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(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein Verfah- 4
ren zur Parametrierung von Software-Prozesssignalverbin- 1

dungen (27, 28, 29, 30) zwischen Regelungsmodulen (1,
2), Steuermodulen und/oder Ein-/Ausgabemodulen (3, 9)
eines Antriebsgerates (4), wobei jedes Modul (1, 2, 3, 9)
mindestens eine Signalsenke (15, 16, 17, 18) und/oder
mindestens eine Signalquelle (12, 13, 14, 19) als Konnek-
tortyp zugeordnet ist, wobei zur Verbindung eines Prozess- 2
signals (27, 28, 29, 30) zwischen einer Signalquelle (12, 13,
14, 19) und einer Signalsenke (15, 16, 17, 18) eine Para-
meternummer eines zugehdrigen Signalquellenbezeich-
nungsparameters als Verbindungsparameter sowie gege- 1 m
benenfalls zusatzlich eine Indexnummer als Verbindungs-
parameter der dazugehdrigen Signalsenke eingetragen
wird. Das Verfahren ermdglicht somit eine einfache Para-
metrierung von Software-Prozesssignalverbindungen zwi-
schen Regelungsmodulen (1, 2), Steuermodulen und/oder
Ein-/Ausgabemodulen (3, 9) eines Antriebsgerates (4).
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung bezieht sich auf ein Verfahren
zur Parametrierung von Software-Prozesssignalver-
bindungen zwischen Regelungsmodulen, Steuermo-
dulen und/oder Ein-/Ausgabemodulen eines An-
triebsgerates.

Stand der Technik

[0002] Zur Regelung und/oder Steuerung von in-
dustriellen Antrieben, insbesondere zur Regelung
und/oder Steuerung von Antrieben bei Werkzeug-
oder Produktionsmaschinen, wobei unter Produkti-
onsmaschinen auch Roboter zu verstehen sind, wer-
den in der Regel sogenannte Antriebsgerate verwen-
det. Jedem Antrieb, welcher z.B. aus einem Motor, ei-
ner Last und einem Getriebe besteht, ist heute in der
Technik Ublicherweise jeweils ein Antriebsgerat zur
Regelung und/oder Steuerung zugeordnet.
[0003] Ein Antriebsgerat setzt sich dabei bisher in
der Regel aus einem einzelnen Regelungsmodul, ei-
ner elektrischen Ein-/Ausgabeschnittstelle sowie ei-
nem elektrischen Leistungssteller zur Steuerung
bzw. Speisung des Motors des Antriebes zusammen.
Das Regelungs- oder Steuermodul ist dabei Ublicher-
weise als Softwaremodul auf einen Mikroprozessor-
system realisiert. Von einer Ubergeordneten Rege-
lung und/oder Steuerung wird Uber eine elektrische
Eingabeschnittstelle des Antriebsgerates z.B, ein
Drehzahlsollwert dem Antriebsgerat zugefiihrt. Der
Drehzahlsollwert wird dann innerhalb des Antriebs-
gerats dem Regelungsmodul zugefiihrt, welcher die
Drehzahl des Motors entsprechend dem Drehzahl-
sollwert regelt. Durch einen weiteren Eingang der
Eingangsschnittstelle wird hierzu dem Antriebsgerat
eine Ist-Motordrehzahl zugefuhrt.
[0004] In vielen Anwendungen missen zwischen
den verschiedenen Antrieben der Maschine Prozess-
daten ausgetauscht werden. Beispiele hierfur sind
Leit-/Folge-Antriebe, Master/Slave-Antriebe, Gant-
ry-Antriebe und redundante Antriebskonzepte. Die-
ser Prozessdatenaustausch muss in der Regel
schnell, bzw. in Echtzeit und zuverlassig funktionie-
ren, da von ihm die Regelungsqualitat und die Be-
triebssicherheit der Maschine abhangig sind. Da, wie
schon oben erwahnt, jedem Antrieb bisher genau ein
Antriebsgerat zugeordnet ist, werden die entspre-
chenden Prozessdaten mittels elektrischer Verbin-
dungen zwischen zwei oder mehreren Antriebsgera-
ten ausgetauscht. Der Prozessdatenaustausch zwi-
schen Antriebsgeraten wird heutzutage durch ver-
schiedene Ansatze geldst:
— Die Antriebsgerate kommunizieren ihre Pro-
zessdaten untereinander Uber eine direkte elektri-
sche Verdrahtung, die digitale oder analoge Sig-
nale Ubermittelt und vom Anwender projektiert
werden muss.
— Die Antriebsgerate kommunizieren ihre Pro-
zessdaten untereinander Uber einen digitalen
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Feldbus. Die Kommunikation kann dabei entwe-
der auf einem Umweg Uber einen Master-Feld-
busteilnehmer (z.B. Ubergeordnete Regelung
oder Steuerung) oder direkt zwischen den An-
triebsgeraten erfolgen. Hierflr ist neben der ent-
sprechenden Parametrierung der einzelnen An-
triebsgerate auch eine Projektierung bzw. Pro-
grammierung einer Ubergeordneten Feldbuskom-
munikation notwendig.

