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1 Wegweiser durch das Dokument 1 Sicherheit e

2 Geriate - Hardware 2>

3 Bedienstruktur 3 >
4 Drehzahlbetrieb 4 >

_ . 5 Positionierbetrieb 5>
Liebe Anwenderin, lieber Anwender!
dieses Handbuch richtet sich vorwiegend an Sie als Programmierer von Antriebs- und 6 Allgemeine Softwarefunktionen 6 >
Automatisierungslésungen. Es beschreibt, wie Sie Ihr neues Antriebssystem optimal auf
den jeweiligen Anwendungsfall anpassen kénnen. Wir gehen hier davon aus, dass Ihr 7 Anwenderprogrammierung 7 >
Antrieb bereits lduft — sonst sollten Sie zuerst zur Betriebsanleitung greifen.
Lassen Sie sich durch den Umfang des Handbuches nicht abschrecken: Nur in den Kapi- 8 Drehzahlsteuerung "OpenLoop" 8>
teln 1 bis 3 finden Sie grundlegende Informationen, mit denen Sie sich vertraut machen
sollten. Die Ubrigen Kapitel und der Anhang sind zum Nachschlagen gedacht. (Sie zeigen Anhang: F(?hlermeldung.en . A>
den vollen Funktionsumfang und die Flexibilitat der Software der Positionierregler zur Stichwortverzeichnis

Losung der unterschiedlichsten Antriebsaufgaben).

a
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Pictogramme

Hinweis:
NuUtzliche Information

Verweis:

Weiterflihrende Information in anderen Kapiteln des Anwender-
handbuches oder zusatzlichen Dokumentationen.

Schritt 1: Schritt-fUr-Schritt-Anleitung.

Warnsymbol

Allgemeine Erklarung

Achtung!
Fehlbedienung kann zu Beschadigung oder
Fehlfunktion des Antriebs fihren.

Gefahrenklasse nach
ANSI Z 535

Korperverletzung
oder Sachschaden
koénnen eintreten.

Gefahr durch elektrische Spannung!
Falsches Verhalten kann Menschenleben
gefahrden.

Tod oder schwere
Korperverletzung
werden eintreten.

EBEE

Gefahr durch rotierende Teile!
Antrieb kann automatisch loslaufen.

Tod oder schwere
Korperverletzungen
werden eintreten.
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1 Sicherheit

1.1 MaBnahmen zu lhrer Sicherheit

Die nachfolgenden Hinweise sind vor der ersten Inbetriebnahme, zur Vermeidung von
Korperverletzungen und/oder Sachschaden, zu lesen. Die Sicherheitshinweise sind jeder-
zeit einzuhalten.

Lesen Sie zuerst die Betriebsanleitung!

1 . Sicherheitshinweise beachten!
u . Benutzerinformationen beachten!

Von elektrischen Antrieben gehen grundsatzlich Gefah-
ren aus:

. elektrische Spannungen < 230 V/460 V:
Auch 10 min. nach Netz-Aus kédnnen noch gefahrlich
hohe Spannungen anliegen. Deshalb auf Spannungs-
freiheit prufen!

J rotierende Teile
. heiBe Oberflachen

LT i Id.-Nr.: 1001.02B.5-00 Stand: 04/2014
1 Sicherheit

Lesen Sie zuerst die Betriebsanleitung!

Schutz vor magnetischen und/oder elektromagnetischen
Feldern bei Montage und Betrieb.

Personen mit Herzschrittmachern, metallischen Implan-

taten und Horgeraten usw. ist der Zugang zu folgenden

Bereichen untersagt:

— Bereiche, wo Antriebssysteme montiert, repariert
und betrieben werden.

— Bereiche, wo Motoren montiert, repariert und
betrieben werden. Besondere Gefahr geht von Mo-
toren mit Dauermagneten aus.

GEFAHR:

Besteht die Notwendigkeit solche Bereiche zu betre-
ten, so ist dieses zuvor von einem Arzt zu entschei-
den.

Ihre Qualifikation:

Zur Vermeidung von Personen- und Sachschaden darf
nur qualifiziertes Personal mit elektrotechnischer Ausbil-
dung an dem Gerat arbeiten.

Kenntnis der nationalen Unfallverhttungsvorschriften
(z. B. VBG4 in Deutschland)
Kenntnis der nationalen Unfallverhtitungsvorschriften
(z. B. VBG 4 in Deutschland)

Beachten Sie bei der Installation:

Anschlussbedingungen und technische Daten unbe-
dingt

einhalten.

Normen zur elektrischen Installation beachten, z. B.
Leitungsquerschnitt,

Schutzleiter- und Erdungsanschluss.

Elektronische Bauteile und Kontakte nicht beriihren
(elektrostatische Entladung kann Bauteile zerstoren).

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF 7
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1.2 Bestimmungsgemale Verwendung

Antriebsregler sind Komponenten, die zum Einbau in ortsfeste elektrische Anlagen oder
Maschinen bestimmt sind.

Beim Einbau in Maschinen ist die Inbetriebnahme der Antriebsregler (d. h. die Aufnahme
des bestimmungsgemaBen Betriebes) solange untersagt, bis festgestellt wurde, dass die
Maschine den Bestimmungen der EG-Richtlinie 98/37/EG (Maschinenrichtlinie) ent-
spricht; EN 60204 ist zu beachten.

