ASCII Objekt-Referenz

Startseite

Online Hilfe zur Inbetriebnahme-Software DRIVE.EXE

giiltig fir DRIVE.EXE Version 5.53 KS284

Inhalt

Allgemeines

Bedienung der Online Hilfe
Produktubersicht

Ubersicht Servoantriebe

Weiterfihrende Dokumentation

Bildschirmaufbau

Bildschirmseiten

Kommunikation
Verstarker

Slot
Basiseinstellungen
Motor synchron
Motor asynchron
Feedback
Encoder

I/O digital

1/0 analog
Stromregler
Drehzahlregler
Oszilloskop
Service-Parameter eingeben
Bode Plot

SW Installation
Inbetriebnahmestrategien
Fehler- und Warnmeldungen
Beseitigung von Stérungen

Glossar

Lageregler (PI)
Lageregler (P)
Positionierdaten
Einrichtbetrieb
Parameter Fahrauftrag
El. Getriebe

Status

Istwerte

Terminal

PROFIBUS
PROFIBUS Geratesteuerung
SERCOS

SERCOS Service

1/O-Erweiterung

Keine aktiven Links zu
ASCII Objekten.

ASCII Objektreferenz
ist nicht eingebunden



reinhold.hess
Textfeld
Keine aktiven Links zu ASCII Objekten.

ASCII Objektreferenz ist nicht eingebunden


Symbolleiste

Bedienung der Online Hilfe

Breitenanpassung
der Spalten

Aus-/Einblenden der
Volltextsuche

E? DF IVE.EXE HELP SYSTEM
] & <

Aufruf der ASCII Objekt Referenz
mit eigener Navigation in neuem Fenster

Aufruf der Startseite
der Online Hilfe

Wenwendung
@ In dieser Dokumentation
vemendete Kirzel
® Produliibersicht

{bersicht Senoantrishe

Produtiibersicht

(bersicht Semoantriche

Busblend Zuiick  Vowiits  Startssite  Druokey
~ 7 M
[PatchbeniiiE]Saazbon able of Contents ~ ASCIl Objekt-Referenz Startseite
Maste -]
4
The ffste . " .
Tromsmaen|  coceieo | Online Hilfe zur Inbetriebnahme-Software DRIVE.EXE
Thems wahler: Gehunden: 0 R
Titel [Pastion | Rang| T it r DRIVE.EXE Version 583 k5263
< Inhalt
O Wenwendate Symbole Inhalt
Bestimmungsgemaie :
© Bestimmungsgemdke AHC{G]DEHPGS

Inbatriebnahmestrategien
Eehler und Wammeldungen
von Stérungen

o
© Hardware
]

RE232-Interface, PO
Anzchiuss &)

Hilfsspannung einschalten
BasizParametrierung

Optimisien des

htetor synchian

o Fcinbatien Bildsshimauibau Slossar
© Das Bewegungsprofil Einfubung
O Ameitsbersiche und -
bearsnzungen
© Beschisunigen und Bremsan Bitdschirmseiterr
o Installation / Bedisnung
- Lagerealer (F)
verstsner Lageregter (P)
Softwarebeschraibung
Slot Fesitioniardaten

Eintichthetrist
Patameter Fahauftriag.

Mator asmehron EL Getrisbe
O Installation unter WINDOWS
95/98 2000/ ME /P Eesdback Lt
Encoder tehwerte
O Badiznung 10 digital Terminal
© Fundionstasten 0 analog PROFIBUS
S Bt I EROFIBUS Geritests q
* Inbetriebnahmestrategien Slemiedler criteste uenn,
Dishzshiregler sERCOS
o Al
L Osillodko SERCOS Semice
© Earametriering Sevics-Parameter singsben v

Bade Plot

Vi 1

-]
]
O Dptimieren derRegalkreise
o
]

Optimieren des
Drehzahiregier

© Optimieren des Lagereglers
Bildschirmaufbau

Bildschirmseite "Kommunikation
Bildschirmszite "Vertirer

Slot

Symbole

perzanzlle Gefihrdung
dureh Elsktrizitat und ihre
Witung

AN

Allgemains Wamung
Allgemeine Hinwise
masshinglle Gefihrung

A

Bildschirmseite "hotor” synchion

ite "Motg® asymohran

Die Inbetriebnahme-Software ist dazu bestimmt, die Betristfparameter der digitalen Sevoverstitier zu dnderm und zu speichem. Der angeschlossene

I Votherige Ergebnisseffuchen
¥ Ahrliche Wter sucflen
I MurTitel suchen

Bildschirmssite "F agfibade"
“Eqboder

Bildschirmseite "W analog"

o Analo
ANALI

Eingange
-INT 7 ANALDG-INZ Y

werden

Diese Furkdionen sind ahne weiters MaBnahmen auigrufld der P

ird mit Hilfe der Sufhware in Betrieb genogimen, dabei kann der Antiieb mit den Einricht und Senice-Furkdionen direkt gestenert

allein nicht funkdianell sicher. Das PC-Pragramm kann

/

Volltextsuche

/

Inhaltsverzeichnis

/

Informationen
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Die Online-Hilfe ist wie eine Internetseite aufgebaut und zu bedienen. Klicken auf einen ASCIl Parameternamen
im Text (blau, unterstrichen) 6ffnet die zugehorige Beschreibung der ASCII-Objekt-Referenz

Navigation

Das Navigationsfenster mit Inhaltsverzeichnis und Index ist nur sichtbar, wenn Sie die Online-Hilfe lber die
Mentileiste des Inbetriebnahme-Programms aufgerufen haben. Wenn Sie die Taste F1 verwenden, wird nur das
Informationsfenster und das Suchfenster eingeblendet. Sie kénnen dann Uber das Symbol "Startseite" die
Onlinehilfe in Volldarstellung neu &ffnen.

Volltextsuche

Die Schaltflache "Ein-/Ausblenden" aktiviert/deaktiviert die Volltextsuche.

Wenn beim ersten Aufruf des Hilfesystems das Fenster zur Eingabe des Suchbegriffs trotz Betatigen
der Schaltflaiche EINBLENDEN nicht erscheint, ist die Spaltenbreite des Suchfensters durch das Be-
triebssystem mit "0" vordefiniert. Verdndern Sie in diesem Fall die Spaltenbreite durch Ziehen der
grauen Spaltentrennlinie am linken Fensterrand wie unter WINDOWS iiblich.
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Wirkung maschinelle Gefahrdung

BestimmungsgemaRe Verwendung

Inbetriebnahme-Software

Die Inbetriebnahme-Software ist dazu bestimmt, die Betriebsparameter der digitalen Servoverstarker zu andern
und zu speichern. Der angeschlossene Servoverstarker wird mit Hilfe der Software in Betrieb genommen, dabei
kann der Antrieb mit den Einricht- und Service-Funktionen direkt gesteuert werden.

Diese Funktionen sind ohne weitere Malinahmen aufgrund der PC-spezifischen Eigenschaften allein nicht
funktionell sicher. Das PC-Programm kann unerwartet gestort oder gestoppt werden, so dass im Fehlerfall
bereits eingeleitete Bewegungen nicht mehr vom PC aus gestoppt werden kdnnen.

Der Maschinenhersteller muss eine Gefahrenanalyse der Maschine erstellen und ist fiir die funktionel-
le, maschinelle und personelle Sicherheit der Maschine verantwortlich. Dies gilt insbesondere fiir die
Auslésung von Bewegungen mit Hilfe von Funktionen der Inbetriebnahme-Software.

Das Online Parametrieren eines laufenden Antriebs ist ausschlieBlich Fachpersonal mit weitreichen-
den Kenntnissen in den Bereichen Antriebstechnik und Regelungstechnik erlaubt.
Auf Datentrager gespeicherte Datensétze sind nicht gesichert gegen ungewollte Veréanderung durch

Dritte. Nach Laden eines Datensatzes miissen Sie daher grundsétzlich alle Parameter priifen, bevor Sie
den Servoverstarker freigeben.




In dieser Dokumentation verwendete Kiirzel

In der Tabelle unten werden die in diesem Handbuch verwendeten Abkirzungen erklart.

Kiirzel. Bedeutung

AGND Analoge Masse

AS Wiederanlaufsperre, personell sicher
BTB/RTO |Betriebsbereit

CAN Feldbus (CANopen)

CE Communité Européenne

CLK Clock (Taktsignal)

COM Serielle Schnittstelle eines PC-AT
DGND Digitale Masse

DIN Deutsches Institut fir Normung

Disk Magnetspeicher (Diskette, Festplatte)
EEPROM |Elektrisch Idschbarer Festspeicher
EMV Elektromagnetische Vertraglichkeit

EN Europaische Norm

IEC International Electrotechnical Commission
ISO International Standardization Organization
LED Leuchtdiode

MB Megabyte

NI Nullimpuls

NSTOP Endschaltereingang Drehrichtung links
PC Personal Computer

PGND Masse des verwendeten Interfaces

PSTOP Endschaltereingang Drehrichtung rechts

RAM flichtiger Speicher

RBallast Ballastwiderstand (Bremswiderstand)

RBext Externer Ballastwiderstand (Bremswiderstand)
RBint Interner Ballastwiderstand (Bremswiderstand)
RES Resolver

ROD Inkrementelle Positionsausgabe

SPS Speicherprogrammierbare Steuerung

SRAM Statisches RAM

SSI Synchron-Serielles-Interface

UL Underwriter Laboratory

V AC Wechselspannung

V DC Gleichspannung

VDE Verein deutscher Elektrotechniker

XGND Masse der 24V Versorgungsspannung
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Produktiibersicht

Was ist DRIVE.EXE?

DRIVE.EXE ist ein Hilfsmittel zur Inbetriebnahme von Einzel- und Mehrachs-Antriebssystemen. Mit seiner grafi-
schen, Windows-basierten Benutzeroberflache ist DRIVE.EXE ein einfach zu bedienende Hilfsmittel, um Servo-
verstarker zu parametrieren.

Einzelachssystem

In einem Einzelachssystem lauft drive.exe auf einem PC, der an einen Servoverstarker angeschlossen ist. Die
Verbindung wird Uber die RS232 — Schnittstelle hergestellt.

Mehrachssystem

In einem Mehrachssystem lauft drive.exe auf einem PC, der an einen Servoverstarker angeschlossen ist. Die
Verbindung zum ersten Servoverstarker wird Uiber die RS232 — Schnittstelle hergestellt. Die anderen Servover-
starker sind Uber ein spezielles Kabel (Y-Kabel) tiber den im Servoverstarker vorhanden CAN-Bus mit dem
ersten verbunden. Damit kann dann mit mehreren Servoverstarkern ohne Umstecken von Kabeln kommuni-
Zieren.

Feineinstellung lhrer Achse mit DRIVE.EXE

Wahrend der Einrichtung bietet DRIVE.EXE Ihnen eine Mdglichkeit zur schnellen und effizienten Feinein-
stellung (Optimierung) des Servomotors einer jeden Achse. Bei einer bestehenden Verbindung zu einem Servo-
verstérker mit Motor werden Anderungen bei Parameterwerten (wie z.B. Verstarkungsfaktoren und
Begrenzungen) umgehend wirksam. Sie kénnen die Oszilloskopfunktion von DRIVE.EXE einsetzen, um die
Werte bei optischer und akustischer Beobachtung des drehenden Motors einzustellen und anzupassen bis der
Motor die bestmdglichen Regeleigenschaften hat -- optimales Drehzahlverhalten ohne Schwingungen. Die
geanderten Parameterwerte kénnen dann im Verstarker und in einer Datei abgespeichert werden.

Die Dialogfelder leiten Sie Schritt fur Schritt durch die Programmierung Ihrer Projekte. Alle Parameter im Servo-
verstarker kdnnen dann in einer Datei fir jede Achse gespeichert werden. Jede Antriebsdatei ist spezifisch fiir
einen Servoverstarker und kann offline (ohne angeschlossenen Verstarker) und online (mit angeschlossenem
Verstarker) bearbeitet werden.

Bitte beachten Sie auch die Inbetriebnahmestrategien.
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Ubersicht Servoantriebe

Dieser Abschnitt ist eine kurze Einfiihrung in die Technik der Servoantriebe.

Was ist ein Servoantrieb?

Ein Servoantrieb umfasst grundsatzlich einen intelligenten Servoverstarker und einen Servomotor, der in
Verbindung mit einer SPS oder CNC flr komplexe, spezialisierte Bewegungen in eine oder mehrere Richtungen
sorgt. Diese komplexen und spezialisierten Bewegungen, die fiir die Automation industrieller Aufgaben
notwendig sind, werden als Motion Control bezeichnet.

Servoantriebe werden in vielfaltigen Bereichen zur Automation eingesetzt - im Automobilbau, bei der Rohdlver-
edelung, in der Textilindustrie, bei Verpackungssystemen, in der Lagerhaltung und vieles mehr.

Servoantriebe mit geschlossenem Regelkreis

In einem Servoantrieb werden Rotorlage und Drehzahl vom Rickfihrsystem im Motor zurtick zum Servover-
starker gemeldet. Der Servoverstarker wertet die Riickmeldung aus, vergleicht die Werte mit den Vorgaben und
erzeugt dann entsprechende Strome, um den Motor auf die vorgegebene Drehzahl zu regeln. Dieser Ablauf
wird in einem geschlossenen Regelkreis stéandig wiederholt. Ein Regelkreis, der die Position der Welle oder
Last regelt, wird Lageregelkreis genannt, ein Regelkreis, der die Drehzahl des Motors auf dem vorgegebenen
Wert halt, ist ein Drehzahlregelkreis.

Bestandteile eines Servoantriebs

Ein Servoantrieb besteht aus:

Servomotor Ein Servomotor treibt eine Achse einer Maschine an.

Servomotoren werden durch Magnetfelder angetrieben. Sie haben ein von den Perma-
nentmagneten erzeugtes stationares Magnetfeld und ein von der Statorwicklung
erzeugtes Drehfeld. Sie arbeiten nach dem Prinzip des Synchronmotors. Der Rotor eines
drehenden Motors ist an beiden Enden gelagert.

Jeder Motor hat mindestens zwei magnetische Pole, zumeist aber vier oder sechs. Durch
den Servoverstarker wird der Statorstrom im Motor so erzeugt, dass ein steuerbares
Drehmoment an der Motorwelle zur Verfiigung steht.

Servomotoren drehen (fahren) in zwei Richtungen — positiv und negativ. Zwei Arten der
Drehwinkelmessung sind in der Antriebstechnik gebrauchlich —in Grad und in RAD, wobei
eine Umdrehung 360° oder 21 RAD entspricht.

Der Servoverstarker arbeitet mit Servo-Synchronmotoren und mit Direktantrieben (rotato-
risch oder linear). Weitere Informationen finden Sie in den Motorhandbiichern.

Motor Optimierung

Die besten Laufeigenschaften eines Servomotors kénnen nur durch die richtige
Optimierung des Servoverstarkers erreicht werden. Angefangen bei voreingestellten
Parametern (Stromregler wird automatisch durch Wahl des verwendeten Motors optimiert)
muss der Drehzahlregler so eingestellt werden, dass sich bei einer Sprungantwort ein
moglichst schnelles Einschwingen des Drehzahlistwertes auf den Sollwert ergibt. Hierbei
ist darauf zu achten, dass dieses Einschwingen mit nur einem Uberschwinger erreicht
wird. Wenn der Positionsregler eingesetzt wird, so muss dieser anschlielend so einge-
stellt werden, dass sich ein moglichst kleiner Schleppfehler (Abweichung zwischen
Positionssoll- und istwert) ergibt.

Last Die Last sind Teile einer Maschine, die von einem Motor angetrieben werden. Der Motor
muss so ausgelegt sein, dass die Anforderungen an die Dynamik und Laufruhe der
Maschine erfiillt werden. Ein Servosystem liefert Antriebsenergie an die Last z.B. Uber
folgende mechanische Anbindungen:

Direktantrieb

Der Motor ist direkt mit z.B. einem Rundtisch verbunden.

Spindelantrieb

Der Motor bewegt die Last Uber eine Spindel.

Zahnstange und Ritzel

Der Motor bewegt liber ein Zahnrad eine Last, die mit einer Zahnstange verbunden ist.
Riemenantrieb

Der Motor bewegt die Last Uber einen Zahnriemen.

Ruckfiihreinheit |Jeder Servoverstarker bendtigt eine Ruckfiihreinheit, die die aktuelle Position und
Drehzahl des Motors zur Verfugung stellt. Abhangig von der Rickfuhreinheit werden die
Informationen als digitale oder analoge Signale libermittelt. Zwei Arten von Rickfiihrein-
heiten werden unterstitzt:

Encoder — Ubermittelt analoge oder digitale Signale (optisch)

Resolver — Ubermittelt analoge Signale (magnetisch)

Servoverstirker |Der Servoverstarker besteht aus einer dreiphasigen Leistungsendstufe, der Spannungs-
versorgung und einem Microcontrollersystem. Die verschiedenen Regelkreise sind
vollstandig digital im Microcontrollersystem realisiert.




Rickfiihreinheiten

Die Servomotoren sind mit verschiedenen Rickflhreinheiten erhaltlich, u.a. mit:

[ ] Resolver
[ ) Encoder
([ ] Inkrementalgeber mit HALL

In einem System, welches mit geschlossenen Regelkreisen arbeitet, wird die von der Rickfihreinheit erfasste
Position zur Kommutierung des Motors benutzt.

Aullerdem ist noch eine Kaskadenregelung flr Strom-, Drehzahl- und Positionsregelung integriert.

Die Drehzahlinformation wird durch die Ableitung der Position berechnet.

Der Stromregler wird auch als Drehmomentregler bezeichnet, da das Drehmoment direkt proportional zum
Strom ist.

Resolver

Den Resolver kann man sich als Transformator vorstellen, dessen Kopplungen der Sekundarwicklungen (Sinus
und Cosinus) sich mit der Position der Antriebswelle andern. Damit kann eine absolute Position innerhalb einer
Umdrehung bestimmt werden. Der Resolver wird mit einer sinusférmigen Spannung erregt. Die Erreger-
spannung und die beiden Ausgangsspannungen haben eine kleine Amplitude und sind empfindlich gegen
Storungen. Der Servoverstarker kann zwei- und mehrpolige Resolver unterstitzen, um die aktuelle Position und
Drehzahl der Motorwelle zu berechnen.

Encoder

Encoder sind optische Messsysteme, die am Ausgang Signale zur aktuellen Position des Motors zur Verfligung
stellen. Es werden zwei Arten von Encodern unterschieden: rotatorische und lineare Encoder. Rotatorische
Geber werden bei Standardmotoren auf der Motorwelle montiert. Lineare Encoder werden typischerweise an
der Last direkt montiert.

Das Bewegungsprofil

Ubersicht

Bewegungsablaufe werden einheitlich in einem Diagramm, genannt Bewegungsprofil, dargestellt. Das
Verstehen und Umsetzen von Bewegungsprofilen in der Anwendung ist ein wichtiger Schritt, um die bestmog-
liche Systemleistung zu erreichen.

Das Bewegungsprofil ist die Darstellung einer oder mehrerer Bewegungsablaufe tber der Zeitachse.

Vorgegebene Bewegung
die Bewegung, die der Motor idealerweise fehlerfrei ausflihren sollte, wenn er eine Drehzahl- oder Lagevorgabe
erhalt.

Tatsachliche Bewegung
die Bewegung, die tatsachlich vom Motor ausgefiihrt wird, wenn er eine Drehzahl- oder Lagevorgabe erhalt.

Die Liicke zwischen Sollwert und Istwert schlieBen

Die beste Systemleistung wird erreicht, wenn die Abweichung zwischen vorgegebener und tatsachlicher
Bewegung mdglichst gut ausgeregelt werden kann. Die Abweichung wird Schleppfehler genannt. Den Servoan-
trieb zu optimieren bedeutet, die relevanten Parameter im Verstarker so einzustellen, dass die Abweichung
statisch und dynamisch mdglichst optimal ausgeregelt werden kann.

Merkmale von Bewegungsprofilen

Die Profile haben folgende Merkmale, die allen Bewegungsablaufen gemein sind:
Es werden Sollposition, maximale Geschwindigkeit und Beschleunigungs-/Bremsrampen definiert.

Merkmal Bedeutung

Bewegung Bewegung wird durch den Befehl, eine Zielposition anzufahren, gestartet. Durch
das Bewegungsprofil mit Rampen und maximaler Geschwindigkeit werden immer
wieder neue Positionssollwerte vorgegeben. Die Position, an der die Bewegung
gestoppt wird, wird als Zielposition bezeichnet.

In Position Wenn die tatsachliche Position des Antriebs in den Bereich der Zielposition
kommt, wird die Differenz mit dem In-Positionsfenster verglichen. Ist die Differenz
kleiner als das In-Positionsfenster, so wird eine In-Positionsmeldung ausge-
geben.




Arbeitsbereiche und -begrenzungen

Ubersicht

Ein wichtiger Schritt zur Erhéhung der Maschinensicherheit ist das Festlegen sicherer Arbeitsbereiche und
-begrenzungen.

Zwei Arten der Einstellung

Es gibt zwei Arten, Betriebsbereiche und -begrenzungen festzulegen:
(] Abschaltung bei Uberschreitung der Arbeitsbereiche

([ ] Begrenzung der Arbeitsbereiche

Einstellungsart Bedeutung

Abschaltung bei |Im Servoverstérker sind verschiedene Uberwachungsméglichkeiten eingebaut, die
Uberschreitung bewirken, dass Strom, Drehzahl oder Position so begrenzt werden, dass gefahrliche
der Arbeitsberei- |Zustande zum Abschalten des Verstarkers flihren um Maschinenschaden zu vermeiden.
che Zum Beispiel muss jede Positionierachse die in Positionsregelung arbeitet, mit
Hardware-Endschaltern ausgerustet sein. Diese sollen ein Verfahren der Achse in die
mechanischen Endanschlage verhindern. Zusatzlich kénnen noch Software-Endschalter
Uber Parameter in DRIVE.EXE definiert werden. Die Differenz zwischen Soll- und Istpo-
sition wird Schleppfehler genannt. Eine Uberwachung des Schleppfehlers (iber ein
Schleppfehlerfenster verhindert ein Durchgehen des Motors.

Begrenzung der |Die Arbeitsbereiche definieren die Bedingungen, unter denen der Servoverstérker sicher

Arbeitsbereiche arbeitet. Einige von diesen Arbeitsbereichen sind:

— Der Stromregler besitzt eine Spitzen- und Dauerstrombegrenzung, um den Motor
vor Uberlastung zu schiitzen.

— Im Positionsregler wird die Verfahrstrecke definiert, die festlegt, welche Strecke in
positiver und negativer Richtung verfahren werden kann.

— Das In-Positionfenster legt fest, ab welcher Entfernung von der Sollposition die
Meldung "InPosition" ausgegeben werden soll

Beschleunigen und Bremsen

Ubersicht

Wenn der Servoverstarker in Positionsregelung mit Fahrsatzen betrieben wird, kénnen verschiedene Beschleu-
nigungs/Bremsprofile ausgewahlt werden. Welche Art bei einer Maschine eingesetzt werden soll, hangt davon
ab, wie die Mechanik aufgebaut ist und welche Dynamik gefordert ist. Wenn es sich bei der Maschine um eine
schwingfahige Mechanik handelt (Beispiel Roboterarm), so ist es ratsam die Sinus>-Rampe zu verwenden. Bei
dieser Rampenart wird das Drehmoment linear verandert, so dass sich fiir den Drehzahlverlauf ein quadrati-
scher Verlauf ergibt. Damit wird eine Schwingungsanregung der Mechanik verringert. Nachteil dieser
Rampenart ist, dass sich die Beschleunigungs/Bremszeit bei gegebenem Drehmoment des Motors im Vergleich
zu Trapezform verdoppelt.

Wenn es sich bei der Anwendung um eine mechanisch schwingungsarme Maschine handelt, die hochdyna-
misch beschleunigt/abgebremst werden soll, so empfiehlt sich der Einsatz der Trapez-Rampe. Hierbei kommt
es zu einem Drehmomentsprung am Anfang und am Ende einer Beschleunigungs/Bremsrampe (zeitoptimal).

Zwei Arten des Beschleunigens/Bremsens

Die folgende Tabelle beschreibt die zwei grundsatzlichen Arten des Beschleunigens/Bremsens - linear und
quadratisch. Ein Bewegungsprofil kann eine Kombination beider Arten umfassen.

Methode Beschreibung
Trapez Brems-/Beschleunigungsrate mit konstanter Geschwindigkeitszu-/abnahme.
Sinus? Um einen Ruck zu vermeiden, wird der Antrieb innerhalb der Beschleuni-

gungs-/Bremsrampe kontinuierlich beschleunigt/gebremst. Das Drehzahldiagramm
gleicht einer Sinus-Kurve.
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Installation / Bedienung
Betriebssysteme

WINDOWS 95(c) / WINDOWS 98 / WINDOWS 2000 / WINDOWS ME / WINDOWS XP / WINDOWS NT

DRIVE.EXE ist laufféhig unter WINDOWS 95(c) / 98 / ME / 2000 / XP und unter WINDOWS NT 4.0. Das HTML
Hilfe-System steht unter WINDOWS 95a und 95b ohne weitere Updates nicht zur Verfligung. Hier ist ein
Internet Explorer Update auf Version 4.01 (Service Pack 1) oder hoher erforderlich.

DOS, 0S2, WINDOWS 3.xx, Unix, Linux

DRIVE.EXE ist nicht lauffahig unter DOS, OS2, Windows 3.xx, Unix und Linux.
Eine Notbedienung ist mit einer ASCII-Terminal-Emulation (ohne Oberflache) mdglich.
Interface-Einstellung: 9600 Baud, 8 Bit, 1 Stopbit, kein Parity, kein Handshake

Softwarebeschreibung

Die Servoverstarker missen an die Gegebenheiten lhrer Maschine angepasst werden. Diese Parametrierung
nehmen Sie meist nicht am Verstérker selbst vor, sondern an einem Personal-Computer (PC) mit Hilfe der
Inbetriebnahme-Software. Der PC ist mit einer Nullmodem-Leitung (seriell) mit dem Servoverstarker verbunden.
Die Inbetriebnahme-Software stellt die Kommunikation zwischen PC und Servoverstarker her.

Sie kénnen mit wenig Aufwand Parameter andern und die Wirkung sofort am Antrieb erkennen, da eine
standige Verbindung (online Verbindung) zum Verstarker besteht. Gleichzeitig werden wichtige Istwerte aus
dem Verstarker eingelesen und am PC-Monitor angezeigt (Oszilloskop-Funktionen).

Eventuell im Verstarker eingebaute Interface-Module (Erweiterungskarten) werden automatisch erkannt.

Sie kénnen Datensatze auf einem Datentrager speichern (archivieren) und wieder laden. Den aktuelle
Datensatz kénnen Sie ausdrucken.

Wir liefern lhnen motorbezogene Default-Datensatze fiir sinnvolle Servoverstérker-Motor-Kombinationen. In den
meisten Anwendungsfallen werden Sie mit diesen Defaultwerten Ihren Antrieb problemlos in Betrieb nehmen
kénnen.

Hardware-Voraussetzungen

Die PC-Schnittstelle (X6, RS232) des Servoverstarkers wird tber eine Nullmodem-Leitung (keine
Nullmodem-Link-Leitung) mit einer seriellen Schnittstelle des PC verbunden.

Ziehen und stecken Sie die Verbindungsleitung nur bei abgeschalteten Versorgungsspannungen (Ver-
starker und PC).

Die Schnittstelle im Servoverstarker ist iber Optokoppler galvanisch getrennt und liegt auf gleichem Potential
wie das CANopen-Interface.

Minimale Anforderungen an den PC:

Prozessor Pentium® | oder héher

Betriebssystem WINDOWS 95(c) / 98 / ME / 2000 / XP / NT4.x

Grafikkarte Windows-kompatibel, Farbe

Laufwerke Festplatte (10 MB frei)
CD-ROM Laufwerk

Arbeitsspeicher mindestens 8MB

Schnittstelle eine freie serielle Schnittstelle (COM1 bis COM10)
Die Schnittstelle darf nicht von einer anderen Software (Treiber 0.8.) verwendet
werden.




RS232-Interface, PC-Anschluss (X6)

Das Einstellen der Betriebs-, Lageregelungs- und Fahrsatzparameter kénnen Sie mit der Inbetrieb-
nahme-Software auf einem handelsublichen Personal Computer (PC) erledigen.

Verbinden Sie die PC-Schnittstelle (X6) des Servoverstarkers bei abgeschalteten Versorgungsspannungen
Uber eine dreiadrige Nullmodem-Leitung (keine Nullmodem-Link-Leitung verwenden!) mit einer seriellen
Schnittstelle des PC.