[0005] Moderne Mikroprozessorsysteme sind leis-
tungsfahig genug um mehrere Regelmodule oder
Steuermodule innerhalb eines einzelnen Antriebsge-
rates simultan in Echtzeit rechnen zu kénnen.

[0006] Aufgrund der vielfaltigen applikativen Anfor-
derungen ist beim Austausch von Prozessdaten zwi-
schen den einzelnen Modulen innerhalb eines sol-
chen sehr leistungsfahigen Antriebsgerates in der
Software ein flexibles Verbindungskonzept von Soft-
ware-Prozesssignalverbindungen zwischen den ein-
zelnen Modulen (z.B. zwischen zwei Regelungsmo-
dulen) erforderlich.

Aufgabenstellung

[0007] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde,
ein einfaches und flexibles Verfahren zur Parametrie-
rung von Software-Prozesssignalverbindungen zwi-
schen Regelungsmodulen, Steuermodulen und/oder
Ein-/Ausgabemodulen eines Antriebsgerates zu
schaffen.

[0008] Diese Aufgabe wird fiir das erfindungsgema-
Re Verfahren dadurch gel6st, dass jedem Modul min-
destens eine Signalsenke und/oder mindestens eine
Signalquelle als Konnektortyp zugeordnet ist, wobei
jeder Signalquelle, ein aus einem Signalbezeichner
und einer Parameternummer bestehender modul-
spezifischen Signalquellenbezeichnungsparameter
und jeder Signalsenke ein entsprechend aufgebauter
modulspezifischer Signalsenkenbezeichnungspara-
meter, sowie ein parametrierbarer Verbindungspara-
meter, zugewiesen ist, wobei zur Verbindung eines
Prozesssignals zwischen einer Signalquelle und ei-
ner Signalsenke die Parameternummer des zugehd-
rigen Signalquellenbezeichnungsparameters als Ver-
bindungsparameter der zugehdrigen Signalsenke
eingetragen wird.

[0009] Weiterhin wird die Aufgabe fur das erfin-
dungsgemalie Verfahren alternativ dadurch gelést,
dass jedem Modul mindestens eine Signalsenke
und/oder mindestens eine Signalquelle als Konnek-
tortyp, sowie eine modulspezifische Indexnummer
zugeordnet ist, wobei jeder Signalquelle, ein aus ei-
nem Signalbezeichner und einer Parameternummer
bestehender Signalquellenbezeichnungsparameter
und jeder Signalsenke ein entsprechend aufgebauter
Signalsenkenbezeichnungsparameter, sowie ein pa-
rametrierbarer Verbindungsparameter, zugewiesen
ist, wobei zur Verbindung eines Prozesssignals zwi-
schen einer Signalquelle und einer Signalsenke die
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Parameternummer des zugehdrigen Signalquellen-
bezeichnungsparameters, sowie die Indexnummer
des signalerzeugenden Moduls als Verbindungspa-
rameter der zugehorigen Signalsenke eingetragen
wird.