Die Inbetriebnahme (d. h. die Aufnahme des bestimmungsgeméaBen Betriebes) ist nur bei
Einhaltung der EMV-Richtlinie (89/336/EWG) erlaubt.

c E Die Baureihen CDE/CDB3000 sind konform mit der Niederspannungs-
richtlinie 73/23/EWG.

Die harmonisierten Normen der Reihe EN 50178/DIN VDE 0160 in Verbindung mit EN
60439-1/ VDE 0660 Teil 500 und EN 60146/ VDE 0558 werden flr die Antriebsregler
angewendet.

c E Die Baureihe CDF3000 ist konform mit der EMV-Richtlinie 89/336/EWG.

Die harmonisierten Normen EN 50178/DIN VDE 0160 und EN 61800-3 werden fur die
Antriebsregler angewendet.

Kommt der Antriebsregler in besonderen Anwendungsgebieten, z. B. in explosions-
gefahrdeten Bereichen, zum Einsatz, so sind dafiir die einschldagigen Vorschriften und
Normen (z. B. im Ex-Bereich EN 50014 “Allgemeine Bestimmungen” und EN 50018
"Druckfeste Kapselung”) unbedingt einzuhalten.

Reparaturen durfen nur durch autorisierte Reparaturstellen vorgenommen werden. Ei-
genmadachtige, unbefugte Eingriffe kénnen zu Tod, Kérperverletzungen und Sachschéden
fuhren. Die Gewahrleistung durch LTi DRIVES erlischt.

HINWEIS:

O  Der Einsatz der Antriebsregler in nicht ortsfeste Ausristungen gilt als auBer-
gewohnliche Umweltbedingung und ist nur nach gesonderter Vereinbarung
zuldssig.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF 8

1.3 Verantwortlichkeit

Elektronische Gerate sind grundsatzlich nicht ausfallsicher. Der Errichter und/oder Betrei-
ber der Maschine bzw. Anlage ist daflr verantwortlich, dass bei Ausfall des Gerates der
Antrieb in einen sicheren Zustand gefuhrt wird.

In der EN 60204-1/DIN VDE 0113 “Sicherheit von Maschinen” werden in dem Thema
“Elektrische Ausrtstung von Maschinen” Sicherheitsanforderungen an elektrische Steu-
erungen aufgezeigt. Diese dienen der Sicherheit von Personen und Maschinen sowie der
Erhaltung der Funktionsfahigkeit der Maschine oder Anlage und sind zu beachten.

Die Funktion einer Not-Aus-Einrichtung muss nicht unbedingt zum Abschalten der Span-
nungsversorgung des Antriebs fihren. Zum Abwenden von Gefahren kann es sinnvoll
sein, einzelne Antriebe weiter in Betrieb zu halten oder bestimmte Sicherheitsablaufe
einzuleiten. Die Ausflhrung der Not-Aus-MaBnahme wird durch eine Risikobetrachtung
der Maschine oder Anlage einschlieBlich der elektrischen Ausristung nach DIN EN 1050
beurteilt und nach DIN EN 954-1 “Sicherheit von Maschinen - Sicherheitsbezogene Teile
von Steuerungen” mit Auswahl der Schaltungskategorie bestimmt.



2 Geratehardware

Dieses Kapitel zeigt grundlegende Punkte zur Geratehardware, die fur das Verstéandnis
und das Arbeiten mit dem Anwendungshandbuch notwendig sind. Weitere Informatio-
nen zur Geratehardware finden Sie in den jeweiligen Betriebsanleitungen der Positionier-

regler.

2.1 Position der Anschlisse CDE3000

Bild 2.1 Geréteansicht CDE3000

I TI
I Id.-Nr.: 1001.02B.5-00 Stand: 04/2014

2 Geratehardware

Nr. Bezeichnung Funktion
Einstellen der CAN-Adresse =

o Drehcodeschalter Hardwareadresse + Parameterwert COADR
Netz, Motor, DC-Einspeisung (L+/L-)

X1 Leistungsanschluss bis < 22 kW: Bremswiderstand L+/RB,
ab > 22 kW: Bremswiderstand L+/RB
8 digitale Eingange, 2 analoge Eingdnge, (10 Bit)

X2 Steueranschluss 3 digitale Ausgange, 1 Relais
Sicherer Halt mit Relaisausgang

Motortemperaturiiber- PTC, Anlehnung DIN 44082 oder
X3 wachun P KTY 84-130 (linearer Temperaturgeber) oder
g Klixon (Thermoselbstschalter)

X4 RS232-Anschluss fir PC mit DriveManager oder KeyPad

X5 CAN-Schnittstelle CANopen-Schnittstelle DSP402

X6 Resolver-Anschluss Resolver

X7 TTL-/SSI-Drehgeber- TTL-Drehgeber

schnittstelle SSI-Absolutwertgeber, optional: Sin-Cos-Geber

X8 Optionssteckplatz IE)rF\J/;/enerungssteckplatz fir z. B. Optionsmodul CM_DPV1 (PROFIBUS-
24V Ausgang 2 A max. bei Versorgung iber

X9 Bremstreiber X2 Pin 142,
Kurzschluss-/Leitungsbruchiiberwachung

Tabelle 2.1 Legende zu ,Gerdteansicht CDE3000”

