encoder ¥
Encoder 7 Errar ouk
Encoder &
LS4X SetEncoderActive.vi
Parameter: Value: Gebermaske
Beispiel: LS.SetEncoderActive(0);
// Alle Geber deaktivieren
LS.SetEncoderMask(2);
// Geber Y-Achse aktivieren
D31105-0400-0de 6 @132
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Anhang
LSTEP_API

LS_GetEncoderMask

Beschreibung: Geberzustande auslesen
Delphi: function LS_GetEncoderMask (var Flags: Integer): Integer;
function LSX_GetEncoderMask(LSID: Integer; var Flags: Integer): Integer;
C++: int GetEncoderMask (int *plFlags);
LabView: LStep Controller 1D Encoder X
Encoder ¥
Encoder 2
Encoder &
Error ouk
LS4X GetEncoderMask.vi
Parameter: Flags: Gebermaske
Beispiel: int EncMask;
LS.GetEncoderMask(&EncMask);
if (EncMask & 2) ...
// Wenn Geber Y-Achse angeschlossen+aktiv

LS_SetEncoderMask

Beschreibung:

Geber (de-)aktivieren

Delphi:

function LS_SetEncoderMask(Value: Integer): Integer;
function LSX_SetEncoderMask(LSID: Integer; Value: Integer): Integer;

C++:

int SetEncoderMask (int [Value);

LabView:

LStep Controller ID
Encoder ¥ -
Encoder ¥ -
Encoder 2 -
Encoder & =

Errar out

LS4X SetEncoder™ask.vi

Parameter:

Value: Gebermaske

Beispiel:

LS.SetEncoderMask(0);
// Alle Geber deaktivieren

LS.SetEncoderMask(2);
// Geber Y-Achse aktivieren
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Anhang
LSTEP_API
LS_GetEncoderPeriod
Beschreibung;: Geberperiodenldngen auslesen
Delphi: function LS_GetEncoderPeriod(var X, Y, Z, A: Double): Integer;
function LSX_GetEncoderPeriod(LSID: Integer; var X, Y, Z, A: Double):
Integer;
C++: int GetEncoderPeriod (double *pdX, double *pdY, double *pdZ, double
*pdR);
LabView: Error out
X
Lstep Controller 1D ¥
z
&
L54X GetEncoderPeriod.vi
Parameter: X, Y, Zund A: Periodenldngen [mm]
Beispiel: LS.GetEncoderPeriod(&X, &Y, &Z, &A);
LS_SetEncoderPeriod
Beschreibung;: Geberperiodenldngen einstellen
Delphi: function LS_SetEncoderPeriod(X, Y, Z, A: Double): Integer;
function LSX_SetEncoderPeriod(LSID: Integer; X, Y, Z, A: Double): Integer;
C++: int SetEncoderPeriod (double dX,double dY,double dZ,double dA);
LabView: LStep Contraller 10
=
; Errar aut
i
LS4X SetEncoderPeriod.vi
Parameter: X, Y, Zund A
0.0001 - Spindelsteigung * 0.8 (mm)
Beispiel: LS.SetEncoderPeriod(0.1, 0.1, 0.1, 0.1);
// Geberperiodenlidnge aller Achsen ist 0.1mm
D31105-0400-0de 60134
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LS_GetEncoderPosition

LSTEP

Anhang
LSTEP_API

Beschreibung Einstellung von der Geberwertanzeige lesen
Delphi function LS_GetEncoderPosition(Value: Boolean): Integer;
function LSX_GetEncoderPosition(LSID: Integer; Value: LongBool): Integer;
C++ int GetEncoderPosition (BOOL *pbValue);
LB L3tep Controller ID — [ Ernr:; d?aurtF‘nsitiDn
L54% GetEncoderPosition.vi
Parameter Value: true - Bei der Positionsabfrage werden die Geberwerte der
erkannten Geber angezeigt
false - Geberpositionsanzeige ist “AUS”
Beispiel LS.GetEncoderPosition(&Value);

LS_SetEncoderPosition

Beschreibung Geberwertanzeige Ein/ Aus
Delphi function LS_SetEncoderPosition(Value: Boolean): Integer;

function LSX_SetEncoderPosition(LSID: Integer; Value: LongBool): Integer;
C++ int SetEncoderPosition (BOOL fValue);
LabView LStep Contraller 10

Error auk
Yalue
L54% SetEncoderPosition.vi

Parameter Value = true - Bei der Positionsabfrage werden die Geberwerte der

erkannten Geber angezeigt
Beispiel LS.SetEncoderPosition(true);
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Anhang

LSTEP_API

LS_GetEncoderRefSignal

Beschreibung;: Liest, ob beim Kalibrieren Referenzsignal von Geber ausgewertet wird
Delphi: function LS_GetEncoderRefSignal(var XR, YR, ZR, AR: Integer): Integer;
function LSX_GetEncoderRefSignal(LSID: Integer; var XR, YR, ZR, AR:
Integer): Integer;
Ct++: int GetEncoderRefSignal (int *pIXR, int *plYR, int *pIZR, int *pIRR);
LabView: Error out
xR
LStep Contraller ID YR
ZR,
AR
LS4¥ GetEncoderRefSignal.vi
Parameter: X,Y,Zund A: 1 =>Beim Kalibrieren wird das Referenzsignal ausgewertet
0 => Das Referenzsignal wird nicht ausgewertet
Beispiel: LS.GetEncoderRefSignal(&X, &Y, &Z, &A);

LS_SetEncoderRefSignal

Beschreibung;: Beim Kalibrieren Referenzsignal von Geber auswerten
Delphi: function LS_SetEncoderRefSignal(XR, YR, ZR, AR: Integer): Integer;
function LSX_SetEncoderRefSignal(LSID: Integer; XR, YR, ZR, AR: Integer):
Integer;
C++: int SetEncoderRefSignal (int IXR,int IYR,int IZR,int 1AR);
LabView: L3tep Controller ID
#R.
;E Errar out
&R,
LS4 SetEncoderRefSignal.yi
Parameter: X, Y, Zund A
0 oder 1
Beispiel: LS.SetEncoderRefSignal(1, 1, 0, 0);
/* Beim Kalibrieren wird das Referenzsignal der Geber x und y ausgewertet.
*/
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Reglereinstellungen

LS_ClearCirFastMoveCounter

LSTEP

Anhang
LSTEP_API

Beschreibung;: Bei einer Reglerdifferenz, die grofer als der Fangbereich ist, wird ein neuer
Vektor gestartet und der dazu gehorige Counter um eins erhoht.
Die Function setzt Fast Move Counters aller Achsen auf null.
Delphi: function LS_ClearCtrFastMoveCounter: Integer;
function LSX_ClearCtrFastMoveCounter(LSID: Integer): Integer;
C++: int ClearCtrFastMoveCounter;
LabView:
LStep Controller 1D ﬁ— Error ouk
L94% ClearCtrFastMoveCounter. i
Parameter:
Beispiel: LS. ClearCtrFastMoveCounter;

LS_GetController

Beschreibung: Regler-Modus auslesen
Delphi: function LS_GetController(var XC, YC, ZC, AC: Integer): Integer;
function LSX_GetController(LSID: Integer; var XC, YC, ZC, AC: Integer):
Integer;
C++: int GetController (int *pIXC, int *plYC, int *plZC, int *pIRC);
LabView: Errar out
wC
LStep Conkroller ID Y
Iz
oz
LS4 GetController.vi
Parameter: Regler-Modus X, Y, Zund A :
0 => Regler ,AUS”
1 => Regler , AUS nach erreichen der Zielposition”
2 > Regler ,Immer EIN”
3 = Regler ,AUS nach erreichen der Zielposition” mit reduziertem Strom
4 = Regler ,Immer EIN” mit reduziertem Strom
Beispiel: LS.GetController(&X, &Y, &Z, &A);
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LSTEP

Anhang

LSTEP_API

LS_SetController

Beschreibung:

Regler-Modus einstellen

Delphi:

function LS_SetController(XC, YC, ZC, AC: Integer): Integer;
function LSX_SetController(LSID: Integer; XC, YC, ZC, AC: Integer): Integer;

C++:

int SetController (int IXC,int 1YC,int 1ZC,int IAC);

LabView:

LStep Conkroller ID
xiZ
Wiz
ZiZ
iz

Error out

LS4 X SetController.vi

Parameter:

zeit

Regler-Modus X,Y,Zund A :

0 = Regler ,AUS”

1 =» Regler ,AUS nach erreichen der Zielposition
2 > Regler ,Immer EIN”

3 = Regler ,AUS nach erreichen der Zielposition” mit reduziertem Strom

4 =» Regler ,Immer EIN” mit reduziertem Strom

Beispiel:

LS.SetController(1, 2, 0, 0);

LS_GetControllerCall

Beschreibung: Liefert Regleraufrufzeit
Delphi: function LS_GetControllerCall(var CtrCall: Integer): Integer;

function LSX_GetControllerCall(LSID: Integer; var CtrCall: Integer): Integer;
C++: int GetControllerCall (int *plCtrCall);
Ltz LStep Contraller I AE: g:clcraﬁu':

LS4¥ GetControllerCall.vi

Parameter: CtrCall: Regleraufrufzeit [ms]
Beispiel: LS.GetControllerCall(&CtrCall); //Nach dem Funktionsaufruf CtrCall = 10

bedeutet: Regleraufruf alle 10 ms
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LS_SetControllerCall

LSTEP

Anhang
LSTEP_API

Beschreibung;: Regleraufruf
Delphi: function LS_SetControllerCall(CtrCall: Integer): Integer;
function LSX_SetControllerCall(LSID: Integer; CtrCall: Integer): Integer;
C++: int SetControllerCall (int ICtrCall);
LabView: LStep Controller ID :ﬂi Error out
ChrCall
LS4X SetControllerCall.vi
Parameter: CtrCall: Regleraufrufzeit [ms]
Beispiel: LS.SetControllerCall(10);