Die Schnittstelle ist iber Optokoppler galvanisch getrennt und liegt auf dem gleichen Potential wie das
CANopen-Interface.

Die Schnittstelle wird Gber die Inbetriebnahme-Software angewahlt.

Pin—Nr. PC
%6 siehe unten
> SIZ < RxD |2 ~ ~ | TxD <
% RS 232 2 : —— b2 RS 232
| /—» 5 N 1 | PGND | ]
1 o ¢ o
Sk |< Fon TxD |3 ~ | e RxD
*NIRs 232 -/ |y — \ RS 252

Ubertragungsleitung zwischen PC und dem Servoverstérker
(Ansicht : Draufsicht auf die eingebauten SubD-Stecker, dies entspricht der Lotseite der SubD-Buchsen an der
Leitung)

PC P
X6 RS232 RS232
Sub—D 9-Pal. Sub—D 25-Pal. Sub—0 9-Pol.
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] ]
14 o 6 o
~ > o o
! ol |0 Ro ol |r®
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Installation unter WINDOWS 95c / 98 / 2000 / ME / XP / NT

Von der beiliegenden CDROM kénnen Sie die Inbetriebnahmesoftware direkt installieren.

Einschalten:
Schalten Sie lhren PC und den Monitor ein.
Nach Beendigung des Startvorganges erscheint auf dem Monitor die Windows-Oberflache.

Installieren:

Autostart-Funktion aktiviert:

Legen sie die CD-ROM in ein freies Laufwerk ein. Es 6ffnet sich ein Fenster mit dem Startbildschirm der CD.
Dort finden Sie eine Verknupfung zur Inbetriebnahmesoftware. Klicken Sie darauf und folgen sie den Anwei-
sungen.

Autostart-Funktion deaktiviert:

Legen sie die CD-ROM in ein freies Laufwerk ein. Kllicken Sie auf START (Task-Leiste), dann auf Ausfiihren.
Geben Sie im Eingabefenster den Programmaufruf : x:\index.htm oder x:\autorun.exe (x= korrekter
CD-Laufwerksbuchstabe) ein.

Klicken Sie OK und gehen dann wie oben beschrieben vor.



A

Bedienung

Die Inbetriebnahme-Software wird grundsatzlich wie alle Windows-Programme bedient.

Verwenden Sie als Dezimaltrennzeichen einen Punkt, kein Komma.

Beachten Sie, dass nach einer Parameterénderung auf einer Bildschirmseite zunéchst auf UBERNEHMEN
geklickt werden muss, damit die Parameter in den Arbeitsspeicher (RAM) des Servoverstarkers tbernommen
werden. Erst danach sollten Sie die Seite verlassen. Wenn fur die Aktivierung einer Funktion ein Reset des
Servoverstarkers erforderlich ist, erkennt dies die Inbetriebnahme-Software und fiihrt nach einer Anfrage ein

Software-Reset aus.

Der aktuelle Datensatz muss im nicht flichtigen Speicher (EEPROM) des Servoverstarkers gespeichert
werden, um dauerhaft gesichert zu sein. Fihren Sie daher auf der Bildschirmseite "Verstérker" die Funktion
Speichern im EEPROM aus, bevor Sie den Servoverstarker abschalten bzw. bevor Sie die Bearbeitung des
Datensatzes beenden.

In rot dargestellte Werte kennzeichnen Parameter, die nur von erfahrenen Benutzern gedndert werden

sollten.

Funktionstasten

Funktionstaste |Funktion Bemerkung

F1 Hilfe Kontext-Hilfe

F2 nicht belegt nicht belegt

F3 nicht belegt nicht belegt

Konstante Endlosfahrt mit konstanter Geschwindigkeit starten. Der Antrieb fahrt

F4 Geschwindigkeit | mit den auf der Bildschirmseite "Einrichtbetrieb” vorgewahlten
Parametern solange, wie die F4-Taste gedrickt bleibt.

F5 Gleichstrom Der Antrieb wird mit den auf der Bildschirmseite "Oszilloskop/Service"

F6 Drehzahl vorgewahlten Parametern gefahren.

F7 Drehmoment

F8 Reversier

Stop (AUS) Bricht die Bewegung des Antriebes ab. Abhangig von der gerade

aktivierten Betriebsart ist das Verhalten des Antriebes unterschiedlich:
OPMODE=0
Antrieb bremst mit der eingestellten Bremsrampe des Drehzahlreglers
(DEC)

Fo OPMODE=2
Antrieb trudelt aus
OPMODE=8
Abbruch des aktuellen Fahrsatzes und Abbremsen der innerhalb des
Fahrsatzes definierten Bremsrampe.

F12 Disable Software disable

Shift F12 Enable Software enable

Ohne weitere MaBnahmen ist das Stillsetzen der Achse mit F9 oder F12 nicht personell sicher. Bedie-
nen Sie das ENABLE-Signal des Verstarkers zur Sicherheit mit einem Zustimmungstaster und stellen
Sie die NOT-AUS-Funktion fiir diese Achse sicher.
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Inbetriebnahmestrategien
Allgemeines

Dieses Kapitel gibt Ihnen Strategien fiir die Inbetriebnahme des digitalen Servoverstarkers und die Optimierung
seiner Regelkreise an die Hand.

Diese Strategien kdnnen nicht allgemeingiiltig sein. Abhangig von den Anforderungen lhrer Maschine miissen
Sie eventuell eine eigene Strategie entwickeln.

Die hier vorgestellten Ablaufe helfen Ihnen jedoch, das prinzipielle Vorgehen zu verstehen.

Parametrierung

le, maschinelle und personelle Sicherheit der Maschine verantwortlich. Dies gilt insbesondere fiir die

2 Der Maschinenhersteller muss eine Gefahrenanalyse der Maschine erstellen und ist fiir die funktionel-

Auslésung von Bewegungen mit Hilfe von Funktionen der Inbetriebnahme-Software.

Die Inbetriebnahme des Servoantriebes mit Hilfe von Funktionen der Inbetriebnahme-Software ist nur
erlaubt in Verbindung mit einer Zustimmungseinrichtung nach EN 12100, die direkt auf den Antriebs-
kreis wirkt.

Der Servoverstarker ist montiert und alle erforderlichen elektrischen Verbindungen sind hergestellt.
24V Hilfsversorgung und 208V ... 480V Leistungsversorgung sind abgeschaltet.

Ein Personal Computer mit installierter Inbetriebnahme-Software ist angeschlossen.

Zustimmungseinrichtung nach EN 12100 ist angeschlossen.

Die Steuerung gibt fir den ENABLE-Eingang des Servoverstarkers ein LOW-Signal aus, d.h. der Servo-
verstarker ist disabled.

Hilfsspannung einschalten

24V Hilfsspannungsversorgung fiir den Servoverstarker einschalten.
LED-Display : X.XX (Firmware-Version)

BTB-Kontakt : geoffnet
nach ca. 5 Sekunden :
LED-Display : YY. (Stromstarke, blinkender Punkt fir CPU o.k.)
BTB-Kontakt : geschlossen
2. Personal Computer einschalten
3. Inbetriebnahme-Software starten
4. Schnittstelle anklicken (COM1 .... COM10), die zur Kommunikation mit dem Servoverstarker verwendet wird.
Die Parameter werden zum PC {ibertragen.
5. Klicken Sie auf das Kontrollkastchen SW-Disable unten rechts oder driicken Sie die Funktionstaste F12.
im Statusfeld ACHSE steht nun NO ENABLE
Basis-Parametrierung
Der Servoverstarker bleibt weiterhin disabled und die Leistungsversogung abgeschaltet.
1. Basis-Parameter einstellen (Adresse, Ballastangaben, Netzspannung etc.):
- Klicken Sie auf den Button BASISEINSTELLUNGEN
- Andern Sie, wenn erforderlich, die Felder
- Klicken Sie auf UBERNEHMEN und anschlieRend auf OK
2. Motor wahlen :

- Klicken Sie auf den Button MOTOR unter dem Motorbild

- Offnen Sie die Motorauswahltabelle, indem Sie auf den Pfeil im Listenfeld
NUMMER-NAME klicken

- Klicken Sie den angeschlossenen Motor an

- Klicken Sie auf UBERNEHMEN

- Beantworten Sie die Frage nach der Bremse

- Beantworten Sie die Frage nach "Speichern im EEPROM/Reset" mit NEIN
(die Daten sind im RAM und werden spater dauerhaft gespeichert)



Feedback wahlen (Resolver, Encoder) :
- Klicken Sie auf den Button FEEDBACK
- Die angezeigten Werte entsprechen den Daten des Motor-Default-Datensatzes,
den Sie geladen haben.
- Andern Sie, wenn erforderlich, die Felder
- Klicken Sie auf UBERNEHMEN und anschlieRend auf OK

Encoder-Emulation einstellen (ROD, SSI) :
- Klicken Sie auf den Button ROD/SSI/ENCODER
- Wahlen Sie die gewtinschte Encoder-Emulation
- Stellen Sie die zugehoérigen Parameter in der rechten Fensterhélfte ein
- Klicken Sie auf OK

Analoge Ein-/Ausgéange konfigurieren :
- Klicken Sie auf den Button /O ANALOG
- Wahlen Sie die gewlinschte SW-FUNKTION
- Stellen Sie fur den verwendeten SW-Eingang die Skalierung bezogen auf 10V ein.
- Stellen Sie gewiinschten Ausgangssignale fir MONITOR1 und MONITOR2 ein
- Klicken Sie auf OK

Digitale Ein-/Ausgédnge konfigurieren :
- Klicken Sie auf den Button 1/0 DIGITAL
- Ordnen Sie den digitalen Eingadngen (linke Fensterhalfte) die gewlinschten
Funktionen zu und geben Sie, wenn erforderlich, die Hilfsvariable X ein.
- Ordnen Sie den digitalen Ausgangen (rechte Fensterhalfte) die gewiinschten
Funktionen zu und geben Sie, wenn erforderlich, die Hilfsvariable X ein.
- Klicken Sie auf OK

Parameter speichern :

- Klicken Sie auf den Button ﬁz

SAVE

- Beantworten Sie die Frage nach RESET VERSTARKER mit JA

Klicken Sie auf das Kontrollkastchen SW-Disable unten rechts oder driicken Sie die Funktionstaste F12.
im Statusfeld ACHSE steht nun NO ENABLE

Wenn Sie die Lageregelung des Servoverstarkers nutzen wollen, missen Sie die fir lhren Antrieb spezifischen
Parameter eingeben:

Achsentyp :
- Klicken Sie auf den Button LAGEREGLER
- Klicken Sie auf den Button POSITIONIERDATEN
- Wahlen Sie den Achsentyp (linear, rund oder modulo)

Bei Achsentyp MODULO: Geben Sie die Parameter Modulo-Start-Pos. und Modulo-End-Pos. ein.

Auflésung :

- Geben Sie Nenner und Zahler der Auflésung ein. Hierbei passen Sie den
Verfahrweg der Last in Positioniereinheiten (Langeneinheit bei Linearachsen bzw.
°mech. bei Rundachsen) an die Anzahl der Motorumdrehungen an.

Nur ganzzahlige Eingaben sind zugelassen.

Beispiel 1: Ubersetzung = 3,333 mm / Umdrehung
=> Auflésung = 10000/3 pm/Umdr. (alle weiteren Wegeingaben in um)
oder

=> Auflésung = 10/3 mm/Umdr. (alle weiteren Wegeingaben in mm)
Beispiel 2: Ubersetzung = 180 °mech./Umdr.
=> Auflésung = 180/1 °mech./Umdr.(alle weiteren Wegeingaben in °mech)

vmax :
- Geben Sie die aus der Auflésung bei Nenndrehzahl des Motors resultierende
maximale Verfahr-Geschwindigkeit der Last ein. Die MaReinheit ergibt sich aus der
Auflésung (°mech./s oder Langeneinheit/s).
Beispiel 1: Auflésung = 10000/3 ym/Umdr. , Nnpenn = 3000 Umdr./min
=> vmax = Auflésung * Npenn = 10000/3 * 3000 um/min = 10 000 000 ym/min
oder
=> vmax = Auflésung * Npenn = 10/3 * 3000 mm/min = 10 000 mm/min
Beispiel 2: Auflésung = 180 °mech/Umdr. , Npenn = 3000 Umdr./min
=> vmax = Auflédsung * npenn = 180 * 3000 °mech/min = 9000 °mech/s

t beschl. min :
- Geben Sie die Zeit in ms ein, die der Antrieb bei der mechanisch zuldssigen
maximalen Beschleunigung braucht, um von Geschwindigkeit 0 auf vmax zu
beschleunigen.



6. InPosition :

- Geben Sie das InPositions-Fenster ein. Dieser Wert wird fiir die InPositions-Meldung
verwendet. Die Mal3einheit ergibt sich aus der Auflésung (°mech. oder
Langeneinheit).

Typischer Wert : z.B. ca. Auflésung * 1/100Umdr.

7. max. Schleppfehler :

- Geben Sie das Schleppfehlerfenster ein. Dieser Wert wird fiir die Meldung
SCHLEPPFEHLER verwendet. Die MaReinheit ergibt sich aus der Aufldsung
(°mech. oder Langeneinheit).

Typischer Wert : z.B. ca. Auflésung * 1/10Umdr.

8. Parameter speichern :

- Klicken Sie auf den Button §2

SRAWE

- Beantworten Sie die Frage nach RESET VERSTARKER mit JA

Optimieren der Regelkreise
Die Basisparametrierung muss abgeschlossen sein.

Vorbereitung

1. OPMODE :
Stellen Sie den OPMODE "1,Drehzahl analog" ein (Bildschirmseite VERSTARKER)

2. SW-Funktion :
Stellen Sie die analoge 1/0-Funktion "0,Xsoll=An In 1" ein Bildschirmseite /0 ANALOG)

3. Parameter speichern :

- Klicken Sie auf den Button E* (Bildschirmseite VERSTARKER)
SAVE

- Beantworten Sie die Frage nach RESET VERSTARKER mit JA

4. Analog-In1 :
SchlielRen Sie den Sollwerteingang 1 kurz oder geben Sie 0V vor

5. OSZILLOSKOP :
Kanal1 : n_ist Kanal2 : |_ist (Bildschirmseite OSZILLOSKOP)

6. Reversierbetrieb :
Stellen Sie auf der Bildschirmseite OSZILLOSKOP/SERVICE/PARAMETER die Parameter fiir den Reversierbetrieb auf Werte
ein, die fir lhre Maschine auch bei abgeschaltetem Positionsregelkreis ungefahrlich sind (ca. 10% der Enddrehzahl).

Bei der Servicefunktion "Reversierbetrieb™ wird der analoge Sollwerteingang abgeschaltet bzw. der in-
terne Lageregler auBer Funktion gesetzt.

Stellen Sie sicher, dass die Alleinfahrt der ausgewahlten Achse gefahrlos moglich ist. Bedienen Sie
das ENABLE-Signal des Verstérkers zur Sicherheit mit einem Zustimmungstaster und stellen Sie die
NOT-AUS-Funktion fiir diese Achse sicher.

Optimieren des Stromreglers

Bildschirmseite STROMREGLER

1. Bei passender Verstarker-Motor-Kombination ist der Stromregler bereits flir fast alle Anwendungen stabil eingestellt.

Ipeak :
- Reduzieren Sie Ipeak auf Inenn des Motors (Schutz des Motors)

3. Leistungsversorgung einschalten.

4. Analogen Sollwert vorgeben :
- Analog-In 1 = 0V

5. Enablen Sie nun den Verstarker :

- High-Signal an Enable-Eingang. Im Statusfeld ACHSE steht nun NO SW-EN

- das Kontrollkastchen SW-Enable anklicken. Im Statusfeld ACHSE steht nun ENABLE
Der Motor steht nun drehzahlgeregelt mit n=0 min”" .Sollte der Stromregler nicht stabil arbeiten (Motor schwingt mit deutlich
hoherer Frequenz als 100Hz) setzen Sie sich mit unserer Applikationsabteilung in Verbindung.




Optimieren des Drehzahlreglers

Bildschirmseite DREHZAHLREGLER

SW-OFFSET:
Lassen Sie den Verstarker enabled. Falls die Achse driftet, verandern Sie den Parameter SW-Offset solange, bis sie stillsteht
(oder verwenden Sie die Funktion AUTO-OFFSET).

SW-RAMPE +/-:

Die Sollwertrampen werden verwendet, um die Sollwertvorgabe zu glatten (Filterwirkung). Stellen Sie die mechanische
Zeitkonstante des Gesamtsystems, d.h. die Anstiegszeit bzw. Rampensteigung der Drehzahl von 0 bis ngg ein.

Solange die eingestellten Rampen kleiner sind als die mechanische Reaktionszeit des Gesamtsystems, wird die Reaktionsge -
schwindigkeit nicht beeinflusst.

ENDDREHZAHL:
Stellen Sie die gewlinschte Enddrehzahl ein.

KP/Tn :

Vergréssern Sie KP bis der Motor zu schwingen beginnt (sichtbar am Oszilloskop und hérbar) und verkleinern Sie KP wieder,
bis die Schwingung sicher aussetzt und die Stabilitat gewahrleistet ist.

Fir Tn benutzen Sie den motorbezogenen Defaultwert.

Reversierbetrieb starten :

Starten Sie den Reversierbetrieb (F8, v1/v2 ca. +/-10% von npenn des Motors).

Beobachten Sie den Verlauf der Drehzahl am Oszilloskop. Bei richtiger Einstellung muss sich eine stabile Sprungantwort in
beiden Richtungen ergeben.

‘ Bild : Sprungantwort
n = Drehzahl
JiaN SWwW = Sollwert
t = Zeit
1 = Optimum
2 = KP zu hoch

KP :

Durch vorsichtiges Vergréssern von KP kénnen Sie den Drehzahlverlauf feinoptimieren. Ziel: geringstes Uberschwingen bei
noch guter Dampfung.

Grossere Gesamttragheitsmomente ermdéglichen grossere KP.

PID-T2:
Storeinflisse wie geringes Getriebespiel 0.a. kdnnen Sie dampfen, indem Sie PID-T2 bis auf etwa 1/3 des Wertes von Tn
erhdéhen.

T-TACHO :
Besonders bei kleinen Antrieben mit geringem Drehmoment kénnen Sie nun mit
T-Tacho die Laufruhe weiter verbessern.

Reversierbetrieb beenden :
Beenden Sie den Reversierbetrieb (F9).

Stellen Sie wieder den korrekten, motorbezogenen Wert fir Ipeak (Stromregler) ein. Starten Sie den Reversier-
betrieb erneut und beobachten Sie die Sprungantwort. Reduzieren Sie bei Schwingneigung KP des Stromreg-
lers leicht.

Speichern Sie den aktuellen Parametersatz im EEPROM. Klicken Sie auf den Button ﬁe

SAVE




Optimieren des Lagereglers
Bildschirmseite LAGEREGLER

Vorbereitung

OPMODE :
Wahlen Sie OPMODE 8 (Bildschirmseite VERSTARKER)

Last in Mittelstellung positionieren :
Ziel ist, die Last mit der Funktion KONSTANTE GESCHWINDIGKEIT etwa in die Mitte des Verfahrweges zu verfahren.
- Klicken Sie auf den Button LAGEREGLER
- Klicken Sie auf den Button EINRICHTBETRIEB
- Prufen Sie, ob der Parameter v (KONSTANTE GESCHWINDIGKEIT) auf 1/10 der
eingestellten Geschwindigkeitsgrenze vmax eingestellt ist. Andern Sie den Wert
gegebenenfalls ein und klicken Sie auf UBERNEHMEN.
- Starten Sie die Funktion KONSTANTE GESCHWINDIGKEIT mit Funktionstaste F4.
Fahren Sie die Last mit F4 nun etwa in die Mitte des Verfahrweges.
ACHTUNG:
Fahrt der Antrieb in die falsche Richtung, lassen Sie die Funktionstaste F4
los und @ndern das Vorzeichen des Parameters v. Klicken Sie auf UBERNEHMEN
und fahren Sie mit F4 die Last etwa in Mittelposition.

Referenzpunkt setzen :
- Stellen Sie die Referenzfahrtart auf "0,Referenzpunkt setzen™ aktiv.
Starten Sie die Referenzfahrt. Die aktuelle Position wird als Referenzpunkt gesetzt.
- Stoppen Sie die Referenzfahrt
- Klicken Sie auf den Kontrollkastchen SW-Disable im Verstarkerfenster

Test-Fahrsatze definieren :
- Klicken Sie auf den Button LAGEREGLER
- Klicken Sie auf den Button POSITIONIERDATEN
- Klicken Sie auf den Button FAHRAUFTRAGSTABELLE und wahlen Sie Auftrag 1. Geben
Sie die Werte der Tabelle unten ein, wahlen Sie danach Auftrag 2 und geben Sie
die entsprechenden Werte ein.

Auftrag 1 Auftrag 2
Allg.Einheiten Sl Sl
Art REL soll REL soll
s_soll +10% des Gesamtverfahrwegs |-10% des Gesamtverfahrwegs
v_soll_Quelle digital digital
v_soll 10% von vmax 10% von vmax
t_beschl_ges 10 * t_beschl_min 10 * t_beschl_min bzw. amax / 10
t_brems_ges 10 * t_beschl_min 10 * t_beschl_min bzw. amax / 10
Rampe Trapez Trapez
Folgeauftrag mit mit
Folge Nr 2 1
Beschl./Bremsen bis Zielpunkt bis Zielpunkt
Starten ber sofort sofort
Ubernehmen/OK Klicken Klicken

Parameter speichern :

- Klicken Sie auf den Button ﬁz

SAVE

- Beantworten Sie die Frage nach RESET VERSTARKER mit JA



Optimierung

Das Starten von Fahrauftradgen mit Hilfe von Funktionen der Inbetriebnahme-Software ist nur erlaubt in
Verbindung mit einer Zustimmungseinrichtung nach EN12100, die direkt auf den Antriebskreis wirkt.
1. Fahrauftrag starten :

- Klicken Sie auf den Button LAGEREGLER
- Wahlen Sie auf der Seite POSITIONIERDATEN Fahrauftrag 1, klicken Sie auf START, Fahrauftrag 1 wird gestartet
und durch die Definition der Fahrauftragsfolge fahrt der Antrieb in einem lagegeregelten Reversierbetrieb.

2. Parameter optimieren (klicken Sie auf den Button POSITIONIERDATEN)

3. PID-T2, T-Tacho :

In den OPMODES 4, 5 und 8 wird der Drehzahlregler nicht benutzt. Der Lageregler besitzt einen integrierten eigenen
Drehzahlregler, der jedoch die eingestellten Parameter PID-T2 und T-TACHO der Bildschirmseite "DREHZAHLREGLER"
Ubernimmt.

4, KP, Tn:
Wenn KP zu klein eingestellt ist, neigt der Lageregler zum Schwingen. Ubernehmen Sie fiir KP den Wert des optimierten
Drehzahlreglers. Tn sollte 2...3 mal so groR sein wie der Wert fiir Tn im optimierten Drehzahlregler.

5. KV :

Das Beschleunigungsverhalten des Motors sollte gut gedampft (keine Schwingneigung) bei minimalem Schleppfehler sein.
Beim Vergrossern von KV steigt die Schwingneigung, beim Verkleinern vergréssert sich der Schleppfehler, der Antrieb wird zu
weich. Verandern Sie KV solange, bis das gewiinschte Verhalten erreicht ist.

6. FF :

Der Integralanteil der Regelung liegt im Lageregler, nicht im Drehzahlregler. Daher entsteht bei konstanter Drehzahl kein
Schleppfehler (reine Proportionalregelung). Der entstehende Schleppfehler beim Beschleunigen wird beeinflusst durch den
Parameter FF. Der Schleppfehler bei Beschleunigung wird geringer bei Vergrésserung des Parameters FF. Wenn die
Vergrésserung von FF keine Verbesserung bringt, konnen Sie KP etwas erhéhen, um die Drehzahlregelung harter zu
machen.

Wenn der Antrieb lagegeregelt nicht zufriedenstellend 1auft, suchen Sie zunachst nach aueren Ursachen wie
z.B.:

[ ) mechanisches Spiel in der Ubertragung (begrenzt KP)
[ ] Klemm- oder Slip-Stick-Effekten
([ ] zu kleine Eigenfrequenz des mechanischen Systems

([ ] schlechte Dampfung, zu schwache Antriebsauslegung

bevor Sie die Regelkreise erneut optimieren.
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M) Titelleiste

Datei Kommunikation Bearbsiten Ansicht Fenster Service 7 Meniileiste
Symbolleiste | = B o= 00 0| @

Kommunikation

Offline Keine Verbindung [ || Statusleiste

Titelleiste In der Titelleiste des Hauptfensters wird der Programmname, die Stationsadresse und der Name des jeweils
aktuellen Datensatzes (Verstarkers) angezeigt.
Wird offline gearbeitet, wird nicht die Stationsadresse, sondern eine laufende Nummer grésser 1000 angezeigt
und eventuell der Speicherort (Ordner+Dateiname) des geladenen Datensatzes.

Symbolleiste Uber Windows-typische Symbole kénnen Sie einzelne Funktionen direkt starten.

Statusleiste Hier werden aktuelle Informationen zur Datenkommunikation angezeigt.



——
Meniileiste

DATEI

Offnen Vom Datentrager wird ein Datensatz gelesen und aktuell. Der Servoverstarker muss disabled sein.
SchlieRen Der aktuelle Datensatz wird geschlossen und nicht gespeichert.

Speichern Speichern des aktuellen Datensatzes auf Datentrager unter Beibehaltung des Dateinamens, sofern der

Datensatz bereits einen Namen hatte. Wenn der Datensatz noch keinen Dateinamen hatte, werden Sie zur
Eingabe eines Namens und Speicherortes aufgefordert. Sie kdbnnen Parameter und Fahrsatze in eine Datei oder
in getrennte Dateien speichern.

Speichern unter

Speichern des aktuellen Datensatzes auf Datentréger. Sie werden zur Eingabe eines Namens und des Speicher-
ortes aufgefordert.

Drucken

Der aktuelle Datensatz wird ausgedruckt. Sie kénnen wahlen, ob die Daten an den Systemdrucker gesendet oder
in einer Datei gespeichert werden.

Seitenansicht /
Druckeinrichtung

Verwenden Sie diese Funktionen wie in jeder anderen Windows-Software.

Beenden Programm beenden.

KOMMUNIKATION

COM1..COM10 Wenn eine dieser Schnittstellen fur die Kommunikation mit dem Servoverstéarker zur Verfugung steht, also nicht
von anderen Geraten oder Treibern verwendet wird, erscheint der Schriftzug schwarz und kann angewahlt
werden. Verwenden Sie diese Schnittstelle fur den Anschluss des Servoverstérkers und wahlen Sie sie an.

Offline Auch wenn kein Servoverstérker angeschlossen ist, kdnnen Sie mit der Inbetriebnahme-Software arbeiten. Sie

kénnen einen Datensatz von der Festplatte (Diskette) laden, bearbeiten und wieder abspeichern. Die Funktionen
und Bildschirmseiten der Software, die nur im Online-Modus sinnvoll sind, kénnen nicht angewahlt werden.

Schnittstellen
deaktivieren

Deaktiviert den Zugriff der Inbetriebnahme-Software auf die Schnittstellen COM1 ... COM10. Diese Funktion wird
wichtig, wenn z.B. Uiber ein externes Terminalprogramm auf den Servoverstarker zugegriffen werden soll, ohne
die Inbetriebnahme-Software zu beenden.

Multidrive

Mit Hilfe dieser Funktion kann die Verbindung zu anderen Servoverstarkern aufgenommen werden, die Uber die
CAN-Schnittstelle mit dem Servoverstarker verbunden sind, mit dem die Kommunikation iber die RS232-Schnitt-
stelle stattfindet. Dazu mussen an allen Geraten unterschiedliche Stationsadressen eingestellt sein. Diese
Funktion sollte nicht bei laufenden Feldbusapplikationen verwendet werden.

Nur aktives Fens-
ter aktualisieren

Beeinflusst die Aktualisierung der Istwertanzeige in gedffneten Fenstern.

aktiviert: nur aktives Fenster wird aktualisiert

deaktiviert: die Istwerte in allen gedffneten Fenstern werden sténdig aktualisiert, darunter leidet jedoch die
Aktualitat der Anzeigen.

Niedrige Ubertra-
gungsprioritat

Verzdgerung der seriellen Kommunikation zugunsten der Dateniibertragung tber einen Feldbus.

TOOLS

Terminal, Monitor,
Oszilloskop, Sta-
tus

Offnet die entsprechende Bildschirmseite

BEARBEITEN

Riickgdngig, Aus-
schneiden, Kopie-
ren, Einfiigen

Verwenden Sie diese Funktionen wie in jeder anderen Windows-Software.