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF 9
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Leistungsanschluss

x
=

X1 Bezeichnung
Motorleitung U
: Motorleitung V
w Motorleitung W
L Schutzleiter PE
L Schutzleiter PE

Zwischenkreisspannung +

RB Bremswiderstand

L Zwischenkreisspannung -

Schutzleiter PE

NC

Neutralleiter

0000000 O0OO0OaQ
-
+

L1

Netzphase

L3
L2

L1

Bezeichnung

Motorleitung U

Motorleitung V

Steueranschluss

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF
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Motorleitung W

Schutzleiter PE

Schutzleiter PE

Zwischenkreisspannung +

Bremswiderstand

Zwischenkreisspannung -

Schutzleiter PE

Netzphase L3

Netzphase L2

Netzphase L1

Tabelle 2.2 Leistungsklemmenbezeichnung CDE32.xxx und CDE34.xxx

X2 Bezeichnung Funktion
1 DGND digitale Masse

2 +24V Hilfsspannung U =24 V DC

3 ISAO+ Analoger Eingang 10 Bit = 10V

4 ISAO- Analoger Eingang

5 ISAT+ Analoger Eingang 10 Bit + 10 V

6 ISA1- Analoger Eingang

7 0SD00 Digitaler Ausgang

8 0SDO1 Digitaler Ausgang

9 0SD02 Digitaler Ausgang

10 ENPO Hardwarefreigabe der Endstufe

" RSH Relaisausgang Sicherer Halt (SchlieBer)
12 RSH Relaisausgang Sicherer Halt (Wurzel)
13 DGND digitale Masse

14 +24V Hilfsspannung U =24V DC

15 ISDOO Digitaler Eingang 0

16 ISDO1 Digitaler Eingang 1

17 1SD02 Digitaler Eingang 2

18 ISD03 Digitaler Eingang 3

19 ISD04 Digitaler Eingang 4

20 ISD05 Digitaler Eingang 5

21 ISD06 Digitaler Eingang 6

22 ISDSH Digitaler Eingang Sicherer Halt

23 REL 0SD04 Relaiseingang (Wurzel)

24 REL 0SD04 Relaisausgang (SchlieBer)

Tabelle 2.3 Signalbelegung der Steuerklemme X2, CDE3000




RS232 Resolver
1 +15 V DC fiir Bedienteil KP300 (friiher KP200-XL) 1 52/ (Sinus+)
S4 / (Sinus-)

S1/(Cosinus+)

TxD, Senden von Daten

RxD, Empfangen von Daten

nicht benutzen

GND fiir +15 V DC des Bedienteil KP300 (friiher KP200-XL)

+5 V (gegeniiber Pin7)

PTC+, Motortemperaturiiberwachung

R1/ (REF+), Resolver-Erregung
R2 / (REF-), Resolver-Erregung, GND
S3 / (Cosinus-)

PTC-Temperaturiiberwachung

nicht benutzen

nicht benutzen

O | | N | O | u | B | W | N

2
3
4
5
6 +24 V DC, Spannungsversorgung Steuerprint
7
8
9

GND flr +24 V DC, Spannungsversorgung Steuerprint

Tabelle 2.4 Pinbelegung der seriellen Schnittstelle X4, 9-polig D-Sub Buchse Tabelle 2.6  Pinbelegung der Resolver-Schnittstelle X6, 9-polig D-Sub, Buchse

CAN

Pin-Nr. Funktion

1 Wellenabschlusswiderstand 120 Q intern fiir CAN durch Briicke zwischen Pin 1 und Pin 2

2 CAN_LOW, CAN Signal

3 CAN_GND, Bezugsmasse von CAN 24V (Pin 9)

4 CAN-SYNC_LOW.

5 Wellenabschlusswiderstand 120 W intern fir CAN-SYNC durch Briicke zwischen Pin 5 und Pin 4
6

7

8

CAN_GND, mit Pin 3 gebriickt
CAN_HIGH, CAN Signal
CAN-SYNC_HIGH.

CAN_+24V (24 V + 10%, 50 mA).
Diese Versorgungsspannung ist fir den Betrieb des CAN erforderlich.

Tabelle 2.5  Pinbelegung der CAN-Schnittstelle X5, 9-polig D-Sub Stift

9
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Drehgeber
Pin-Nr. Funktion TTL SSI

1 A- (Spur A)Y do not use

2 A+ (Spur A)? do not use

3 +5 V bei 150 mA

4 do not use DATA+" differentieller Eingang RS485

5 do not use DATA-" differentieller Eingang RS485

6 B -, (Spur B)" do not use

7 do not use

8 GND (5 V an Pin 3)

9 R- (Nullimpuls)" do not use

10 R+ (Nullimpuls)" do not use

" B+, (Spur B)? do not use
Sensor +  (+5 V-Versorgung ):

12 Es kann, bedingt durch die Leitungsldnge zu Spannungsabfallen auf der Geberleitung kommen.
Um diesem Effekt entgegenzuwirken wird immer der Anschluss der Sensorleitung empfohlen.