LS_GetControllerFactor

Beschreibung: Regler-Faktoren auslesen
siehe Kap. 4.13 ,Reglereinstellunen fur LSTEP”
Delphi: function LS_GetControllerFactor(var X, Y, Z, A: Double): Integer;
function LSX_GetControllerFactor(LSID: Integer; var X, Y, Z, A: Double):
Integer;
C++: int GetControllerFactor (double *pdX, double *pdY, double *pdZ, double
*pdR);
LabView: Error out
x
L5tep Contraller ID ;
A
LS4X GetControllerFactor.vi
Parameter: X, Y, Z und A: Regler-Faktoren
Beispiel: LS.GetControllerFactor(&X, &Y, &Z, &A);
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LSTEP

Anhang

LSTEP_API

LS_SetControllerFactor

Beschreibung;: Regler-Faktor
Delphi: function LS_SetControllerFactor(X, Y, Z, A: Double): Integer;
function LSX_SetControllerFactor(LSID: Integer; X, Y, Z, A: Double): Integer;
C++: int SetControllerFactor (double dX,double dY,double dZ,double dA);
LabView: LStep Contraller 10
"
; Error out
A
LS4X SetControllerFactor.vi
Parameter: X, Y, Zund A
1-64

LS_GetControllerSteps

Beschreibung;: Liefert die Regler-Schrittenldnge
Delphi: function LS_GetControllerSteps(var X, Y, Z, A: Double): Integer;
function LSX_GetControllerSteps(LSID: Integer; var X, Y, Z, A: Double):
Integer;
C++: int GetControllerSteps (double *pdX, double *pdY, double *pdZ, double
*pdR);
LabView: Error out
ks
L5tep Contraller ID ;
A
L54X GetControllersteps.vi
Parameter: X, Y, Z und A: Regler-Schrittenldnge [mm]
Beispiel: LS.GetControllerSteps(&X, &Y, &Z, &A);
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Beschreibung;: Regler-Schritte
Delphi: function LS_SetControllerSteps(X, Y, Z, A: Double): Integer;
function LSX_SetControllerSteps(LSID: Integer; X, Y, Z, A: Double): Integer;
C++: int SetControllerSteps (double dX,double dY,double dZ,double dA);
LabView: LStep Contraller ID
x
; Error out
a
LS4X SetControllersteps.yi
Parameter: X, Y, Zund A
1 - Spindelsteigung
(Werte sind abhingig von der Dimension)
Beispiel: LS.SetControllerSteps(4, 5, 7, 9);

LS_GetControllerTimeout

Beschreibung: Liest Regler-Timeout

Delphi: function LS_GetControllerTimeout(var ACtrTimeout: Integer): Integer;
function LSX_GetControllerTimeout(LSID: Integer; var ACtrTimeout:
Integer): Integer;

C++: int GetControllerTimeout (int *plACtrTimeout);

LabView: LStep Conkraller ID Error out

= -ontraler ChrTimeCut
LS4 GetControllerTimeout.vi

Parameter: ACtrTimeout: Timeout [ms], nach dem ein Verfahrbefehl mit
Fehlermeldung (Fehlercode 4013) zuriickkehrt, wenn die Steuerung eine
Position nicht endgiiltig finden konnte.

Beispiel: LS.GetControllerTimeout(&ACtrTimeout);
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Beschreibung;: Regler-Timeout

Delphi: function LS_SetControllerTimeout(ACtrTimeout: Integer): Integer;
function LSX_SetControllerTimeout(LSID: Integer; ACtrTimeout: Integer):
Integer;

C++: int SetControllerTimeout (int ACtrTimeout);

LabView:
LStep Controller 1D Error out

ChrTimeout
LS4% SetController Timeout.vi

Parameter: ACtrTimeout: Timeout [ms], nach dem ein Verfahrbefehl mit
Fehlermeldung (Fehlercode 4013) zurtickkehrt, wenn die Steuerung eine
Position nicht endgiiltig finden konnte.

Beispiel: LS.SetControllerTimeout(500);

LS_GetControllerTWDelay

Beschreibung Regler-Verzogerung auslesen
Delphi function LS_GetControllerTWDelay(var CtrTWDelay: Integer): Integer;
function LSX_GetControllerTWDelay(LSID: Integer; var CtrTWDelay:
Integer): Integer;
C++ int GetControllerTWDelay (int *plCtrTWDelay);
LabView LSten Controller ID Error out
= -ontraler ChrTWDelay
LS4X GetControllerTWDelay.vi
Parameter CtrTWDelay: Regler-Verztgerung [ms]
Beispiel LS.GetControllerTWDelay (&CtrTWDelay);
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Beschreibung Regler-Verzogerung
Delphi function LS_SetControllerTWDelay(CtrTWDelay: Integer): Integer;
function LSX_SetControllerTWDelay(LSID: Integer; CtrTWDelay: Integer):
Integer;
C++ int SetControllerTWDelay (int ICtrTWDelay);
LabView LStep Controller ID —
ChrTWDelay
LS4X SetControllerTWDelay.vi
Parameter CtrTWDelay: Regler-Verzégerung 0 - 100 [ms]
Beispiel LS.SetControllerTWDelay (0);
// Regler-Verzogerung Aus

LS_GetCtrFastMove

Beschreibung;: Liest die Einstellung von der Fast Move Funktion
Delphi: function LS_ GetCtrFastMoveOff(var bActive: LongBool): Integer;

function LSX_ GetCtrFastMoveOff(LSID: Integer; var bActive: LongBool):

Integer;
C++: int GetCtrFastMove (BOOL *pbActive);
LabView:

LSkep Contraller 10 — ErrFur out
Ackive
LS54X GetCtrFastMove.vi

Parameter: bActive: True => Fast Move Funktion aktiv
Beispiel: LS. GetCtrFastMoveOff (&bActive);
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Beschreibung;: Bei einer Reglerdifferenz, die grofer als der Fangbereich ist, wird ein neuer
Vektor gestartet und der dazu gehorige Counter um eins erhoht.
Die Function liefert Fast Move Counters
Delphi: function LS_ GetCtrFastMoveCounter(var XC, YC, ZC, RC: Integer): Integer;
function LSX_ GetCtrFastMoveCounter(LSID: Integer; var XC, YC, ZC, RC:
Integer): Integer;
C++: int GetCtrFastMoveCounter (int *plXC, int *plYC, int *plZC, int *pIRC);
LabView: Error auk
He
LStep Controller ID Y
FiC
e
LS4 GetCtrFastMoveCounter.vi
Parameter: XC, YC, ZC, RC: Anzahl ausgefiihrter Fast Move Funktionen
Beispiel: LS. SetCtrFastMoveCounter (&XC, &YC, &ZC, &RC);

LS_GetTargetWindow

Beschreibung;: Liest die Zielfenster aller Achsen
Delphi: function LS_GetTargetWindow(var X, Y, Z, A: Double): Integer;
function LSX_GetTargetWindow (LSID: Integer; var X, Y, Z, A: Double):
Integer;
Ct++: int GetTargetWindow (double *pdX, double *pdY, double *pdZ, double
*pdA);
LabView: Error out
“
LStep Controller 1D ;
A
LS4 GetTargetWindow.vi
Parameter: X, Y, Z und A: Zielfenster , abhiangig von der Dimension
Beispiel: LS.GetTargetWindow(&X, &Y, &Z, &A);
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Beschreibung:

Zielfenster

Delphi:

function LS_SetTargetWindow(X, Y, Z, A: Double): Integer;
function LSX_SetTargetWindow (LSID: Integer; X, Y, Z, A: Double): Integer;

C++:

int SetTargetWindow (double dX,double dY,double dZ,double dA);

LabView:

LStep Controller 1D
b
i
z
A
LS4 SetTargetWindow. vi

Error out

Parameter:

X, Y, Zund A

1 - 25000 (Motorincremente)

0.1 - Spindelsteigung/2 (um)
0.0001 - Spindelsteigung/2 (mm)

(Werte sind abhingig von der Dimension)

Beispiel:

LS.SetTargetWindow(1.0, 0.002, 1.0, 1.0);

LS_SetCirFastMoveOff

Beschreibung: Fast Move Funktion deaktivieren
Delphi: function LS_ SetCtrFastMoveOff: Integer;
function LSX_ SetCtrFastMoveOff(LSID: Integer): Integer;
C++: int SetCtrFastMoveOff ();
LabView:
LSkep Contraller 1D ﬁ— Error out

LS4X SetCtrFastMoveDff.vi
Parameter:
Beispiel: LS. SetCtrFastMoveOff ();
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LS_SetCirFastMoveOn

Beschreibung;: Fast Move Funktion aktivieren, d. h. bei einer Reglerdifferenz, die grofSer als

der Fangbereich ist, wird ein neuer Vektor gestartet.
Delphi: function LS_ SetCtrFastMoveOn: Integer;

function LSX_ SetCtrFastMoveOn(LSID: Integer): Integer;
C++: int SetCtrFastMoveOn ();
LabView:

LStep Controller 1D Aﬁ— Error out
L54X SetCtrFastMoyeOn.vi

Parameter:
Beispiel: LS. SetCtrFastMoveOn();
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Beschreibung;: Triggerzédhlerstand lesen.
Delphi: function LS_GetTrigCount (var Value: Integer): Integer;
function LSX_GetTrigCount (LSID: Integer; var Value: Integer): Integer;
Ct++: int GetTrigCount (int *pValue);
LabView: Lstep Controller ID _ﬂ: Error ouk
Yalue
LS4X GetTrigCount.vi
Parameter: Value: Anzahl der ausgefiihrten Trigger
Beispiel: LS.GetTrigCount (& Value);