[0010] Eine erste vorteilhafte Ausbildung der Erfin-
dung ist dadurch gekennzeichnet, dass die Definiti-
on, ob es sich bei dem Konnektortyp um eine Signal-
quelle oder eine Signalsenke handelt, anhand einer
Buchstabencodierung des Signalbezeichners durch-
gefihrt wird. Hierdurch wird eine besonders einfache
Codierung bzw. Unterscheidung zwischen einer Sig-
nalquelle und einer Signalsenke sichergestellt.
[0011] Eine weitere vorteilhafte Ausfiihrung der Er-
findung ist dadurch gekennzeichnet, dass die Codie-
rung der Parameternummer in Form einer Zahlenco-
dierung durchgefihrt wird. Hierdurch Iasst sich eine
beliebige Anzahl von Parameternummern definieren.
[0012] Das Verfahren eignet sich besonders zur Pa-
rametrierung von Software-Prozesssignalverbindun-
gen zwischen Regelungsmodulen, Steuermodulen
und/oder Ein-/Ausgabemodulen eines Antriebsgera-
tes zur Regelung und/oder Steuerung von Antrieben
bei Werkzeug- oder Produktionsmaschinen, da in
diesen Anwendungsgebieten die Maschinen haufig
mehrere Antriebe besitzen.

Ausfihrungsbeispiel

[0013] Ein Ausflihrungsbeispiel der Erfindung ist in
der Zeichnung dargestellt und wird im folgenden na-
her erlautert. Dabei zeigen:

[0014] Fig. 1 ein erstes Ausflihrungsbeispiel,
[0015] Fig. 2 ein zweites Ausfuhrungsbeispiel des
erfindungsgemafen Verfahrens und

[0016] Fig. 3 ein Ubersichtsbild

[0017] In Fig. 1 ist in Form eines Blockschaltbildes
ein Antriebsgerat 4 dargestellt. Das Antriebsgerat 4
beinhaltet physikalisch ein nicht dargestelltes Mikro-
prozessorsystem sowie zwei Ein-/Ausgabemodule 3
und 9. Auf dem Mikroprozessorsystem existieren in
Form von Softwaremodulen die beiden Regelungs-
module 1 und 2, welche simultan vom Mikroprozes-
sorsystem berechnet werden. Auf dem Ein-/Ausga-
bemodul 3 befinden sich ein Analog-Digitalumsetzer
5 und ein Digital-Analogumsetzer 6. Zwischen den
einzelnen Modulen 1, 2, 3 und 9 des Antriebsgerats
4, besitzt jedes Modul, zur Parametrierung der Soft-
ware-Prozesssignalverbindungen 27, 28, 29 und 30
zwei unterschiedliche Konnektortypen zur Verbin-
dung der Module. Ein signalerzeugender Konnektor-
typ wird als Signalquelle bezeichnet, ein signalver-
brauchender Konnektortyp wird als Signalsenke be-
zeichnet. In dem Ausflihrungsbeispiel ist dem Rege-
lungsmodul 1 die Signalsenke 15 und die Signalquel-
le 13 zugeordnet, dem Regelungsmodul 2 ist die Sig-
nalsenke 17 und die Signalquelle 14 zugeordnet,
dem Ein-/Ausgabemodul 3 ist die Signalquelle 12 und
die Signalsenke 16 zugeordnet und dem Ein-/Ausga-
bemodul 9 ist die Signalquelle 19 und die Signalsen-
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ke 18 zugeordnet. In dem Ausfiihrungsbeispiel ist der
Ubersichtlichkeit halber in der Darstellung jedem Mo-
dul nur jeweils eine Signalquelle und eine Signalsen-
ke zugeordnet, selbstverstandlich kann aber ein Mo-
dul im Prinzip beliebig viele Signalsenken und/oder
Signalquellen besitzen.

[0018] In der Software besitzt jede Signalquelle ei-
nen modulspezifischen Signalquellenbezeichnungs-
parameter und jede Signalsenke einen Signalsen-
kenbezeichnungsparameter. Die Signalquelle 12 ist
durch den Signalquellenbezeichnungsparameter
R99 gekennzeichnet, die Signalquelle 13 ist durch
den Signalquellenbezeichnungsparameter R98 ge-
kennzeichnet, die Signalquelle 14 ist durch den Sig-
nalquellenbezeichnungsparameter R100 gekenn-
zeichnet und die Signalquelle 19 ist durch den Signal-
quellenbezeichnungsparameter R101 gekennzeich-
net.

[0019] Die Signalsenke 15 ist durch den Signalsen-
kenbezeichnungsparameter P98 gekennzeichnet,
die Signalsenke 16 ist durch den Signalsenkenbe-
zeichnungsparameter P99 gekennzeichnet, die Sig-
nalsenke 17 ist durch den Signalsenkenbezeich-
nungsparameter P100 gekennzeichnet und die Sig-
nalsenke 18 ist durch den Signalsenkenbezeich-
nungsparameter P101 gekennzeichnet.