ANSICHT

Symbolleiste
Statusleiste

Schalter zum Ein-/Ausblenden der Symbolleiste (oben) bzw. der Statusleiste (unten).

FENSTER

Uberlappend
Nebeneinander
Symbole anordnen

Verwenden Sie diese Funktionen wie in jeder anderen Windows-Software.

SERVICE

STOP (F9)

Bricht die Bewegung des Antriebes ab. Abhangig von der gerade aktivierten Betriebsart ist das Verhalten des
Antriebes unterschiedlich:

OPMODE=0 Antrieb bremst mit der eingestellten Bremsrampe des Drehzahlreglers (DEC)

OPMODE=2 Antrieb trudelt aus

OPMODE=8 Abbruch des aktuellen Fahrsatzes und Abbremsen der innerhalb des Fahrsatzes definierten
Bremsrampe.

Wenn die Bildschirmseite "Oszilloskop/Service" aktiv ist, kdnnen Sie hier auch die Servicefunktionen starten.

? (Hilfefunktion)

Ruft die HTML Hilfedatei auf.
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COM1..10
Offline

Bildschirmseite "Kommunikation"

Wenn eine dieser Schnittstellen fiir die Kommunikation mit einem Servoverstarker zur Verfligung steht, also
nicht von anderen Geraten oder Treibern verwendet wird, erscheint der jeweilige Schriftzug schwarz und kann
angewahlt werden. Verwenden Sie diese Schnittstelle fir den Anschluss des Servoverstarkers.

Wahlen Sie die verwendete Schnittstelle an. In einem Mehrachssystem mit mehreren (bis zu 4) Servover-
starkern, die mit einem speziellen -SR6Y-Kabel verbunden und an einen PC angeschlossen sind (siehe
Produkthandbuch), kdnnen Sie den gewiinschten Verstarker Gber seine Stationsadresse in einer Liste
auswahlen. In diesem Fall ist es auch moglich, durch mehrfache Anwahl der Schnittstelle mehrere Servover-
starker gleichzeitig darzustellen.

In der Statusleiste werden Sie Uber den Status der Kommunikation mit dem Servoverstérker informiert. Die im
Servoverstarker abgespeicherten Parameter werden bei korrekter Kommunikation in den PC eingelesen. Uber
den Fortschritt informiert Sie ein Dialogfenster.

Auch wenn kein Servoverstarker angeschlossen ist, kdnnen Sie mit der Inbetriebnahme-Software arbeiten. Sie
kénnen einen Datensatz von der Festplatte (Diskette) laden, bearbeiten und wieder abspeichern. Wenn Sie
keinen Datensatz laden, wird ein vom Hersteller definierter Basisdatensatz aktuell. Die Funktionen und
Bildschirmseiten der Software, die nur im Online-Modus sinnvoll sind, kénnen nicht angewahlt werden.

Sie kénnen mehrere Datensatze offline zur Bearbeitung 6ffnen, indem Sie erneut auf OFFLINE klicken. Die
einzelnen Datensétze werden in der Titelleiste mit der Bezeichnung "VERSTARKER 1001", "VERSTARKER
1002" usw. gekennzeichnet.

Es wird also nicht die Stationsadresse, sondern eine laufende Nummer grésser 1000 angezeigt.

Wenn Sie einen bestehenden Datensatz von der Festplatte/Diskette geladen haben, wird zusatzlich der Ordner
und der Name des Datensatzes sowie der Name des Verstarkers angezeigt.

Schnittstellen deaktivieren

Deaktiviert den Zugriff der Inbetriebnahme-Software auf die Schnittstellen COM1 ... COM10. Diese Funktion
wird wichtig, wenn z.B. Uber ein externes Terminalprogramm auf den Servoverstarker zugegriffen werden soll,
ohne die Inbetriebnahme-Software zu beenden.
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MORITOF

SAYE

Bildschirmseite "Verstarker"

Auf dieser Bildschirmseite sind in einem groben Blockschaltbild die Regelschleifen des Servoantriebes darge -
stellt. Durch Mausklick mit der linken Maustaste auf die Buttons kénnen Sie die entsprechenden Bildschirm-
seiten bzw. Funktionen aufrufen.

Speichern der aktuellen Parameter auf einem Datentrager (Festplatte, Diskette). Hierbei konnen
Regel-Parameter und Fahrsatz-Parameter in getrennten Dateien gespeichert werden.

Laden einer Regel-Parameter-Datei oder Fahrsatz-Parameter-Datei von einem Datentrager (Festplatte,
Diskette). Dazu muss der Servoverstarker disabled sein.

Offnen der Bildschirmseite "TERMINAL" zur direkten Eingabe von ASCII-Kommandos (nur fiir fortgeschrittene
Anwender mit Unterstltzung unserer Applikationsabteilung).

Offnen der Bildschirmseite "ISTWERTE" zur Anzeige des aktuellen Antriebszustandes.

Offnen der Bildschirmseite "OSZILLOSKOP/SERVICE" zur grafischen Darstellung der Soll/Istwerte und
Zugang zu den Service-Funktionen (Reversierbetrieb, konst.Drehzahl usw.) fiir die Regleroptimierung.

Offnen der Bildschirmseite "Bodeplot". Auf dieser Seite ermdglicht es ein Bodeplot-Generator, das regelungs-
technische Verhalten des Drehzahlreglers grafisch darzustellen.

Dauerhaftes (nullspannungssicher) Speichern des aktuellen Parametersatzes im EEPROM des Servover-
starkers. Dadurch speichern Sie alle Parameteranderungen, die Sie seit dem letzten Einschalten/Reset im
Arbeitsspeicher des Servoverstarkers durchgefiihrt haben, dauerhaft.

‘ASCII : SAVE Default : - guiltig fur alle OPMODES

Stop der aktuell ausgeflhrten Servicefunktion, entspricht der Funktionstaste F9.
Stop (Abbruch) von Fahrfunktionen in den OPMODES 0, 2 und 8.
Bewegungen unter den anderen OPMODES kdnnen nur Gber den DISABLE-Button gestoppt werden.

Verwerfen aller eingestellten Parameter und Laden der Hersteller-Defaultwerte.

Durchflihren eines Hardware-Resets.

ASCII : COLDSTART Default : - gultig fur alle OPMODES

——
Basiseinstellungen

Slot / Erw. x

1/0 analog

Offnen der Bildschirmseite "BASISEINSTELLUNGEN"

Offnen der Bildschirmseite fiir die eingebaute Erweiterungskarte (Beschreibung: Handbuch der Erweiterungs-
karte).

Offnen der Bildschirmseite "I/O ANALOG"



I/O digital
ROD/SSI/Encoder

OPMODE

B

Lageregler

Drehzahlregler

Stromregler

Feedback

Motor

Status=OK/Fehler

Offnen der Bildschirmseite "I/O DIGITAL"

Offnen der Bildschirmseite "ENCODER"

ASCII : OPMODE Default : 1 gliltig fur alle OPMODES

Stellen Sie hier die Grundfunktion des Servoverstarkers fur Ihren Anwendungsfall ein.

Der OPMODE kann bei laufendem Antrieb umgeschaltet werden. Dies kann zu gefahrlichen Beschleuni-
gungen fiithren. Schalten Sie daher den OPMODE nur dann bei laufendem Antrieb um, wenn die An-
triebsaufgabe dies erlaubt.

Offnen der Bildschirmseite "LAGEREGLER"

Offnen der Bildschirmseite "DREHZAHLREGLER"

Offnen der Bildschirmseite "STROMREGLER"
Offnen der Bildschirmseite "FEEDBACK"
Offnen der Bildschirmseite "MOTOR"

Offnen der Bildschirmseite "STATUS". Wenn ein aktueller Fehler anliegt, wechselt die Beschriftung des
Buttons.

Achse Der Freigabe-Status des Verstarkers wird angezeigt:
ENABLE / NO HW EN. / NO SW EN. / NO ENABLE

Disable/Enable SW | ASCII : DIS(disable, F12) Default : - giiltig fir alle OPMODES
ASCII : EN (enable, Shift F12) |Default : - glltig fur alle OPMODES
Disablen bzw. Enablen des Servoverstarkers Uber die Software. Dieses Signal ist im Servoverstarker mit dem
Hardware-Enable "Und"-verkn(pft.
Diese Funktion ist nicht personell sicher. Um den Servoverstarker personell sicher zu disablen, muss
das Enable-Signal weggenommen und die Leistungsversorgung abgeschaltet oder die Option -AS-
verwendet werden

Beenden Beendet die Bearbeitung des aktuellen Parametersatzes. Wenn Sie Anderungen vorgenommen haben, werden

Sie zum Sichern der Daten aufgefordert.
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Slot

Die angezeigte Bildschirmseite hangt von der eingebauten Erweiterungskarte ab.

[ ] I/0 ERWEITERUNGSKARTE -1/0-14/08-
[ ] SERCOS
[ ] PROFIBUS




ASCII Objekt-Referenz Startseite

Software PC

Bildschirmseite "Basiseinstellungen”

Anzeige des Revisionsstands der aktuelle Inbetriebnahme-Software.

Ballastwiderstand

Ballastleistung

ASCII : PBALRES ‘Default : 0 (intern) gliltig fir alle OPMODES

Vorwahl des Ballastwiderstandes (Bremswiderstandes). Wenn Sie einen externen Bremswiderstand
verwenden, stellen Sie hier "1, extern" ein. Andern nur bei disabletem Verstarker.

[ASCII : PBALMAX Default : 80 W / 200 W gilltig fiir alle OPMODES \

Begrenzung der Dauerleistung des Ballast(Brems-)widerstandes. Andern nur bei disabletem Verstéarker.

max. Netzspannung

Netzphase fehlt

—
Hardware

Firmware

Seriennummer

|ASCII : VBUSBAL Default : 1 |gilltig fiir alle OPMODES \

Mit diesem Parameter werden die Ballast- und Abschaltschwellen des Servoverstarkers an die Netzspannung
bzw. an die Systembedingungen bei Mehrachsanlagen mit verbundenem Zwischenkreis angepasst.

Einzelverstarker

Eingestellt wird mindestens die tatsachlich vorhandene Netzspannung.

Hat der Motor eine héhere Nennspannung als die aus der vorhandenen Netzspannung resultierende Zwischen-
kreisspannung, kénnen Sie durch die Anwahl der fiir den Motor zulassigen max. Netzspannung die Ballast- und
Abschaltschwellen hochsetzen.

Mehrachsanlagen mit verbundenem Zwischenkreis

In einer Anlage sind meist die Zwischenkreise der Servoverstarker verbunden (DC-Bus). Werden Motoren mit
unterschiedlichen Motornennspannungen (die héher oder gleich sein miissen als die tatsachliche Zwischen-
kreisspannung) verwendet, muss jeder Verstarker am DC-Bus an den Motor mit der niedrigsten
Nennspannung angepasst werden. Bei voneinander abweichenden Einstellungen funktioniert die gewlinschte
Aufteilung der Ballastleistungen nicht.

ASCIlI : PMODE Default : 1 glltig fur alle OPMODES

Behandlung der Meldung "Netzphase fehlt". Andern bei disabletem Verstarker + Reset.

|ASCII : HVER Default : - |gilltig fir alle OPMODES \

Anzeige des Revisionsstands der Servoverstarker-Hardware

|ASCII : VER Default : - gilltig fiir alle OPMODES \

Anzeige des Revisionsstands der Servoverstarker-Firmware

|ASCII : SERIALNO Default : - |gilltig fiir alle OPMODES \

Anzeige der Seriennummer des Servoverstarkers.

Betriebsstunden

Adresse

|ASCII : TRUN Default : - |glltig firr alle OPMODES \

Anzeige der Betriebsstunden des Servoverstarkers, Speicherintervall: 8 min. Beim Abschalten der
24V-Versorgung kénnen maximal 8 min Betriebsdauer verloren gehen.

ASCII : ADDR ‘Default :0 glltig fur alle OPMODES

Eingabe der Stationsadresse (1...63) des Verstarkers. Diese Nummer wird im Feldbus (CANopen, PROFIBUS
DP, SERCOS etc.) und bei der Parametrierung der Servoverstarker in Mehrachssystemen zur eindeutigen
Identifikation des Servoverstarkers im System bendtigt (siehe Produkthandbuch).

Die Adresse wird in der Inbetriebnahme-Software auf jeder Bildschirmseite in der Titelleiste angezeigt, sofern
Sie online arbeiten. Im offline-Betrieb wird nicht die tatsachliche Stationsadresse angezeigt, sondern eine Zahl
grésser 1000. Daran kénnen Sie den offline-Modus sofort erkennen.

Mit der Tastatur auf der Servoverstarker-Frontplatte kdnnen Sie die Stationsadresse ebenfalls einstellen (siehe
Produkthandbuch).



Feldbus-Adresse

ASCIl : ADDRFB ‘Default :0 gultig fur alle OPMODES

Eingabe der Feldbus-Adresse (1.63) des Verstarkers Diese Nummer wird, sofern gesetzt, in der Feldbuskom-
munikation verwendet. Wenn dieser Parameter nicht gesetzt ist, wird die Stationsadresse verwendet.

Die Adresse wird in der Inbetriebnahme-Software auf jeder Bildschirmseite in der Titelleiste angezeigt, sofern
Sie online arbeiten. Im offline-Betrieb wird nicht die tatsachliche Stationsadresse angezeigt, sondern eine Zahl
grosser 100. Daran kénnen Sie den offline-Modus sofort erkennen.

Mit der Tastatur auf der Servoverstarker-Frontplatte konnen Sie die Feldbus-Adresse ebenfalls einstellen (siehe
Produkthandbuch).

Baudrate CANBus

Name

Auto Enable

Ext. WD

ASCII : CBAUD Default : 500 kBaud gilltig fiir alle OPMODES \

Eingabe der Baudrate (10, 20, 50, 100, 125, 250, 333, 500, 666, 800, 1000 kBaud) des Verstarkers. Die
Ubertragungsrate wird im Feldbus (CANopen) und bei der Parametrierung der Servoverstérker in Mehrachssys-
temen benétigt (siehe Produkthandbuch). Mit der Tastatur auf der Servoverstarker-Frontplatte kdnnen Sie die
Baudrate ebenfalls einstellen (siehe Produkthandbuch).

ASCII : ALIAS Default : blanks |gilltig fur alle OPMODES \

Hier kdnnen Sie dem Servoverstarker einen Namen (8 Zeichen max.) zuweisen (z.B. X-ACHSE). Dies
erleichtert lnnen die Zuordnung des Servoverstarkers zu einer Funktion innerhalb der Anlage.

Der Name wird in der Inbetriebnahme-Software auf jeder Bildschirmseite in der Titelleiste angezeigt. Im
offline-Modus ist der Name ein Anhaltspunkt fiir die Herkunft des aktuellen Datensatzes.

ASCII : AENA Default : 1 glltig fir OPMODES 0, 2, 4-8

Definition des Zustandes des Software-Enable beim Einschalten des Gerates und nach dem Léschen von
Fehlern Uber Reset.

ASCII : EXTWD Default : 100 ms gilltig fiir alle OPMODES \

Definition der Uberwachungszeit (Watch-Dog) fiir die Feldbus/Slot-Kommunikation. Die Uberwachung ist nur
dann aktiv, wenn der Wert grésser 0 ist und die Endstufe freigegeben ist. Falls die eingestellte Zeit abgelaufen
ist, ohne dass der Timer neu getriggert wurde, so wird die Warnung n04 (Ansprechiiberwachung) generiert und
der Antrieb angehalten. Der Verstarker bleibt weiterhin betriebsbereit und die Endstufe freigegeben. Bevor ein
neuer Sollwert akzeptiert wird, muss diese Warnung mit Reset geldéscht werden.

Beschleunigung

‘ASCII : ACCUNIT ‘Default 10 gliltig far alle OPMODES

Definition der Beschleunigungseinheit. Diese Einheit gilt sowohl fir die Rampen des Trajektoriengenerators
(interne Fahrsatze, OPMODE 8) als auch fur die Brems-/Beschleunigungsrampen des Drehzahlreglers.

Bei der Einstellung ms->VLIM ist es weiterhin mdglich die Fahrsatzbeschleunigung in mm/sek? vorzugeben. Bei
der Anderung der Einstellung werden alle Beschleunigungs-/Brems-Parameter die davon betroffen sind, intern
auf die jeweils gultige Einheit umgerechnet.

Die automatische Parameteranpassung gilt nicht fiir die internen Fahrséatze. Aus diesem Grund sollte die
Festlegung der glltigen Beschleunigungseinheit vor der Erstellung des ersten Fahrsatzes erfolgen. Bei einer
Anderung zu einem spéteren Zeitpunkt miissen die Anfahr-/Bremsbeschleunigungswerte aller Fahrsétze
Uberpruft und ggf. korrigiert werden.

Geschw./Drehzahl

Lage

ASCII : VUNIT Default : 0 gliltig far alle OPMODES

Definition der systemweiten Drehzahl- und Geschwindigkeiteinheit. Diese Einheit gilt fir alle
Drehzahl-/Geschwindigkeitabhangige Parameter des Drehzahl- und Lagereglers.

ASCII : PUNIT Default : 0 gliltig fur alle OPMODES

Definition der systemweiten Einheit fiir alle positionsabhangige Parameter des Lagereglers.

Bei der Einstellung Counts wird keine Weg-Einheit angezeigt. In diesem Fall kénnen anwenderspezifische
Einheiten realisiert werden, die ausschlieRlich von der benutzten Auflésung abhangig sind.
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Motor-Typ

Polzahl

lomax

ri

Grenzdrehzahl

Bildschirmseite "Motor" synchron

Alle Parameter, die auf dieser Bildschirmseite erscheinen, werden tber die Motor-Defaultwerte (verstarkerin-
terne Datenbank) definiert und brauchen meist nicht verandert zu werden.

ASCII : MTYPE Default : 1 ‘giﬁlltig fir alle OPMODES ‘

mit diesem Parameter wird zwischen Synchron- (MTYPE = 1) und Asynchronmotoren (MTYPE = 3) unter-
schieden. Wird Asynchron eingestellt, so erscheint diese Bildschirmseite in einer gednderten Darstellung.
Andern nur bei disabletem Verstarker.

ASCIl : MPOLES Default : 6 glltig fur alle OPMODES

Die Stromsollwertvorgabe kann zum Betrieb von 2- bis 250-poligen Motoren eingestellt werden. Andern nur bei
disabletem Verstéarker.

ASCII : MICONT ‘Default : Stillstandsstrom glltig fur alle OPMODES ‘

Der Stillstandsstrom ist der Sinus-Effektiv-Stromwert, den der Motor bei Stillstand aufnimmt, um das Stillstands-
moment abgeben zu kénnen (definiert den Maximalwert fur die Eingabe von Irms im Stromregler).

ASCII : MIPEAK ‘Default : Spitzenstrom glltig fir alle OPMODES ‘

Der Spitzenstrom (Sinus-Effektivwert) sollte den 4-fachen Nennstrom des Motors nicht Ubersteigen. Den
tatsachlichen Wert bestimmt auch der Spitzenstrom des verwendeten Servoverstarkers (definiert den
Maximalwert fiir die Eingabe von Ipeak im Stromregler).

|ASCII : L [Default: 0 mH |gilltig fir alle OPMODES \

Induktivitdt des Motors (Phase-Phase). Diesen Wert entnehmen Sie dem Motorhandbuch.

|ASCII : MSPEED Default : 3000 min”’ gilltig fiir alle OPMODES \

Maximal zuléssige Drehzahl des Motors. Begrenzt die Eingabe des Parameters ENDDREHZAHL (Bildschirm-
seite "DREHZAHLREGLER").

Nummer / Name

Bremse

ASCII : MNAME Default : blanks gliltig fir alle OPMODES
ASCII : MNUMBER Default : 0 glltig fir alle OPMODES

Wahlen Sie den verwendeten Motor aus der Motordatenbank. Die Daten werden nach Anwahl des Motors
geladen. Wenn ein Encoder als Rickfuhreinheit verwendet wird, wird die Motornummer automatisch an den
Servoverstarker gemeldet. Andern nur bei disabletem Verstérker.

Folgende Parameter werden von dem Parametersatz der Motordatenbank aktualisiert:

Bildschirmseite Parameter

Basiseinstellung max. Netzspannung

Motor Polzahl, lo, lomax, L, Grenzdrehzahl, Stromvoreilung, Einsatz Phi, Endwert Phi,
Bremse mit Dialogbox

Feedback Rickfiihrung, Resolverpolzahl, Offset

Stromregler KP, Tn

Drehzahlregler KP, Tn, PID-T2, T-Tacho, Enddrehzahl, Uberdrehzahl

ASCII : MBRAKE Default : 0 glltig fur alle OPMODES

Soll eine 24V-Haltebremse im Motor direkt vom Servoverstarker betrieben werden, kann mit diesem Parameter
die Bremsfunktion freigegeben werden.

Im Diagramm im Produkthandbuch sehen Sie den zeitlichen und funktionellen Zusammenhang zwischen
ENABLE-Signal, Drehzahlsollwert, Drehzahlistwert und Bremskraft. Andern nur bei disabletem Verstarker +
Reset.



Stromvoreilung

ASCIl : MTANGLP Default : O °elektr. gultig fur alle OPMODES

Stromabhangige Phasenvoreilung zur Ausnutzung des Reluktanz-Drehmomentes bei Motoren mit im Laufer
eingebetteten Magneten.

Einsatz/EndwertPhi

Motor-Einheit

Daten von Disk laden

ASCIl : MVANGLB Default : 2400 min™ glltig fur alle OPMODES
ASCII : MVANGLF Default : 20 °elektr. glltig fur alle OPMODES

Die induktive Phasenverschiebung zwischen Motorstrom und Motorspannung lasst sich bei hohen Drehzahlen
kompensieren. Bei gegebenen Spannungsverhaltnissen wird hierdurch ein héheres Drehmoment bei
Enddrehzahl ermdglicht. Wahlweise |&sst sich auch die erreichbare Enddrehzahl bis zu 30% steigern.
Abhangig von der Motordrehzahl wird zwischen Einsatz Phi und der Enddrehzahl die Phasenverschiebung
linear bis zum Endwert Phi gesteigert. Die glnstigste Einstellung hangt vom Motortyp und der Enddrehzahl ab.

ASCII : MUNIT Default: 0 gultig fur alle OPMODES

Definiert die Angabe der Motordrehzahl.
bei 1/min werden min”" verwendet, bei VUNIT wird die Einstellung von Geschw./Drehzahl tbernommen.

Laden einer Motor-Parameter-Datei von einem Datentrager (Festplatte, Diskette). Dazu muss der Servover-
starker disabled sein.
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Motor-Typ

Polzahl

lomax

Bildschirmseite "Motor" asynchron

Alle Parameter, die auf dieser Bildschirmseite erscheinen, werden tber die Motor-Defaultwerte (verstarkerin-
terne Datenbank) definiert und brauchen meist nicht verandert zu werden.

ASCII : MTYPE Default : 1 ‘giﬁlltig fir alle OPMODES ‘

mit diesem Parameter wird zwischen Synchron- (MTYPE = 1) und Asynchronmotoren (MTYPE = 3) unter-
schieden. Wird Synchron eingestellt, so erscheint diese Bildschirmseite in einer gednderten Darstellung.
Andern nur bei disabletem Verstarker.

ASCIl : MPOLES Default : 6 glltig fur alle OPMODES

Die Stromsollwertvorgabe kann zum Betrieb von 2- bis 256-poligen Motoren eingestellt werden. Andern nur bei
disabletem Verstéarker.

ASCII : MICONT ‘Default : Stillstandsstrom glltig fur alle OPMODES ‘

Der Stillstandsstrom ist der Sinus-Effektiv-Stromwert, den der Motor bei Stillstand aufnimmt, um das Stillstands-
moment abgeben zu kénnen (definiert den Maximalwert fur die Eingabe von Irms im Stromregler).

ASCII : MIPEAK ‘Default : Spitzenstrom glltig fir alle OPMODES ‘

Der Spitzenstrom (Sinus-Effektivwert) sollte den 2,5-fachen Nennstrom des Motors nicht Gibersteigen. Den
tatsachlichen Wert bestimmt auch der Spitzenstrom des verwendeten Servoverstarkers (definiert den
Maximalwert fiir die Eingabe von Ipeak im Stromregler).

Rotor-Zeitkonstante

Grenzdrehzahl

Nenndrehzahl

ASCII : MTR Default : 200 ms gliltig far alle OPMODES

Definiert die Rotorzeitkonstante bei Nennlast (Tr = Lh/Rr).
Lh ist die magnetisierende Induktivitat und Rr der Rotorwiderstand.

ASCII : MSPEED ‘Default -3000 min”’ gliltig far alle OPMODES ‘

Maximal zulassige Drehzahl des Motors. Begrenzt die Eingabe des Parameters ENDDREHZAHL (Bildschirm-
seite "DREHZAHLREGLER").

ASCII : MVR ‘Default : 3000 min”' glltig fir alle OPMODES ‘

Nenndrehzahl des Asynchronmotors. Damit wird der Einsatzpunkt der Feldschwachung definiert. Wenn z.B. ein
vierpoliger Motor, welcher normalerweise am 50Hz Netz arbeitet, verwendet wird, so muss die Nenndrehzahl
auf 1500 gesetzt werden.

Nummer / Name

Bremse

ASCII : MNAME Default : blanks glltig fir alle OPMODES
ASCIl : MNUMBER Default : 0 glltig fur alle OPMODES

Wahlen Sie den verwendeten Motor aus der Motordatenbank. Die Daten werden nach Anwahl des Motors
geladen. Wenn ein Encoder als Riickfiihreinheit verwendet wird, wird die Motornummer automatisch an den
Servoverstarker gemeldet. Andern nur bei disabletem Verstéarker.

Folgende Parameter werden von dem Parametersatz der Motordatenbank aktualisiert:

Bildschirmseite Parameter

Basiseinstellung max. Netzspannung

Motor Polzahl, lo, lomax, L, Grenzdrehzahl, Stromvoreilung, Einsatz Phi, Endwert Phi,
Bremse mit Dialogbox

Feedback Rickfuihrung, Resolverpolzahl, Offset

Stromregler KP, Tn

Drehzahlregler KP, Tn, PID-T2, T-Tacho, Enddrehzahl, Uberdrehzahl

ASCII : MBRAKE Default : 0 gliltig fir alle OPMODES

Soll eine 24V-Haltebremse im Motor direkt vom Servoverstarker betrieben werden, kann mit diesem Parameter
die Bremsfunktion freigegeben werden. Im Diagramm im Produkthandbuch sehen Sie den zeitlichen und
funktionellen Zusammenhang zwischen ENABLE-Signal, Drehzahlsollwert, Drehzahlistwert und Bremskraft.
Andern nur bei disabletem Verstérker + Reset.



Daten von Disk laden Laden einer Motor-Parameter-Datei von einem Datentrager (Festplatte, Diskette). Dazu muss der Servover-
starker disabled sein.

Motor-Einheit ASCII : MUNIT Default : 0 gilltig fiir alle OPMODES

Definiert die Angabe der Motordrehzahl.
bei 1/min werden min'1 verwendet, bei VUNIT wird die Einstellung von Geschw./Drehzahl tbernommen.

Magnetisierungsstrom | ASCI| : MIMR Default: 0 A giltig fir alle OPMODES

Definiert den Magnetisierungsstrom des Asynchronmotors, welcher normalerweise auf 40% - 50% des Dauer-
stroms des Motors gesetzt wird.

Unterhalb der Nenndrehzahl des Motors bleibt der Magnetisierungsstrom konstant. Wenn der Motor oberhalb
der Nenndrehzahl betrieben wird, so wird der Strom entsprechend der Motordrehzahl verkleinert (Feldschwa-

chung).

Kp |ASCII : GF Default : 15 giiltig fiir alle OPMODES \
Proportionalverstarkung des Flussreglers. Der Flussregler ist als PI-Regler ausgelegt.

Tn |ASCII : GFTN Default : 50 ms giiltig fiir alle OPMODES \
Nachstellzeit des Flussreglers. Der Flussregler ist als PI-Regler ausgelegt.

Feld-Korrekturfaktor  [ASCII : MCEW Default : 1.5 gilltig fiir alle OPMODES \

Korrekturfaktor fur die Feldschwachung.
Der Korrekturfaktor kompensiert Nichtlinearitaten der Motorinduktivitat durch den kleiner werdenden Magneti-
sierungsstrom bei steigender Drehzahl wahrend der Feldschwachung.

Schlupf-Korrekturfaktor
ASCIl : MCTR Default: 1.5 glltig fur alle OPMODES

Korrekturfaktor der Rotorzeitkonstante, erhoht das Drehmoment im Feldschwachbereich im stationaren Bereich.