LS_SetTrigCount

Beschreibung: Triggerzédhlerstand setzen.
Delphi: function LS_ SetTrigCount (Value: Integer): Integer;
function LSX_ SetTrigCount (LSID: Integer; Value: Integer): Integer;
C++: int SetTrigCount (int Wert);
LabView: L3tep Cantraller 10 :Ei
Error auk
Yalue
LS4X SetTrigCount.vi
Parameter: Value: 0 bis 2147483647
Beispiel: LS.SetTrigCount (0);

LS_GetTrigger

Beschreibung;: Liefert den aktuellen Trigger-Zustand
Delphi: function LS_GetTrigger(var ATrigger: LongBool): Integer;
function LSX_GetTrigger(LSID: Integer; var ATrigger: LongBool): Integer;
C++: int GetTrigger (BOOL *pbATrigger);
LabView: L3tep Conkroller I — Er.rcur out
Trigger

LS4 X GetTrigger.vi

Parameter: ATrigger: True => Trigger ,Ein”
False => Trigger , Aus”

Beispiel: LS.GetTrigger(&ATrigger);
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LS_SetTrigger

Beschreibung;: Trigger Ein/ Aus
Delphi: function LS_SetTrigger(ATrigger: LongBool): Integer;
function LSX_SetTrigger(LSID: Integer; ATrigger: LongBool): Integer;
C++: int SetTrigger (BOOL bATrigger);
LabView: Lstep Cankraller ID
. Errar out

Trigger

LS4X SetTrigger.vi
Parameter: ATrigger: Trigger Ein/ Aus
Beispiel: LS.SetTrigger(true);

LS_GetTriggerPar

Beschreibung:

Liefert Trigger-Parameter

Delphi:

function LS_GetTriggerPar(var Axis, Mode, Signal: Integer; var Distance:
Double): Integer;

function LSX_GetTriggerPar(LSID: Integer; var Axis, Mode, Signal: Integer;
var Distance: Double): Integer;

C++:

int GetTriggerPar (int *plAxis, int *pIMode, int *plSignal, double
*pdDistance);

LabView:

Error out
Axis
Mode
Signal
Distance

LStep Conkroller ID

LS4X GetTriggerPar.vi

Parameter:

Axis: Achse (1..4)

Mode: Trigger Modus (siehe Befehl !trigm)
Signal: Trigger Signal (siehe Befehl !trigs)
Distance: Trigger Distanz (siehe Befehl !trigd)

Beispiel:

LS.GetTriggerPar(&Axis, & Mode, & Signal, & Distance);
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LS_SetTriggerPar

Beschreibung:

Trigger-Parameter

Delphi:

function LS_SetTriggerPar(Axis, Mode, Signal: Integer; Distance: Double):
Integer;

function LSX_SetTriggerPar(LSID: Integer; Axis, Mode, Signal: Integer;
Distance: Double): Integer;

C++:

int SetTriggerPar (int lAxis, int IMode, int 1Signal, double dDistance);

LabView:

LStep Controller 1D
Axis
Maode
Signal
Distance
LS4X SetTriggerPar.vi

Errar ouk

Parameter:

Axis: Achse (1..4)

Mode: Trigger Modus (siehe Befehl !trigm)
Signal: Trigger Signal (siehe Befehl !trigs)
Distance: Trigger Distanz (siehe Befehl !trigd)

Beispiel:

LS.SetTriggerPar(1, 3, 2, 5.0);
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LS_GetSnapshot

Beschreibung: Liefert den aktuellen Snapshot-Zustand
Delphi: function LS_GetSnapshot(var ASnapshot: LongBool): Integer;
function LSX_GetSnapshot(LSID: Integer; var ASnapshot: LongBool):
Integer;
C++: int GetSnapshot (BOOL *pbASnapshot);
LabView: LStep Conkroller ID — Error out
Snapshot
LS4X Getsnapshot.vi
Parameter: ASnapshot: True => Snapshot , Ein”
False => Snapshot , Aus”
Beispiel: LS.GetSnapshot(&ASnapshot);

LS_SetSnapshot

Beschreibung;: Snapshot Ein/ Aus
Delphi: function LS_SetSnapshot(ASnapshot: LongBool): Integer;
function LSX_SetSnapshot(LSID: Integer; ASnapshot: LongBool): Integer;
C++: int SetSnapshot (BOOL bASnapshot);
LabView: LStep Conkroller 1D
Error ouk
Snapshok
LS4X SetSnapshot.yi

Parameter: ASnapshot: Snapshot Ein/ Aus
Beispiel: LS.SetSnapshot(true);

LS_GetSnapshotCount

Beschreibung;: Snapshot-Zahler

Delphi: function LS_GetSnapshotCount(var SnsCount: Integer): Integer;
function LSX_GetSnapshotCount(LSID: Integer; var SnsCount: Integer):
Integer;

Ct++: int GetSnapshotCount (int *plSnsCount);

LabView: Error out
LStep Controller 1D —E: SreCount

LS4¥% GetSnapshotCount.vi
Parameter: SnsCount: Snapshot-Zahler
Beispiel: LS.GetsnapshotCount(&SnsCount);
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Beschreibung Eingangsfilter auslesen
Delphi: function LS_GetSnapshotFilter(var ITime: Integer): Integer;
function LSX_GetSnapshotFilter(LSID: Integer; var 1Time: Integer): Integer;
C++: int GetSnapshotFilter (int *plTime);
LabView: Lstep Controller ID 4&: E.rrcur aut
Tirne

L54X GetSnapshotFilter.vi
Parameter: ITime: Filterzeit [ms]
Beispiel: LS. GetSnapshotFilter(&ITime);

LS_SetSnapshotFilter

Beschreibung Eingangsfilter bei prellenden Schaltern setzen
Delphi: function LS_SetSnapshotFilter(ITime: Integer): Integer;
function LSX_ SetSnapshotFilter(LSID: Integer; ITime: Integer): Integer;
C++: int SetSnapshotFilter (int ITime);
LabView: L3tep Contraller ID :Ei
i Error out
Tirne

L94X setsnapshotFilter.vi
Parameter: ITime: Filterzeit, Wertebereich 0 - 100 ms
Beispiel: LS. SetSnapshotFilter(0); // Kein Eingangsfilter

LS_GetSnapshotPar

Beschreibung Snapshot-Parameter auslesen
Delphi: function LS_GetSnapshotPar(var High, AutoMode: LongBool): Integer;
function LSX_GetSnapshotPar(LSID: Integer; var High, AutoMode:
LongBool): Integer;
C++: int GetSnapshotPar (BOOL *pbHigh, BOOL *pbAutoMode);
LabView: Error out
L5tep Contraller ID High
Automode
L54X GetSnapshotPar.vi
Parameter: High: True => Snapshot ist High-Aktiv
False => Low-Aktiv
AutoMode:  True => Snapshot ,, Automatik”. Die Position wird nach dem
ersten Impuls automatisch angefahren.
Beispiel: LS.GetSnapshotPar(&High, & AutoMode);
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LS_SetSnapshotPar

Beschreibung Snapshot-Parameter
Delphi: function LS_SetSnapshotPar(High, AutoMode: LongBool): Integer;
function LSX_SetSnapshotPar(LSID: Integer; High, AutoMode: LongBool):
Integer;
Ct++: int SetSnapshotPar (BOOL bHigh, BOOL bAutoMode);
LabView: LStep Controller ID
High - Error out
futomode
LS4¥ SetSnapshotPar.vi
Parameter: High: Snapshot High-Aktiv
AutoMode: Snapshot-Position automatisch anfahren
Beispiel: LS.SetSnapshotPar(true, false);

LS_GetSnapshotPos

Beschreibung Snapshot-Position auslesen
Delphi function LS_GetSnapshotPos(var X, Y, Z, A: Double): Integer;
function LSX_GetSnapshotPos(LSID: Integer; var X, Y, Z, A: Double):
Integer;
C++ int GetSnapshotPos (double *pdX, double *pdY, double *pdZ, double *pdA);
LabView: LStep Contraller 10 ﬁ
£
A
Errar auk
L54X GetSnapshotPos. vi
Parameter X, Y, Z, A: Positionswerte
Beispiel double X, Y, Z, A;
LS.GetSnapshotPos(&X, &Y, &Z, &A);
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LS_GetSnapshotPosArray