[0020] Jeder Signalquellenbezeichnungsparameter
setzt sich aus einem Signalbezeichner und einer Pa-
rameternummer zusammen. Der Signalquellenbe-
zeichnungsparameter R99 der Signalquelle 12 setzt
sich z.B. aus dem Signalbezeichner R und der Para-
meternummer 99 gemal Fig. 1 zusammen. Entspre-
chend setzen sich auch die anderen Signalsenken-
bezeichnungsparameter jeweils aus einem Signalbe-
zeichner und einer Parameternummer, wie in Fig. 1
dargestellt, zusammen.

[0021] Die Signalbezeichner besitzen dabei eine
Buchstabencodierung, wahrend die Parameternum-
mer als numerische Zahl codiert sind. Eine Signal-
quelle wird dabei im Ausfiihrungsbeispiel durch einen
Buchstaben R und eine Signalsenke durch einen
Buchstaben P als Signalbezeichner gekennzeichnet.
Besitzt ein Modul mehrere Signalsenken, so kann
dies gegebenenfalls durch weitere Stellen innerhalb
der Parameternummer codiert werden. Selbstver-
standlich ist es auch denkbar, den Signalquellenbe-
zeichnungsparameter und/oder den Signalsenken-
bezeichnungsparameter in Form einer rein numeri-
schen Kodierung zu kodieren. Dies mindert jedoch
die Ubersichtlichkeit bei der Parametrierung der Soft-
ware-Prozesssignalverbindungen.  Selbstverstand-
lich kénnen auch andere Buchstaben als R und P
oder Buchstabenkombinationen zur Kodierung des
Signalbezeichners verwendet werden.

[0022] Jeder Signalsenke 15, 16, 17 und 18 ist zur
Parametrierung der Software-Prozesssignalverbin-
dungen 27, 28, 29 und 30 ein parametrierbarer Ver-
bindungsparameter zugewiesen. Zur Verbindung der
Software-Prozesssignalverbindungen 27, 28, 29 und
30 zwischen der jeweiligen Signalquelle und der je-
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weiligen Signalsenke wird zur Parametrierung die
Parameternummer des zugehdrigen Signalquellen-
bezeichnungsparameters, als Verbindungsparame-
ter der zugehdrigen Signalsenke eingetragen.

[0023] Durch den A/D-Umsetzer 5 (Analog-Digi-
tal-Umsetzer) im Ein- /Ausgabemodul 3, wird z.B. ein
elektrisches Eingangssignal 10 (z.B. eine Ist-Regel-
gréRe oder ein Sollwertsignal von einer Gbergeordne-
ten Regelung und/oder Steuerung) digitalisiert und
steht in der Software an der Signalquelle 12 zur Aus-
gabe zur Verfigung. Soll nun im Ausflihrungsbei-
spiel, z.B. dieser Sollwert an das Regelungsmodul 1
weitergeleitet werden, so muss die Software-Pro-
zesssignalverbindung 27 parametriert werden. Hier-
zu wird als Verbindungsparameter der Signalsenke
15, die Parameternummer des zugehorigen Signal-
quellenbezeichnungsparameter der Signalquelle 12
eingetragen. In dem Ausfihrungsbeispiel ist dies die
Zahl 99.

[0024] Entsprechend dem Ausflihrungsbeispiel in
Fig. 1 kdnnen auf dieselbe Art und Weise die Softwa-
re-Prozesssignalverbindungen 28, 29 und 30 para-
metriert werden. Wie in Fig. 1 gezeigt, kbnnen einer
Signalquelle 13 auch mehrere Signalsenken 17, 16
zugeordnet werden. Durch den D/A-Umsetzer 6 (Di-
gital-Analog-Umsetzer) kann, wie in Fig. 1 gezeigt,
ein Prozesssignal vom Regelmodul 1 in ein elektri-
sches Ausgangssignal 11, z.B. zur Ansteuerung ei-
nes externen Leistungsstellers verwendet werden.
[0025] Aus zwei friiheren Anmeldungen der Anmel-
derin ist ein Datennetzwerk zur Verbindung von Ma-
schinenkomponenten bekannt, bei dem mittels einer
physikalischen Punkt-zu-Punktverbindung in Form
einer physikalischen Ethernetverbindung 31 oder
vergleichbaren Verbindung, Maschinenkomponen-
ten, wie z.B. Antriebsgerate, Leistungssteller und
Motoren miteinander verbunden werden kénnen.
[0026] Uber eine solche Ethernetverbindung 31
kann z.B. die Software-Prozesssignalverbindung 30
direkt Gber das Ein-/Ausgabemodul 9, welches z.B. in
Form einer Ethernetschnittelle realisiert sein kann, di-
rekt mit externen Maschinenkomponenten wie z.B.
einem Leistungssteller und/oder gegebenenfalls
auch einem weiteren Antriebsgerat und/oder einem
externen Ein-/Ausgabemodul und/oder einer Gberge-
ordneten Regelung und/oder einer Ubergeordneten
Steuerung zum Austausch von Prozessdaten mitein-
ander verbunden werden.