ASCII Objekt-Referenz Startseite

Riickfiihrung

Bildschirmseite "Feedback"

|ASCII : FBTYPE Default : 0 qgiiltig fiir alle OPMODES \

Anderung nur bei disabletem Verstéarker + Reset

Resolver-Polzahl

——
Enclines

|ASCII : MRESPOLES Default : 2 qilltig fiir alle OPMODES \

Anderungen an diesem Parameter haben nur Auswirkungen bei Resolver-Riickfiihrung (FBTYPE = 0 oder 3).
Standard-Resolver besitzen 2 Pole. Anderung nur bei disabletem Verstérker.

ASCII : ENCLINES ‘Default : 1000 glltig fir alle OPMODES ‘

Beschreibt die Auflésung (ohne Vierfachauswertung) des Encoders wenn dieser als Standardrickfiihrung
verwendet wird. Bei rotierenden Motoren ist die Strichzahl pro Umdrehung anzugeben, bei Linearmotoren wird
die Anzahl der Striche pro Polteilung angegeben. Wird ein ENDAT oder Hiperface Geber benutzt, so wird die
Strichzahl automatisch beim initialisieren gesetzt.

Resolver-Bandbreite

Offset

ASCIl : MRESBW Default : 600 glltig fur alle OPMODES

Bei hoher Bandbreite reagiert der Antrieb schneller auf Regelabweichungen => kleinerer Schleppfehler beim
Beschleunigen. Eine sehr grof3e Bandbreite ist nur sinnvoll bei kleinen Tragheitsmomenten, kleinem KP und
sehr grof3en Beschleunigungswerten. Bei niedriger Bandbreite wird ein Filtereffekt erreicht, Drehzahl und
Lageregelung sind glatter (die Encoder-Emulation wird ruhiger)

ASCII : MPHASE ‘Default : 0 °elektr. ‘gi]ltig far alle OPMODES

Kompensiert mechanische Fehlstellung des Resolvers/Encoders im Motor. Anderung nur bei disabletem
Verstarker. Wenn ein Encoder mit EnDat oder HIPERFACE® als Ruckfuhreinheit verwendet wird, wird die
Phasenlage automatisch beim Bootvorgang an den Servoverstarker tUbertragen. Der Offset wird bei FBTYPE 7
(SinCos W&S) automatisch ermittelt.

Achtung !

Bei fehlerhafter Einstellung kann der Motor auch bei Sollwert 0V durchgehen!

Drehzahlbeobachter

|ASCII : FILTMODE Default : 1 |glltig fir alle OPMODES \

Beschl.-Vorsteuerung

|ASCII : VLO Default : 1.0 gilltig fiir alle OPMODES \

Mit diesem Parameter wird eine dynamische Vorsteuerung der Istwerterfassung (Luenberger Beobachter)
besonders bei Resolverriickfiihrung vorgenommen. Damit wird die Phasenverschiebung in der Istwerterfassung
verkleinert, wodurch der Drehzahlregler stabiler wird.

Bei VLO = 1 ist eine optimale Vorsteuerung eingestellt, bei VLO = 0 ist der Beobachter ausgeschaltet.




ASCII Objekt-Referenz

Startseite

Bildschirmseite "Encoder"

Zykluszeit der Encoder-Emulation 0,125 ps.

Encoder Emulation

|ASCII : ENCMODE | Default : 1 | giiltig fiir alle OPMODES

Anderung nur bei disabletem Verstérker.

Auflésung ROD

NI-Offset ROD

|ASCII : ENCOUT |Default : 1024 | gilltig fiir alle OPMODES |
Bestimmt die Anzahl Inkremente pro Umdrehung die ausgegeben werden. Anderung nur bei disabletem
Verstarker.

Encoder Emulation (ENCMODE) Ruckfiihrsystem Auflésung Nullimpuls
ROD (1) Resolver 256...4096 Einer pro Umdrehung
(nur wenn A=B=1)
Encoder 256...524288 Einer pro Umdrehung
2°..2" (nur wenn A=B=1)
ROD Interpolation (3) Encoder 2.2 (Vervielfa- analog durchgeschleift
chung) TTL Striche von X1 nach X5
mal Geberauflésung

Die Auflésung in der Steuerung lasst sich durch 4-fach-Auswertung der Inkremente erhéhen.

ASCII : ENCZERO Default : 0 gultig fir alle OPMODES

Bestimmt die Lage des Nullimpulses bei A=B=1. Die Eingabe ist bezogen auf den Nulldurchgang der Riickfiih-
reinheit.

Single Turn/Multi Turn

Baudrate SSI

SSI-Takt

SSI-Code

ASCII : SSIMODE Default : 0 glltig fur alle OPMODES

Bestimmt, ob das Ausgabeformat zu einem single turn oder einem multi turn Encoder kompatibel ist. Anderung
nur bei disabletem Verstéarker.

|ASCII : SSIOUT Default : 0 |gilltig fiir alle OPMODES \

Bestimmt die serielle Ubertragungsrate. Anderung nur bei disabletem Verstérker.

|ASCII : SSIINV Default : 0 gilltig fiir alle OPMODES \

Bestimmt, ob der Pegel normal oder invertiert ausgegeben wird. Anderung nur bei disabletem Verstérker.

|ASCII : SSIGRAY Default : 0 gilltig fiir alle OPMODES \

Bestimmt, ob binar oder im GRAY-Format ausgegeben wird. Anderung nur bei disabletem Verstarker.

ROD-Interpolation

|ASCII : ENCOUT Default : 16 | gilltig fir alle OPMODES \

Bestimmt den Faktor fiir die Anzahl der Striche des Encoders je elektrischer Motorumdrehung.

Maximale Pulszahl der Ausgabe: 400,000 Pulse/sek



ASCII Objekt-Referenz Startseite

Bildschirmseite "1/0O analog™

Zykluszeit der analogen I/O-Funktionen 250 ps, Analog-In 1 wird alle 125 ps eingelesen.

An der dargestellten Steckerleiste X3 werden die Istwerte der analogen Ein-/Ausgange angezeigt.

Analoge Eingange ANALOG-IN1 / ANALOG-IN 2

Totband |ASCII : ANDB Default: 0 mV |gilltig fir OPMODES 1+3 \

Unterdriickung kleiner Eingangssignale.
Die Funktion ist sinnvoll bei OPMODE1: Drehzahl analog (ohne ilibergeordnete Lagereglung)

Offset |ASCII : ANOFF1, ANOFE2 Default : 0 mV gilltig fiir alle OPMODES \

Dient der Kompensation der Offsetspannungen von CNC-Steuerung und der analogen Sollwerteingange 1
(ANOFF1) bzw. 2 (ANOFF2).
Gleichen Sie die Achse bei Sollwert SW=0V auf Stillstand ab.

Skalierung |ASCII : VSCALE1, VSCALE2 | Default : 3000 | gilltig fir OPMODE 1 \
Skalierung des Drehzahlsollwertes Eingabe: xx min” /10 v
|ASCII : ISCALET, ISCALE2 | Default : Spitzenstrom gilltig fiir OPMODE 3 \
Skalierung des Drehmomentsollwertes Eingabe: xx A/ 10 V

T.Sollwert |ASCII : AVZ1 Default : 1 ms qgiiltig fir OPMODE 1 \

Fir Sollwert 1 (Abtastrate 8 kHz) kénnen Sie hier eine Filterzeitkonstante eingeben (Filter 1. Ordnung)

Auto-Offset |ASCII : ANZERO1, ANZERO2 | Default : - qgiiltig fiir alle OPMODES \

Diese Funktion gleicht den Sollwert-Offset automatisch ab.
Voraussetzung: Sollwerteingange kurzgeschlossen oder Sollwert = 0V von der Steuerung.

SW-Funktionen ASCII : ANCNFG Default : 0 gilltig fir alle OPMODES

Analoge Ausgidnge ANALOG-OUT1/ ANALOG-OUT2

DC-Monitor 1/2 [ASCII : ANOUT1, ANOUT2 | Default : 1 giiltig fir OPMODES 1+3

Die Ausgange ANALOG-OUT1 (ANOUT1) und ANALOG-OUT2 (ANOUT2) liefern je nach Anwahl von der
Inbetriebnahme-Software verschiedene analoge Ist- bzw. Sollwerte.
Anderung nur bei disabletem Verstarker + Reset.



ASCII Objekt-Referenz

Startseite
Bildschirmseite "l/O digital"

Zykluszeit der digitalen I/O-Funktionen ca. 1 ms.
An der dargestellten Steckerleiste X3 werden die Zustande der digitalen Ein-/Ausgange angezeigt.

Digitale Eingédnge DIGITAL-IN1 / DIGITAL-IN2 / PSTOP / NSTOP

ASCII: Default : 0 glltig fur alle OPMODES
INTMODE, IN2MODE,

INSMODE, INAMODE
ASCII: Default : 0 glltig fur alle OPMODES
IN1TRIG, IN2TRIG,
IN3TRIG, INATRIG

Die Klemmen DIGITAL-IN1/2, PSTOP und NSTOP kdénnen mit internen Funktionen verkn(ipft verwendet
werden. INXTRIG dient als Hilfsvariable.

Anderung nur bei disabletem Verstarker + Reset.

Digitale Ausgénge DIGITAL-OUT1 / DIGITAL-OUT2

ASCII : Default : 0 glltig fur alle OPMODES
O1MODE, O2MODE

ASCII : Default : 0 gultig fur alle OPMODES
O1TRIG, O2TRIG

Sie kénnen die vorprogrammierten Funktion mit den digitalen Ausgangen DIGITAL-OUT1 (O1MODE) oder
DIGITAL-OUT2 (O2MODE) verkniipfen. OxTRIG dient als Hilfsvariable.
Anderung nur bei disabletem Verstarker + Reset.

Die Pegelangaben beziehen sich auf den Ausgang von zusatzlichen, invertierenden Interfaceklemmen (z.B.
Phonix DEK-REL-24/1/1), siehe Produkthandbuch.



ASCII Objekt-Referenz Startseite

Irms

Ipeak

Ref.-lpeak

I’t-Meldung

Bildschirmseite "Stromregler"

Verwenden Sie die Motor-Defaultwerte. Anderungen an den Einstellungen des Stromreglers nur in Abstimmung
mit unserer Applikationsabteilung.
Zykluszeit des Stromreglers : 62,5 ys

ASCII : ICONT ‘Default : 50% Nennstrom glltig fur alle OPMODES

Stellt den gewiinschten Nenn-Ausgangsstrom ein. Der Abgleich erfolgt meist auf den Stillstandsstrom 1o des
angeschlossenen Motors. Begrenzt wird die Eingabe durch den Verstarkernennstrom bzw.
Motorstillstandsstrom lo (niedrigster Wert).

Die Funktion dient der Uberwachung des tatséchlich abgeforderten Effektivstroms. Die durch die
Irms-Einstellung gegebene Begrenzung spricht nach ca. Ti2t = 5s bei maximaler Belastung an. Umrechnungs-
formel fir von den Nennwerten abweichende Stromeinstellungen:

Tior= ’rms * 15s
I?peak - I’rms
ASCII : IPEAK ‘Default : 50% Spitzenstrom gliltig fir alle OPMODES

Stellt den gewtinschten Impulsstrom (Effektivwert) ein. Begrenzt wird die Eingabe durch den Verstarker- bzw.
Motorspitzenstrom (niedrigster Wert).

ASCII : REFIP Default : 50% Spitzenstrom | gilltig fiir alle OPMODES

Stellt den gewlinschten Impulsstrom (Effektivwert) fiir die Referenzfahrt 7 (Fahren auf Hardwareanschlag mit
Nullpunkterkennung) und fir die "Wake & Shake" Kommutierung mit externen Gebersystemen ein. Begrenzt
wird die Eingabe durch den Verstarker- bzw. Motorspitzenstrom ((niedrigster Wert).

ASCII : I2TLIM Default : 80 % ‘g[]ltig fir alle OPMODES

Eingestellt wird der Prozentwert des Effektivstrom, bei dessen Uberschreitung eine Meldung an einem der
programmierbaren Ausgange DIGITAL-OUT1/2 erfolgen soll. Im Display wird eine Warnmeldung wiederge-
geben.

ASCIl : MLGQ Default : 1 gliltig fir alle OPMODES

Legt die proportionale Verstarkung des Stromreglers fest.
Normierung: bei KP=1 wird bei der Regelabweichung Isoll-list=Geratespitzenstrom die Motornennspannung
geliefert.

ASCII : KTN Default : 0,6 ms glltig fir alle OPMODES

Legt die Nachstellzeit (Integral-Zeitkonstante) des Stromreglers fest.



ASCII Objekt-Referenz Startseite

Bildschirmseite "Drehzahlregler”

Verwenden Sie als Basis fiir die Optimierung die Motor-Defaultwerte.
Zykluszeit des Drehzahlreglers : 250 ps

Enddrehzahl |ASCII : VLIM Default : 3000 min”’ | gilltig fir OPMODES 0+1 \

Begrenzt die Enddrehzahl. Der maximale Wert ist auch von Motor und Encoder abhangig.

Drehrichtung |ASCII : DIR Default : 1 giiltig fiir alle OPMODES \

Legt die Drehrichtung der Motorwelle bezogen auf die Polaritat des Sollwertes fest. Anderung nur bei disab-
letem Verstarker + Reset. Dieser Parameter ist nicht zuganglich, wenn ein SERCOS Interface eingebaut ist.
Bei Anderung der Drehrichtung miissen die Endschalter vertauscht werden.

Standardeinstellung : Rechtsdrehung der Motorwelle (Blick auf die Welle) mit positiver Spannung an
ANALOG-IN + gegen ANALOG-IN -

SW-Rampe + ASCII : ACC Default : 10 ms gilltig fiir OPMODES 0+1

Begrenzt die Anstiegsgeschwindigkeit der internen Sollwertverarbeitung beim Beschleunigen in beiden
Drehrichtungen auf die Enddrehzahl. Bei sprunghafter oder gestufter Sollwertvorgabe findet eine vorteilhafte
Glattung statt. Solange die Rampenzeit kleiner bleibt als die mechanisch begrenzte Anstiegszeit des Systems,
wird die Reaktionsgeschwindigkeit des Systems nicht nachteilig beeinflusst.

Die eingestellten Rampenzeiten bleiben auch bei Benutzung der Endschalter wirksam.

Je nach Einstellung des Parameters ACCUNIT wird entweder eine Beschleunigungszeit oder eine Rampen-
steigung vorgegeben.

SW-Rampe - ASCII : DEC Default : 10 ms giiltig fir OPMODES 0+1

Begrenzt die Abfallgeschwindigkeit der internen Sollwertverarbeitung beim Bremsen aus beiden Drehrich-
tungen auf Drehzahl Null. Bei sprunghafter oder gestufter Sollwertvorgabe findet eine vorteilhafte Glattung statt.
Solange die Rampenzeit kleiner bleibt als die mechanisch begrenzte Abfallzeit des Systems, wird die
Reaktionsgeschwindigkeit des Systems nicht nachteilig beeinflusst. Meist knnen SW-Rampe + und
SW-Rampe - auf den gleichen Wert eingestellt werden.

Die eingestellten Rampenzeiten bleiben auch bei Benutzung der Endschalter wirksam.

Je nach Einstellung des Parameters ACCUNIT wird entweder eine Verzdgerungszeit oder eine Rampen-
steigung vorgegeben.

Uberdrehzahl ASCII : VOSPD Default : 3600 min”’ gilltig fir alle OPMODES

Legt die Obergrenze fir die Motordrehzahl fest. Wird diese Grenze Uberschritten, schaltet der Servoverstarker
auf Stérung (Fehlermeldung F08).

Not-Rampe |ASCII : DECSTOP Default : 10 ms giiltig fiir alle OPMODES

Bremsrampe fiir Notbremsungen. Diese Bremsrampe wird verwendet bei Auftreten der Meldungen n03
(Schleppfehler) und n04 (Ansprechliiberwachung) sowie bei Ansprechen eines Hardware-Endschalters oder
Software-Endschalters.

Dis-Rampe |ASCII : DECDIS [Default : 10 ms glltig fur alle OPMODES

Beim Sperren der Endstufe (Wegnahme des Hardware- oder Software-Enable) wird der interne Drehzahl-
sollwert mit dieser Bremsrampe auf 0 gesetzt. Wenn die Drehzahl unter 5U/min abgesunken ist, wird die
Endstufe gesperrt. Diese Rampe wirkt sich nur bei Motoren mit konfigurierter Bremse aus.

KP ASCII : GV Default : 1 gillti fiir OPMODES 0+1

Legt die proportionale Verstarkung (andere Bezeichnung auch AC-Gain) fest. VergrofRern Sie den Wert bis zur
Motor-Schwinggrenze und verkleinern Sie ihn dann bis zum sicheren Aussetzen der Schwingung. Typische
Einstellwerte liegen zwischen 10 und 20.

Normierung:

bei KP=1 wird bei der Regelabweichung nsoll-nist=3000 U/min der Geratespitzenstrom geliefert.



PID-T2

T-Tacho

PI-PLUS

ASCIl : GVTN Default : 10 ms gultig fir OPMODES 0+1

Legt die Integral-Zeitkonstante bzw. Nachstellzeit fest). Kleine Motoren ermdglichen kirzere Nachstellzeiten,
groRRe Motoren bzw, groRe Last-Tragheitsmomente erfordern meist Nachstellzeiten von 20ms und groRer. Mit
Tn=0ms wird der I-Anteil abgeschaltet.

ASCIl : GVT2 Default: 1 ms gultig fur alle OPMODES

Beeinflusst die P-Verstarkung bei mittleren Frequenzen. Oft lasst sich die Dampfung des Drehzahlregelkreises
durch VergrofRerung von PID-T2 bis auf Tn/3 verbessern. Die Einstellung erfolgt, falls erforderlich, nach dem
Grundabgleich von KP und Tn.

ASCII : GVFBT Default : 0,4 ms ‘gijltig fur alle OPMODES

Die Zeitkonstante des PT1-Filters in der Drehzahlistwert-Ruckfihrung (Tachoglattung) kann im Bedarfsfall
geandert werden. Dies kann insbesondere bei sehr kleinen, hochdynamischen Motoren zur Verbesserung von
Laufruhe und Sprungverhalten fihren.

ASCII : GVFR Default : 1 ‘g'L'lItig fir OPMODES 0+1

Dieser Parameter ist nur wirksam, wenn der |-Anteil eingeschaltet ist (GVTN = 0).

Mit der default-Einstellung arbeitet der Drehzahlregler als Standard PI-Regler mit leichtem Uberschwingen in
der Sprungantwort. Wird PI-PLUS auf 0,65 verkleinert, wird das Uberschwingen verhindert und der Istwert
nahert sich allmahlich dem Sollwert an.

Wahlweise kénnen Sie auch Tn verkleinern. Damit wird bei gleicher Sprungantwort eine hdhere Steifigkeit des
Antriebes erreicht.
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Ff Faktor

Bildschirmseite "Lageregler” (Pl)

Zykluszeit des Lagereglers : 250 ps
Untergeordnete Bildschirmseiten

Positionierdaten |6ffnet die Bildschirmseite "POSITIONIERDATEN"
Einrichtbetrieb |6ffnet die Bildschirmseite "EINRICHTBETRIEB"
El. Getriebe offnet die Bildschirmseite "EL. GETRIEBE"

ASCII : GPFFV Default : 1 giiltig fir OPMODES 4,5,8

Legt die Geschwindigkeits-Vorsteuerung des Lagereglers fest. Die Vorsteuerung dient der Entlastung des
Lagereglers. Je besser der Ff-Faktor bestimmt wird, um so besser kann der Dynamikbereich des Lagereglers
genutzt werden. Die gunstigste Einstellung (meist bei 1,0) hangt von dufReren Faktoren des Antriebes wie
Reibung, dynamischem Widerstand und Steifigkeit ab.

ASCIl : GP ‘Default 10,15 gultig fur OPMODES 4,5,8

Legt die proportionale Verstarkung des Lagereglers fest.
Normierung: Geschwindigkeit in m/s bei 1mm Lageabweichung.

[ASCII : GPTN Default : 10 ms qiiltig fir OPMODES 4,5,8 \

Legt die Integral-Zeitkonstante des Lagereglers fest. Tn=0ms schaltet den I-Anteil ab.

max. Schleppfehler

PID-T2

T-Tacho

|ASCII : PEMAX Default : 262144 |gilltig fir OPMODES 4,5,8 \

Der Schleppfehler ist die maximale Differenz (+/- Fenster) zwischen Lagesoll- und Lageistwert, die wahrend des
Verfahrens auftreten darf. Wird dieses Fenster verlassen, so generiert der Lageregler eine Fehlermeldung und
bremst den Antrieb mit der Not-Rampe ab.

ASCII : GPV Default : 7 guiltig fir OPMODES 4,5,8

Legt die proportionale Verstarkung des Drehzahlreglers fest. VergrofRern Sie den Wert bis zur Motor-Schwing-
grenze und verkleinern Sie ihn dann bis zum sicheren Aussetzen der Schwingung. Typische Einstellwerte wie
der KP-Wert des Drehzahlreglers.

Normierung : wie KP des Drehzahlreglers

Anzeige des Wertes von der Bildschirmseite "Drehzahlregler”

Anzeige des Wertes von der Bildschirmseite "Drehzahlregler"

Modus / Lageriickfithrung

ASCII : EXTPOS ‘Default :0 glltig fur alle OPMODES

Modus

Legt die Art der Lageregelung (P/PI) fest. Bei P-Lagereglung erscheint diese Bildschirmseite in einer
geanderten Darstellung.

Lageriickfiihrung

Bestimmt die Feedback-Quelle fur den internen Lageregler. Bei den meisten Applikationen wird die Positionsin-
formation fir die Kommutierung und flr die Lageregelung aus einer Quelle benutzt. Diese Quelle wird auf der
Bildschirmseite "FEEDBACK" festgelegt und kann entweder ein Resolver oder ein Endat/Hiperface-Geber sein.
In bestimmten Situationen kann es sinnvoll sein, die Positionsinformation fir die Kommutierung und Lagere-
gelung aus unterschiedlichen Quellen zu benutzen. In solchen Situationen bestimmt der Parameter
Ruckfiihrung weiterhin die Quelle flr die Kommutierung, die Quelle fiir die Lageregelung wird mit
Getriebemodus vorgegeben.

Standardriickfiihrung:

Ruckflhrungsart einstellbar tber Rickfiihrung. Es kann kein externer Geber tber X1 oder X5 eingelesen
werden.

Extern (ROD/SSI) fir Feldbus lesen:

Rickfuhrungsart einstellbar tiber Rickfihrung, externer Geber einstellbar liber Getriebemodus.

Extern (ROD/SSI) fir Lageregelung:

in diesem Modus nicht méglich.



ASCII Objekt-Referenz Startseite

Ff Faktor

Bildschirmseite "Lageregler" (P)

Zykluszeit des Lagereglers : 250 ps
Untergeordnete Bildschirmseiten

Positionierdaten |6ffnet die Bildschirmseite "POSITIONIERDATEN"
Einrichtbetrieb |06ffnet die Bildschirmseite "EINRICHTBETRIEB"
El. Getriebe offnet die Bildschirmseite "EL. GETRIEBE"

ASCII : GPFFV Default : 1 giiltig fir OPMODES 4,5,8

Legt die Geschwindigkeits-Vorsteuerung des Lagereglers fest. Die Vorsteuerung dient der Entlastung des
Lagereglers. Je besser der Ff-Faktor bestimmt wird, um so besser kann der Dynamikbereich des Lagereglers
genutzt werden. Die guinstigste Einstellung (meist bei 1,0) hangt von aufReren Faktoren des Antriebes wie
Reibung, dynamischem Widerstand und Steifigkeit ab.

ASCIl : GP ‘Default 10,15 glltig fir OPMODES 4,5,8

Legt die proportionale Verstarkung des Lagereglers fest.
Normierung: Geschwindigkeit in m/s bei 1mm Lageabweichung.

max. Schleppfehler

ASCII : PEMAX Default : 262144 gultig fir OPMODES 4,5,8

Der Schleppfehler ist die maximale Differenz (+/- Fenster) zwischen Lagesoll- und Lageistwert, die wahrend des
Verfahrens auftreten darf. Wird dieses Fenster verlassen, so generiert der Lageregler eine Fehlermeldung und
bremst den Antrieb mit der Not-Rampe ab.

Modus / Lageriickfiihrung

ASCII : EXTPOS ‘Default 10 gliltig fir alle OPMODES

Modus

Legt die Art der Lageregelung (P/PI) fest. Bei Pl-Lagereglung erscheint diese Bildschirmseite in einer
geanderten Darstellung.

Lageriickfiihrung

Bestimmt die Feedback-Quelle fiir den internen Lageregler. Bei den meisten Applikationen wird die Positionsin-
formation fuir die Kommutierung und fir die Lageregelung aus einer Quelle benutzt. Diese Quelle wird auf der
Bildschirmseite "FEEDBACK" festgelegt und kann entweder ein Resolver oder ein Endat/Hiperface-Geber sein.
In bestimmten Situationen kann es sinnvoll sein, die Positionsinformation fir die Kommutierung und Lagere-
gelung aus unterschiedlichen Quellen zu benutzen. In solchen Situationen bestimmt der Parameter
Rickfiihrung weiterhin die Quelle fir die Kommutierung, die Quelle fiir die Lageregelung wird mit
Getriebemodus vorgegeben.

Standardriickfiihrung:
Rickfihrungsart einstellbar tber Riickfihrung. Es kann kein externer Geber tber X1 oder X5 eingelesen
werden.

Extern (ROD/SSI) fir Feldbus lesen:
Ruckfuhrungsart einstellbar tber Ruckfuhrung, externer Geber einstellbar tber Getriebemodus.

Extern (ROD/SSI) fur Lageregelung:
Rickfuhrung tber externe Quelle einstellbar tiber Getriebemodus.



ASCII Objekt-Referenz Startseite

Bildschirmseite "Einrichtbetrieb"

Die Referenzfahrt ist ein Absolutauftrag, der der Nullung des Antriebs fur nachfolgende Positionieraufgaben
dient. Sie kdnnen verschiedene Arten von Referenzfahrten auswahlen.

Nach der Referenzfahrt meldet der Antrieb "InPosition" und gibt damit den Lageregler im Servoverstarker frei.

Sorgen Sie dafiir, dass die Lage des Maschinennullpunktes (Referenzpunkt) die nachfolgenden Positio-
niervorgange zulédsst. Die parametrierten Software-Endschalter sind eventuell unwirksam. Die Achse
fahrt eventuell auf den Hardware-Endschalter bzw. auf den mechanischen Anschlag. Es besteht die
Gefahr von Beschadigungen.

Wird der Referenzpunkt (Maschinennullpunkt) z.B. bei hohen Massentragkeitsmomenten mit zu hoher
Geschwindigkeit angefahren, kann er tiiberfahren werden und die Achse fahrt in ungiinstigen Fallen auf
den Hardware-Endschalter bzw. auf den mechanischen Anschlag. Es besteht die Gefahr von Beschadi-
gungen.

Ohne vorherige Referenzfahrt kann der Lageregler nicht betrieben werden.

Nach Zuschalten der 24V-Hilfsspannung muss zunachst eine Referenzfahrt durchgefiihrt werden.
Wahrend der Referenzfahrt darf das Start-Signal nicht weggenommen werden.

Das Start-Signal muss solange anstehen, bis die "InPosition"-Meldung erscheint.

Beim Starten der Referenzfahrt wird der SW-Enable automatisch gesetzt. Referenzfahrten werden nur
in OPMODE 8 gestartet. Der SW-Enable wird jedoch in allen OPMODES gesetzt. Deshalb kann der An-
trieb durch einen anliegenden analogen Sollwert beschleunigen, wenn das START-Kommando in OP-
MODE 1 oder OPMODE 3 ausgefiihrt wird.

Start ASCII : MH Default : - Gilltig fiir OPMODE 8
Kontrollkéstchen zum Starten der Referenzfahrt.

Stop ASCII : STOP ‘Default - Gilltig fiir alle OPMODES
Kontrollkastchen zum Anhalten (Abbrechen) der Referenzfahrt. SW-Enable bleibt gesetzt!

Referenzfahrtarten  |ASCII : NREF Default : 0 |gilltig fir OPMODE 8

Sie kénnen wahlen, welche Art der Referenzfahrt ausgefihrt werden soll.

Ein eingestellter Nullimpulsoffset (Bildschirmseite "Encoder") wird bei der Positionsausgabe und -anzeige
berticksichtigt. Ausnahme : Referenzfahrt 5 — hier wird die tatsachliche aktuelle Position angezeigt.

Sie konnen den Nulldurchgang der Motorwelle durch den Parameter "Nullimpulsoffset” (Bildschirmseite
"Encoder") beliebig innerhalb einer Umdrehung verschieben.