Beschreibung Snapshot-Position aus Array auslesen
Delphi function LS_GetSnapshotPosArray(Index: Integer; var X, Y, Z, R: Double):
Integer;
function LSX_GetSnapshotPosArray(LSID: Integer; Index: Integer; var X, Y,
Z, R: Double): Integer;
C++ int GetSnapshotPosArray (int lIndex, double *pdX, double *pdY, double
*pdZ, double *pdR);
LabView: LStep Controller ID b
Index Y
zZ
&
Error out
LS4X GetSnapshotPosArray.vi
Parameter Index: Nummer der Snapshot-Position (1-200)
X, Y, Z, A: Positionswerte
Beispiel double X, Y, Z, A;
LS.GetSnapshotPos(2, &X, &Y, &Z, &A);
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6.5 Fehlercodes
LStep-Nr | API-Nr Kommentar
0 0| Kein Fehler
4001,4002 Interner Fehler
4003 | Undefinierter Fehler
4004 | Unbekannter Schnittstellentyp (kann bei Connect... auftreten)
4005| Fehler beim Initialisieren der Schnittstelle
4006 | Keine Verbindung zur Steuerung (z.B. wenn SetPitch vor Connect aufgerufen wird)
4007 | Timeout wéhrend Lesen von der Schnittstelle
4008 | Fehler bei Befehlsiibertragung an die LSTEP
4009 | Befehl wurde abgebrochen (mit SetAbortFlag)
4010| Befehl wird von API nicht unterstiitzt
11 4011 | Joystick-Hand eingeschaltet (kann bei SetJoystickOn/Off auftreten)
11 4012| Kein Verfahr-Befehl moglich, da Joystick-Hand
4013 | Regler-Timeout
12 4015| Endschalter in Verfahrrichtung betitigt
14 4017 | Fehler beim Kalibrieren (Endschalter nicht korrekt freigefahren)
1 4101 | Keine giiltige Achsenbezeichnung
2 4102| Keine ausfiihrbare Funktion
3 4103 | Zuviele Zeichen in Befehls-String
4 4104 | Kein giiltiger Befehl
5 4105| Auflerhalb des giiltigen Zahlenbereiches
6 4106 | Falsche Anzahl der Parameter
7 4107 | Kein loder ?
8 4108 Kein TVR méglich, da Achse aktiv
9 4109 Kein Ein- oder Ausschalten der Achsen, da TVR aktiv
10 4110| Funktion nicht konfiguriert
11 4111 | Kein Move-Befehl moglich, da Joystick-Hand
12 4112 | Endschalter betatigt
13 4113 | Function kann nicht ausgefiihrt werden, da Encoder erkannt (clear pos)
14 4114 | Fehler beim Kalibrieren (Endschalter nicht korrekt freigefahren)
15 4115| Wird beim Freifahren des Endschalters beim Kalibrieren oder Tischhubmessen der
gegeniiberliegende Endschalter aktiv, wird diese Funktion abgebrochen.
20 4120 | Treiberrelaise defekt (Sicherheitskreis K3/K4)
21 4121 | Es durfen nur einzelne Vektoren verfahren werden (Einrichtbetrieb)
22 4122 | Es darf kein Kalibrieren, Tischhubmessen oder Joystick-Betrieb
durchgefiihrt werden (Tiir offen oder Einrichtbetrieb)
23 4123 | SECURITY Error X-Achse
24 4124 | SECURITY Error Y-Achse
25 4125| SECURITY Error Z-Achse
26 4126 | SECURITY Error A-Achse
27 4127 | Stop aktiv
28 4128 | Fehler im Tiirschaltersicherheitskreis (nur bei LS44/Solero)
29 4129 | Endstufen nicht eingeschaltet (nur bei L544)
30 4130| GAL Sicherheitsfehler (nur bei L544)
31 4131 Joystick ldsst sich nicht einschalten, da Move aktiv

LANG

D31105-0400-0de 6 @154




LSTEP

Anhang
LSTEP_API

6.6 Haufige Fragen & Antworten

Wie werden die LSTEP4.DLL bzw. die LSTEP4X.DLL in einem MS Visual C++ Projekt
eingebunden?

Wie initialisiere ich mit dem LStep API die Verbindung zur LStep?
Welcher der Connect-Befehle sollte verwendet werden?

Wie installiere ich den Treiber fiir die LStep-PCI?

Warum bekommt mein Programm mit der LSTEP4.DLL keine Verbindung zur LStep-PCI?

Im Ablauf, in der LSTEP4.DLL oder in meinem Programm ist ein Fehler aufgetreten. Wo liegt die
Ursache, und wie ldsst sich das Problem 16sen?

Kann wihrend Verfahrbefehlen der Status von Eingdngen, die aktuelle Position u.4. abgefragt
werden?

Warum werden wihrend der Ausfiihrung von LSTEP-API-Funktionen Messages verarbeitet, und
wie kann man dies deaktivieren?

Wann sind Moves mit bzw. ohne Wait zu verwenden?

Wie kann ich mit dem LSTEP-API einzelne Achsen der LStep unabhingig voneinander verfahren?

Wie kann ich mehrere LStep-PCI-Karten in einem PC verwenden?

Wann sollte die LSTEP4.DLL, wann die LSTEP4X.DLL verwendet werden?

Ist das LSTEP-API kompatibel zur MCL bzw. zum alten Register-Befehlssatz?

Warum bekomme ich in MS Visual C++ bei Einbindung von LStep4.cpp die Meldung “fatal error
C1010”?

Wie kann ich einen speziellen/neuen LStep-Befehl verwenden, fiir den es keine passende LSTEP-
API-Funktion gibt?

Warum sehe ich im Debugger meiner Entwicklungsumgebung bei Verwendung des LSTEP-API
die Meldung , First chance exception”, , Exception: Timeout read RS232!" 0.4.?

Wie kann ich mit dem LSTEP-API eine Art Joystick realisieren, also eine Achse solange fahren, bis
eine Taste wieder losgelassen wird?

Wie kann ich die Einstellungen der LStep dauerhaft speichern?

Wie viele Eintrége passen in das Protokollfenster des LStep-APIs?

Wie werden die LSTEP4.DLL bzw. die LSTEP4X.DLL in einem MS Visual C++ Projekt
eingebunden?
e Projekt erzeugen
e LSTEP4.DLL, LSTEP4.h, LSTEP4.cpp in Projektordner kopieren
e LSTEP4.h und LSTEP4.cpp in Projekt einfiigen
e Menii: Projekt\ Einstellungen\ C/C++ Option: [vorkompilierte Header nicht
verwenden] wahlen
e in LSTEP4.h #include ,stdafx.h” einbinden
e in Projektname_Dlg.h #include , LSTEP4.h”
e die erforderliche Instanz in public einbinden
Beispiel: CLStep* MyLStep = new CLStep();
Die Einbindung der LSTEP4X.DLL erfolgt analog zu dieser Vorgehensweise.
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Wie initialisiere ich mit dem LStep API die Verbindung zur LStep?

Welcher der Connect-Befehle sollte verwendet werden?

Die Verbindung zur LSTEP-API wird mit einem der Connect-Befehle (Connect, ConnectEx,
ConnectSimple) initialisiert. Abgesehen von einigen Sonderfillen sollte immer
ConnectSimple verwendet werden.

ConnectSimple bei der direkten Ubergabe der Schnittstellenparameter

Connect nach zuvorigem Laden der Schnittstellenparameter aus einer .ini Datei
mittels LoadConfig

ConnectEx beim Laden der Schnittstellenparameter aus einer Datenstruktur

Wie installiere ich den Treiber fiir die LStep-PCI?

Nach korrektem Einbau der LStep-PCI fordert Windows beim Start einen Treiber fiir ein
Gerédt des Typs ,Netzwerkcontroller” an. In diesem Dialog-Fenster klicken Sie auf den
Button ,, Durchsuchen” 0.4. und wechseln dann in das Verzeichnis, in welches die Dateien
des LSTEP-API entpackt wurden. Im Unterordner , LStepPCI” sind die Treiber-Dateien und
die Inf-Dateien, welche fiir die Treiber-Installation benttigt werden, enthalten.

Warum bekommt mein Programm mit der LSTEP4.DLL keine Verbindung zur LStep-PCI?
Sie sollten zunidchst im Windows-Gerédte-Manager tiberpriifen, ob dort die eingebaute
LStep-PCI als Gerdt eingetragen ist. Auflerdem muss die Datei DRVX40.DLL im
Verzeichnis der LSTEP4.DLL, ihres Programms oder einem Windows-Systemordner
liegen. Sie finden diese Datei im Unterordner ,LStepPCI” des LStep APL. (siehe auch Kapitel
9.7).

Im Ablauf, in der LSTEP4.DLL oder in meinem Programm ist ein Fehler aufgetreten. Wo
liegt die Ursache, und wie lésst sich das Problem 16sen?

Damit eine Fehlerdiagnose moglich ist, sollten sie unbedingt die Protokollierung des
LSTEP-API mit SetWriteLogText einschalten. Anschliefend sollten Sie versuchen, den
aufgetretenen Fehler bei laufender Protokollierung zu reproduzieren. Die Log-Datei
(LStep4.log) konnen Sie dann zur Analyse an uns mailen.

Kann wéahrend Verfahrbefehlen der Status von Eingéingen, die aktuelle Position u.d.
abgefragt werden?

Ja, zum Beispiel indem man tiber einen Windows-Timer oder einen zweiten Thread
Funktionen wie GetPos, GetDigitallnputs wéhrend eines Verfahrbefehls aufruft. Es ist aber
nicht moglich, wihrend eines Verfahrbefehls mit Wait=true den Befehl WaitForAxisStop
aufzurufen.

Warum werden wéhrend der AusfGhrung von LSTEP-API-Funktionen Messages
verarbeitet, und wie kann man dies deaktivieren?

Das LSTEP-API verarbeitet beim Warten auf Riickmeldungen von Verfahrbefehlen
Botschaften, damit das Programm nicht ,steht”, denn ansonsten wére es nicht moglich, in
Fehlersituationen einen Abbruch durchzufithren bzw. die Achsen zu stoppen.
SetProcessMessagesProc ermoglicht das Ersetzen der internen Message-Dispatching
Prozedur des LSTEP-API. Das LSTEP-API verarbeitet widhrend des Wartens auf
Riickmeldungen der LStep im Main-Thread Messages. Wenn sie das Message-Dispatching
abschalten wollen oder durch eigenen Code ersetzen wollen, konnen sie
SetProcessMessagesProc zum Setzen einer Callback-Prozedur verwenden.
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Wann sind Moves mit bzw. ohne Wait zu verwenden?

Move-Befehle mit WaitForAxisStop sind zu verwenden, wenn alle Achsen synchronund
linear interpoliert verfahren werden sollen. Die Steuerung nimmt neue Move-Befehle erst
entgegen, wenn alle Achsen stehen.

Move-Befehle ohne WaitForAxisStop sind zu verwenden, wenn die Achsen asynchron
verfahren werden sollen. Der Anwender hat in diesem Fall dafiir zu sorgen, dass nur
diejenige Achse die steht auch einen neuen Move-Befehl bekommt.

Wie kann ich mit dem LSTEP-API einzelne Achsen der LStep unabhéngig voneinander
verfahren?

Die Verfahr-Befehle des LSTEP-API bieten zwei verschiedene Moglichkeiten: Wird der
(letzte) Parameter Wait=true gesetzt, kehrt die Funktion erst zuriick, nachdem die Achsen
ihre Zielposition erreicht haben. Wird hingegen dieser Parameter Wait=false gesetzt, sendet
die LSTEP-API-Funktion nur den Verfahrbefehl und kehrt unmittelbar zuriick, ohne auf die
Ausfithrung der Bewegung zu warten.