13 Sensor-  (GND-Versorgung)

14 do not use CLK+ Differentieller Ausgang, Taktsignal

15 do not use CLK- Differentieller Ausgang, Taktsignal

! Die Leitungen der Spuren A, B, R und Data sind intern mit 120 Ohm-Widerstand abgeschlossen

Tabelle 2.7  Pinbelequng der Drehgeber-Schnittstelle X7, 15-polig D-Sub High Density, Buchse

2.2

Bild 2.2

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF

Position der Anschlisse CDB3000

Lageplan CDB3000

X8

S1,32X13

X10

X11
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Leistungsanschluss

X1 Bezeichnung

Motorleitung U

Motorleitung V

Motorleitung W

Schutzleiter PE

L Schutzleiter PE

Zwischenkreisspannung +

RB Bremswiderstand

L Zwischenkreisspannung -

Schutzleiter PE

NC

Neutralleiter

000000000 OaQ
-
+

L

Netzphase

x
-

Bezeichnung

Motorleitung U

Motorleitung V

Motorleitung W

Schutzleiter PE

I = = <

Schutzleiter PE

-

Zwischenkreisspannung +

RB Bremswiderstand

000000 Oo0OoOoOoaQ@
-
+

L- Zwischenkreisspannung -
- Schutzleiter PE
13 Netzphase L3
L2
Netzphase L2
L
Netzphase L1

Nr. Bezeichnung Funktion
H1, H2, H3  |Leuchtdioden Geratezustandsanzeige
Netz, Motor, DC-Einspeisung (L+/L-)
X1 Leistungsanschluss bis < 22 kW: Bremswiderstand L+/RB,
ab > 22 kW: Bremswiderstand L+/RB
4 digitale Eingange, 2 analoge Eingdnge
X2 Steueranschluss 3 digitale Ausgdnge (davon 1 Relais)
1 analoger Ausgang
PTC, Thermoselbstschalter oder linearer
X3 PTCAnschluss Temperaturgeber KTY 84-130
fir PC mit DRIVEMANAGER oder Bedienteil
X4 |RS232-Anschluss KP300 (frilher KP200-XL)
X5 CAN-Schnittstelle Zugang zur integrierten CAN-Schnittstelle
X7 TTL-/SSI-Drehgeberschnittstelle zum Anschluss geeigneter Encoder
) Einstellen der CAN-Adresse =
o8 Helemaselsisli LA Hardwareadresse + Parameterwert COADR
X8 Optionssteckplatz z. B. Optionsmodul DPV1
X10 Spannungsversorgung fiir Opti- + 24V, Masse
onsmodul
X1 Schnittstelle PROFIBUS-DP Eingang Busverbindung
X13 Adresscodierstecker Nur bei Optionsmodul DPV1
S1, 82 Adresscodierschalter Nur bei Optionsmodul DPV1

Tabelle 2.8 Legende zu ,Lageplan CDB3000”

I T-
I Id.-Nr.: 1001.02B.5-00 Stand: 04/2014

2 Geratehardware

Tabelle 2.9  Leistungsklemmenbezeichnung CDB32.xxx und CDB34.xxx

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF
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Geratehardware

I T a
I Id.-Nr.: 1001.02B.5-00 Stand: 04/2014

Steueranschluss

X2 Bezeichnung Funktion

20 0SD02/20 SchlieBer des Wechslerrelais X2-18
19 0SD02/19 Wurzel des Wechslerrelais Aot
18 0SD02/18 Offner des Wechslerrelais x2-20
17 DGND digitale Masse

16 0SDO1 digitaler Ausgang

15 0SD00 digitaler Ausgang

14 DGND digitale Masse

13 u, Hilfsspannung 24 V

12 ISD03 digitaler Eingang

" ISD02 digitaler Eingang

10 ISDO1 digitaler Eingang

9 ISDOO digitaler Eingang

8 ENPO Hardwarefreigabe der Endstufe

7 u, Hilfsspannung 24 V DC

6 U, Hilfsspannung 24 V DC

5 0SA00 analoger Ausgang

4 AGND analoge Masse

3 ISAO1 analoger Eingang

2 ISA0O analoger Eingang

1 Ug Referenzspannung +10,5 V

Tabelle 2.10 Steuerklemmenbezeichnung CDB3000

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF 14

RS232
1 +15V DC fir Bedienteil KP300 (friiher KP200-XL)
2 TxD, Senden von Daten
3 RxD, Empfangen von Daten
4 nicht benutzen
5 GND fiir +15 V DC des Bedienteil KP300 (frither KP200-XL)
6 +24 V DC, Spannungsversorgung Steuerprint
7 nicht benutzen
8 nicht benutzen
9 GND fiir +24 V DC, Spannungsversorgung Steuerprint

Tabelle 2.11 Pinbelegung der seriellen Schnittstelle X4, 9-polig D-Sub Buchse

CAN

1 Wellenabschlusswiderstand 120 W intern fiir CAN durch Briicke zwischen Pin 1 und Pin 2
CAN_LOW, CAN Signal
CAN_GND, Bezugsmasse von CAN 24 V (Pin 9)

nicht belegt, bitte nicht beschalten

CAN_GND, mit Pin 3 gebriickt
CAN_HIGH, CAN Signal

2
3
4
5 nicht belegt, bitte nicht beschalten
6
7
8

nicht belegt, bitte nicht beschalten

CAN_+24V (24 V + 25%, 50 mA).
Diese Versorgungsspannung ist fir den Betrieb des CAN erforderlich.