Nullpunktkennung : Der Referenzpunkt wird auf den ersten Nulldurchgang der Riickfihreinheit (Nullpunkt) nach
Erkennung der Referenzschalterflanke gesetzt. Zweipoliger Resolver und alle Encoder haben genau einen
Nulldurchgang pro Umdrehung, damit ist die Positionierung auf den Nullpunkt innerhalb einer Motorumdrehung
eindeutig. Bei 4-poligen Resolvern gibt es zwei Nulldurchgange pro Umdrehung, bei 6-poligen Resolvern drei
Nulldurchgéange.

Wenn die Flanke des Referenzschalters in der Nahe des Nulldurchgangs der Rickfuhreinheit liegt, kann die
Positionierung auf den Nullpunkt um bis zu eine Motorumdrehung schwanken.

Die Wiederholgenauigkeit bei Referenzfahrten ohne Nullpunkterkennung héngt ab von der Verfahrge-
schwindigkeit und von dem mechanischen Aufbau des Referenzschalters bzw. Endschalters.



Referenzfahrt 0

Setzten des Referenzpunktes auf die aktuelle SOLL-Position (Schleppfehler geht verloren).

Referenzfahrt 1

Fahren auf Referenzschalter mit Nullpunkterkennung.

Eine Referenzfahrt ist hier auch ohne Hardware-Endschalter méglich. Voraussetzung hierfir ist eine der unten
dargestellten Startsituation:

Fahrtrichtung negativ, Fahrtrichtung negativ,
Drehrichtung positiv Drehrichtung negativ

=

R

+Veat

w

o
-

-9

7]
o

+Vear T

o

~ Vret -~

w L]

;

™
~ Veel

L e ]

———————4

Referenzfahrt 2

Fahren auf Hardwareendschalter mit Nullpunkterkennung. Der Referenzpunkt wird auf den
ersten Nulldurchgang der Ruckfuhreinheit (Nullpunkt) auBerhalb des Endschalters gesetzt.

Referenzfahrt 3

Fahren auf Referenzschalter ohne Nullpunkterkennung. Der Referenzpunkt wird auf die
Flanke des Referenzschalters gesetzt.

Referenzfahrt 4

Fahren auf Hardwareendschalter ohne Nullpunkterkennung. Der Referenzpunkt wird auf die
Flanke des Hardwareendschalters gesetzt.

Referenzfahrt 5

Fahren auf den nachstens Nullpunkt der Rickfihreinheit. Der Referenzpunkt wird auf den
nachsten Nullpunkt der Riickfiihreinheit gesetzt.

Referenzfahrt 6

Setzt den Referenzpunkt auf die Istposition (der Schleppfehler geht nicht verloren).

Referenzfahrt 7

Fahren auf Hardwareanschlag mit Nullpunkterkennung. Der Referenzpunkt wird auf den
ersten Nulldurchgang der Rickfiihreinheit (Nullpunkt) auBerhalb des Anschlags gesetzt.
Der Impulsstrom wird mit dem Parameter REF.-IPEAK auf der Bildschirmseite Stromregler
eingestellt.

Referenzfahrt 8

Fahren auf eine absolute SSI-Position. Bei beginn der Referenzfahrt wird eine Position am
SSI-Eingang eingelesen (GEARMODE=7), anhand der Skalierfaktoren GEARI und GEARO
und dem Referenzoffset umgerechnet und als Zielposition verwendet.

Auf den folgenden Seiten finden Sie fiir jede mogliche Startsituation die Verfahrwege wahrend der Referenz-
fahrtarten 1..5 und 7 (Drehrichtung positiv, Fahrtrichtung negativ und positiv).

In den Zeichnungen bedeuten:

N Endschalter NSTOP P Endschalter PSTOP SP Startposition

R Referenzschalter vref | Sollgeschwindigkeit NM | Nullpunkt des Resolvers




Referenzfahrt 1

Achtung !

Uberpriifen Sie vor dem Start der Referenzfahrt 1 die Sicherheit der Anlage, da ein Verfahren der Last
auch bei nicht angeschlossenen oder defekten Endschaltern moglich ist.

Um die volle Funktionalitat der Referenzfahrt zu erreichen, miissen die Endschalterfunktionen 2, PSTOP

und 3,NSTOP aktiviert werden.

Referenzfahrt mit Referenzschalter, Fahrtrichtung negativ, Drehrichtung positiv, mit Nullpunkt
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Referenzfahrt 2

Achtung!
Hardware-Endschalter miissen vorhanden und angeschlossen sein.
Die Endschalterfunktionen 2, PSTOP und 3,NSTOP miissen eingeschaltet sein.

Referenzfahrt ohne Referenzschalter, Fahrtrichtung negativ, Drehrichtung positiv, mit Nullpunkt
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Referenzfahrt ohne Referenzschalter, Fahrtrichtung positiv, Drehrichtung positiv, mit Nullpunkt
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Referenzfahrt 3

Achtung !

Uberpriifen Sie vor dem Start der Referenzfahrt 3 die Sicherheit der Anlage, da ein Verfahren der Last
auch bei nicht angeschlossenen oder defekten Endschaltern moglich ist.
Um die volle Funktionalitat der Referenzfahrt zu erreichen, miissen die Endschalterfunktionen 2, PSTOP
und 3,NSTOP aktiviert werden.

Referenzfahrt mit Referenzschalter, Fahrtrichtung negativ, Drehrichtung positiv, ohne Nullpunkt
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Referenzfahrt 4

Achtung !
Hardware-Endschalter miissen vorhanden und angeschlossen sein.
Die Endschalterfunktionen 2, PSTOP und 3,NSTOP miissen eingeschaltet sein.

Referenzfahrt ohne Referenzschalter, Fahrtrichtung negativ, Drehrichtung positiv, ohne Nullpunkt
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Referenzfahrt 5

Verhalten bei mehrmaligem Start der Referenzfahrt 5 hintereinander:

Der Lageregler kann den Motor nur in der Nullposition halten, indem er die Nullpunkt um % 1 count
tiberfahrt. Bei erneutem Start der Referenzfahrt 5 wird je nach Position (1 count vor oder 1 count hinter
der Nullpunkt) und Zahlrichtung eventuell eine volle Motorumdrehung gefahren!

Referenzfahrt ohne Referenzschalter, Fahrtrichtung negativ, Drehrichtung positiv, mit Nullpunkt
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Referenzfahrt ohne Referenzschalter, Fahrtrichtung positiv, Drehrichtung positiv, mit Nullpunkt
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Referenzfahrt7

Warnung !
Bei dieser Referenzfahrt kann der Hardwareanschlag der Maschine mechanisch beschadigt werden.

Der Spitzenstrom Ipeak und der Effektivstrom Irms werden fiir die Dauer der Referenzfahrt begrenzt.
Eine grossere Strombegrenzung ist moglich(siehe Parameter Ref.-Ipeak).

Referenzfahrt auf Hardwareanschlag, Fahrtrichtung negativ, Drehrichtung positiv, mit Nullpunkt
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Referenzfahrt auf Hardwareanschlag, Fahrtrichtung positiv, Drehrichtung positiv, mit Nullpunkt
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Fahrtrichtung ASCII : DREF Default : 0 gliltig fir OPMODE 8

Legt die Fahrtrichtung der Referenzfahrt fest. Die Einstellung "entfernungsabhangig" ist nur relevant fir die
Referenzfahrt 5 (innerhalb einer Umdrehung). Hier wird die Richtung entsprechend der kiirzesten Entfernung
zum Nullpunkt gewahlt. Dieser Parameter gibt auch die Verfahrrichtung bei Achsentyp Modulo vor.

v fiir Referenzfahrt ASCII : VREF Default : 0 gliltig fir OPMODE 8

Legt die Geschwindigkeit fiir die Referenzfahrt fest. Das Vorzeichen wird automatisch durch die gewahlte Fahrt-
richtung bestimmt. Die Dimension ist ber VUNIT festgelegt.

Beschl. Rampe |ASCII : ACCR Default : 10 ms gliltig fir OPMODE 8

Beschleunigungszeit fiir die Referenzfahrt. Die Dimension ist tUber ACCUNIT festgelegt. Eingabe z.B. in Millise-
kunden (1...32767 ms). Die Rampe gilt auch fiir den Modus Konstante Geschwindigkeit.

Bremsrampe ‘ASCII : DECR Default : 10 ms gliltig fir OPMODE 8

Bremsrampe fiir die Referenzfahrt. Die Dimension ist iber ACCUNIT festgelegt. Eingabe z.B. in Millisekunden
(1...32767 ms). Die Rampe gilt auch fiir den Modus Konstante Geschwindigkeit. Diese Bremsrampe wird nur
dann benutzt, wenn die Betriebsart es zulasst. Bei Referenzfahrten auf einen Hardware-Endschalter wird die
Not-Rampe benutzt.



Referenzoffset

ASCIl : ROFFS Default : 0 gliltig fir OPMODE 8

Mit dem Referenz-Offset konnen Sie dem Referenzpunkt einen von 0 abweichenden absoluten Positionswert
zuordnen. Physikalisch andern Sie mit einem Offset an der Referenzposition nichts, nur innerhalb der Lagere-
gelung des Servoverstarkers wird mit dem Offset als Bezugswert gerechnet. Eine Homefahrt zum Referenz-
schalter endet dann nicht mehr bei Null, sondern bei dem eingestellten Referenz-Offset-Wert. Der
Referenz-Offset muss vor Start der Referenzfahrt gesetzt werden. Die Dimension ist Giber PUNIT festgelegt.
Eine Anderung des Offsets wird erst wirksam nach erneuter Referenzfahrt.. Der Parameter "Auflésung" muss
fur lhre Anwendung korrekt eingestellt sein.

Tippbetrieb

Der Modus Tippbetrieb ist als Endlosfahrt mit konstanter Geschwindigkeit definiert. Diese Betriebsart kann
gestartet werden ohne gesetzten Referenzpunkt. Die Hardware-Endschalter werden Giberwacht.
Software-Endschalter werden nur tiberwacht, wenn ein Referenzpunkt gesetzt ist. Beschleunigungs- und
Bremsrampen werden von den Einstellungen fir die Referenzfahrt ibernommen.

Beim Start der Funktion "Tippbetrieb™ wird der SW-Enable automatisch gesetzt. Die Funktion "Tippbe-
trieb™ wird nur gestartet bei OPMODE 8. Der SW-Enable wird jedoch bei allen OPMODES gesetzt. Daher
kann der Antrieb mit einem anliegenden analogen Sollwert beschleunigen, wenn bei OPMODES1 oder 3
der START Befehl ausgefiihrt wird.

v fiir Konst. Geschw.

ASCII : VJOG Default: 0 gliltig fir OPMODE 8

Legt die Geschwindigkeit fir den Modus Konstante Geschwindigkeit fest. Das eingegebene Vorzeichen
bestimmt die Fahrtrichtung. Vor Starten des Modus Konstante Geschwindigkeit muss der Geschwindigkeitswert
Ubernommen werden. Die Dimension ist tber VUNIT festgelegt.

ASCII : MJOG Default : - glltig fir OPMODE 8

Starten des Modus Tippbetrieb durch driicken der Funktionstaste F4. Solange, wie die Funktionstaste gedriickt
bleibt, bewegt sich der Antrieb mit der voreingestellten Geschwindigkeit in der Richtung, die durch das
Vorzeichen des Parameters "v fiir Konst. Geschw." festgelegt wurde. Wenn wahrend des Driickens der
Funktionstaste ein Kommunikationsfehler auftritt, wird der Antrieb nit der Notrampe angehalten.



ASCII Objekt-Referenz Startseite

—
Nummer

Fahrauftragstabelle

Start

Stop

Achsentyp

V_max

Bildschirmseite "Positionierdaten"

Fir die einzelnen Positionieraufgaben mussen Sie Fahrauftrage definieren. Diese Fahrauftrage sind Uber eine
Fahrauftragsnummer anwahlbar und im Servoverstérker gespeichert.

Fahrauftrag Speicherort Voraussetzung Bemerkung
1...180 EEPROM Endstufe disabled permanent gespeichert
192...255 RAM keine fliichtig

Beim Einschalten des Servoverstarkers werden die RAM-Fahrsatze 192...255 mit den Parametern der
EEPROM-Fahrsatze 1...64 automatisch vorbelegt.

Eingabe einer Fahrauftragsnummer zum Starten des Fahrauftrages tiber den PC.

Es o6ffnet sich ein neues Fenster, in dem alle Fahrauftrage in Tabellenform dargestellt werden.

Alle Fahrauftragsparameter lassen sich Uber die Tabelle direkt eingeben. Fir die Bearbeitung stehen folgende
Operationen zur Verfligung:

([ ] Ausschneiden
[ ] Kopieren
[ ) Einfligen
[ ) Léschen

Die Zwischenablage-Operationen Ausschneiden, Kopieren und Einfligen sind nur zeilenweise moglich, d.h. fir
diese Operationen muss die entsprechende Zeile markiert sein. Das Léschen ist sowohl, zeilen- als auch
zellenweise maoglich. Eine Zeile kann entweder durch einen Mausklick auf die Zeilennummer markiert werden,
oder aber durch die Tastenkombination <Shitft>+<Space> (analog zu Microsoft Excel).

Alle Edit-Operationen erfolgen Uber die jeweiligen Windows-Standard-Tastenkombinationen.

Eingabe liber die Bildschirmseite “Parameter Fahrauftrag”:

Ein Doppelklick auf eine Zeilennummer in der Tabelle 6ffnet die Bildschirmseite fir den zugehérigen
Fahrauftrag.

Die Verwendung des Dialogs “Parameter Fahrauftrags” hat sich gegenuber alteren Versionen der Software nur
dahingehend geéndert, dass die Buttons “OK”, “Ubernehmen” und “Léschen” keine Schreibzugriffe auf das
Flash-EEPROM mehr zur Folge haben. Es werden lediglich die entsprechenden Eintrage in der Fahrauftragsta-
belle aktualisiert! Um Anderungen an den Fahrauftragen in den Regler zu schreiben, sind die Buttons “OK” oder
“Ubernehmen” auf der Seite “Fahrauftragstabelle” zu betétigen.

ASCII : MOVE Default : - gliltig fir OPMODE 8

Starten des Fahrauftrags, dessen Nummer im Feld NUMMER sichtbar ist. Verstarker muss enabled sein .

Beim Start des Fahrsatzes wird der SW-Enable automatisch gesetzt. Der Fahrsatz wird nur gestartet bei
OPMODES. Der SW-Enable wird jedoch bei allen OPMODES gesetzt. Daher kann der Antrieb mit einem
anliegenden analogen Sollwert beschleunigen, wenn bei OPMODES1 oder 3 der START Befehl ausge-
fiihrt wird.

Der Fahrsatz wird nicht gestartet, wenn die Zielposition auBerhalb der definierten SW-Endschalter liegt
(Warnmeldungen n06/n07 und n08)

|ASCII : STOP Default : - |gilltig fir OPMODE 8 \
Abbruch des aktuellen Fahrauftrages. Der SW-Enable bleibt gesetzt!

|ASCII : POSCNFG Default : 0 |gilltig fir OPMODE 8 \

Hier wird ausgewahlt, ob die Achse als Linear- oder als Rundachse betrieben werden soll.

|ASCII : PVMAX Default : 100 |gilltig fir OPMODE 8 \

Mit diesem Parameter wird die maximale Verfahrgeschwindigkeit den Grenzen der Arbeitsmaschine angepasst.
Die obere Einstellgrenze wird abhangig von der gewahlten Enddrehzahl des Antriebs berechnet. Der einge-
gebene Wert dient als Grenzwert fir die Eingabe "v_soll" in den Fahrauftragen. Bei der Inbetriebnahme kénnen
Sie mit v_max (ohne die Einstellung der Fahrsatze zu verandern) die Geschwindigkeit begrenzen. Ein kleinerer
Wert von v_max ubersteuert v_soll der Fahrauftrage.



t_beschl_min ASCII : PTMIN Default : 1 ms gliltig fir OPMODE 8

Ein Antrieb wird immer so ausgelegt werden, dass er mehr Leistung abgeben kann als es die Anwendung
erfordert. Mit diesem Parameter legt man den Grenzwert firr die maximale, mechanische Beschleunigung auf
v_max fest, die der Antrieb nicht Giberschreiten darf. Dieser Wert gilt gleichzeitig als minimaler Grenzwert fir die
Eingaben "t_beschl_ges" (Beschleunigung von 0 auf v_soll) und "t_brems_ges" (negative Beschleunigung von
v_soll auf 0) der Fahrauftrage.

Je nach Einstellung von Einheiten Beschl. kann man entweder die Beschleunigungszeit oder die Beschleu-
nigung in der eingestellten Einheit angeben.

InPosition ASCI| : PEINPOS Default : 4000 giiltig fiir OPMODES 4,5,8

Stellt das In Positions-Fenster ein. Legt fest, ab welcher Entfernung von der Sollposition die Meldung "In
Position" ausgegeben werden soll. Der Antrieb fahrt genau in den Zielpunkt.

Modulo-Start-Pos. ASCII : SRND Default ; -2°" gliltig fir OPMODES 4,5,8

Mit diesem Parameter wird der Anfang des Verfahrbereiches flr eine Modulo-Achse festgelegt. Das Ende des
Bereiches wird mit dem Kommando Modulo-End-Pos. eingestellit.

Modulo-End-Pos. ASCII : ERND Default ;: 2°'-1 gliltig fir OPMODES 4,5,8

Mit diesem Parameter wird das Ende des Verfahrbereiches fiir eine Modulo-Achse festgelegt. Der Anfang des
Bereiches wird mit dem Kommando Modulo-Start-Pos. eingestellt.

Positionsregister Programmierbare Register, die verschiedenen Funktionen zugeordnet werden kénnen.
Anderung nur bei disabletem Verstarker + Reset.

SW-Endschalter 1 /2

Die Software-Endschalter gehéren zu den Uberwachungsfunktionen des Lagereglers.

SW-Endschalter 1 Es wird Uberwacht , ob die aktuelle Position kleiner als der eingestellte Wert ist (die
negative Drehrichtung ist nun gesperrt, Sie missen in positiver Drehrichtung aus
dem SW-Endschalter 1 herausfahren).

SW-Endschalter 2 Es wird Uberwacht , ob die aktuelle Position groRer als der eingestellte Wert ist (die
positive Drehrichtung ist nun gesperrt, Sie mussen in negativer Drehrichtung aus
dem SW-Endschalter 2 herausfahren.).

Der Antrieb bremst mit der Not-Rampe und bleibt kraftschliissig stehen.
Die prinzipielle Position der Software-Endschalter sehen Sie in der Abbildung unten:

Referenzfahrt Fahrouftrag Legende
MA1  : Maschinenanschlag links
Lost Lt HE1 :Hardware-Endschalter links
NI : Nullpunkt-Initiator (Referenz)
- i + SE1  : Software-Endschalter 1

SE2  : Software-Endschalter 2

HE2 : Hardware-Endschalter rechts
MA2  : Maschinenanschlag rechts

+ : Zahlrichtung positiv

- : Zahlrichtung negativ

MA1 HET1 NI SE1 SE2 HEZ MAZ
ASCII : SWCNFG (setzen, Bitvariable) Default : 0 gultig fur alle OPMODES
ASCII: (Position) Default : 0 glltig fur alle OPMODES
SWE1, SWE2, SWE3, SWE4, SWE5

Konfigurationsvariablen fir die Positionsregister. SWCNFG ist eine binar kodierte Bit-Variable und wird als
Dezimalzahl im ASCII-Terminalprogramm Ubergeben.



Auflésung

GMT

ASCIl: PGEARI (Zahler) Default : 10000 glltig fur OPMODE 8
ASCII: PGEARO (Nenner) Default : 1 guiltig fir OPMODE 8

Eingabe der Auflésung fiir die Fahrsatze in pum/Umdrehung. Durch die Zahler/Nenner-Eingabe kdnnen beliebige
Aufldsungen definiert werden.

Anderung nur bei disabletem Verstarker + Reset.

Beispiele:

- Die Eingabe 10000/1 ergibt eine Auflésung von 10 mm/Umdrehung

- Die Eingabe 10000/3 ergibt eine Auflésung von 3,333 mm/Umdrehung

- Rundtisch mit Getriebemotor, i = 31 (31 Motorumdrehungen pro Tischumdrehung)

- Die Eingabe 360/31 ergibt rundungsfreien Betrieb fiir Positionseingaben in Grad

Der maximale Verfahrbereich ist auf +/- 2047 Motorumdrehungen begrenzt. Falls eine hdhere Anzahl (+/-
32767) gewunscht ist, bitten wir um Ricksprache mit unserer Applikationsabteilung.

Aufruf des Graphical Motion Tasking

Graphical Motion Tasking ist ein fortschrittliches Feature, das Ihnen die Programmierung von Fahrauftréagen
Uber seine grafische Oberflache vereinfacht. Sie kbnnen mehrfache Bewegungen steuern, Ein- und Ausgange
verarbeiten, Verzweigungen einfligen, Zeitverzogerungen definieren und Parameter anpassen. Das Oberflache
ist einfach zu verwenden und erlaubt lhnen, in einem intuitiven Flussdiagramm zu programmieren. Fahrauftrage
werden durch den Servoverstarker seit der Produkteinfihrung 1998 unterstitzt. In seiner urspriinglichen Form
unterstutzten die Fahrauftrage nur verkettete Bewegungen in einem festgelegten Ablauf oder als Endlos-
schleifen. Graphical Motion Tasking erweitert die Mdglichkeiten von Fahrauftragen, indem es begrenzte Wieder-
holungen, das Vergleichen (<, =, >, etc.), das Benennen von von Funktionen und die Einstellung von von
Prozessvariablen ermdglicht.



ASCII Objekt-Referenz Startseite

Nummer

Typ

Trajektorie

Bildschirmseite "Parameter Fahrauftrag"

Uber das ASCII-Terminal kénnen Sie Fahrséitze vollstandig mit dem Kommando "ORDER" definieren. Nahere
Informationen zu diesem Befehl erhalten Sie von unserer Applikationsabteilung.

Anzeige der aktuellen Fahrauftragsnummer.

Auswahl des grundsatzlichen Fahrauftrags-Typs

Typ Beschreibung

Fahrauftrag Standardfahrauftrag

Verzbdgerung Verzbgerungszeit in ms

Vergleichtests durch Parameterwert bedingte Verzweigung
Parameter andern Parameterwert setzen

Schleife initialisieren Schleifenparameter definieren

Zahler dekrementieren Schleifenzahler einen Schritt zuriickgehen
durch Schleife iterieren durch Zahlerstand bedingte Verzweigung
Konstante Geschwindigkeit | Fahren mit konstanter Geschwindigkeit
Gehe zu Referenz / Index/ |Fahren auf einen Bezugspunkt
Registrierung + Offs.

Je nach angewahltem Typ andert sich die Darstellung der Bildschirmseite. Die einzelnen Varianten sind in den
folgenden Kapiteln beschrieben.

Der Fahrauftragstyp "Fahrauftrag" steht immer zur Verfligung, alle anderen Typen setzen eine installierte Erwei-
terungskarte (DeviceNet, Sercos oder 1/0-14/08) voraus und orientieren sich stark am Graphical Motion Tasking
und dem DeviceNet-Kommunikationsprofil. Weitere Informationen finden Sie in den entsprechenden Handbi-
chern

Typ Fahrauftrag

Steht das Dropdown-Listenfeld "Trajektorie" auf "intern", so werden die Fahrauftrage aus dem internen Trajekto-
riengenerator verwendet. Andernfalls werden Eintrage aus der Lookup-Tabelle des Reglers (kann lUber das
CAN-Download-Programm heruntergeladen werden) ausgewahlt. Nahere Informationen zu diesem Themenbe-
reich erhalten Sie von unserer Applikationsabteilung.

Geschwindigkeitsprofil Nr.

Einheiten (Allg.)

Auswahl eines Geschwindigkeitsprofils aus der mit Trajektorie angewahlten Tabelle. Nahere Informationen zu
diesem Themenbereich erhalten Sie von unserer Applikationsabteilung.

Wahl der Einheit fir Weg- und Geschwindigkeitseingaben

Anwahl Weg Geschwindigkeit

Inkremente x = 1048576 * N * Inkr. mit N=Anzahl der x =140/32 * n * min * Inkr.
Motorumdrehungen, Nmax=+/- 2047 mit n=Drehzahl der Motorwelle

Sl um um/s




s_soll

——
v_soll-Quelle

v_soll

Mit dieser Auswahl wird festgelegt, ob der Fahrauftrag als Relativ- oder Absolutauftrag zu interpretieren ist.

ABS eine Fahrt zu einem absoluten Zielpunkt bezogen auf den Referenzpunkt.

REL soll relativ zur letzten Ziel(-Soll-)position (in Verbindung mit Fahrsatzumschaltung: z.B.
Summierbetrieb)

REL ist relativ zur Ist-Position beim Start (in Verbindung mit Fahrsatzumschaltung: z.B. Druckmar-
kensteuerung)

REL In-Pos wenn die Last im InPositions-Fenster steht: - relativ zur letzten Zielposition wenn die Last

nicht im InPositions-Fenster steht: - relativ zur Istposition beim Start

REL Latch pos. |Sprechen Sie mit unserer Applikationsabteilung

REL Latch neg. |Sprechen Sie mit unserer Applikationsabteilung

In der Inbetriebnahme-Software ist bei Achsentyp RUND die Ubertragung eines Absolutauftrages in das RAM
des Servoverstarkers gesperrt.

Dieser Parameter bestimmt die zu verfahrende Strecke.

Die Geschwindigkeit kann im Fahrsatz definiert oder als analoger Sollwert vorgegeben werden.

digital Sollwertvorgabe digital durch v_soll

analog SW1 Sollwertvorgabe analog am Eingang ANALOG IN1 (Skalierung wird benutzt). Der Wert wird

beim Start des Fahrauftrages tbernommen

Dieser Parameter bestimmt die Verfahrgeschwindigkeit bei digitaler Sollwertvorgabe. Wird v_max zu einem
spateren Zeitpunkt auf einen Wert kleiner als v_soll reduziert, verwendet der Lageregler den kleineren Wert.

Beschleunigung

Einheiten (Beschl.)

t_beschl_ges

t_brems_ges

Rampe

Einstellung

|ASCII : ACCUNIT

Default : 0 gliltig far alle OPMODES

Wahl der Einheit fiir Beschleunigungs- und Rampeneingaben.

Dieser Parameter bestimmt die Beschleunigungszeit auf v_soll.

Dieser Parameter bestimmt die Bremszeit von v_soll auf Null.

Legt fest, welche Art der Beschleunigungs- bzw. Bremsrampe bei Ausfiihrung eines Fahrauftrages benutzt

werden soll.

Trapez Der Antrieb wird linear mit einer konstanten Beschleunigung auf die Zielgeschwindigkeit
beschleunigt bzw. abgebremst.

Sinus? Der Antrieb wird zur Begrenzung des Rucks mit einer Beschleunigungsrampe ohne
Spriinge innerhalb der Beschleunigungszeit auf die Zielgeschwindigkeit beschleunigt bzw.
wieder abgebremst. Der sich daraus ergebende Geschwindigkeitsverlauf entspricht einer
sinus?-Kurve.

einstellbar Die Beschleunigungs- und Bremsrampe kénnen eingestellt werden

(in Vorbereitung).

Einstellung der Ruckbegrenzung der Beschleunigungs- und Bremsrampe:

t_beschl_ges

Anzeige der gesamten Beschleunigungszeit

t_brems_ges

Anzeige der gesamten Bremszeit

™

Ruckbegrenzung der Beschleunigungsrampe, maximal halbe Beschleunigungszeit

T2

Ruckbegrenzung der Bremsrampe, maximal halbe Bremszeit




Folgeauftrag

Folgeauftrag Anwahl, ob nach Abschluss des aktuellen Fahrauftrages automatisch ein neuer Fahrauftrag gestartet werden
soll.

Das Signal InPosition wird erst freigeschaltet, wenn der letzte Fahrauftrag (kein weiterer Folgeauftrag) abgear-
beitet ist. Das Erreichen jeder Zielposition einer Fahrauftragsfolge kénnen Sie mit der Funktion "16,
Folge-InPos" an einem der digitalen Ausgange ausgeben.

Folge Nummer Nummer des Folgeauftrages, der automatisch nach Abschluss des aktuellen Auftrages gestartet werden soll.
Beschl./Bremsen Anwahl des Verhaltens beim Erreichen der Zielposition des aktuellen Fahrauftrages
auf v=0 Der Antrieb bremst in die Zielposition ab. Anschlieend wird der Folgeauftrag gestartet.
ab Zielpunkt Der Antrieb fahrt mit v_soll des aktuellen Fahrauftrages zur Zielposition und beschleunigt

dann fliegend auf v_soll des Folgeauftrages.

bis Zielpunkt Die Umschaltung auf den Folgeauftrag wird soweit vorverlegt, dass im Zielpunkt des
aktuellen Fahrauftrages v_soll des Folgeauftrages bereits erreicht ist.