Indem man also zundchst MoveAbsSingleAxis mit Wait=false fiir die X-Achse verwendet
und etwas spdter MoveAbsSingleAxis mit Wait=false fiir die Y-Achse aufruft, konnen
Achsen separat verfahren werden. Um festzustellen, ob Achsen ihre Zielposition erreicht
haben, kann man den Befehl WaitForAxisStop benutzen.

Beispiel:

LS.MoveAbsSingleAxis(Xaxis, 10, false); // Verfahre die X-Achse asynchron
Delay(1000); // Warte 1s bis zum Start der Y-Achse
LS.MoveAbsSingleAxis(Yaxis, 20, false); // Verfahre die Y-Achse asynchron
LS.WaitForAxisStop(3, 0, flag); // Warten bis X- und Y-Achse gestoppt

haben, ohne Timeout

Es ist aber nicht moglich, Move-Befehle mit Wait=true und solche mit Wait=false
gleichzeitig zu verwenden. Dies fiithrt zu permanenten oder sporadischen Fehlern in der
Kommunikation.

Beispiel:

Nicht erlaubt:

LS.MoveAbsSingleAxis(Xaxis, 10, false); // Verfahre die X-Achse asynchron
LS.MoveAbsSingleAxis(Yaxis, 20, true); // Verfahre die Y-Achse asynchron ohne

auf das Ende des  asynchronen
Verfahrbefehls gewartet zu haben

Wie kann ich mehrere LStep-PCl-Karten in einem PC verwenden?

Die Vorgehensweise bei der Installation ist diese wie bei einer einzelnen Karte. Nach dem
Start fordert Windows den Treiber fiir séamtliche LStep-PCI-Karten an.

Doch es ist problematisch festzustellen, welche physikalische Karte zu einer bestimmten
Index-Nummer gehort. Es ist nicht sichergestellt, dass man durch LS_ConnectSimple(4, nil,
0, true) eine Verbindung zur LStep-PCI im ersten PCI-Slot des Mainboards, durch
LS_ConnectSimple(4, nil, 1, true) eine Verbindung zur LStep-PCI im zweiten PCI-Slot erhalt
etc. Deshalb sollte zur eindeutigen Identifikation der Karten die Seriennummer mit
GetSerialNr abgefragt werden.

LANG D31105:0400-0de

LSTEP

Anhang
LSTEP_API

6 ® 157



Wann sollte die LSTEP4.DLL, wann die LSTEP4X.DLL verwendet werden?
Wenn mehrere LSteps/LStep-PCI-Karten von einem PC aus gesteuert werden sollen, sollte
die LSTEP4X.DLL eingesetzt werden, ansonsten ist die LSTEP4.DLL geeignet.

Ist das LSTEP-API kompatibel zur MCL bzw. zum alten Register-Befehlssatz?

Das LSTEP-API ist prinzipiell abwartskompatibel zu dem Register-Befehlssatz, mit dem die
MCL und éltere LSteps kommunizieren. Jedoch bietet dieser Befehlssatz viele Moglichkeiten
nicht, die das LStep API bei Steuerungen mit neuem Befehlssatz verwenden kann. Deshalb
konnen einige LSTEP-API-Befehle wie WaitForAxisStop bei Steuerungen mit altem
Befehlssatz generell nicht verwendet werden.

Warum bekomme ich in MS Visual C++ bei Einbindung von LStep4.cpp die Meldung
“fatal error C10107?

Es handelt sich hierbei nicht um einen Fehler in der Datei LStep4.cpp. Die Meldung tritt
gewohnlich auf, wenn der Compiler nach der vorkompilierten Header-Datei sucht und sie
nicht findet. Sollte in MS Visual C++ die Meldung ,fatal error C1010 precompiled header
files” auftreten, muss die Option ,vorkompilierte Header-Datei” fiir LStep4.cpp
abgeschaltet werden. Sofern Sie die MFC in Ihrem Projekt nicht verwenden, sollten Sie die
Zeile #include "stdafx.h" aus LStep4.cpp entfernen.

Wie kann ich einen speziellen/neuen LStep-Befehl verwenden, fir den es keine
passende LSTEP-API-Funktion gibt?

Die LSTEP-API-Funktion SendString bietet die Moglichkeit, um neue, nicht im LSTEP-API
vorgesehene LStep-Befehle zu benutzen. Zu beachten ist, dass alle Befehle mit dem Zeichen
#13 bzw \r abschliefSen!

Warum sehe ich im Debugger meiner Entwicklungsumgebung bei Verwendung des
LSTEP-API die Meldung ,First chance exception”, ,Exception: Timeout read R$232!”
0.4.?

Interne Exceptions der LSTEP4.DLL, die nur im Debugger sichtbar sind haben keine
Bedeutung. Sie dienen zur internen Ablaufsteuerung. Bei ConnectSimple tritt hdufig eine
Exception auf, da das LSTEP-API versucht, den Befehlssatz herauszufinden. Dabei kommt
es zu einem Timeout, wenn die Steuerung den getesteten Befehlssatz nicht unterstiitzt. In
Delphi konnen Sie in den Debugger-Optionen die entsprechenden Exception zu den von
Debugger zu ignorierenden Exceptions hinzufiigen.

Wie kann ich mit dem LSTEP-API eine Art Joystick realisieren, also eine Achse solange
fahren, bis eine Taste wieder losgelassen wird?

Ein solcher Tasten-Joystick kann folgendermafien implementiert werden:

Bei Tastendruck die Achse mit einem sehr langen Vektor starten
MoveRelSingleAxis(Xaxis, 100000, false)

Wichtig ist, den Parameter Wait=false zu setzen

Bei Loslassen der Taste den Befehl StopAxes aufrufen
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Wie kann ich die Einstellungen der LStep dauerhaft speichern?

Der LSTEP-API-Befehl LstepSave kann eingesetzt werden, um einmal gemachte
Einstellungen (Spindelsteigungen, Getriebefaktoren, Achsenstrome usw.) auch nach Reset
der LStep zu erhalten. Ob Ihre LStep diesen Befehl unterstiitzt, konnen Sie der
Dokumentation entnehmen.

Wie viele Eintrage passen in das Protokollfenster des LStep-APIs?
Das Protokollfenster des LStep-APIs kann 20.000 Eintrédge fassen. Treten mehr Eintridge auf,
so werden die dltesten tiberschrieben.

Wie viele Eintrége kénnen in die Log- Datei geschrieben werden?
In die Log- Datei wird so lange geschrieben, bis das Programm beendet wird oder die
Festplatte voll ist.
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6.7 API-und ASCII Befehle / Index 2

Befehlskennung letzte Spalte (X): 1 = LSTEP; 2 = LSTEPexpress; 3 = beide Steuerungen
(Diese Kennung gibt an, welche Befehle von der jeweiligen Steuerung unterstiitzt werden)
Die Beschreibung der Befehle fiir die es keinen DLL-Aufruf gibt, finden sie im Kapitel 4.
(diese miissen mit dem DLL-Aufruf ,,SendString” gesendet werden)