Tabelle 2.12 Pinbelegung der CAN-Schnittstelle X5, 9-polig D-Sub Stift

9




Drehgeber

Pin-Nr. Funktion TTL Funktion SSI
1 A- DATA-
2 A+ DATA+
3 +5V /150 mA +5V /150 mA
4 nicht belegt, bitte nicht beschalten
5 nicht belegt, bitte nicht beschalten
6 B- CLK-
7 nicht belegt, bitte nicht beschalten
8 GND GND
9 R- nicht belegt
10 R+ nicht belegt
" B+ CLK+
12 +5 V (Sensor) +5 V (Sensor)
13 GND (Sensor)
Wellenabschlusswiderstand 120 Q intern
14 fur Spur B durch Briicke zwischen Pin 14 nicht belegt
und Pin 15"
Briicke 120 Q Abschluss Spur B (mit Pin
15 14 verbinden, um Abschlusswiderstand zu nicht belegt
aktivieren) "
1) Die Spur B muss Uber eine Briicke zwischen Pin 14 und 15 abgeschlossen werden. Der Busabschlusswiderstand (120 W) ist
geréteintern eingebaut. Eine kundenseitige Verdrahtung ist notwendig, da bei Verwendung einer SSI-Schnittstelle die Spur CLK
(Pin 6, 11) nicht abgeschlossen werden darf.

Tabelle 2.13 Pinbelegung Drehgeberanschluss X7, 15-polig D-Sub High Density, Buchse

Bezeichnung

Funktion HTL

Hinweis: Invertierte Gebersignale und Nullimpuls kénnen nicht angeschlossen bzw. ausgewertet werden.

Tabelle 2.14 Anschlussbelegung fir HTL Geber an X2

2.3

Position der Anschlisse CDF3000

Hi, H2, H3

X2 Bezeichnung Funktion HTL
14 GND GND

13 +24 V (100 mA fir gesamte Steuerklemme) +24V

12 ISDO3 B+

11 1SD02 A+

x|
™~ :
3
H1, H2| H3 0 s X O | %
8 x_ |e®®s =
Silegite
Qe
Sioeli®
°
19e%0 /S
N
o309 @
ogeg e
/ ...0
//
‘\ //
Bild 2.3 Geréteansicht CDF3000
Nr. Bezeichnung Funktion
H1, H2, H3  |Leuchtdioden Geratezustandsanzeige
S1 Drehcodeschalter Einstellen der CAN-Adresse
X1 Leistungsanschluss 6-polig
X2 Steueranschluss 20-polig
X3 Motorleistungsanschluss 4-polig

Tabelle 2.14 Anschlussbelegung fir HTL Geber an X2

I TI
I Id.-Nr.: 1001.02B.5-00 Stand: 04/2014

2 Geratehardware

Tabelle 2.15 Legende zu ,Geréteansicht CDF3000”

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF
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Nr. Bezeichnung Funktion Lelstungsanschluss
i i X1 Bezeichnun