Starten iiber sofort Der Folgeauftrag wird bei Erreichen der Zielposition sofort gestartet.

110 Der Folgeauftrag wird Uber ein Signal an einem digitalen Eingang gestartet.

Dies ist nur sinnvoll mit "Beschl./Bremsen auf v=0".

Voraussetzung: dem digitalen Eingang muss die Funktion "15, FStart Folge" zugewiesen
sein und die Zielposition muss erreicht sein.

Mit dem Parameter "Starten mit" kénnen Sie die Logik vorwahlen

Zeit Der Folgeauftrag nach Erreichen der Zielposition mit einer definierten Verzégerungszeit
gestartet. Die Verzogerungszeit geben Sie mit dem Parameter "Verzdgerungszeit" vor.
Dies ist nur sinnvoll mit "Beschl./Bremsen auf v=0".

1/0 oder Zeit Der Folgeauftrag wird Uber ein Signal an einem digitalen Eingang oder einer definierten
Verzbdgerungszeit gestartet.

Dies ist nur sinnvoll mit "Beschl./Bremsen auf v=0".

Wirksam ist das zuerst eintretende Ereignis (Startsignal oder Zeit abgelaufen) Voraus-
setzung: dem digitalen Eingang muss die Funktion "15, FStart Folge " zugewiesen sein
und die Zielposition muss erreicht sein.

Mit dem Parameter "Starten mit" kénnen Sie die Logik vorwahlen und die Verzdge-
rungszeit geben Sie mit dem Parameter "Verzogerungszeit" vor.

Starten mit Logik fur den digitalen Eingang, dem die Funktion "15, FStart_Folge" zugewiesen wurde.
Low-Pegel: 0..7v
High-Pegel: 12..30V/ 7mA

Verzogerungszeit Eingabe der Verzdgerungszeit zwischen Erreichen der Zielposition und Start des Folgeauftrages in ms.
Typ Verzégerung

Folgenummer Nummer des Folgeauftrages, der automatisch nach Abschluss des aktuellen Auftrages gestartet werden soll.

Verzogerungszeit Eingabe der Verzégerungszeit zwischen Erreichen der Zielposition und Start des Folgeauftrages in ms.



Parameter

Test

Wert

Bitmaske

Typ Vergleichtests

Auswahl des zu vergleichenden Parameters mittels Klasse, Instanz, Attribut wie im DeviceNet-Protokoll
beschrieben.

Operator fur den Vergleichtest

= |Der Parameterwert muss genau dem Testwert entsprechen

> |Der Parameterwert muss gréRer als der Testwert sein

< |Der Parameterwert muss kleiner als der Testwert sein

>= |Der Parameterwert darf nicht kleiner als der Testwert sein

<= |Der Parameterwert darf nicht gré3er als der Testwert sein

<> |Der Parameterwert darf nicht gleich dem Testwert sein

Wert, mit dem der Parameterwert verglichen werden soll

Auswahl eines speziellen Bits, wenn nicht der ganze Parameter verglichen werden soll.

Folgeauftrag b. FALSE Nummer des auszufihrenden Fahrauftrags bei negativem Vergleichsergebnis

Folgeauftrag b. TRUE Nummer des auszufiihrenden Fahrauftrags bei positivem Vergleichsergebnis

Test Art

Timeout

Parameter

Wert

Folgeauftrag

Folge Nummer

Beschl./Bremsen

sofort verzweigen der Vergleichstest wird sofort und einmalig durchgefiihrt

warten bis TRUE Der Vergleich wird solange wiederholt, bis das Ergebnis positiv ist

FALSE bei Timeout Der Vergleich wird solange wiederholt, bis das Ergebnis positiv ist oder die
Wartezeit ablauft

Fehler bei Timeout Wenn das Erfgebnis bis zum Ablauf der Wartezeit nicht positiv ausfallt, wird eine
Fehlermeldung generiert

Wartezeit fir Testarten "FALSE bei Timeout" und "Fehler bei Timeout" in Millisekunden.

Typ Parameter @ndern

Auswahl des zu andernden Parameters mittels Klasse, Instanz, Attribut wie im DeviceNet-Protokoll
beschrieben.

Wert, der dem Parameter zugewiesen werden soll

Folgeauftrag

Anwahl, ob nach Abschluss des aktuellen Fahrauftrages automatisch ein neuer Fahrauftrag gestartet werden
soll.

Das Signal InPosition wird erst freigeschaltet, wenn der letzte Fahrauftrag (kein weiterer Folgeauftrag) abgear-
beitet ist. Das Erreichen jeder Zielposition einer Fahrauftragsfolge kénnen Sie mit der Funktion "16,
Folge-InPos" an einem der digitalen Ausgange ausgeben.

Nummer des Folgeauftrages, der automatisch nach Abschluss des aktuellen Auftrages gestartet werden soll.

Anwahl des Verhaltens beim Erreichen der Zielposition des aktuellen Fahrauftrages

auf v=0 Der Antrieb bremst in die Zielposition ab. Anschlieend wird der Folgeauftrag gestartet.

ab Zielpunkt Der Antrieb fahrt mit v_soll des aktuellen Fahrauftrages zur Zielposition und beschleunigt
dann fliegend auf v_soll des Folgeauftrages.

bis Zielpunkt Die Umschaltung auf den Folgeauftrag wird soweit vorverlegt, dass im Zielpunkt des
aktuellen Fahrauftrages v_soll des Folgeauftrages bereits erreicht ist.




Starten liber

Starten mit

Verzogerungszeit

Anfangswert

Folgeauftrag

Folgeauftrag

Folge Nummer

Beschl./Bremsen

sofort Der Folgeauftrag wird bei Erreichen der Zielposition sofort gestartet.

110 Der Folgeauftrag wird tiber ein Signal an einem digitalen Eingang gestartet.

Dies ist nur sinnvoll mit "Beschl./Bremsen auf v=0".

Voraussetzung: dem digitalen Eingang muss die Funktion "15, FStart Folge" zugewiesen
sein und die Zielposition muss erreicht sein.

Mit dem Parameter "Starten mit" konnen Sie die Logik vorwahlen

Zeit Der Folgeauftrag nach Erreichen der Zielposition mit einer definierten Verzégerungszeit
gestartet. Die Verzogerungszeit geben Sie mit dem Parameter "Verzdgerungszeit" vor.
Dies ist nur sinnvoll mit "Beschl./Bremsen auf v=0".

1/0 oder Zeit Der Folgeauftrag wird Uber ein Signal an einem digitalen Eingang oder einer definierten
Verzbdgerungszeit gestartet.

Dies ist nur sinnvoll mit "Beschl./Bremsen auf v=0".

Wirksam ist das zuerst eintretende Ereignis (Startsignal oder Zeit abgelaufen) Voraus-
setzung: dem digitalen Eingang muss die Funktion "15, FStart Folge " zugewiesen sein
und die Zielposition muss erreicht sein.

Mit dem Parameter "Starten mit" konnen Sie die Logik vorwahlen und die Verzoge-
rungszeit geben Sie mit dem Parameter "Verzogerungszeit" vor.

Logik fur den digitalen Eingang, dem die Funktion "15, FStart_Folge" zugewiesen wurde.
Low-Pegel: 0..7v

High-Pegel: 12...30V / 7mA

Eingabe der Verzdgerungszeit zwischen Erreichen der Zielposition und Start des Folgeauftrages in ms.

Typ Schleife initialisieren

Anzahl der Zahlschritte der Schleife

Nummer des Fahrauftrags, der nach Setzen des Zahlers ausgefihrt werden soll
Typ Zahler dekrementieren

Folgeauftrag

Anwahl, ob nach Abschluss des aktuellen Fahrauftrages automatisch ein neuer Fahrauftrag gestartet werden
soll.

Das Signal InPosition wird erst freigeschaltet, wenn der letzte Fahrauftrag (kein weiterer Folgeauftrag) abgear-
beitet ist. Das Erreichen jeder Zielposition einer Fahrauftragsfolge kénnen Sie mit der Funktion "16,
Folge-InPos" an einem der digitalen Ausgange ausgeben.

Nummer des Folgeauftrages, der automatisch nach Abschluss des aktuellen Auftrages gestartet werden soll.

Anwahl des Verhaltens beim Erreichen der Zielposition des aktuellen Fahrauftrages

auf v=0 Der Antrieb bremst in die Zielposition ab. AnschlieRend wird der Folgeauftrag gestartet.

ab Zielpunkt Der Antrieb fahrt mit v_soll des aktuellen Fahrauftrages zur Zielposition und beschleunigt
dann fliegend auf v_soll des Folgeauftrages.

bis Zielpunkt Die Umschaltung auf den Folgeauftrag wird soweit vorverlegt, dass im Zielpunkt des
aktuellen Fahrauftrages v_soll des Folgeauftrages bereits erreicht ist.




Starten liber

Starten mit

Verzogerungszeit

Falls Zahler <> 0

Falls Zahler =0

Geschwindigkeit

Bezugspunkt

Offset

Einheiten

—
v_soll-Quelle

v_soll

sofort Der Folgeauftrag wird bei Erreichen der Zielposition sofort gestartet.

110 Der Folgeauftrag wird tiber ein Signal an einem digitalen Eingang gestartet.

Dies ist nur sinnvoll mit "Beschl./Bremsen auf v=0".

Voraussetzung: dem digitalen Eingang muss die Funktion "15, FStart Folge" zugewiesen
sein und die Zielposition muss erreicht sein.

Mit dem Parameter "Starten mit" konnen Sie die Logik vorwahlen

Zeit Der Folgeauftrag nach Erreichen der Zielposition mit einer definierten Verzégerungszeit
gestartet. Die Verzogerungszeit geben Sie mit dem Parameter "Verzdgerungszeit" vor.
Dies ist nur sinnvoll mit "Beschl./Bremsen auf v=0".

1/0 oder Zeit Der Folgeauftrag wird Uber ein Signal an einem digitalen Eingang oder einer definierten
Verzdgerungszeit gestartet.

Dies ist nur sinnvoll mit "Beschl./Bremsen auf v=0".

Wirksam ist das zuerst eintretende Ereignis (Startsignal oder Zeit abgelaufen) Voraus-
setzung: dem digitalen Eingang muss die Funktion "15, FStart Folge " zugewiesen sein
und die Zielposition muss erreicht sein.

Mit dem Parameter "Starten mit" konnen Sie die Logik vorwahlen und die Verzoge-

rungszeit geben Sie mit dem Parameter "Verzdgerungszeit" vor.

Logik fur den digitalen Eingang, dem die Funktion "15, FStart_Folge" zugewiesen wurde.
0..7v
12..30V/ 7mA

Low-Pegel:

High-Pegel:

Eingabe der Verzdgerungszeit zwischen Erreichen der Zielposition und Start des Folgeauftrages in ms.

Typ durch Schleife iterieren

Nummer des auszufiihrenden Fahrauftrags wenn der Zahler groRer oder kleiner als 0O ist.
Nummer des auszufiihrenden Fahrauftrags wenn der Zahler gleich 0 ist.

Typ Konstante Geschwindigkeit

Geschwindigkeit in Inkrementen/sek. fur die Funktion Konstante Geschwindigkeit.

Typ gehe zu Referenz / Index / Registrierung + Offs.

Referenz vom Anwender gesetzter Referenzpunkt

Index Uber DeviceNet definierte Positionsmarken

Registrierung

Offset vom Bezugspunkt

Einheit fir den Offset

Inkremente Offset wird in Inkrementen angegeben

Sl Offset wird in SI-Einheiten angegeben, vorgabe der Einheit durch PUNIT.

Quelle des Geschwindigkeitsollwerts flr die Fahrt zum Bezugspunkt

digital v_soll als Geschwindigkeitssollwert

analog (SW1) Geschwindigkeitssollwert durch Analog-In 1

Geschwindigkeitssollwert in Inkrementen/250us fur v_soll-Quelle = digital



Beschleunigung

Einheiten (Beschl.)

t_beschl_ges

t_brems_ges

Rampe

Einstellung

Folgeauftrag

Folge Nummer

‘ASCII : ACCUNIT Default : 0 glltig fur alle OPMODES

Wahl der Einheit fur Beschleunigungs- und Rampeneingaben.
Dieser Parameter bestimmt die Beschleunigungszeit auf v_soll.

Dieser Parameter bestimmt die Bremszeit von v_soll auf Null.

Legt fest, welche Art der Beschleunigungs- bzw. Bremsrampe bei Ausfiihrung eines Fahrauftrages benutzt
werden soll.

Trapez Der Antrieb wird linear mit einer konstanten Beschleunigung auf die Zielgeschwindigkeit
beschleunigt bzw. abgebremst.

Sinus? Der Antrieb wird zur Begrenzung des Rucks mit einer Beschleunigungsrampe ohne
Springe innerhalb der Beschleunigungszeit auf die Zielgeschwindigkeit beschleunigt bzw.
wieder abgebremst. Der sich daraus ergebende Geschwindigkeitsverlauf entspricht einer
sinus?-Kurve.

einstellbar Die Beschleunigungs- und Bremsrampe konnen eingestellt werden
(in Vorbereitung).

Einstellung der Ruckbegrenzung der Beschleunigungs- und Bremsrampe:

t_beschl_ges Anzeige der gesamten Beschleunigungszeit

t_brems_ges Anzeige der gesamten Bremszeit

T1 Ruckbegrenzung der Beschleunigungsrampe, maximal halbe Beschleunigungszeit

T2 Ruckbegrenzung der Bremsrampe, maximal halbe Bremszeit

Folgeauftrag

Anwahl, ob nach Abschluss des aktuellen Fahrauftrages automatisch ein neuer Fahrauftrag gestartet werden
soll.

Das Signal InPosition wird erst freigeschaltet, wenn der letzte Fahrauftrag (kein weiterer Folgeauftrag) abgear-
beitet ist. Das Erreichen jeder Zielposition einer Fahrauftragsfolge kdnnen Sie mit der Funktion "16,
Folge-InPos" an einem der digitalen Ausgange ausgeben.

Nummer des Folgeauftrages, der automatisch nach Abschluss des aktuellen Auftrages gestartet werden soll.



Beschl./Bremsen

Starten liber

Starten mit

Verzégerungszeit

Anwahl des Verhaltens beim Erreichen der Zielposition des aktuellen Fahrauftrages

auf v=0 Der Antrieb bremst in die Zielposition ab. AnschlieBend wird der Folgeauftrag gestartet.

ab Zielpunkt Der Antrieb fahrt mit v_soll des aktuellen Fahrauftrages zur Zielposition und beschleunigt
dann fliegend auf v_soll des Folgeauftrages.

bis Zielpunkt Die Umschaltung auf den Folgeauftrag wird soweit vorverlegt, dass im Zielpunkt des
aktuellen Fahrauftrages v_soll des Folgeauftrages bereits erreicht ist.

sofort Der Folgeauftrag wird bei Erreichen der Zielposition sofort gestartet.

110 Der Folgeauftrag wird Uber ein Signal an einem digitalen Eingang gestartet.
Dies ist nur sinnvoll mit "Beschl./Bremsen auf v=0".
Voraussetzung: dem digitalen Eingang muss die Funktion "15, FStart Folge" zugewiesen
sein und die Zielposition muss erreicht sein.
Mit dem Parameter "Starten mit" kénnen Sie die Logik vorwahlen

Zeit Der Folgeauftrag nach Erreichen der Zielposition mit einer definierten Verzégerungszeit
gestartet. Die Verzégerungszeit geben Sie mit dem Parameter "Verzdgerungszeit" vor.
Dies ist nur sinnvoll mit "Beschl./Bremsen auf v=0".

1/0 oder Zeit Der Folgeauftrag wird Uber ein Signal an einem digitalen Eingang oder einer definierten
Verzdgerungszeit gestartet.
Dies ist nur sinnvoll mit "Beschl./Bremsen auf v=0".
Wirksam ist das zuerst eintretende Ereignis (Startsignal oder Zeit abgelaufen) Voraus-
setzung: dem digitalen Eingang muss die Funktion "15, FStart Folge " zugewiesen sein
und die Zielposition muss erreicht sein.
Mit dem Parameter "Starten mit" kdnnen Sie die Logik vorwahlen und die Verzdge-
rungszeit geben Sie mit dem Parameter "Verzégerungszeit" vor.

Logik fur den digitalen Eingang, dem die Funktion "15, FStart_Folge" zugewiesen wurde.

Low-Pegel:

High-Pegel:

0..7v
12..30V / 7TmA

Eingabe der Verzogerungszeit zwischen Erreichen der Zielposition und Start des Folgeauftrages in ms.




ASCII Objekt-Referenz Startseite

Bildschirmseite "El. Getriebe"

Der Servoverstarker erhalt von einem anderen Gerat (Master-Servoverstarker, Schrittmotorsteuerung, Encoder
0.a.) einen Lagesollwert und regelt die Position der Motorwelle synchron zu diesem Master-(Fihrungs-)signal.
Zykluszeit des elektr. Getriebes 250 ps, ein tiber 1000 ps gemittelter Wert wird verwendet.

Getriebe Modus

Ubersetzung

|ASCII : GEARMODE Default : 6 qiiltig fir OPMODE 4 \

Die Fuhrung des Servoverstarkers kann Uber verschiedene Schnittstellen und aus unterschiedlichen Quellen
erfolgen. Anschlussbelegung der Stecker siehe Produkthandbuch.

ASCII : ENCIN (x) Default : 4096 glltig fur OPMODE 4
ASCII: GEARO (y) Default : 8192 glltig fir OPMODE 4
ASCIl: GEARI (z) Default : 8192 glltig fur OPMODE 4

Mit den Eingabefeldern in dieser Formel kdnnen Sie die elektrische Ubersetzung festlegen:

Ubersetzung = Eingangsimpulse pro Umdrehung * y (elektr.Getriebe, Korrekturfaktor tiber Analog-In 2)

X z

hierbei bedeuten: x = Normierung fur die Eingangsimpulse (256...tatsachliche Impulszahl)
y/z = Ubersetzung mit y=-32767...+32767 und z = 1...32767

Riickfragen bitte an unsere Applikationsabteilung.
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Bildschirmseite "Status"

Betriebsstunden

‘ASCII : TRUN ‘Default - gultig fur alle OPMODES

Anzeige der Betriebsstunden des Servoverstarkers, Speicherintervall: 8 min. Beim Abschalten der
24V-Versorgung kénnen maximal 8 min Betriebsdauer verloren gehen.

Die letzten 10 Fehler

Haufigkeit

Aktuelle Fehler

ASCIl : FLTHIST Default : - glltig fur alle OPMODES

Angezeigt werden die letzten 10 aufgetretenen Fehler und der Zeitpunkt ihres Auftretens bezogen auf die
Betriebsstunden.

[ASCII : ELTCNT Default : - gilltig fiir alle OPMODES \

Darstellung der Haufigkeit aller Fehler, die zum Abschalten des Servoverstarkers fuhrten.

|ASCII : ERRCODE Default : - |gilltig fir alle OPMODES \

Angezeigt werden die im Moment vom Servoverstarker gemeldeten Fehler (entsprechend den
Fehlermeldungen Fxx im LED-Display auf der Verstarkerfrontplatte)

Aktuelle Warnungen

Reset

ASCII : STATCODE Default : - ‘gijltig fur alle OPMODES

Angezeigt werden die im Moment vom Servoverstarker gemeldeten Warnungen (entsprechend den
Warnungen nxx im LED-Display auf der Verstarkerfrontplatte)

ASCII : CLRFAULT Default : - ‘gUItig fur alle OPMODES

Software-Reset des Servoverstarkers. Der Servoverstarker muss disabled sein.

Aktuelle Fehler werden gel6scht, die Firmware wird neu initialisiert und die Kommunikation wird neu aufgebaut.
Wenn nur einer der in der Fehlerliste mit einem Stern markierten Fehler anliegt, wird dieser Fehler geléscht
jedoch kein Reset des Verstarkers ausgelost.
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Bildschirmseite "Istwerte"

Analog Input 1,2 ASCII : ANIN1 Default : - gliltig fiir alle OPMODES
ASCIl : ANIN2 Default : - glltig fur alle OPMODES

Angezeigt werden die aktuellen Spannungen an den Sollwert-Eingangen in mV.

Pt (Mittelwert) |ASCII : 12T Default : - gilltig fiir alle OPMODES \

Die aktuelle, effektive Belastung wird in % vom eingestellten Effektivstrom Irms angezeigt.

Strom (Effektivwert)  [AscCIl: | Default : - |gilltig fiir alle OPMODES \

Angezeigt wird der Betrag des aktuellen Stromzeigers in Ampere (immer positiv).

Strom D-Anteil |ASCII : ID Default : - gilltig fiir alle OPMODES \

Angezeigt wird der Wert der Stromkomponente D (Id, Blindanteil) des Stromzeigers in Ampere.

Strom Q-Anteil [ASCII: 1Q Default : - gilltig fiir alle OPMODES \

Angezeigt wird der Wert der Stromkomponente Q (Iq, Wirkanteil) des Stromzeigers in A. Das angezeigte
Vorzeichen ist negativ bei generatorischem Betrieb (Motor wird gebremst).

Zwischenkreisspannung
|ASCII : VBUS Default : - gilltig fiir alle OPMODES \

Die vom Verstarker erzeugte DC-Zwischenkreisspannung wird in VV angezeigt.

Ballastleistung |ASCII : PBAL Default : - giiltig fiir alle OPMODES \

Die aktuelle Ballastleistung (gemittelt tiber 30 sek.) wird in W angezeigt.

Kiihlkérper-Temperatur
|ASCII : TEMPH Default : - |glltig fir alle OPMODES \

Die Temperatur des Kihlkérpers im Servoverstarker wird in °C angezeigt.

Innentemperatur |ASCII : TEMPE Default : - gilltig fiir alle OPMODES \

Die Innentemperatur im Servoverstarker wird in °C angezeigt.

Drehwinkel |ASCII : PRD Default : - |gilltig fir alle OPMODES \

Angezeigt wird der aktuelle Drehwinkel des Rotors (nur bei n < 20 min'1) in °mech und counts bezogen auf den
mechanischen Nullpunkt des Messsystems.

Drehzahl-Istwert |ASCII : V Default : - gilltig fiir alle OPMODES \

Angezeigt wird die aktuelle Drehzahl des Motors in min'1

Drehzahl-Sollwert  [ASCII: VCMD Default : - gilltig fiir alle OPMODES \

Angezeigt wird der aktuelle Drehzahlsollwert in min'1

Position |ASCII : PFB Default : - |gilltig fir alle OPMODES \
Angezeigt wird die aktuelle Ist-Position in ym
Schleppfehler |ASCII : PE Default : - gilltig fiir alle OPMODES \

Angezeigt wird der aktuelle Ist-Schleppfehler in um

Referenzpunkt Angezeigt wird, ob ein Referenzpunkt gesetzt ist oder nicht.
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Startseite

Start
Abbrechen
Speichern

Laden

Kanal

Mem

Auto/Min-Max

Aktualisieren

Trigger-Level

Trigger-Position

Trigger

Trigger-Signal

Auflésung

Zeit/Div

Bildschirmseite "Oszilloskop"

Zykluszeit der Messwertermittlung > 250 ps.

Grafische Darstellung verschiedener Werte in einem Diagramm. Sie kénnen bis zu drei GréRen in Abhangigkeit
von der Zeit gleichzeitig darstellen.

Start der Datenerfassung

Abbruch der Datenerfassung

Speichern der erfassten Messwerte auf Datentrager in CSV format (kann mit MS-Excel ausgewertet werden).
Laden einer CSV-Datei und Darstellung der Kurven im Diagramm.

Zuweisung der darzustellenden Gréfen zu den Kanalen. Zur Zeit sind folgende GroRen anwahlbar:

I_ist Drehmoment-(Strom-)istwert I_soll Drehmomentsollwert

n_ist Geschwindigkeitsistwert n_soll Geschwindigkeitssollwert

VBUS Zwischenkreisspannung s_fehl Schleppfehler

Aus Kanal wird nicht verwendet Benutzer- manuelle Eingabe
definiert

Fir jeden Kanal kann der Messbereich automatisch (Auto-Checkbox aktiv) oder manuell (Auto-Checkbox
inaktiv und min-max-Werte eingetragen) gewahlt werden.

Wenn aktiviert, wird bei einer neuen Aufzeichnung die Kurve der vorherigen Messung abgespeichert, um einen
Vergleich zweier Messungen zu ermdglichen. Die alten Messkurven werden in einer dunkleren Farbe darge-
stellt als die aktuellen. Die Messbereichseinstellungen mussen bei beiden Messungen identisch sind. Andern -
falls wird die "Mem"-Checkbox deaktiviert und gesperrt.

Umschaltung der Skalierung des Koordinatensystems von automatisch nach Minimum/Maximum

Laden und Anzeigen des zuletzt aufgezeichneten Datensatzes, sofern dieser im Verstarker noch nicht geléscht
oder Uberschrieben wurde.

Y-Wert fir die Triggerung
X-Wert fir die Triggerung (Zeit-Achse)
Triggerung auf die steigende oder fallende Flanke

Strom- und GeschwindigkeitsgroRen kénnen als Triggersignal verwendet werden. Zusatzlich kann mit "Direct"
die Triggerung sofort (unabhangig) gestartet werden. Die Einstellung "user-defined" ermdglicht es, einen
Parameter tiber ASCII manuell einzugeben.

Anzahl der Abtastungen/Zeiteinheit (Speichertiefe). Einstellung: fein, normal, grob

Skalierung der Zeit-Achse. Wahlen Sie die Zeit/Teileinheit. Einstellung: 1.....500 ms/Div
Gesamtlange der Zeitachse: 8 * x ms/Div



Service-Funktion

Service-Start
Service-Stop

Cursor-Funktion

Grundeinstellung

Wabhlen Sie eine der unten beschriebenen Servicefunktionen aus. Klicken Sie auf den Button "Parameter” und
stellen Sie die entsprechenden Parameter ein. Starten Sie dann die Funktion Uber den Button START. Die
Funktion wird solange ausgefihrt, bis Sie auf den Button STOP klicken oder die Funktionstaste F9 driicken.

Gleichstrom

Bestromen des Motors mit einstellbarem konstantem Gleichstrom und elektrischem
Feldwinkel. Die Umschaltung von Drehzahl- auf Strom-Regelung erfolgt automatisch, die
Kommutierung erfolgt unabhangig von der Riickfiihrung (Resolver 0.8.). Der Motor rastet
in einer Vorzugsstellung.

Drehzahl Fahren des Antriebs mit konstanter Drehzahl. Es erfolgt eine interne digitale Sollwert-
vorgabe (Geschwindigkeit einstellbar).

Drehmoment Fahren des Antriebs mit konstantem Strom. Es erfolgt eine interne digitale Sollwertvorgabe
(Strom einstellbar). Die Umschaltung von Drehzahl- auf Strom-Regelung erfolgt automa-
tisch, die Kommutierung erfolgt abhangig von der Riickfiihrung (Resolver 0.3.).

Reversier Fahren des Antriebs im Reversierbetrieb mit getrennt einstellbarer Geschwindigkeit und
Reversierzeit fur jede Drehrichtung.

Fahrauftrag Starten des auf der Serviceparameter-Seite gewahlten Fahrauftrages.

Zero Funktion zur automatischen Einstellung der Motorgeberphase in Bezug zur Phasenlage des
Motors. Diese Funktion ist nur in OPMODE2 verfugbar

Achtung

Bei Service-Funktion "Zero" geht die Motorwelle in Vorzugsstellung. Sie kann eine Bewegung von bis
zu * 60° ausfiihren, um dorthin zu gelangen

Starten der ausgewahlten Servicefunktion.

Stoppen der ausgewahlten Servicefunktion.

Bei der Anzeige eines Datensatzes (aus einer Datei oder durch Starten einer Aufzeichnung) werden durch
einen Mausklick in das Koordinatensystem die Werte der gemessene Signale fir den gewahlten Zeitpunkt
angezeigt. Durch einen Klick auRerhalb des Koordinatensystems oder einen Mausklick bei gedruickter
Shift-Taste werden die angezeigten Werte wieder ausgeblendet.

Stellt alle Funktionen der Bildschirmseite auf die Grundeinstellungen zurtck.
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Bildschirmseite "Service-Parameter eingeben™

Service-Parameter Einstellung der Parameter flr die Service-Funktionen.