[0027] Selbstverstandlich kdnnen auf die gleiche Art
und Weise durch das erfindungsgemalle Paramet-
rierverfahren auch die externen Maschinenkompo-
nenten, dem Antriebsgerat 4 Daten zur Verfligung
stellen. Diese wirden dann z.B. an der Signalquelle
19 z.B. fir die Regelmodule 1 und 2 zu Verfiigung
stehen. Mittels jeweils einer zusatzlichen, in Fig. 1
der Ubersichtlichkeit halber nicht mehr dargesteliten
Signalsenke, an den Regelungsmodulen 1 und 2
kénnen die zwei dafiir notwendigen zusatzlichen
Software-Prozesssignalverbindungen leicht parame-
triert bzw. hergestellt werden.
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[0028] Dadurch, dass die Verbindungsparameter
der jeweiligen Signalsenke jederzeit frei parametrier-
bar sind, kénnen die Software-Prozesssignalverbin-
dungen im Antriebsgerat jederzeit an die vielfaltigen
applikativen Anforderungen angepasst bzw. veran-
dert werden. Eine Anderung der Software-Prozesssi-
gnalverbindungen kann wahrend der Laufzeit der
Maschine vorgenommen werden. Eine Anderung der
Software-Prozesssignalverbindungen kann auf3er-
dem durch eine Parametersatzumschaltung fir eine
groRe Anzahl von Verbindungsparameter gleichzeitig
und zeitlich konsistent erfolgen.

[0029] Selbstverstandlich kénnen die Ein-/Ausga-
bemodule auch in Form von Busschnittstellen z.B.
zur Kommunikation mit einer Ubergeordneten Rege-
lung und/oder Steuerung Uber ein Bussystem vorlie-
gen. Die Ein-/Ausgabemodule kdnnen dabei im Hin-
blick auf ein modular aufgebautes System leicht im
Antriebsgerat 4 ausgetauscht werden, sie kénnen
aber auch fester integraler Bestanteil des Antriebsge-
rates 4 sein.

[0030] In Fig. 2 ist in Form eines Blockschaltbildes
ein zweites Ausflhrungsbeispiel des erfindungsge-
mafRen Verfahrens gezeigt.

[0031] Fig.2 stimmt im wesentlichen mit Fig. 1
Uberein. Gegenlber dem Ausflihrungsbeispiel ge-
mal Fig. 1 besitzt in Fig. 2 jedoch jedes Modul 1, 2,
3 und 9 eine in der jeweiligen oberen linken Ecke des
Moduls dargestellte Indexnummer. Das Regelungs-
modul 1 besitzt die Indexnummer 1. Das Regelungs-
modul 2 besitzt die Indexnummer 2, das Ein-/Ausga-
bemodul 3 besitzt die Indexnummer 3, das Ein-/Aus-
gabemodul 9 besitzt die Indexnummer 4. Gegentiber
dem Ausfiihrungsbeispiel gemaR Fig. 1 ist bei die-
sem Ausflhrungsbeispiel die Indexnummer ein Be-
standteil des Verbindungsparameters. Zur Paramet-
rierung der Software-Prozesssignalverbindungen
zwischen den Modulen wird einer Signalquelle und
einer Signalsenke die Parameternummer des zuge-
hérigen Signalquellenbezeichnungsparameters, so-
wie die Indexnummer des signalerzeugenden Mo-
duls als Verbindungsparameter der zugehérigen Sig-
nalsenke eingetragen. In dem Ausfiihrungsbeispiel
wird die Indexnummer durch einen Punkt von der Pa-
rameternummer der Signalquelle getrennt.