API-Befehl Kurzbeschreibung LSTEP-Befehl X

LANG

Connect Mit LSTEP verbinden 3
ConnectEx Mit LSTEP verbinden - 3
ConnectSimple Mit LSTEP verbinden - 3
CreateLSID Erzeugt eine ID Nr bei der Verwendung des LSTEP4X - 3
APlIs
Disconnect Verbindung zu LSTEP trennen - 3
EnableCommandRetry Mit dieser Funktion kann das wiederholte Senden - 3
von Kommandos im Falle von Fehlern ein-
/ausgeschaltet werden
FlushBuffer Loscht den Eingabepuffer - 3
FreeLSID Gibt die erzeugte ID Nr wieder frei - 3
LoadConfig LSTEP-Konfiguration (Schnittstelle, - 3
Achseinstellungen, Regler) aus INI-Datei laden
SaveConfig LSTEP-Konfiguration (Schnittstelle, - 1
Achseinstellungen, Regler) in INI-Datei speichern.
SendString String an LSTEP senden - 3
SendStringPosCmd Verfahrbefehl, welcher Riickmeldung erwartet, als - 3
String an LSTEP senden
SetAbortFlag Flag setzen, damit die Kommunikation mit der LSTEP - 3
abgebrochen wird
SetCommandTimeout Setzt die Timeoutzeiten fiir das Warten auf der
Riickmeldung beim Positionieren und Kalibrieren
SetControlPars Ubertrégt die mit LS_LoadConfig geladenen - 3
Parameter an die LSTEP
SetCorrTblOff Achsenkorrektur deaktivieren - 3
SetCorrTblOn Achsenkorrektur in x/y-Matrix mit linearer - 3
Interpolation aktivieren
SetExtValue Erweiterungen einschalten - 3
SetFactorMode Positionswert-Umrechnung fiir . krumme’ - 1
Spindelsteigungen
SetLanguage Sprachumschaltung LSTEP-API - 3
(Protokoll/ Meldungen)
SetProcessMessagesProc Ermoglicht das Ersetzen der internen Message- - 3
Dispatching Prozedur des LStep API
SetShowCmdList LStep-API Befehlsliste Ein/ Aus - 3
SetShowProt Schnittstellen-Protokoll Ein/ Aus - 3
SetWriteLogText Schreiben der Protokoll-Datei LSTEP4.1og ein- - 3
/ausschalten
(Standardmafig ist das Schreiben in LSTEP4.log
ausgeschaltet)
SetWriteLogTextFN Schreiben des Schnittstellen-Protokolls in eine - 3
bestimmte Datei ein-/ausschalten
Baudrate einstellen (?) 'baud 3
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API-Befehl Kurzbeschreibung LSTEP-Befehl X
GetSerialNr Seriennummer der Steuerung auslesen ?readsn 3
GetVersionStr liefert die aktuelle Versionsnummer der Firmware ?ver 3
zuriick
GetVersionStrDet Detaillierte Versionsnummer der Firmware auslesen ?det 3
GetVersionStrinfo Ergdnzung zur aktuellen Versionsnummer auslesen ?iver 3
Einstellungen
API-Befehl Kurzbeschreibung LSTEP-Befehl X
ConfigMaxAxes Anzahl der verwendeten Achsen (?) lconfigmaxaxis | 3
GetAccel Beschleunigung abfragen ?accel 3
GetAccelJerk Ruck Beschleunigung abfragen ?acceljerk 2
GetActiveAxes Liefert die Achsenfreigaben ?axis 3
GetAxisDirection Drehrichtungs-Umkehr abfragen ?axisdir 3
GetCalibBackSpeed Liefert die Geschwindigkeit, mit der aus den ?calbspeed 1
Endschaltern gefahren wird
GetCaliboffset Kalibrier-Offset abfragen ?caliboffset 3
GetCalibrateDir Liefert Vorzeichen-Umkehr bei Kalibration ?caldir 3
GetCalibRMAccel Beschleunigung fiir Kalibrieren und Hubmessen ?calibrmaccel 2
abfragen
GetCalibRMBackSpeed Geschwindigkeit mit der aus dem Endschalter beim ?calibrmbspeed | 2
Kalibrieren und Hubmessen gefahren wird.
GetCalibRMJerk Ruck Beschleunigung fiir Kalibrieren und Hubmessen ?calibrmjerk 2
abfragen
GetCalibRMVel Geschwindigkeit fiir Kalibrieren und Hubmessen ?calibrmvel 2
abfragen
GetCurrentDelay Gibt an Zeitverzogerung fiir die Stromabsenkung ?curdelay 3
GetDeceleration Verzogerung abfragen ?decel 2
GetDeceljerk Ruck Verzogerung abfragen ?deceljerk 2
GetDimensions Abfrage der Dimensionen der Achsen ?dim 3
GetGear Getriebefaktor abfragen ?gear 1
GetGearDenominator Getriebefaktor Nenner ?geardenominator | 2
GetGearNumerator Getriebefaktor Zdhler ?gearnumerator | 2
GetJoystickFilter Gibt an, ob Filterung im Joystick-Betrieb aktiv ist Pjoyfilter 1
GetMotorCurrent Motorstrom abfragen Pcur 1
GetMotorFieldDir Motordrehrichtung positiv oder negativ ?motorfielddir 2
GetMotorMaxVel max. einstellbare geschwindigkeit fiir den Motor ?motormaxvel 2
GetMotorTablePatch Gibt an, ob die Korrekturtabelle aktiviert ist ?mtpatch 1
GetMotorType eingestellten Motortype abfragen ?motortype 2
GetOutFuncLev Liefert die StromUmschaltungsgeschwindigkeit ?opfl 1
GetPitch Liefert die Spindelsteigungen ?pitch 3
GetPowerAmplifier Endstufen Ein/ Aus (nur bei L544 + Express) ?pa 2
GetReduction Stromabsenkung abfragen ?reduction 3
GetRefSpeed Geschwindigkeit, mit der beim Kalibrieren die ?calrefspeed 1
Referenzmarke gesucht wird, abfragen.
GetRMOffset RM-Offset abfragen ?rmoffset 3
GetSpeedPoti Gibt an, ob Speed-Poti Ein oder Aus ist. ?pot 3
GetStopAccel Liefert die Bremsbeschleunigung, wenn der ?stopaccel 1
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API-Befehl Kurzbeschreibung LSTEP-Befehl X
Stopeingang aktiv ist
GetStopDecel Bremsbeschleunigung bei Stop aktiv ?stopdecel 2
GetStopDecelJerk Ruck fiir Bremsbeschleunigung bei Stop aktiv ?stopdeceljerk 2
GetStopPolarity Stopeingang Polaritit lesen ?stoppol 3
GetVel Geschwindigkeit aller Achsen abfragen ?vel 3
GetVelFac Geschwindigkeitsuntersetzung abfragen ?velfac 1
GetVLevel Liefert die Ausgeblendete Geschwindigkeit ?vlevel 1
GetXYAxisComp Abfrage der XY-Achsiiberlagerung ?xycomp 1
LstepSave Aktuelle Konfiguration in LStep speichern (EEPROM) save 3
SetAccel Beschleunigung einstellen laccel 3
SetAccel]erk Ruck fiir Beschleunigung einstellen lacceljerk 2
SetAccelSingleAxis Beschleunigung fiir eine einstellen laccel x (y,z,a) 3
SetActiveAxes Achsenfreigabe laxis 3
SetAxisDirection Drehrichtungs-Umkehr laxisdir 3
SetCalibBackSpeed Geschwindigkeit, mit der aus den Endschalter Icalbspeed 1
gefahren wird, setzen
SetCaliboffset Kalibrier-Offset Icaliboffset 3
SetCalibrateDir Vorzeichen-Umkehr bei Kalibration Icaldir 3
SetCalibRMAccel Beschleunigung fiir Kalibrieren und Hubmessen Icalibrmaccel 2
einstellen
SetCalibRMBackSpeed Geschwindigkeit mit der aus dem Endschalter beim Icalibrmbspeed 2
Kalibrieren und Hubmessen gefahren wird.
SetCalibRMJerk Ruck fiir Kalibrieren und Hubmessen einstellen Icalibrmjerk 2
SetCalibRMVel Geschwindigkeit fiir Kalibrieren und Hubmessen lcalibrmvel 2
einstellen
SetCurrentDelay Zeitverzogerung fiir die Stromabsenkung Icurdelay 3
SetDeceleration Verzogerung einstellen !decel 2
SetDecelJerk Ruck fiir Verzogerung einstellen !deceljerk 2
SetDecelSingleAxis Verzogerung fiir eine Achse einstellen !decel x 2
SetDimensions Dimensionen der Achsen einstellen dim 3
SetGear Getriebefaktor einstellen lgear 1
SetGearDenominator Getriebefaktor Nenner !geardenominator | 2
SetGearNumerator Getriebefaktor Zdhler lgearnumerator | 2
SetJoystickFilter Filterung im Joystick-Betrieb Ein/ Aus oyfilter 1
SetMotorCurrent Motorstrom einstellen lcur 1
SetMotorFieldDir Motordrehrichtung positiv oder negativ Imotorfielddir 2
SetMotorMaxVel max. einstellbare geschwindigkeit fiir den Motor !motormaxvel 2
SetMotorTablePatch Korrekturtabelle Ein/ Aus !mtpatch 1
SetMotorType Motortype einstellen !motortype 2
SetOutFuncLev Setzt die StromUmschaltungsgeschwindigkeit lopfl 1
SetPitch Spindelsteigung setzen Ipitch 3
SetPowerAmplifier Schaltet bei L544 + ExpressEndstufen Ein/ Aus 'pa 2
SetReduction Stromabsenkung einstellen Ireduction 3
SetRefSpeed Geschwindigkeit, mit der beim Kalibrieren die lcalrefspeed 1
Referenzmarke gesucht wird, setzen
SetRMOffset RM-Offset Irmoffset 3
SetSpeedPoti Speed-Poti Ein/ Aus Ipot 3
SetStopAccel Stellt die Bremsbeschleunigung ein, wenn der Istopaccel 1
Stopeingang aktiv ist
SetStopDecel Bremsbeschleunigung bei Stop aktiv Istopdecel 2
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API-Befehl Kurzbeschreibung LSTEP-Befehl X

SetStopDecelJerk Ruck fiir Bremsbeschleunigung bei Stop aktiv Istopdeceljerk 2

SetStopPolarity Stopeingang Polaritit einstellen Istoppol 3

SetVel Geschwindigkeit aller Achsen einstellen lvel 3

SetVelFac Geschwindigkeitsuntersetzung setzen Ivelfac 1

SetVelSingleAxis Geschwindigkeit fiir eine Achse einstellen lvel x (y,z,a) 3

SetVLevel Ausblenden von Geschwindigkeiten, bei denen Ivlevel 1
Resonanzen auftreten

SetXYAxisComp XY-Achsiiberlagerung aktivieren Ixycomp 1

SoftwareReset Software wird in den Startzustand versetzt reset 3
Aktivierung der Regler Parameter lvalidpar 2

Statusabfragen

API-Befehl Kurzbeschreibung LSTEP-Befehl X

GetError liefert die aktuelle Fehlernummer Yerr 3

GetSecurityErr Liest alle Zustidnde und Ergebnisse der GAL- ?securityerror 1
Sicherheitsiiberwachung (nur bei L544-Steuerungen)

GetSecurityStatus Liest den aktuellen Zustand der ?securitystatus 1
Sicherheitsiiberwachung

GetStatus liefert den aktuellen Zustand der Steuerung ?status 3
Liefert den Systemstatus der Achsen als Nummer ?sysstat 2
Liefert den Systemstatus der Achsen als Text ?sysstatus 2

GetStatusAxis liefert den aktuellen Zustand der einzelnen Achsen ?statusaxis 3

GetStatusLimit Liefert den aktuellen Zustand der Software-Grenzen ?statuslimit 3
jeder einzelnen Achse