Gleichstrom Sollwert Stromsollwert fir die Funktion
elektr.Winkel Winkel des elektr. Feldes
Drehzahl Geschwindigkeit Geschwindigkeit fuir die Funktion
Drehmoment Strom Strom fiir die Funktion
Reversier 'l Geschwindigkeit fiir den Rechtslauf
t1 Verfahrdauer fir den Rechtslauf
v2 Geschwindigkeit fur den Linkslauf
t2 Verfahrdauer fur den Linkslauf
Fahrauftrag Nr. Fahrauftragsparameter miissen auf der Seite "Parameter
Fahrauftrag" bearbeitet werden.
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Bildschirmseite "Bode Plot"

Diese Funktion ist erfahrenen Regelungstechnikern vorbehalten. Auf Anfrage bieten wir lhnen eine entspre-
chende Schulung an.

Mit Hilfe des Bode Plots konnen Sie den Drehzahlregelkreis unter Berticksichtigung der mechanischen Eigen-
heiten der Maschine analysieren und optimieren.

Der Bode Plot zeichnet den Frequenzgang des Drehzahlregelkreises auf. Das System wird durch eine sinus-
formige EingangsgroRe erregt. Die Ausgangsgrofie hat dieselbe Frequenz , jedoch eine andere Amplitude und
eine gewisse Phasenverschiebung.

Durch die Verhéaltnisse der Frequenzabhangigkeit der Amplitude (Amplitudengang) sowie der Phasenver-
schiebung (Phasengang) wird die komplette dynamische Eigenschaft des Regelkreises beschrieben.

Amplitudengang
Der Amplitudengang bezeichnet das frequenzabhangige Amplitudenverhaltnis in logarithmischer Darstellung
Phasengang

Der Phasengang beschreibt die frequenzabhangige Phasenverschiebung.

Zur qualitativen Beschreibung dieses Frequenzgangs des offenen Regelkreises werden folgende Kenndaten
verwendet:

Phasenreserve (open loop)

Abstand der Phasenkennlinie von der -180°-Geraden bei der Durchtrittsfrequenz, d.h. beim Durchgang der
Amplitudenkennlinie durch die 0-dB-Kennlinie.

Amplitudenreserve (open loop)

Abstand der Amplitudenkennlinie von der 0-dB-Linie beim Phasenwinkel -180°

Die Eigenschaften des geschlossenen Regelkreis werden mit Hilfe des Bode-Plots Uber die Begriffe
"Bandbreite" und "Peaking" bewertet:

Bandbreite (closed loop)

Als Bandbreite bezeichnet man die Frequenz, bei welcher das logarithmische Amplitudenverhaltnis auf -3 dB
abgefallen ist.

Peaking (closed loop)

Der Begriff Peaking beschreibt das Uberschwingen des geschlossenen Regelkreises, welches dem Maximum
im Amplitudengang entspricht.

Bode Plot Start der Datenerfassung.

Diese Funktion sollte nur von Experten genutzt werden. Nach Quittieren der Sicherheitsabfrage wird
die Bewegung mit interner Sollwertvorgabe sofort automatisch gestartet !

Top Abbruch der Datenerfassung

m Speichern der erfassten Messwerte auf Datentrager in CSV format (kann mit MS-Excel ausgewertet werden).
m Laden einer CSV-Datei und Darstellung der Kurven im Diagramm.

m Laden und Anzeigen des zuletzt aufgezeichneten Datensatzes.

m Bei der Anzeige eines Datensatzes (aus einer Datei oder durch Starten einer Aufzeichnung) werden durch

einen Mausklick in das Koordinatensystem die Werte der gemessene Signale fiir den gewahlten Zeitpunkt
angezeigt. Ein Klick auf3erhalb des Koordinatensystems setzt die Anzeige der Werte auf 0 zurtick.

Parameter... Aufruf der Bildschirmseite "Bode Plot Parameter”
Uber diese Seite werden Frequenzbereich sowie Anzahl der Schritte vorgegeben.
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—
Kommando

Bildschirmseite "Terminal"

Kommunikation mit dem Servoverstarker iber ASClI-Kommandos.

An den Servoverstarker gesendete Kommandos werden mit dem Zeichen "-->" gekennzeichnet, die Antworten
des Servoverstarkers erscheinen ohne vorangestelltes Zeichen.

Fir die Arbeit mit diesem integrierten Terminal gibt es folgende Einschrankungen:
[ ) Dargestellt werden die letzten 200 Zeilen
([ ] Die Ubertragung vom Servoverstérker zum PC ist pro Befehl auf maximal 1000 Byte begrenzt

[ ) Eine Zeitiiberwachung begrenzt die Ubertragungszeit in beide Richtungen auf 3 Sekunden
Wird die Zeichenzahl von 1000 oder die Ubertragungszeit von 3 Sekunden lberschritten, meldet das Terminal
einen Fehler.

Geben Sie hier das ASCII Kommando mit Parametern ein. Beenden Sie die Eingabe mit RETURN oder
betétigen Sie den Button UBERNEHMEN zum Start der Ubertragung.

Das Terminal Programm sollte nur von Experten genutzt werden. Es erfolgt oft keine Sicherheitsabfra-
ge.
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Bildschirmseite "PROFIBUS"

Die PROFIBUS-spezifischen Parameter, der Busstatus und die Datenworte in Sende- und Empfangsrichtung,
gesehen vom Bus-Master, werden angezeigt. Diese Seite ist hilfreich bei der Fehlersuche und Inbetriebnahme
der PROFIBUS- Kommunikation.

Baudrate Hier wird die vom PROFIBUS-Master vorgegebene Baudrate angezeigt.
PNO Identno. Die PNO-Identifikation ist die Nummer, die der Servoverstarker in der Liste der Ident-Nummern der

PROFIBUS-Nutzerorganisation hat

Adresse Stationsadresse des Verstarkers. Die ‘Adresse wird auf der Bildschirmseite "Basiseinstellungen” eingestellt.
PPO Typ Im Servoverstarker wird nur der PPO-Typ 2 des PROFIDRIVE-Profils unterstutzt.
BUS-Status Zeigt den aktuellen Status der Buskommunikation. Erst wenn die Meldung "Kommunikation OK" erscheint,

kénnen Daten Uber den PROFIBUS (ibertragen werden.

Input/Output-Buffer ~ Die Daten fiir den Input/Output werden nur tbertragen, wenn bei der Hardware-Konfiguration im Master die
Ansprechiberwachung fir den Servoverstarker aktiviert wurde.

Output
Das letzte vom Master gesendete Bus-Objekt wird dargestellt.
Input

Das letzte vom Master empfangene Bus-Objekt wird dargestellt.
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Startseite

Bildschirmseite "PROFIBUS Geratesteuerung”

Auf dieser Bildschirmseite werden die Bit-Zustande des Steuerwortes (STW) und des Zustandswortes (ZSW)
angezeigt. Der sich aus dem Zustandswort ergebende Geratezustand wird in der Zustandsmaschine visuali-
siert. Der aktuelle Zustand wird schwarz dargestellt, alle anderen Zustande grau. Zusatzlich wird der vorherige
Zustand durch Hervorhebung der Nummer des entsprechenden Pfeils visualisiert.

Die folgenden Tabellen beschreiben die Geratezustéande und die Ubergénge.

Zustande der Zustandsmaschine

Nicht einschaltbereit

Verstarker ist nicht einschaltbereit, Es wird keine Betriebsbereitschaft (BTB)
von der Verstarkersoftware gemeldet.

Einschaltsperre

Verstarker ist einschaltbereit, Parameter kénnen Gbertragen werden,
Zwischenkreisspannung kann eingeschaltet werden, Fahrfunktionen kénnen
noch nicht ausgefiihrt werden

Einschaltbereit

Zwischenkreisspannung muss angelegt werden, Parameter kénnen
Ubertragen werden, Fahrfunktionen kénnen noch nicht ausgefihrt werden

Betriebsbereit

Zwischenkreisspannung muss angeschaltet sein, Parameter konnen
Ubertragen werden, Fahrfunktionen kénnen noch nicht ausgefiihrt werden,
Endstufe ist eingeschaltet (enabled)

Betrieb freigegeben

kein Fehler steht an, Endstufe ist eingeschaltet, Fahrfunktionen sind freige-
geben (enabled)

Schnellhalt aktiv

Antrieb ist mit der Notbremsrampe gestoppt worden, Endstufe ist einge-
schaltet (enabled), Fahrfunktionen sind freigegeben (enabled)

Fehlerreaktion aktiv / Fehler

Tritt ein Geratefehler auf, wechselt der Verstarker in den Geratezustand
"Fehlerreaktion aktiv". In diesem Zustand wird das Leistungsteil sofort
abgeschaltet. Nach Ausfiihrung dieser Fehlerreaktion wird in den Zustand
"Stoérung” gewechselt. Dieser Zustand kann nur tGber das Bitkommando
"Fehler-Reset" verlassen werden. Dazu muss die Ursache fiir den Fehler
behoben worden sein (siehe ASCIl - Kommando ERRCODE).




Uberginge der Zustandmaschine

Ubergang 0 |Ereignis |Reset /24 V Betriebsspannung eingeschaltet
Aktion Initialisierung startet
Ubergang 1 |Ereignis |Initialisierung erfolgreich abgeschlossen, Verstérker Einschaltsperre
Aktion keine
Ubergang 2 |Ereignis |Bit 1 (Spannung sperren) und Bit 2 (Schnellhalt) im Steuerwort gesetzt
(Kommando: Stillsetzen). Zwischenkreisspannung liegt an.
Aktion keine
Ubergang 3 |Ereignis |Bit 0 (Einschalten) wird zusatzlich gesetzt (Kommando Einschalten)
Aktion Endstufe wird eingeschaltet (enabled). Antrieb hat ein Drehmoment.
Ubergang 4 |Ereignis |Bit 3 (Betrieb freigegeben) wird zusétzlich gesetzt (Kommando: Betriebsfreigabe)
Aktion Fahrfunktionen in Abhangigkeit der eingestellten Betriebsart werden freigegeben.
Ubergang 5 |Ereignis |Bit 3 wird geldscht (Kommando: Sperren)
Aktion Fahrfunktion wird gesperrt. Antrieb wird mit der relevanten Rampe
(Betriebsartabhangig) gebremst.
Ubergang 6 |Ereignis |Bit 0 wird geldscht (einschaltbereit).
Aktion Endstufe wird abgeschaltet (disabled). Antrieb hat kein Drehmoment.
Ubergang 7 |Ereignis |Bit 1 oder Bit 2 wird geléscht.
Aktion (Kommando: "Schnellhalt" oder "Spannung sperren")
Ubergang 8 |Ereignis |Bit 0 wird geléscht (Betrieb freigegeben -> einschaltbereit)
Aktion Endstufe wird abgeschaltet (disabled) - Motor wird momentenlos
Ubergang 9 |Ereignis |Bit 1 wird geléscht (Betrieb freigegeben -> Einschaltsperre)
Aktion Endstufe wird abgeschaltet (disabled) - Motor wird momentenlos
Ubergang 10 |Ereignis |Bit 1 oder 2 werden geldscht (betriebsbereit -> Einschaltsperre)
Aktion Endstufe wird abgeschaltet (disabled) - Motor wird momentenlos
Ubergang 11 |Ereignis |Bit 2 wird geldscht (Betrieb freigegeben -> Schnellhalt)
Aktion Antrieb wird mit der Notbremsrampe angehalten. Die Endstufe bleibt "enabled".
Sollwerte werden geldscht (z.B. Fahrsatznummer, digitaler Sollwert).
Ubergang 12 |Ereignis |Bit 1 wird geldscht (Schnellhalt -> Einschaltsperre)
Aktion Endstufe wird abgeschaltet (disabled) - Motor wird momentenlos.
Ubergang 13 |Ereignis |Fehlerreaktion aktiv
Aktion Endstufe wird abgeschaltet (disabled) - Motor wird momentenlos.
Ubergang 14 |Ereignis |Fehler
Aktion keine
Ubergang 15 |Ereignis |Bit 7 wird gesetzt (Fehler -> Einschaltsperre)
Aktion Fehler quittieren (je nach Fehler - mit / ohne Reset)
Ubergang 16 |Ereignis |Bit 2 wird gesetzt (Schnellhalt -> Betrieb freigegeben)
Aktion Fahrfunktion ist wieder freigegeben.

Die Zustandsiibergéange werden durch interne Ereignisse (z.B. Ausschalten der Zwischenkreisspannung) und
durch die Flags im Steuerwort (Bits 0, 1, 2, 3, 7) beeinflusst.




ASCII Objekt-Referenz Startseite

Adresse

Baudrate

LWL-Lange

Phase

Status

SERCOS SERVICE

Bildschirmseite "SERCOS"

|ASCII : ADDR Default : 0 giltig fiir alle OPMODES

Sercos Stationsadresse des Gerates. Die Adresse kann zwischen 0 und 63 im Bildschirm “Basiseinstellungen”
eingestellt werden. Adresse 0 kennzeichnet den Verstéarker als "repeater" im Sercos Ring.

|ASCII : SBAUD Default : 4MBaud gilltig fiir alle OPMODES \

Hier kdnnen Sie die Sercos-Baudrate einstellen.

|ASCII : SLEN [Default : 5m |gilltig fir alle OPMODES \

Mit diesem Parameter kann die optische Leistung der Datenubertragung der Lichtwellenleiterlange zur nachsten
Station im Sercos-Ring angepasst werden. Die Leitungslange kann von 1m bis 45m eingestellt werden.

Wenn die Leitungslénge nicht korrekt eingestellt ist, kann es zu Fehlern in der Telegramm-Ubertragung
kommen, die von der roten Fehler-LED auf der Erweiterungskarte gemeldet werden. Bei normaler, fehlerfreier
Kommunikation leuchtet die griine LED auf der Erweiterungskarte analog zur Lichtleiter-LED.

|ASCII : SPHAS Default : - giiltig fiir alle OPMODES \

Hier wird die aktuelle Phase der Sercos-Ubertragung angezeigt.

|ASCII : SSTAT Default : - gilltig fiir alle OPMODES \

Hier wird der aktuelle Zustand der Sercos-Ubertragung bezogen auf das Statuswort im Textformat angezeigt.

Mit dieser Schaltflache 6ffnen Sie die Sercos Service Seite.
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IDN lesen

Bildschirmseite "SERCOS SERVICE"

|ASCII : SERCOS Default : - giltig fiir alle OPMODES

Mit dieser Funktion kénnen Sie spezielle Sercos IDN Schalter lesen, die nicht Gber ASCIl Parameter erreichbar
sind. Schreiben Sie den IDN-Namen ins Eingabefeld und fordern Sie die Daten durch Betatigen der Schalt-
flache "Daten Ubertragen" an.

Listeneintrag lesen

EL 7 Dez/Hex

ASCII : SERCLIST Default : - glltig fur alle OPMODES

Mit diesem Parameter kann ein Element einer IDN-Liste ausgewahlt werden, das anschlieRend Gber Read IDN
gelesen werden kann.

In diesen Feldern steht das Ergebnis der Read IDN Funktion im dezimalen und hexadezimalen Format.

EL 7 Fehler beim Leser| ASCII : SERCERR Default : - giiltig fiir alle OPMODES

Dieser Parameter zeigt an, dass mit dem Kommando Read IDN fehlerhaft auf eine IDN zugegriffen wurde.

SERCOS Produkteinstellungen:

EOT Konsequenz (IDN P3015):

Uber diese Funktion wird das Verhalten beim Erreichen des Hardware-Enschalters eingestellt. Es kann
entweder eine Fehlermeldung (IDN P3015=1) oder eine Warnmeldung(IDN P3015=0) generiert werden.

Clearfault erlaubt coldstart (IDN P3016):

Hierliber kann eingestellt werden, dass Fehlermeldungen, die einen Kaltstart erfordern, bei einem
Reset-Kommando (IDN 99, ASCII CLRFAULT) nicht geléscht werden.

SERCOS Standardeinstellungen:

Positions-Sollwert Polaritat (IDN 55):

Uber diese Funktion kann die Polaritat des Positionssollwertes invertiert werden. Die Motorachse dreht im
Uhrzeigersinn, wenn ein positiver Lagesollwert ohne Invertierung anliegt.

Positions-Istwert 1 Polaritat:

Uber diese Funktion kann die Polaritat des ersten Positionsistwertes invertiert werden.

Positions-Istwert 2 Polaritat:

Uber diese Funktion kann die Polaritat des zweiten Positionsistwertes invertiert werden.

Geschwindigkeits-Sollwert Polaritat (IDN 43):

Uber diese Funktion kann die Polaritat des Drehzahlsollwertes invertiert werden. Die Motorachse dreht im
Uhrzeigersinn, wenn ein positiver Drehzahlsollwert ohne Invertierung anliegt

Geschwindigkeits-Istwert Polaritat:

Uber diese Funktion kann die Polaritat des Drehzahlistwertes invertiert werden.



ASCII Objekt-Referenz Startseite

Bildschirmseite "1/O Erweiterung"

Es werden die Zustande der einzelnen Kanale der 1/0-14/08-Erweiterungskarte sowie der Gesamtzustand der
Karte angezeigt.

PosReg1-5 Positionsregister 1 bis 5, Funktionszuweisung fir PosReg 1-4 auf der Seite "Positionierdaten”, fiir PosReg5 nur
uber ASCII

FError Schleppfehler (Low-aktiv), die GréRe des Schleppfehlerfensters wird auf der Seite "Lageregler” eingestelit.

Next-InPos Der Start jedes Fahrauftrages in einer automatisch nacheinander ausgefiihrten Folge von Fahrauftragen wird

durch Invertieren des Ausgangssignals gemeldet. Beim Start des ersten Fahrauftrages innerhalb der Fahrauf-
trags-Folge gibt der Ausgang ein Low-Signal aus.

InPos Das Erreichen der Zielposition (In-Positions-Fenster) eines Fahrauftrages wird durch Ausgabe eines
High-Signals gemeldet. Ein Kabelbruch wird nicht erkannt.
Die GréRe des In-Positions-Fensters wird auf der Bildschirmseite "Positionierdaten” furr alle glltigen Fahrauf-
trage eingegeben.

Start_MT No. I/O Start des Fahrauftrages, dessen Nummer bit-kodiert an den digitalen Eingangen anliegt (A0 bis A7). Eine
steigende Flanke startet den Fahrauftrag, eine fallende Flanke bricht den Fahrauftrag ab.

MT_Restart Setzt den zuletzt abgebrochenen Fahrauftrag fort.

Start_Jog v=x Starten der Einricht-Betriebsart "Konstante Geschwindigkeit" mit Angabe der Geschwindigkeit. Nach Auswahl

der Funktion kénnen Sie die Geschwindigkeit in Hilfsvariable "x" eingeben. Eine steigende Flanke startet die
Bewegung, eine fallende Flanke bricht die Bewegung ab.

Start_MT Next Der im Fahrsatz definierte Folgeauftrag mit der Einstellung "Starten iber I/O" wird gestartet. Die Zielposition
des aktuellen Fahrsatzes muss erreicht sein, bevor der Folgefahrauftrag gestartet werden kann.

m Warnung Schleppfehler bzw. Ansprechiiberwachung léschen.

Reference Abfrage des Referenzschalters

A0-7 Fahrsatznummer, Bit1 bis Bit8

ﬁ? Fehlermeldung der Erweiterungskarte. Ein Fehler kann folgende Ursachen haben: fehlende Spannungsver-

sorgung, Ausgang Uberlastet oder kurzgeschlossen.

m Zeigt an, das die 24V Spannungsversorgung fur die Erweiterungskarte vorhanden ist.
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Startseite

Fehler- und Warnmeldungen

Fehlermeldungen

Auftretende Fehler werden im LED-Display an der Frontplatte liber eine Fehlernummer kodiert und auf der
Bildschirmseite "STATUS" angezeigt. Alle Fehlermeldungen fiihren zum Offnen des BTB-Kontaktes und zum
Abschalten der Verstarker-Endstufe (Motor wird drehmomentfrei). Die Motorhaltebremse wird aktiviert. Fehler,
die durch die Netzliberwachung erkannt werden, werden erst nach Enablen des Servoverstarkers gemeldet.

Detaillierte Beschreibung finden Sie beim Parameter ERRCODE.

Nummer |Bezeichnung Erklarung
E/S/IA/P |Status Meldungen Statusmeldungen, kein Fehler
Status Meldung Verstarker aktualisiert die Startkonfiguration
FO1* Kuhlkérpertemperatur Kuhlkérpertemperatur zu hoch. _
Grenzwert vom Hersteller auf 80°C eingestellt
Uberspannung Uberspannung im Zwischenkreis.
F02* -
Grenzwert abhéngig von der Netzspannung
F03* Schleppfehler Meldung des Lagereglers
F04 Ruckflhrung Kabelbruch, Kurzschluss, Erdschluss
FO5* Unterspannung Unterspannung im Zwischenkreis. _
Grenzwert vom Hersteller auf 100V eingestellt
Motortemperatur Temperaturfuhler defekt oder Motortemperatur zu hoch. Grenzwert
F06 o
vom Hersteller auf 145°C eingestellt
Fo07 Spannungen intern interne Versorgungsspannungen fehlerhaft
F08* Uberdrehzahl Motor geht durch, Drehzahl unzuléssig hoch
F09 EEPROM Checksummenfehler
F10 Reserve Reserve
F11 Bremse Kabelbruch, Kurzschluss, Erdschluss
F12 Motorphase Motorphase fehlt (Leitungsbruch 0.3.)
F13* Innentemperatur Innentemperatur zu hoch
F14 Endstufe Fehler in der Leistungsendstufe
F15 I’t max. I’t-Maximalwert Gberschritten
F16* Netz-BTB Fehlen von 2 oder 3 Phasen der Einspeisung
F17 A/D-Konverter Fehler in der analog-(l:ligitaI-V\/"andIung, oft hervorgerufen durch sehr
starke elektromagnetische Stérungen
F18 Bremsschaltung Bremsschaltung defekt oder Einstellung fehlerhaft
F19* Netzphase Fehlen von eir_]_er Phase c_ler Einspei_sung
(Abschaltbar fiir den Betrieb an zwei Phasen)
F20 Slotfehler Slotfehler (Hardwarefehler der Erweiterungskarte ERRCODE)
F21 Handlingfehler Softwarefehler der Erweiterungskarte
F22 Erdschluss nur bei 40A und 70A Typen
F23 CAN Bus aus Schwerwiegender CAN Bus Kommunikationsfehler
F24 Warnung Warnungsanzeige wird als Fehler gewertet
F25 Kommutierungsfehler Kommutierungsfehler
F26 Endschalter Referenzfahrt-Fehler (Hardware-Endschalter erreicht)
F27 Option AS Fehler bei der Bedienung der Option -AS-, Ei_ngénge
AS-ENABLE und ENABLE wurden gleichzeitig gesetzt
Externe Trajektorie Sollwertsprung bei der Vorgabe der externen Positions-Trajek-
F28 o . > e
torieuberschreitet den maximal zuldssigen Wert.
F29 Slot Fehler abhangig von Erweiterungskarte, sieche ERRCODE.
F30 Emergency Timeout Timeout Not-Stopp
F31 Makro Makro Programm Fehler
F32 Systemfehler Systemsoftware reagiert nicht korrekt

* = Diese Fehlermeldungen kénnen ohne Reset mit dem ASCII-Kommando CLRFAULT zurtickgesetzt werden.
Wenn nur einer dieser Fehler anliegt und der RESET-Button oder die 1/0O-Funktion RESET verwendet wird, wird
ebenfalls nur das Kommando CLRFAULT ausgefuhrt.




Warnmeldungen

Auftretende Stoérungen, die nicht zum Abschalten der Verstarker-Endstufe fiihren (BTB-Kontakt bleibt
geschlossen) , werden im LED-Display an der Frontplatte Uber eine Warnungsnummer kodiert und auf der
Bildschirmseite "STATUS" angezeigt. Warnungen, die durch die Netziiberwachung erkannt werden, werden
erst nach Enablen des Servoverstarkers gemeldet.

Detaillierte Beschreibung finden Sie beim Parameter STATCODE.

Nummer | Bezeichnung Erklarung
E/S/IA/P | Status Meldungen Statusmeldungen, kein Fehler
ce Status Meldung Verstarker aktualisiert die Startkonfiguration
n01 1%t I’t-Meldeschwelle liberschritten
n02 Bremsleistung eingestellte Bremsleistung erreicht
n03* S_fehl eingestelltes Schleppfehler-Fenster tberschritten
n04* Ansprechiberwachung Ansprechiberwachung (Feldbus) aktiv
n05 Netzphase Netzphase fehlt
n06* Sw-Endschalter 1 Software-Endschalter 1 Gberschritten
n07* Sw-Endschalter 2 Software-Endschalter 2 Gberschritten
n08 Fahrauftrag_Fehler Ein fehlerhafter Fahrauftrag wurde gestartet
n09 Kein Referenzpunkt Beim Fahrauftrag-Start war kein Referenzpunkt gesetzt
n10* PSTOP Endschalter PSTOP betatigt
n11* NSTOP Endschalter NSTOP betatigt
Motordefaultwerte nur ENDAT oder HIPERFACE® : Unterschiedliche Motornum-
n12 geladen mern in Encoder und Verstarker gespeichert, Motordefaultwerte
wurden geladen
n13* Slot Warnung 24V Versorgung der I/O-Erweiterungskarte fehit
SinCos-Feedback SinCos Kommutierung (wake & shake) nicht vollzogen, wird bei
n14 freigegebenem Verstarker und ausgefihrtem wake & shake ge-
I6scht
n15 Tabellenfehler Geschwindigkeits-Strom Tabelle INXMODE 35 Fehler
n16 Summenwarnung Summenwarnung fir n17 bis n31
Feldbus Sync Synchronisation wird generiert wenn der Antrieb auf Synchroni-
n17 sation (SYNCSRC) eingestellt ist aber nicht synchronisiert ist
(z.B. CAN-Sync).
n18 Multiturn Uberlauf Maximale Anzahl von Umdrehungen Uberschritten
n19 Rampe beim Fahrsatz wurde |Wertebereichliberschreitung bei Fahrsatzdaten
begrenzt
n20 GMT Daten Fehlerhafte "Graphical Motion Task" Daten
n21 Warnung durch SPS Bedeutung geht aus Programm hervor
Programm
Motortemperatur Uberschritten | Die Warnung gibt dem Anwender Reaktionsmdglichkeiten,
n22 bevor der Fehler “Motortbertemperatur” zur Reglerabschaltung
fuhrt
n23-n31 Reserve Reserve
n32 Firmware Betaversion Firmwareversion ist nicht freigegeben

* = Diese Warnmeldungen fihren zu einem gefiihrten Stillsetzen des Antriebs (Bremsung mit Notrampe)
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Beseitigung von Stérungen

Startseite

Abhangig von den Bedingungen in lhrer Anlage kdnnen vielfaltige Ursachen fir die auftretende Stérung verant-
wortlich sein. Bei Mehrachssystemen kénnen weitere versteckte Fehlerursachen vorliegen.
Unsere Applikationsabteilung hilft Ihnen bei Problemen weiter.

Hilfe bei Fehlern

Display ‘ Bedeutung

Ursache

Behebung / Erkldarung

Fehlermeldung
Kommunikationsstérung (Inbetrieb-
nahme-Software)

falsche Leitung verwendet

Nullmodem-Leitung verwenden

Leitung auf falschen Steckplatz am Servover-
starker oder PC gesteckt

Leitung auf richtige Steckplatze am Servover-
starker und PC stecken

falsche PC-Schnittstelle gewahlt

Schnittstelle korrekt anwahlen

FO1* Kihlkorpertemperatur Umgebungstemperatur zu hoch Grenzwert vom Hersteller auf 80°C eingestellt.
Umgebungstemperatur senken.

Verstarker verschmutzt Luftungsschlitze kontrollieren / ausblasen.
Luftfilter verwenden.

Lifter defekt / nicht kontaktiert Luftstrom / Liftergerausch kontrollieren, falls
defekt, Verstarker an Hersteller zur Reparatur
senden.

Zu kleiner Wert MAXTEMPH bereich 20 .. 85°C, default 80°C

Kein Luftstrom durch beengten Einbau Umbau des Schaltschranks. Klimagerat
einbauen.

Hardware defekt Verstarker an Hersteller zur Reparatur senden

F02* Uberspannung im Bremsenergie zu hoch Vorher Anzeige von ,n02“ Evtl. externen
Zwischenkreis. Bremswiderstand verwenden oder bei
mehreren Verstarkern Zwischenkreise
Grenzwert abhangig von verbinden.
der eingestellten Netzspan- Netzspannung zu niedrig eingestellt Auf Bildschirmseite Basiseinstellungen die
nung Netzspannung korrekt einstellen

Bremswiderstand falsch konfiguriert Auf Bildschirmseite Basiseinstellungen die
Angaben fiir den internen bzw. externen
Bremswiderstand korrekt einstellen

Bremswiderstand nicht korrekt angeschlossen |Verdrahtung prifen (siehe Produkthandbuch).
Interner Bremswiderstand: Briicke am Stecker
muss vorhanden sein!