Xt [Rs2szAnschlss Bedntal KP300 (et KP300-0) . -
ol Speisung 24 V-55V

X5 CAN-Schnittstelle DSP402 ol Masseanschluss

X6 Resolver / SSI-Geberanschluss 15-polig HD-Sub-D (Buchse) ol Schutzleiter PE

Tabelle 2.15 Legende zu ,Gerdteansicht CDF3000” o= Schutzleiter PE

Ofze+ Anschluss externer Bremswiderstand
0= Anschluss externer Bremswiderstand

Tabelle 2.16 Leistungsklemmenbezeichnung X1, CDF3000

Steueranschluss

X2 Bezeichnung Funktion
20 REL OSDO5 Digitaler Ausgang

19 REL 0SDOS Relaisausgang, 25 V/ 1 AAC

18 RSH Relaiskontakt Sicherer Halt (Wurzel)

17 RSH Relaiskontakt Sicherer Halt (SchlieBer)
16 ISDSH Digitaler Eingang Sicherer Halt

15 ISD02 Digitaler Eingang

14 1SDO1 Digitaler Eingang

13 ISD0O Digitaler Eingang

12 ENPO Reglerfreigabe / Hardwarefreigabe der Endstufe
1" +24V +24 V-Versorgung

10 0SD00 Digitalausgang

9 ISAT+ Analoger Eingang, differentiell +

8 ISAT- Analoger Eingang, differentiell -

7 ISAO+ Analoger Eingang, differentiell +

6 ISAO- Analoger Eingang, differentiell -

Tabelle 2.17 Signalbelequng der Steuerklemme X2, CDF3000



X2 Bezeichnung Funktion CAN

s AV [+26 VVersorgngdes vt
4 GND Masseanschluss 1 Wellenabschlusswiderstand 120 Q intern fiir CAN durch Briicke zwischen Pin 1 und Pin 2
3 GND Masseanschluss 2 CAN_LOW
2 0SD03 Digitaler Ausgang, Motorbremsentreiber 1 (0,5 A eff, 2 A max) 3 CAN_GND
1 0SD04 Digitaler Ausgang Motorbremsentreiber 2 (0,5 A eff, 2 A max) 4 CAN_SYNC_LOW.
Tabelle 2.17 Signalbelegung der Steuerklemme X2, CDF3000 5 \éVeIIenabschlusswiderstand 120 Q intern fir CAN-SYNC durch Briicke zwischen Pin 4 und Pin
6 CAN_GND
Motoranschluss ; CAN_HIG
& [cn s o
w 9 CAN_+24V 24V + 25 %, 5_0 mA) . .
vV Motorphasenanschluss (max. 1,5 mm?) Diese Versorgungsspannung ist fir den Betrieb des CAN erforderlich.
U Tabelle 2.20 Pinbelegung der CAN-Schnittstelle X5, 9-polig D-Sub Stift
PE Schutzleiteranschluss
Tabelle 2.18 Motoranschlussbezeichnung X3 CDF3000 Resolver
RS232 1 Sinus-, Resolver (54)
KI. X4/ Pin- . 2 Sinus+, Resolver (S2)
Nr. Funition 3 +5V/ 150 mA, SS|
1 +15 V DC fiir Bedienteil KP300 (frither KP200-XL) 4 DATA+, SSI
2 TxD, Senden von Daten 5 DATA-, SSI
3 RxD, Empfangen von Daten 6 Cosinus-, Resolver (S3)
4 nicht benutzen 7 REF-, Resolver (R2)
5 GND fiir +15 V DC des Bedienteil KP300 (friiher KP200-XL) 8 GND, SSI
6 +24 V DC, Spannungsversorgung Steuerprint 9 PTC- (KTY / Klixon), Resolver / SSI
7 nicht benutzen 10 PTC+ (KTY / Klixon), Resolver / SSI
8 nicht benutzen " Cosinus+, Resolver (S1)
9 GND flir +24 V DC, Spannungsversorgung Steuerprint 12 REF+, Resolver (R1)
Tabelle 2.19 Pinbelegung der seriellen Schnittstelle X4, CDF Tabelle 2.21 Pinbelegung der Resolver-Schnittstelle X6, 15-polig High Density D-Sub Stift, Buchse
e
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KI. X6/ Pin-Nr. Funktion

13 nicht verwenden
14 CLK+, SSI
15 CLK-, SSI

Tabelle 2.21 Pinbelegung der Resolver-Schnittstelle X6, 15-polig High Density D-Sub Stift, Buchse

Bremsentreiber

KI. X2/ Pin
Nr.

Potential-

Funktion
trennung

Bezeichnung

1 0SD04  |kurzschlussfest
Kabelbruchiiberwachung; zur Ansteuerung einer Motorhalte- ja
4 DGND b :
remse geeignet.

Tabelle 2.22 Motoranschlussbezeichnung X3 CDF3000

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF 18

2.4  Leuchtdioden

Auf den Positionierreglern sind rechts oben drei Status-LEDs in den Farben Rot (H1), Gelb
(H2) und Grun (H3).

CDE/CDB3000 CDF3000

rote LED (H1)  gelbe LED (H2) griine LED (H3)

Geratezustand

Versorgungsspannung 24 V DC (intern oder

extern) fiir Steuerteil anliegend oder Regler im o o °
Zustand ,Parametrierung”

Betriebsbereit (ENPO gesetzt) " Q ) )

In Betrieb/Selbsteinstellung aktiv @] ol °
Warnung (bei Betriebsbereit) @] ® ®
Warnung (bei Betrieb/Selbsteinstellung aktiv) o ol [}

Fehler o3 @) °

O LED aus, ® LED an, % LED blinkt

" Gerdt ist Einschaltbereit bei Zwischenkreisspannung ok, ENPO gesetzt und Schnellhalt deaktiviert (Bus und Klemme low aktiv)

Tabelle 2.23 Bedeutung der Leuchtdioden

=)

HINWEIS:
Der Parametriermodus per Bedieneinheit wird nicht gesondert angezeigt.




Blinkcode der ~ Anzeige Werkseinstellung
LED Bedi i Fehlerursache
roten edientei KeyPad:
1x E-CPU Sammelfehlermeldung Durch gleichzeitiges Driicken der beiden Pfeiltasten des KeyPads wahrend des Netz-Ein
% E-OFF Unterspannungsabschaltung des Servoreglers werden alle Parameter auf Werkeinstellung gesetzt und eine Neuinitiali-
. sierung durchgefuhrt.
3x E-0C Uberstromabschaltung
4x E-OV Uberspannungsabschaltung DriveManager: . . . ) . ) .
Anwahl der Funktion , Riicksetzen auf Werkeinstellung” im Men( , Aktives Gerat”.
g
5x E-OLM Motor (iberlastet
o EOL |Gerdt Uberlastet
7x E-OTM Motortemperatur 20 hoch Datei  Kommunikation  Angicht = Extraz  Fenster 7
m Einstellungen andem ...
8x E-OTI Kiihltemperatur zu hoch Einstellungen in Gerat laden von »
. Einzstellungen des Gerates speichern auf »
Tabelle 2.24 Stérmeldungen fe0ll _ T
1] ——  Einstellungen vergleichen ...
. . . . fi T
Stormeldungen kénnen mit dem Bedienteil KP300 (friiher KP200-XL) oder dem DriveMa- “1;5 _

Steuern
Uberwachen
Auzwshlen

nager genauer angezeigt werden.