SetAutoStatus AutoStatus Ein/ Aus lautostatus 3

Fahrbefehle und Positionsverwaltung

APIBefehl Kurzbeschreibung LSTEP-Befehl X
Calibrate Kalibrieren Ical 3
CalibrateEx Es werden nur die Achsen kalibriert, deren Ical x (xy,z,a) 3
entsprechendes Bit in dem tibergebenen Integer-Wert
gesetzt ist.
Clearpos Positionswerte werden genullt (fiir endlos Iclearpos 1
Drehachsen)
GetDelay Liefert die Verzogerung des Vektorstarts ?delay 3
GetDistance Liefert die Strecke, die mit LS_PosRelShort gestartet ?distance 3
wird
GetInputTrigMove Abfrage des Eingangs zum externen Vektorstart ?itm 1
GetPos Abfrage der aktuellen Position aller Achsen ?pos 3
GetPosEx Abfrage der aktuellen Geber- bzw. Positionswerte
aller Achsen
GetPosSingle Axis Abfrage der aktuellen Position einer Achse ?pos x (y,z,a) 3
MoveAbs Absolutposition anfahren Imoa 3
MoveAbsSingleAxis Absolutposition einer Achse anfahren Imoa x (y,z,a) 3
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APIBefehl Kurzbeschreibung LSTEP-Befehl X
MoveEx Erweiterter Verfahr-Befehl
MoveRel Relativen Vektor fahren !mor 3
MoveRelShort Positionieren Relativ (short command) m 3
MoveRelSingleAxis Relativen Vektor einer Achse verfahren 'mor x (y,z,a) 3
RMeasure Tischhub messen Irm 3
RmeasureEx Tischhub messen wird nur bei den Achsen Irm x (Xy z) 3

durchgefiihrt, deren entsprechendes Bit in dem

iibergebenen Integer-Wert gesetzt ist
SetDelay Durch den Befehl Delay kann eine Verzoégerung des !delay 3

Vektorstarts erzeugt werden
SetDistance Strecke setzen (fiir MoveRelShort) !distance 3
SetInputTrigMove Eingang setzen fiir externen Vektorstart litm 1
SetPos Position setzen !pos 3
StopAxes alle Verfahrbewegungen werden abgebrochen a 3
WaitForAxisStop Die Funktion kehrt zuriick, sobald die in der Bit- -

Maske Aflags gewéhlten Achsen ihre Zielposition

erreicht haben

setzen und lesen einer Tabellenposition [Table Pos] ())!tpos 2

Tabellenposition anfahren [Move Table Pos Absolut] Imtpa 2

automatisches erstellen einer Tabelle mit gleichen (?)titd 2

Abschnitten (z.B. fiir eine Umdrehung einer

Drehachse) [Index Table Divider]

Anfahren des angegebenen Index [Move Index Table] Imita 2
Joystick und Handrad
API-Befehl Kurzbeschreibung LSTEP-Befehl X
GetDigJoySpeed Digitaler Joystick und Geschwindigkeit lesen ?speed 3
GetHandwheel Liest den Zustand des Handrads ?hw 1
GetJoystick Liest den Zustand des Analog-Joysticks ?joy 3
GetJoystickAxes Freigabe fiir Joystick ?joyenable 2
GetJoystickDir Richtung Joystick ?joydir 3
GetJoystickWindow Joystick-Fenster ablesen ?joywindow 3
GetJoyChangeAxis Liest Joystickachszuordnung ?joychangeaxis 1

Filterzeitkonstante fiir Eingangssignale abfragen ?joyoutpass 2
GetJoyVel Max. Geschwindigkeit fiir Joystick abfragen ?joyvel 2
SetDigJoySpeed Digitaler Joystick und Geschwindigkeit setzen Ispeed 3
SetDigJoyOff Digitalen Joystick ausschalten Ispeed 0 3
SetHandwheel Off Handrad Aus thw 0 1
SetHandwheelOn Handrad Ein 'hw 1 (1-4) 1
SetJoystickAxes Freigabe fiir Joystick ljoyenable 2
SetJoystickDir Richtung Joystick joydir 3
SetJoystickOff Analog-Joystick Aus ljoy 0 3
SetJoystickOn Analog-Joystick Ein ljoy 1 (1-4) 3
SetJoystickWindow Joystick-Fenster setzen joywindow 3

Filterzeitkonstante fiir Eingangssignale einstellen ljoyoutpass 2
SetJoy Vel Max. Geschwindigkeit fiir Joystick setzen ljoyvel 2
JoyChangeAxis Setzt Joystickachszuordnung ljoychangeaxis 1
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Bedienpult mit Trackball und Joyspeed-Tasten (nur fiir LSTEP-xx/2)

API-Befehl Kurzbeschreibung LSTEP-Befehl
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GetBPZ Liest Zustand des Bedienpults ?bpz 1
GetBPZJoyspeed Liest Bedienpult Joystick-Speed ?joyspeed 1
GetBPZTrackballBackLash | Liest Bedienpult Trackball-Umkehrspiel ?bpzbl 1
GetBPZTrackballFactor Liest Bedienpult Trackball-Faktor ?bpztt 1
SetBPZ Bedienpult Ein/ Aus 'bpz 1
SetBPZ]Joyspeed Bedienpult Joystick-Speed ljoyspeed 1
SetBPZTrackballBackLash | Bedienpult Trackball-Umkehrspiel 'bpzbl 1
SetBPZTrackballFactor Bedienpult Trackball-Faktor bpztf 1

Manuelle Bedienung iiber Trackball oder Tippbetrieb
(nur fiir LSTEP-PClexpress / LSTEPexpress)

API-Befehl Kurzbeschreibung LSTEP-Befehl

Tippbetrieb Ein- oder Ausschalten tipp 2
Richtungsvorgabe der Tasten fiir Tippbetrieb tippdir 2
Freigabe fiir Tippbetrieb tippenable 2
Stromreduzierung fiir Tippbetrieb tippredcur 2
Geschwindigkeit fiir Tippbetrieb tippvel 2
Filterzeitkonstante fiir Eingangssignale tippoutpass 2
Trackball Ein- oder Auschalten tb 2
Richtungsvorgabe fiir den Trackball tbdir 2
Freigabe fiir den Trackball tbenable 2
Stromreduzierung fiir den Trackball tbredcur 2
Zuordnung der Trackballachsen tbtoaxis 2
Geschwindigkeit fiir den Trackball tbvel 2
Filterzeitkonstante fiir Eingangssignale tboutpass 2
Endschalter (Hardware u. Software)
API-Befehl Kurzbeschreibung LSTEP-Befehl
GetAutoLimitAfterCalibR | Gibt an, ob beim Kalibrieren und Tischhubmessendie ?nosetlimit 3
M interne Software-Limits gesetzt werden.
GetLimit Liefert Verfahrbereichsgrenzen ?lim 3
GetLimitControl Liest,ob die Bereichsiiberwachung eingeschaltet ist ?limctr 3
GetLimitControlMode Liefert den Modus fiir die Uberwachung der ?limmode 1
Softwarelimmits
GetSwChange Abfrage ob Endschalter getauscht wurden ?swchange 2
GetSwitchActive Gibt an, ob die Endschalter eingeschaltet sind ?swact 3
GetSwitches liest den Zustand aller Endschalter ?readsw 3
GetSwitchPolarity Liest Endschalterpolaritit ?swpol 3
SetAutoLimitAfterCalibRM | Verhindert, dass beim Kalibrieren und Inosetlimit 3
Tischhubmessen die internen Software-Limits gesetzt
werden.
SetLimit Verfahrbereichsgrenzen einstellen lim 3
SetLimitControl Bereichsiiberwachung limctr 3
SetLimitControlMode Setzt den Modus fiir die Uberwachung der llimmode 1
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API-Befehl Kurzbeschreibung LSTEP-Befehl
Softwarelimits

SetSwChange Null- Und Endlagen-Endschalter tauschen Iswchange 2

SetSwitchActive Liest Status fiir Endschalter Ein / Aus Iswact 3

SetSwitchPolarity Endschalterpolaritét einstellen Iswpol 3

Digitale und analoge Ein.- und Ausginge

API-Befehl Kurzbeschreibung LSTEP-Befehl X
GetAnaloglnput Lesen des aktuellen Zustands eines Analogkanals ?anain 3
GetAnaloglnputs?2 Lesen der aktuellen Zustinde der Analogkanile -
PT100, MV und V24
GetDigitallnputs Alle Inputpins lesen ?digin 3
GetDigitallnputsE Zusitzliche digitale Eingdnge lesen (16-31) ?edigin 1
SetAnalogOutput Analogkanal setzen lanaout 3
SetDiglO_Distance Aktivierung eines Ausgang in Abhéngigkeit der (digfkt) 1
eingestellten Strecke vor/nach der Zielposition
SetDiglO_EmergencyStop | Funktion der digitalen Ein-/ Ausgénge (digftkt) 1
Zuordnung des Not-Stop-Pins
SetDiglO_Off Funktion der digitalen Ein-/ Ausginge Aus (digfkt) 1
SetDiglO_Polarity Einstellung der Polarit&t Idigfkt 16 0 0 1
SetDigitalOutput Digitalen Ausgang setzen ldigout x 3
SetDigitalOutputs Digitale Ausgdnge setzen (0-15) !digout 0-15 3
SetDigitalOutputsE Zusiétzliche digitale Ausgidnge setzen (16-31) ledigout 1

Takt-Vor/Riick Einginge

API-Befehl Kurzbeschreibung LSTEP-Befehl X

GetFactorTVR Liest den Faktor Takt Vor / Riick 2tvrf 3

GetTVRMode Einstellung vom Takt Vor / Riick auslesen 2tvr 3
Takt- Vor/Riick Modus 2tvrm

SetFactorTVR Faktor Takt Vor / Riick ltvrf 3

SetTVRMode Takt Vor / Riick einstellen Itvr (0-4) 3
Takt- Vor/Riick Modus ltvrm

Takt-Vor/Riick iiber Schnittstelle

API-Befehl
SetTVRInPulse

Kurzbeschreibung
Takt-Vor/Riick tiber Schnittstelle

LSTEP-Befehl
px/nx

LANG
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Takt-Vor/Riick Ausginge fiir weitere Achsen