Externer Bremswiderstand: Briicke am
Stecker muss entfernt sein!

Sicherung im Bremswiderstand hat ausgeldst | Sicherung ersetzen

Bremsrampen zu steil Auf Bildschirmseite Drehzahlregler die Brems-
rampen verlangern

Zwischenkreise nicht verbunden Bei mehreren Verstarkern gleicher Familie die
DC-Zwischenkreise verbinden (siehe Produkt-
handbuch)

F03* Schleppfehler Meldung des | Achse ist mechanisch schwergéangig oder Mechanik prifen
Lagereglers (nurin blockiert
OPMODE 5 oder 6) Drehmoment reicht nicht fiir die eingestellten | Flachere Rampen fahren(ACC, DEC)

Rampen

Rampen im Drehzahlregler sind langer als die |Beschleunigungsrampe (ACC) und Brems-

Rampen im Positionsregler rampe (DEC) im Drehzahlregler senken

Verstarkungen zu klein eingestellt. Achse zu | Verstarkung anpassen, Bildschirmseiten

undynamisch Drehzahlregler und evtl. Lageregler

Verstarkungen zu grof} eingestellt. Achse Verstarkung anpassen, Bildschirmseiten

schwingt Drehzahlregler und evtl. Lageregler, Filter
einsetzen

IPEAK (Maximaler Strom) zu niedrig Schleppfehlerfenster vergréfRern (Bildschirm-
seiten Positionierdaten) oder gréRReren
Verstarker / Motor einsetzten, IPEAK
erhdhen.
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F04 Ruckfiihrung Kabelbruch | Kurzschluss, Erdschluss Kontrolle der Feedbackleitung
Geber defekt Geber / Motor tauschen

Kontakte im Stecker nicht in Ordnung

Durchmessen der Kontakte

Falsches Feedback eingestellt

Siehe FBTYPE

Falsche / defekte Feedbackleitung

Leitung kontrollieren (Besonders kritisch im
Kabelschlepp)

Nicht kompatibles Feedback

Siehe FBTYPE

Schlecht geschirmte Leitungen

Einsatz von geigneten Leitungen (siehe
Produkthandbuch)

Zu lange Feedbackleitung

Max. zulassige Leitungslange einhalten (siehe
Produkthandbuch)

Einkopplung von Stdrsignalen

Abschirmung prifen, Mindestabstand
zwischen Leistungskabeln und Signalverbin-
dungen einhalten (siehe Produkthandbuch)

F05* Unterspannung Netzschiitz nicht geschlossen Verdrahtung / Not-Aus / Steuerlogik / ...
Einschaltreihenfolge nicht beachtet Zuerst das Uber den BTB Kontakt geschaltete
Leistungsschitz einschalten und ca. 0,5s
spater das Enable-Signal zuschalten
Not-Aus hat die Netzspannung abgeschaltet |Information an Bediener
Parameter VBUSMIN zu klein eingestellt Anpassung des Parameters, z.B.: bei 48VDC
Anwendungen.
Bei einigen Applikationen muss mit Beispiel: Positionieren der Achse bei Netzaus-
UVLTMODE 0 die Uberwachung abgeschaltet |fall.
werden
F06 Motortemperatur Motortemperatur zu hoch Falsche Motorparameter / Schlechte Kiihlung
Temperaturfiihler defekt Widerstand des Fiihlers messen.
Schalter:
-niedrige Temperatur: Schalter geschlossen
-hohe Temperatur: Schalter offen.
Kaltleiter (PTC):
-niedrige Temperatur: kleiner Widerstand
-hohe Temperatur: hoher Widerstand
Stecker der Rickfuhreinheit lose oder Stecker-/Leitungskontrolle
Ruckfluhrleitung unterbrochen
Motor ohne Temperaturfuhler Einbau einer Briicke im Stecker
Abschaltschwelle fir Temperaturfiihler zu Parameter MAXTEMPM einstellen (auf
niedrig eingestellt Abschaltschwelle, siehe Parameterbeschrei-
bung)
Verstarker defekt Temperaturkontakt zur Uberpriifung an der
Resolver- oder SinCos-Schnittstelle tberbrt-
cken
Nicht unterstutzter Thermoschalter / Element | Applikationsabteilung kontaktieren
FO7 Interne Versorgungsspan- | Externer Kurzschluss oder Uberlast einer Alle Stecker auRer 24V abziehen und prifen,

nungen fehlerhaft

Versorgungsspannung

ob der Fehler beim Einschalten wieder auftritt

24V fur Verstarkerlogik unterschritten

Toleranzvorgaben der 24V-Spannungsversor-
gung einhalten (siehe Produkthandbuch)

Motorbremse mit zu hoher Stromaufnahme.

Max. Motorbremsstrom einhalten (siehe
Produkthandbuch), Bremse mit externer
Spannung versorgen.

Hardware defekt

Verstarker an Hersteller zur Reparatur senden

Feedback System mit zu hoher Stromauf-
nahme

Applikationsabteilung kontaktieren
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F08* Uberdrehzahl - Motor geht | Drehzahl unzuléssig hoch VOSPD (Grenzdrehzahl) Gberprifen und
durch gegebenenfalls. erhdhen.

Drehzahl unzuléassig hoch Uberschwingen durch Parametrierung der
Verstarkungen vermindern

Feedbackleitung defekt (evtl. durch Wackeln an der Leitung tber-
priifen) Leitung austauschen

VLIM zu niedrig Beim neuen Einladen eines Motors werden
auch schneller drehende Motoren mit nur
maximal 3.000 U/min eingetragen. Fir héhere
Drehzahlen muss die Enddrehzahl und die
Uberdrehzahl angepasst werden.

Motor schwingt. Parameter Anpassung

Tabellen Fahrauftrag mit zu kleiner Zeitvor- Sollzeiten vergroRern oder Motor mit héherer

gabe. Nenndrehzahl verwenden

Feedback des falschen Motors eingesteckt. Zuordnung prifen und korrigieren

Motorphasen vertauscht Belegung priifen

Feedback falsch eingestellt Winkeloffset korrekt einstellen (MPHASE)

F09 EEPROM Checksummen- |Verstarker wahrend des Speichervorgangs Parameter erneut einspielen und speichern
fehler ausgeschaltet

Von Hand geanderter Parametersatz mit Kleinbuchstaben in Grossbuchstaben aban-

Kleinbuchstaben eingeladen. dern

Hardware defekt Verstarker an Hersteller zur Reparatur senden

F10 Reserve - -
F11 Motorbremse Kabelbruch | Kurzschluss, Erdschluss Kabel ersetzen

Motorleitung ohne Bremsadern Passende Motorleitung anschliefen

Motor ohne Bremse MBRAKE auf 0 setzten

Zu kleine Stromaufnahme der Motorbremse. | Stromaufnahme auf min. 150mA erhéhen
(z.B. durch Parallelwiderstande).

Hardware defekt Verstarker an Hersteller zur Reparatur senden

F12 Motorphase Schlecht oder nicht aufgelegter Schirm der Schirmanbindungen kontrollieren

Motorleitung

Starke auf’ere EMV Stérungen Zusatzliches Auslegen der Motorschirme auf
der Montageplatte des Schaltschrankes.

Zu hohe Kapazitat der Motorleitung Verwendung einer Motordrossel / Leitungs-
langer verkirzen / geeignete Leitungen
verwenden

Eingebautes Motorschiitz schaltet nicht recht- |Schiitz Gberpriifen

zeitig.

Eingebautes Motorschiitz hat verbrannte Schiitz Gberprifen

Kontakte.

Verstarker defekt Verstarker an Hersteller zur Reparatur senden

Motorstecker nicht eingesteckt am Verstarker. | Stecker priifen

Motorstecker nicht eingesteckt am Motor. Stecker priifen

F13* Umgebungstemperatur zu | Umgebungstemperatur zu hoch Kuhlgerat einsetzen
hoch Erfassung defekt (oft gleichzeitig mit F17) Verstarker an Hersteller zur Reparatur senden
Abschaltschwelle zu klein TEMPE erhéhen
Schaltschrank zu warm. Kuhlgerat einsetzen
F14 Endstufe Kurzschluss in der Motorleitung Motorleitung ersetzen

Endstufe defekt

Verstarker an Hersteller zur Reparatur senden

Isolationsfehler im Motor

Mit Ohmmeter zwischen den Motorphasen

messen: mussen symmetrisch sein. Motor-
phasen gegen PE messen, muss unendlich
sein. Falls vorhanden mit Hochspannungs-
tester Motorphasen gegen PE messen.

Motorschiitz schaltet nicht rechtzeitig.

Schaltreihenfolge priifen

Motorschiitz hat verbrannte Kontakte.

Motorschitz ersetzen.

Kurzschluss im Stromkreis des externen
Bremswiderstandes

Durchmessen, Kurzschluss beheben
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F15 I?t-Maximalwert tUber- Antrieb ist mechanisch schwergéangig Mechanik prifen, grofReren Verstarker/Motor
schritten einsetzen

Sinus? Rampen

Beschleunigungs-/Bremsrampen verlangern
(ACC, DEC)

Falsche Auslegung

Applikationsabteilung kontaktieren

Phasenwinkel zwischen Feedback und
Magnetelementen im Motor nicht korrekt.

MPHASE korrigieren, evtl. mit ZERO neu
einstellen.

Zu steile Rampen

Beschleunigungs-/Bremsrampen verlangern
(ACC, DEC)

Zu kleine Pausenzeiten

Erholungspausen zwischen Fahrauftragen
verlangern (Bildschirmseite Fahrauftrage)

Schwingen im Stromregler

Verstarkung MLGQ und Nachstellzeit KTN
anpassen

Motor hat Windungsschluss (nur bei Teil-
schluss)

Motor ersetzen

F16* Netz-BTB, Fehlen von 1, 2 |Bei einphasiger Einspeisung ist dreiphasiger | Auf Bildschirmseite Basiseinstellungen korri-

oder 3 Phasen der Einspei- | Betrieb eingestellt. gieren

sung Fehlende Phasen bei der Einspeisung. Verdrahtung/Sicherungen/Hauptschiitz priifen
Fir eine DC Einspeisung werden besondere | Applikationsabteilung kontaktieren
Einstellungen bendtigt.
Verstarkerfreigabe (Enable) lag an, obwohl Verstarker erst freigeben, wenn die Netzspan-
keine Netzspannung vorhanden war nung eingeschaltet ist (Einschaltreihenfolge

bachten)

F17 A/D-Konverter Fehler Starke elektromagnetische Stérungen EMV-Stérungen reduzieren, Abschirmung und
Erdung Uberprifen. Gerate, die Magnetfelder
erzeugen, mit gréBerem Abstand zum
Verstarker montieren.

Verstarker defekt Verstarker an Hersteller zur Reparatur senden

F18 Bremsschaltung Externer Bremswiderstand gewahlt, aber nicht | Auf Bildschirmseite Basiseinstellungen korri-

angeschlossen gieren

Schalttransistor defekt Verstarker an Hersteller zur Reparatur senden

F19* Zwischenkreis Es liegt keine Spannung an den Leistungsan- |Leistungsversorgung einschalten

(Abschaltbar fiir den schlissen an.
Betrieb an zwei Phasen) | Spannungsklasse ist falsch parametriert. VBUSMIN anpassen

Zu starke Belastung des Zwischenkreises Parameter oder Hardware anpassen

beim Beschleunigen in Kombination mit einer

weichen Spannungsquelle (Trenntrafo)

F20 Slotfehler Hardwarefehler der Erweiterungskarte Bei Erweiterungskarte 1/0-14/08 die externe

Spannungsversorgung der Karte Uberprifen
Falsche PROFIBUS-Karte Applikationsabteilung kontaktieren
Firmware unterstitzt die eingesteckte Karte | Applikationsabteilung kontaktieren
nicht.
Karte steckt nicht korrekt Karte herausziehen und gemaf Beschreibung
im Produkthandbuch neu einstecken und fest-
schrauben.
Stromaufnahme der Einsteckkarte zu hoch. Applikationsabteilung kontaktieren
F21 Handlingfehler Softwarefehler der Erweiterungskarte Applikationsabteilung kontaktieren
Nicht zulassige Einsteckkarte Applikationsabteilung kontaktieren
F22 Reserviert - -
F23 CAN Bus Schwerwiegender CAN Bus Kommunikations- | CAN Leitung / Steuerung tberprifen
fehler
F24 Warnung Warnmeldung wird als Fehler ausgegeben Mit dem Parameter WMASK kann ausgelesen

werden welche Warnung(en) als Fehler
gewertet werden. Anhand dieser Information
muss in der Liste mit Warnmeldungen nach-
geschlagen werden. Parameter LASTWMASK
gibt an, welche Warnung zuletzt zu F24
gefiihrt hat.
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F25 Kommutierungsfehler Verdrahtungsfehler Motorphasen Motorleitung durchtesten — DIR anpassen
(Mogliches Durchgehen Verdrahtungsfehler Feedbackleitung Drehrichtung im Monitorfenster kontrollieren,
des Motor) Kraftvektor und Feedbackleitung durchtesten — DIR anpassen
Bewegung sind entgegen- | Spiel / Schwingen der Mechanik Mechanik untersuchen und gegebenenfalls
gesetzt. richten

Uberwachung zu empfindlich VCOMM erhoéhen (VCOMM = MSPEED
bedeutet minimale Empfindlichkeit)

Motorleitung / Feedbackleitung von einem Zuordnung Verstarker-Motor prifen und korri-

anderem Motor aufgesteckt. gieren.

Offset zu hoch Resolverpolzahl (RESPOLES), Motorpolzahl
(MPOLES) und Offset (MPHASE) Uberpriifen

Wake&Shake fehlgeschlagen Wake&Shake durchfihren

F26 Endschalter Referenz- Kabelbruch der Endschalterleitungen Leitung durchmessen

fahrt-Fehler Nicht zur Achse gehérende Endschalter ange- | Zuordnung Endschalter-Achse priifen und
schlossen. korrigieren.
Hardware - Endschalter | Keine Endschalter angeschlossen. Eingangsfunktionen deaktivieren (Bildschirm-
erreicht (definiert durch seite I/0 digital
REFLS) Endschalter vertauscht. PSTOP und NSTOP den Eingange korrekt
zuordnen (Bildschirmseite /O digital
F27 AS Fehler Die AS Freigabe wurde gleichzeitig oder Einschaltreihenfolge einhalten (siehe Produkt-
spater als die Verstarkerfreigabe Enable handbuch)
geschaltet.
Kabelfehler in der Ansteuerung. Leitungen durchmessen, Verdrahtung prifen.

F28 Feldbus, ext.Trajektorie Fehler ,externe Trajektorie” Anpassung der vorgegebenen Werte (VLIM /

wird generiert, wenn der Sollwertsprung bei PVMAX)

der Vorgabe der externen Positions-Trajek-

torie den maximal zulassigen Wert Uber-

schreitet.

EtherCAT: Der Fehler “Synchronisation” wird |EtherCat System prifen.
generiert wenn der Antrieb im Phasenhochlauf

nicht synchronisieren lasst bzw. wenn der

Antrieb im EtherCAT Zustand ,Operational”

seine Synchronisation verliert.

F29 Feldbus nicht synchroni- Timing Fehler Kommunikations- Problem durch die Ansteue-

siert rung
Spannungsversorgung Externe Spannungsversorgung einer Einstec-
kkarte fehlt.
Nicht kompatible Karte Applikationsabteilung kontaktieren

F30 Emergency Timeout Rampe zu gross DECSTORP verkirzen
Timeout Not-Stopp Spitzenstrom zu niedrig eingestellt IPEAK vergréRern
Default 5.000ms Zeit zu kurz eingestellt EMRGTO vergrofiern

Verstarker zu klein GroReren Verstarker wahlen
Motor kommt in der einge-
stellten Zeit nicht zum Still-
stand

F31 Fehler in der Makro Endlosschleife im Programm Programm Uberprifen
Programmierung Zu rechenaufwandige Berechnungen in den  |Programm Uberprifen Tip: Immer "Debug on"

schnellen Tasks. fir Tests verwenden.

F32 Systemfehler Prozessor uberlastet Zu viele Teilnehmer im Netzwerk/zu schnelle
Systemsoftware reagiert Baudrate/zu komplexe Funktionen (PLC)
nicht korrekt Hardware defekt Verstérker an Hersteller zur Reparatur senden

Hilfe bei Warnungen

Display |Bedeutung Ursache Behebung / Erklarung

n01 I2t: Strombelastung Uber- | Mechanik schwergangig Mechanik prifen
schreitet die eingestellte Verstérker unterdimensioniert Verstarker mit h6herem Strom einsetzen
Meldeschwelle |2TLIM. Motor unterdimensioniert Motor mit h6herem Strom einsetzen

Fahrprofil zu agressiv Erholungszeiten definieren
n02 Die Bremsleistung Uber- falsche Bremsleistung eingestellt Einstellung prifen

schreitet den eingestellten
Grenzwert PBALMAX.

Leistung des internen Bremswiderstandes zu
gering

externen Bremswiderstand verwenden,
Bremsrampen verlangern (DEC / DECSTOP )




Display

Bedeutung

Ursache

Behebung / Erklarung

n03

Schleppfehler lberschreitet
den Grenzwert PEMAX.

Mechanik schwergangig

Mechanik prifen

Verstarker unterdimensioniert

Verstarker mit hdherem Strom einsetzen

Fahrprofil zu agressiv

Erholungszeiten definieren, Rampen
verlangern

Schleppfehler zu klein eingestellt

Einstellung uberpriifen

n04 Uberwachung der Feldbus- | Bei Inbetriebnahme: kein Feldbus vorubergehend Watchdog deaktivieren
kommunikation hat ange- |angeschlossen (EXTWD = 0)
sprochen (EXTWD). Im Betrieb: Kommunikationsproblem Bus-Installation prifen
n05 Eine der drei Netzphasen Netzanschluss, Sicherungen und Netzschitz
fehlt prifen
n06 Eingestellte Position des | Achse wurde uber die als Endposition konfigu- | Position der Achse und Einstellung des Soft-
Software- Endschalter 1 rierte Position hinaus bewegt ware-Endschalters iberpriifen
SWE1 ist unterschritten
n07 Eingestellte Position des | Achse wurde Uber die als Endposition konfigu- | Position der Achse und Einstellung des Soft-
Software- Endschalter 2 rierte Position hinaus bewegt ware-Endschalters tiberprifen
SWE?2 ist Giberschritten
n08 Fahrauftrag fehlerhaft Gestarteter Fahrauftrag existiert nicht (Chec- |Fahrauftrag neu anlegen
ksumme fehlerhaft)
Zielposition liegt auflerhalb des zulassigen Software-Endschalter und Zielpositionen
Bereiches prifen
Beschleunigungswerte fehlerhaft Einheiten und Zahlenwerte prifen
OPMODE lasst Funktion nicht zu Korrekten OPMODE einstellen
n09 Kein Referenzpunkt Bei Start eines Fahrauftrages war noch kein  |Referenzfahrt ausfiihren oder Referenzpunkt
Referenzpunkt gesetzt. setzen
n10 Hardware- Endschalter Positiver Endschalter hat angesprochen Achse in negative Richtung vom Endschalter
PSTOP fahren
Endschalter nicht angeschlossen Parametrisierung der digitalen I/Os andern
oder Endschalter anschlieRen
Endschaltersensor hat falsche Logik. Offner als Endschalter einsetzen (statt
Schlieler).
n11 Hardware- Endschalter Negativer Endschalter hat angesprochen Achse in positive Richtung vom Endschalter
NSTOP fahren
Endschalter nicht angeschlossen Parametrisierung der dig. I/Os andern oder
Endschalter anschlielen
Endschaltersensor hat falsche Logik. Offner als Endschalter einsetzen (statt
SchlieRer).
n12 Motordefaultwerte geladen |Motornummern in Encoder und Verstarker Motornummer mit SAVE im EEPROM spei-
weichen voneinander ab chern und Gber HSAVE im Encoder.
n13 Erweiterungskarte 24V-Versorgung fiir die I/O-Erweiterungskarte | Verdrahtung und 24V-Netzteil priifen
fehlt
n14 SinCos-Feedback SinCos-Kommutierung (wake&shake) nicht Verstarker enablen
vollzogen
n16 Summenwarnung Summenmeldung fir die Warnungen Siehe gemeldete Warnung
n17...n31
n17 Feldbus Sync CAN Sync ist aktiviert, wird aber nicht oder Feldbus Einstellungen priifen
nicht synchron von der Steuerung gesendet.
n18 Multiturn Uberlauf mehr als +/-2048 Umdrehungen bei ange- Ignorieren bzw. Uberwachung mit DRVCNFG
schlossenem Multiturn-Geber gezahlt Bit7=1 deaktivieren
Motor vor Montage auf Geberposition 0 fahren
n19 Rampe beim Fahrsatz zulassiger Wertebereich durch die Fahrsatz- |Fahrsatzdaten uberprifen
wurde begrenzt daten Uberschritten
n20 Ungiiltiger Fahrsatz Daten des zuletzt gestarteten Fahrsatzes
Uberprifen. Die Fahrsatznummer gegebenen-
falls mit MOVE ermitteln.
n21 Warnung durch SPS Nur bei Makroprogramm im Servoverstarker | Anwendungsspezifisch
Programm
n22 Motortemperatur Uber- Eingestellte Warnschwelle tiberschritten, Motortemperatur prifen.
schritten Motor lberlastet
Mechanik schwergangig/blockiert Mechanik prifen
n32 Firmware Betaversion Nur zu Testzwecken Verwendung der Firmware auf eigene Gefahr




Tipps bei sonstigen Problemen

Die unten beschriebenen Situationen werden nicht unbedingt durch einen Fehler oder eine

Warnung gemeldet.

Problem

mogliche Fehlerursachen

MaRBnahmen zur Beseitigung der Fehlerursa-
chen

Motor dreht nicht

Servoverstarker nicht freigegeben

ENABLE-Signal anlegen

Software nicht freigegeben

Softwareenable geben

Sollwertleitung unterbrochen

Sollwertleitung prifen

Motorphasen vertauscht

Motorphasen korrekt auflegen

Bremse ist nicht gelst

Bremsenansteuerung prifen

Antrieb ist mechanisch blockiert

Mechanik priifen

Motorpolzahl nicht korrekt eingestellt

Parameter Motorpolzahl einstellen

Ruckfihrung falsch eingestellt

Ruckflhrung korrekt einstellen

Motor schwingt

Verstarkung zu hoch (Drehzahlregler)

Kp~GV (Drehzahlregler) verkleinern

Abschirmung Ruckfiihrleitung unterbrochen

Ruckflhrleitung erneuern

AGND nicht verdrahtet

AGND mit CNC-GND verbinden

Antrieb zu weich

Verstarkung Kp~GV (Drehzahlregler) zu klein

Kp~GV (Drehzahlregler) vergroRern

Nachstellzeit Tn~GVTN (Drehzahlregler) zu groR

Tn~GVTN (Drehzahlregler), Motordefaultwert

GVT2 zu gro3

GVT2 verkleinern

Antrieb lauft rauh

Verstarkung Kp~GV (Drehzahlregler) zu grof3

Kp~GV (Drehzahlregler) verkleinern

Nachstellzeit Tn~GVTN (Drehzahlregler) zu klein

Tn~GVTN (Drehzahiregler), Motordefaultwert

GVT2 zu klein

GVT2 vergroRern

Achse driftet bei
Sollwert=0V

Offset bei analoger Sollwertvorgabe nicht korrekt abge-
glichen

Offset (Analog 1/O) abgleichen

AGND nicht mit CNC-GND der Steuerung verbunden

AGND und CNC-GND verbinden




ASCII Objekt-Referenz

Weiterfiihrende Dokumentation

Alle unten aufgelisteten Dokumente befinden sich auf der Dokumentations-CDROM.

Produkthandbuch

CANopen Handbuch

PROFIBUS Erweiterungskarte Handbuch
SERCOS Erweiterungskarte Handbuch
DeviceNet Erweiterungskarte Handbuch
EtherCat Erweiterungskarte "Handbuch
Zubehérhandbuch

Handblcher fiir verschiedene Motorreihen

Startseite



ASCII Objekt-Referenz

Glossar

Startseite

Ballastschaltung

(Bremsschaltung), wandelt Uberschussige, vom Motor beim Bremsen riickgespeiste
Energie iber den Ballastwiderstand (Bremswiderstand) in Warme um.

Clock Taktsignal
Counts interne Zahlimpulse, 1 Impuls=1/220 umdr’
D |Dauerleistung der Ballastschaltung mittlere Leistung, die in der Ballastschaltung umgesetzt werden kann
Disable Wegnahme des ENABLE-Signals (0V oder offen)
Drehzahlregler regelt die Differenz zwischen Drehzahlsollwert SW und Drehzahlistwert zu 0 aus.
Ausgang : Stromsollwert
EEPROM Elektrisch I6schbarer Speicher im Servoverstarker. Im EEPROM gespeicherte
E Daten gehen nicht verloren, wenn die Hilfsspannung abgeschaltet wird.
Enable Freigabesignal fiir den Servoverstarker (+24V)
Enddrehzahl Maximalwert fiir die Drehzahlnormierung bei +10V
Endschalter Begrenzungsschalter im Verfahrweg der Maschine; Ausfiihrung als Offner
Erdschluss Elektrisch leitende Verbindung zwischen einer Phase und PE
F Fahrsatz Datenpaket mit allen Lageregelungsparametern, die fiir einen Fahrauftrag erfor-
derlich sind
G |Gleichtaktspannung Stéramplitude, die ein analoger Eingang (Differenzeingang) ausregeln kann
GRAY-Format spezielle Form der bindren Zahlendarstellung
H |Haltebremse Bremse im Motor, die nur bei Motorstillstand eingesetzt werden darf
| |I’t-Schwelle Uberwachung des tatsdchlich abgeforderten Effektivstroms Irms
Impulsleistung der Ballastschaltung maximale Leistung, die in der Ballastschaltung umgesetzt werden kann
Inkrementalgeber-Interface Positionsmeldung lber 2 um 90° versetzte Signale, keine absolute Positions-
ausgabe
Ipeak, Spitzenstrom Effektivwert des Impulsstroms
Irms, Effektivstrom Effektivwert des Dauerstroms
K |KP, P-Verstarkung proportionale Verstarkung eines Regelkreises
Kurzschluss hier: elektrisch leitende Verbindung zwischen zwei Phasen
L Lageregler Regelt die Differenz zwischen Lagesollwert und Lageistwert zu 0 aus.
Ausgang : Drehzahlsollwert
M Maschine Gesamtheit miteinander verbundener Teile oder Vorrichtungen, von denen minde-
stens eine beweglich ist
Monitorausgang Ausgabe eines analogen Messwertes
Mehrachssystem Maschine mit mehreren autarken Antriebsachsen
N Nullimpuls wird von Inkrementalgebern einmal pro Umdrehung ausgegeben, dient der Nullung
der Maschine
O |Optokoppler optische Verbindung zwischen zwei elektrisch unabhangigen Systemen
P |P-Regler Regelkreis, der rein proportional arbeitet
Phasenverschiebung Kompensation der Nacheilung zwischen elektromagnetischem und magneti-
schem Feld im Motor
PID-Regler Regelkreis mit proportionalem, integralen und differentiellen Verhalten
PID-T2 Filterzeitkonstante fur den Drehzahlreglerausgang
R RAM Flichtiger Speicher im Servoverstarker. Im RAM gespeicherte Daten gehen
verloren, wenn die Hilfsspannung abgeschaltet wird.
Reset Neustart des Mikroprozessors
Reversierbetrieb Betrieb mit periodischem Drehrichtungswechsel
ROD interface inkrementelle Positionsausgabe
S |Servoverstarker Stellglied zur Regelung von Drehmoment, Drehzahl und Lage eines Servomotors
SSl interface Zyklisch absolute, serielle Positionsausgabe
Stromregler regelt die Differenz zwischen Stromsollwert und Stromistwert zu 0 aus.
Ausgang : Leistungsausgangs-Spannung
SW-Rampen Begrenzung der Anderungsgeschwindigkeit des Drehzahlsollwertes SW
T |Tachospannung zum Drehzahl-Istwert proportionale Spannung
T-Tacho, Tacho-Zeitkonstante Filterzeitkonstante in der Drehzahlrlickfihrung des Regelkreises
Tn, I-Nachstellzeit Integral-Anteil des Regelkreises
Z |Zwischenkreis gleichgerichtete und geglattete Leistungsspannung
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