2.5  Rucksetzen von Parametereinstellungen bid24  Resetim DriveManager

Das Rucksetzen von Parametereinstellungen teilt sich in zwei Bereiche mit unterschiedli- HINWE!S: . . . .
chen Auswirkungen. Der Parameterreset setzt einen einzelnen Parameter auf den zuletzt O | Durch die Werkeinstellung wird auch die gewdhlte voreingestellte Lésung
gespeicherten Wert zuriick. Der Geratereset setzt den gesamten Datensatz auf Werkein- zurtickgesetzt. Kontrollieren Sie die Klemmenbelegung und die Funktionalitat
stellung (Lieferzustand) zuriick. des Positionierreglers in dieser Betriebsart bzw. laden Sie lhren User-Daten-
satz.
Parameterreset
Im PARA-MenU des KeyPad:
Wenn Sie im Einstellmodus eines Parameters sind und drticken gleichzeitig die beiden
Pfeiltasten, wird der gerade editierte Parameter auf die zuletzt gespeicherte Einstellung
zurlickgesetzt.
Im DriveManager:
Im fokussierten Einstellfenster durch Betatigen der F1-Taste. Die Werkeinstellung des
Parameters ist der Karteikarte ,Wertebereich” zu entnehmen und einzutragen.
e
LTI Id.-Nr:: 1001.026.5-00 Stand: 04/2014 Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF 19
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2.6

Geratesoftware laden

Mit dem DriveManager kann eine neue Geratesoftware (Firmware) in das Flash-EPROM
der Gerate geladen werden. Somit lasst sich eine Aktualisierung der Software ohne
Offnen der Positionierregler durchfihren.

2.7

Funktion Wirkung

1. Hierzu stellen Sie eine Verbindung zwischen DriveManager und Positionier-

regler her.

2. Waéhlen Sie unter dem MenU Extras , Geratesoftware (Firmware) laden ...".
AnschlieBend werden Sie vom DriveManager durch die weiteren Arbeits-
schritte gefiihrt. Wahrend der Ubertragung der Firmware leuchten die LEDs
H2 und H3. Bei erfolgreicher Ubertragung erléscht die LED H2, wenn kein

ENPO-Signal anliegt.

Gerateschutz

Schutz des Positionierreglers vor
Zerstérung durch Uberlast

Der Positionierregler schaltet den Motor mit einer
Fehlermeldung ab.

E-OTI, wenn die Geratetemperatur
einen festen Grenzwert (berschrei-
tet

E-OLI, wenn der aufintegrierte
Stromzeitwert den abhangig vom
Leistungsmodul eingestellten
Grenzwert fir eine bestimmte
Auslosezeit Uberschreitet

E-OC bei Kurz- oder Erdschlusser-
kennung

Der Positionierregler kann eine
Warnmeldung bei Start des I°xt-
Gerdteschutz-Integrators ausgeben

Die Soft- und Hardware des Positionierreglers tibernimmt selbsténdig Uberwachung und
Schutz des Gerates.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF 20

Die Leistungsendstufe schiitzt sich vor Uberhitzung selbst in Abhangigkeit
. der Kahlkorpertemperatur,
o der aktuellen Zwischenkreisspannung,
. des verwendeten Transistormoduls der Endstufe und
. der Schaltfrequenz der Modulation

HINWEIS:

O || Die aktuelle Kuhlkorpertemperatur des Positionierreglers im Bereich der
Leistungstransistoren (KTEMP) und die Gerateinnenraumtemperatur (DTEMP)
werden in °C angezeigt.

Bei hoher Belastung wird der Ixt-Integrator aktiviert. Die I’xt-Uberwachung dient zum
Schutz des Gerates vor dauerhafter Uberlastung. Die Abschaltgrenze errechnet sich aus
dem Nennstrom und der Uberlastfahigkeit des Reglers.

Bei aktivem [2xt-Integrator kann eine Warnmeldung auf einem digitalen Ausgang, Feld-
bus oder PLC ausgegeben werden.

Kurzschluss

Einen Kurzschluss am Motorausgang erkennt die Hardware des Positionierreglers und
schaltet den Motor ab.

» 1 INFO:

l» Die detaillierten Angaben zur Strombelastbarkeit der Positionierregler entneh-
men Sie bitte den entsprechenden Betriebsanleitungen und dem Katalog CDE/
CDB3000.



3 Bedienstruktur

Die Bedienstruktur ist durch verschiedene Bedienvarianten und umfangreiche Paramet-
riermoglichkeiten sehr flexibel. So unterstiitzt eine geordnete Datenstruktur die Handha-
bung der Daten und die Parametrierung der Positionierregler.

Die Parametrierung der Positionierregler kann Uber die einfache Handbedieneinheit
KP300 (frher KP200-XL) oder Uber die komfortable PC-Bedienoberflache DriveManager
erfolgen.

3.1 Bedienebenen in der Parameterstruktur

Durch die Parameter kbnnen die Positionierregler vollstandig an die Aufgabenstellung
der Anwendung angepasst werden. Dartber hinaus gibt es Parameter flr die internen
GroBen der Positionierregler, die zur allgemeinen Betriebssicherheit vor dem Anwender
geschiitzt werden.