[0032] Zur Herstellung z.B. der Software-Prozesssi-
gnalverbindung 27 wird als Verbindungsparameter
die Zahl 97.3 eingetragen, wobei die Zahl 97 von der
Parameternummer der Signalquelle 12 herrtihrt und
die Indexnummer mit der Zahl 3 von der Indexnum-
mer des Ein-/Ausgabemoduls 3 herrihrt. Durch diese
alternative Adressierungsmoglichkeit kdnnen, wie im
Ausfihrungsbeispiel anhand der tbrigen Verbindun-
gen gemal Fig. 2 gezeigt ist, sowohl Signalquellen-
bezeichnungsparameter als auch Signalsenkenbe-
zeichnungsparameter mehrfach vorhanden sein. An-
hand der unterschiedlichen modulspezifischen In-
dexnummern ist dennoch eine eindeutige Zuordnung
von Signalsenke zu Signalquelle mdéglich.

[0033] In Fig. 3 ist in Form eines Blockschaltbildes
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ein Ubersichtbild dargestellt. Das Antriebsgerat 4 ist
dabei Uber eine Ethernetverbindung oder (ber eine
Verbindung 34 mittels eines Bussystems mit einer
Ubergeordneten Regelung und/oder Steuerung 7
zum Austausch von Prozessdaten miteinander ver-
bunden. Weiterhin ist das Antriebsgerat tber jeweils
eine separate Ethernetverbindung 35 bzw. 37 mit
zwei Leistungstellern 8 und 9 zum steuern der Moto-
ren 32 und 33 verbunden. Die Leistungsteller befin-
den sich gegeniiber der in der Technik Gblicherweise
verwendeten Antriebsgeraten aullerhalb des An-
triebsgerates. Uber die entsprechende Verbindung
kann nun z.B. die Ubergeordnete Regelung und/oder
Steuerung 7, ein Sollwertsignal zur Regelung der Mo-
tordrehzahl des Motors 32 an ein Regelmodul inner-
halb des Antriebgerats 4 senden. Von einem nicht na-
her dargestellten Geber im Motor 32 wird die Ist-Mo-
tordrehzahl des Motors 32 Uber die Verbindungen 36
und 35 dem Antriebsgerat zur Regelung der Motor-
drehzahl zugefuhrt. Das entsprechende Ausgangssi-
gnal des Regelmoduls wird tber die Ethernetverbin-
dung 35 an den Leistungsteller 8 zur Steuerung bzw.
Regelung des Motors 36 ausgegeben. Entsprechend
wird die Regelung des Motors 33 mittels eines zwei-
ten Regelmoduls im Antriebsgerat 4 durchgefihrt.
[0034] Dadurch, dass mehrere Regelungsmodule
und/oder Steuermodule innerhalb eines einzelnen
Antriebgerates in Verbindung mit den erfindungsge-
maRen Verfahren realisiert sind ergeben sich folgen-
de zusatzlichen Vorteile:
— Zusatzlicher Verdrahtungsaufwand zur Verbin-
dung von Antriebsgeraten auf denen jeweils nur
ein Modul wie z.B. ein Regelmodul realisiert ist,
entfallt, dadurch werden Kosten und Fehlerquel-
len reduziert.
— Bei einer auf einem Feldbus basierenden Kom-
munikation wird Ubertragungsbandbreite auf den
Feldbus eingespart. Falls der Feldbus nur fir die
Kopplung der Antriebsgerate untereinander ver-
wendet wurde, kann er ganz entfallen.
— Der Inbetriebnahmeaufwand verringert sich,
weil z.B. keine Programmierung bzw. Projektie-
rung der zusatzlichen Feldbuskommunikation er-
forderlich ist. Da der Umweg Uber einen Feldbus,
eventuell auch Uber einen externen Master als
Datenverteiler, entfallt, ist die Kommunikation
schneller und zuverlassiger. Hierdurch kann die
Regelungsqualitat gesteigert werden.
— Die vorhandenen Ein- und Ausgange des An-
triebsgerates mussen nicht fest einer bestimmten
Antriebsachse zugeordnet werden, sondern kon-
nen frei rangiert werden. Ein Eingang kann hierbei
mehreren Leistungsstellern bzw. Motoren zuge-
ordnet werden (z.B. fur ein gemeinsames Freiga-
be-Signal). Durch diese Flexibilitdt kdnnen die
vorhandenen Hardeware-Resourcen optimal ge-
nutzt werden.