LSTEP

Anhang
LSTEP_API

API-Befehl Kurzbeschreibung LSTEP-Befehl X
GetAccelTVRO Alle eingestellten Beschleunigungen lesen ?tvroa 1
GetPosTVRO Liefert Positionswerte, in Abhéngigkeit von ?tvropos 1
Dimension
GetStatusTVRO Liefert den aktuellen Status der Achsen ?tvrostatus 1
GetTVROutMode Einstellung vom Takt Vor/Riick lesen ?tvrout 1
GetTVROutPitch Liest Spindelsteigung ?tvropitch 1
GetTVROutResolution Liefert dieAuflosung der an zu steuernden Endstufe ?tvrores 1
GetVelTVRO Alle eingestellten Geschwindigkeiten lesen ?tvrov 1
MoveAbsTVROSingleAxis | Absolutposition einer Achse anfahren ltvromoa x 1
MoveAbsTVRO Absolutposition anfahren ltvromoa 1
MoveRelTVROSingleAxis | Relativen Vector einer Achse verfahren ltvromor x 1
MoveRelTVRO Relativen Vector verfahren ltvromor 1
SetAccelSingleAxisTVRO | Beschleunigung einer einzelnen Achse setzen ltvroa x 1
SetAccelTVRO Beschleunigungen setzen ltvroa 1
SetPosTVRO Position setzen ltvropos 1
SetTVROutMode Takt Vor / Riick einstellen ltvrout 1
SetTVROutPitch Spindelsteigung setzen ltvropitch 1
SetTVROutResolution Auflosung der an zu steuernden Endstufe ltvrores 1
SetVelSingleAxisTVRO Geschwindigkeit einer einzelnen Achse setzen ltvrov x 1
SetVelTVRO Geschwindigkeiten setzen ltvrov 1

Geber-Einstellungen

API-Befehl Kurzbeschreibung ' LSTEP-Befehl X
ClearEncoder Geberposition auf null setzen Ipos 0000 3
GetEncoder Liest alle Geberpositionen lencposl 3
?pos
GetEncoderActive Liest, welche Geber nach der Kalibration aktiv ?encmask 3
werden
GetEncoderMask Geberzustiande auslesen ?enc 3
GetEncoderPeriod Geberperiodenldngen auslesen ?encperiod 3
GetEncoderPosition Liefert Einstellung von Geberwertanzeige ?pos 3
(nach !encpos 1)
GetEncoderRefSignal Gibt an, ob beim Kalibrieren Referenzsignal von ?encref 3
Geber ausgewertet werden soll
SetEncoderActive Mit dieser Funktion kann ausgewahlt werden, lencmask 3
welche Geber nach der Kalibration aktiviert werden
sollen
SetEncoderMask Geber aktivieren oder deaktivieren lenc
SetEncoderPeriod Geberperiodenlidngen einstellen lencperiod 3
SetEncoderPosition Geberwertanzeige Ein/ Aus lencpos 1 3
'pos 000
SetEncoderRefSignal Beim Kalibrieren Referenzsignal von Geber lencref 3
auswerten
Encoder Fehler (?) lencerr 1
Zghlrichtung des Encoders dndern (?) lencdir 2
Encodertype einstellen (?) lenctyp 2
Anzahl der Encoderperioden pro Motorumdrehung (?) lencpolepairs 2
Zuordnung von gebereingang und Achse (?) lenctoaxis 2
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Anhang
LSTEP_API

| Polaritiit der Referenzmarken der QEP-Encoder

(?) lencrefpol

[ 2 ]

Reglereinstellungen
API-Befehl Kurzbeschreibung LSTEP-Befehl X
ClearCtrFastMoveCounter | Anzahl ausgefithrter FastMove Funktionen auf 0 letrfmc 0 1
setzen
GetController Regler-Modus auslesen 2ctr 1
GetControllerCall Einstellung vom Regleraufruf auslesen ?2ctrc 1
GetControllerFactor Einstellung vom Reglerfaktor auslesen 2ctrf 1
GetControllerSteps Regler-Schritte auslesen ctrs 1
GetControllerTimeout Liefert die Einstellung vom Regler-Uberwachungs- 2ctrt 1
Timeout
GetControllerTWDelay Reglerverzogerung auslesen ?ctrd 1
GetCtrFastMove Einstellung von Fast Move Funktion lesen ?ctrfm 1
GetCtrFastMoveCounter Anzahl ausgefiihrter FastMove Funktionen auf 0 ?ctrfmce 1
auslesen
GetTargetWindow Liefert Reglerzielfenster ?twi 3
SetController Regler-Modus einstellen letr 1
SetControllerCall Regleraufruf einstellen Ictre 1
SetControllerFactor Reglerfaktor einstellen Ictrf 1
SetControllerSteps Regler-Schritte einstellen Ictrs 1
SetControllerTimeout Regler-Uberwachungs-Timeout einstellen [ms] Ictrt 1
SetControllerTWDelay Reglerverzogerung setzen Ietrd 1
SetCtrFastMoveOff Fast Move Funktion ,, AUS” letrfm 0 1
SetCtrFastMoveOn Fast Move Funktion ,, EIN“ letrfm 1 1
SetTargetWindow Reglerzielfenster einstellen ltwi 3
Zielfenster (Alternative zu ,twi”) (?)!'poswindowran
ge
P-Anteil des Lageregers (?) 'posconkp 2
Filter Zeitkonstante zum Ausgangsfilter (Tiefpass) (?) 'posconoutpass | 2
des Lagerreglers
Achsenfreigabe fiir Lageregler (?) I'posconenable 2
Ein- und Ausschalten des Lagereglers (?) 'poscon 2
Schleppfehleriiberwachung / Bereich (?) 2
!deviationsrange
Schleppfehleriiberwachung / Zeitfenster (?) Ideviationstime | 2
Schleppfehleriiberwachung / Ein- oder Ausschalten | (?) !deviationcheck | 2
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Trigger-Ausgang

LSTEP

Anhang
LSTEP_API

API-Befehl Kurzbeschreibung LSTEP-Befehl X
GetTrigCount Triggerzdhlerstand setzen ?trigcount 3
GetTrigger Einstellung vom Trigger auslesen trig 3
GetTriggerPar Trigger Parameter auslesen ?triga 3

trigm

?trigs

?trigd
SetTrigCount Triggerzihlerstand lesen ltrigcount 3
SetTrigger Trigger Ein/ Aus Itrig 3
SetTriggerPar Trigger Parameter ltriga 3

ltrigm

ltrigs

ltrigd

Snapshot-Eingang

API-Befehl Kurzbeschreibung LSTEP-Befehl X
GetSnapshot Einstellung vom Snapshot auslesen ?sns 3
GetSnapshotCount Snapshot-Zzhler ?snsc 3
GetSnapshotFilter Eingangsfilter auslesen ?snsf 3
GetSnapshotPar Snapshot-Parameter auslesen ?snsl 3
?snsm
?sns
GetSnapshotPos Snapshot-Position auslesen ?snsp 3
GetSnapshotPosArray | Snapshot-Position aus Array auslesen ?snsa 3
SetSnapshot Snapshot Ein/ Aus Isns 3
SetSnapshotFilter Eingangsfilter setzen Isnsf 3
SetSnapshotPar Snapshot-Parameter Isnsl 3
Isnsm
Isns
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Anhang:

Herstellererklirung LSTEPexpress

CE-Konformititserkldarung geméfs den EG-Richtlinien 2004/108/EG und 2006/95/EG

Hiermit erkldaren wir, dass das Produkt
Type : Motorsteuerung LSTEPexpress

in der von uns in Verkehr gebrachten Ausfiihrung den grundlegenden Sicherheits- und
Gesundheitsanforderungen den unten genannten EG-Richtlinien entspricht.

Bei einer nicht mit uns abgestimmten Anderung des Produktes verliert diese Erklarung ihre
Giiltigkeit.

EMV- Richtlinie 2004/108/EG:

Angewandte harmonisierte Normen:

EN61800-3 - 2004 Drehzahlverinderbare elektrische Antriebe
EN61000-6-3 - 2007 Emission - Fachgrundnorm - Wohnumgebung
EN61000-6-2 -2005 Storfestigkeit- Fachgrundnorm Industrie
EN61000-3-2 - 2006 Emission Oberwellen

EN61000-3-3 - 1995+A1, A2 Emission Flicker

EN60601-1-2 - 2001+A1 Produktnorm fiir elektrische medizinische Gerite

Die Konformititsvermutung basiert auf der Dokumentation der Testergebnisse, Priifbericht
Nr. XXXXXXX

Niederspannungs-Richtlinie 2006/95/EG:

Angewandte harmonisierte Normen:

EN 6010:2001 Sicherheitsbestimmungen fiir elektrische Mess-, Steuer-,
Regel- und Laborgerdite — Teil 1: Allgemeine
Anforderungen

Hiittenberg 19.04.2010

Ort Datumn Unterschrift Technischer Leiter Entwicklung

Dokument DK10-005-005



Herstellererklirung LSTEP-PClexpress

Hiermit erkldren wir, dass die Steuerung LSTEP-PClexpress kein gebrauchs- oder anschlussfertiges Gerit im
Sinne des ,,Gerétesicherheitsgesetzes®, des ,,EMV-Gesetzes, oder der ,,EG-Maschinenrichtlinie®, sondern eine
Komponente ist.

Erst durch die Einbindung in die Konstruktion des Anwenders wird die letztendliche Wirkungsweise festgelegt.
Die Ubereinstimmung der Konstruktion des Anwenders mit den bestehenden Sicherheitsbestimmungen und
Rechtsvorschriften liegt im Verantwortungsbereich des Anwenders.

Hinweise und Empfehlungen zur Installation und zum bestimmungsgeméfen Betrieb sind in der
Betriebsanleitung enthalten.

Die Inbetricbnahme der Steuerung ist so lange untersagt, bis festgestellt wurde, dass alle gesetzlichen Schutz-
und Sicherheitsanforderungen eingehalten wurden. Zugrunde liegende Anforderungen entnehmen Sie der
Herstellererkldrung der LSTEPexpress.
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