[0035] An dieser Stelle sei darauf hingewiesen,
dass unter den Begriffen Parameter- und Indexnum-
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mer auch ganz allgemeine Bezeichner verstanden
werden.

Patentanspriiche

1. Verfahren zur Parametrierung von Softwa-
re-Prozesssignalverbindungen (27,28, 29, 30) zwi-
schen Regelungsmodulen (1, 2), Steuermodulen
und/oder Ein-/Ausgabemodulen (3, 9) eines An-
triebsgerates (4), dadurch gekennzeichnet, dass je-
dem Modul (1, 2, 3, 9) mindestens eine Signalsenke
(15, 16, 17, 18) und/oder mindestens eine Signal-
quelle (12, 13, 14, 19) als Konnektortyp zugeordnet
ist, wobei jeder Signalquelle (12, 13, 14, 19), ein aus
einem Signalbezeichner und einer Parameternum-
mer bestehender modulspezifischer Signalquellen-
bezeichnungsparameter und jeder Signalsenke (15,
16, 17, 18) ein entsprechend aufgebauter modulspe-
zifischen Signalsenkenbezeichnungsparameter, so-
wie ein parametrierbarer Verbindungsparameter, zu-
gewiesen ist, wobei zur Verbindung eines Prozesssi-
gnals zwischen einer Signalquelle (12, 13, 14, 19)
und einer Signalsenke (15, 16, 17, 18) die Parame-
ternummer des zugehérigen Signalquellenbezeich-
nungsparameters als Verbindungsparameter der zu-
gehdrigen Signalsenke (15, 16, 17, 18) eingetragen
wird.

2. Verfahren zur Parametrierung von Softwa-
re-Prozesssignalverbindungen (27, 28, 29, 30) zwi-
schen Regelungsmodulen (1, 2), Steuermodulen
und/oder Ein-/Ausgabemodulen (3, 9) eines An-
triebsgerates (4), dadurch gekennzeichnet, dass je-
dem Modul (1, 2, 3, 9) mindestens eine Signalsenke
(15, 16, 17, 18) und/oder mindestens eine Signal-
quelle (12, 13, 14, 19) als Konnektortyp, sowie eine
modulspezifische Indexnummer zugeordnet ist, wo-
bei jeder Signalquelle (12, 13, 14, 19), ein aus einem
Signalbezeichner und einer Parameternummer be-
stehender Signalquellenbezeichnungsparameter
und jeder Signalsenke (15, 16, 17, 18) ein entspre-
chend aufgebauter Signalsenkenbezeichnungspara-
meter, sowie ein parametrierbarer Verbindungspara-
meter, zugewiesen ist, wobei zur Verbindung eines
Prozesssignals zwischen einer Signalquelle (12, 13,
14, 19) und einer Signalsenke (15, 16, 17, 18) die Pa-
rameternummer des zugehdrigen Signalquellenbe-
zeichnungsparameters, sowie die Indexnummer des
signalerzeugenden Moduls (1, 2, 3, 9) als Verbin-
dungsparameter der zugehdrigen Signalsenke (15,
16, 17, 18) eingetragen wird.

3. Verfahren nach einem der vorherigen Anspru-
che, dadurch gekennzeichnet, dass die Definition, ob
es sich bei dem Konnektortyp um eine Signalquelle
(12,13, 14, 19) oder eine Signalsenke (15, 16,17, 18)
handelt, anhand einer Buchstabenkodierung des Si-
gnalbezeichners durchgefihrt wird.

4. Verfahren nach einem der vorherigen Anspru-
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che, dadurch gekennzeichnet, dass die Kodierung
der Parameternummer in Form einer Zahlenkodie-
rung durchgefiihrt wird.

5. Verwendung des Verfahren zur Parametrie-
rung von Software-Prozesssignalverbindungen (27,
28, 29, 30) zwischen Regelungsmodulen (1, 2), Steu-
ermodulen und/oder Ein-/Ausgabemodulen (3, 9) ei-
nes Antriebsgerates (4) zur Regelung und/oder Steu-
erung von Antrieben bei Werkzeug- oder Produkti-
onsmaschinen.

Es folgen 3 Blatt Zeichnungen
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Anhangende Zeichnungen
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