Die Bedienebenen werden Uber einen Parameter eingestellt. In Abhangigkeit der Bedie-
nebene andert sich die Anzahl der editierbaren und anzeigbaren Parameter. Je héher die
Bedienebene desto groBer die Anzahl der zugriffsberechtigten Parameter. Im Gegensatz
dazu verringert sich fir den Anwender auch die Ubersichtlichkeit der wirklich benétigten
Parameter, damit er schnell zu seiner Anwenderldsung gelangen kann. Daher wird die
Bedienung spurbar erleichtert, wenn man eine moéglichst niedrige Bedienebene wahlt.

HINWEIS:

O || Die Bedienebenen schiitzen vor unberechtigtem Zugriff. Daher wird bei
Parametrierung per Bedienteil KP300 (friher KP200-XL) ca. 10 min. nach dem
letzten Tastendruck die Bedienebene 01-MODE=2 aktiviert.

Andern der Bedienebene

Wird eine hohere Bedienebene Uber den Parameter 01-MODE angewahlt, so wird
automatisch nach dem zugehd&rigem Passwort gefragt. Das Passwort kann Uber einen
Passwort-Parameter gedndert werden (Einstellung ,, 000" = Passwort abgeschaltet).

LT i Id.-Nr.: 1001.02B.5-00 Stand: 04/2014
3 Bedienstruktur

Bedienebe- Passwort
ne 01-MODE in WE "

Passwort-
Parameter

Zielgruppe

Bemerkung

Laie kein ohne Zugriffserlaubnis, nur zur Statusiiber- 1
Parameter wachung
vorhanden . keine Parametrierung, An-
zeige der Grundparameter
Anfanger 362-PSW2 mit Grundkenntnissen zur Minimalbedienung 2 000
J erweiterte Grundparameter
editierbar
. erweiterte Parameteran-
zeige
Fortge- 363-PSW3 zur Inbetriebnahme und Feldbus-Anbindung 3 000
schrittener e Parametrierung fir Stan-
dard-Anwendungen
. erweiterte Parameteran-
zeige
Experte 364-PSW4 mit regelungstechnischem Fachwissen 4 000
J alle Regelungsparameter
editierbar
. erweiterte Parameteran-
zeige
Andere 365-PSW5 flr Systemintegratoren 5
Fachper- 367-PSWCT Bedienung und Inbetriebsetzung per Bedien- CTRL-Meni 573
sonal teil KP300 (friher KP200-XL)

" WE = Werkeinstellung

Tabelle 3.1  Bedienebenen einstellen

Wird ein Passwort fur die Bedienebene 2 ... 4 eingestellt, so bleibt die Ansicht und
Editierung der Parameter in der jeweiligen Bedienebene mittels Bedienteil KP300 (friher
KP200-XL) erhalten, bis zu einer niedrigeren Bedienebene gewechselt wird. Dazu ist
Uber dem Parameter 01-MODE eine neue Bedienebene anzuwahlen.
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Andern des Passwortes flir eine Bedienebene

Eine Passwortanderung kann nur fir die bedienberechtigten Ebenen erfolgen, das
heisst Passworter einer hdheren Bedienebene kdnnen nicht verandert oder eingesehen
werden. Durch Anwahl des Parameters, Editieren und anschlieBende Ubernahme durch
die Enter-Taste am Bedienteil KP300 (friiher KP200-XL) wird das Passwort verandert. Die
Anderung kann auch tber den DriveManager erfolgen. Die Aktivierung des Passwortes
erfolgt erst beim Wechsel in eine niedrigere Bedienebene.

Andern der Bedienebene im DriveManager

Unter dem Menipunkt , Extras - Neue Benutzerebene wahlen” wird die entsprechende
Ebene angewahlt.

B Zugriffsberechtigungen fiir, aktuelle Gergtesitzung fg|

Anmelden als
" Benbachter (1]
" Bediener [2)
" Einrichter (3]
& {administrator (4]
" Service-Techniker (9]

" Entwicklungzingenieur (5]

Handbetrieb und Steuerfunktion

[+ Freigeben

Ok Ahbrechen Hilfe

0

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF

HINWEIS:
Ein Passwort beim Wechsel der Ebenen ist nicht erforderlich.
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3.2  Bedienen mit DriveManager

Anschluss und Start

SchlieBen Sie das Schnittstellenkabel an und schalten Sie die Versorgungsspannung des
Positionierreglers ein .

Nach dem Start des Programms baut der DriveManager automatisch eine Verbindung
zum angeschlossenen Regler auf (mindestens V2.3).

Sollte der Verbindungsaufbau nicht automatisch funktionieren, Gberprufen Sie die
Einstellungen im Men( Extras > Optionen und starten den Verbindungsaufbau mit dem

lcon il

Drive
Manage,

Bild 3.1 Anschluss tber RS232-Schnittstellenkabel (9-polig, Buchse/Stifte)

Die wichtigsten Funktionen

HINWEIS:
O | Weitere Informationen finden Sie in der Hilfe zum DriveManager.

Funktion

Kommunikation > Verbindungsaufbau > Einzelnes Gerat

| Verbindung mit Gerat
Ei{ aufnehmen

Icon

Funktion

Gerateeinstellungen
andern

Menii

Aktives Gerat > Einstellungen dndern

Parameterdatensatz
drucken

Aktives Gerat > Einstellungen drucken

Antrieb steuern

Aktives Gerdt > Steuern > Grundbetriebsarten, keine Positi-
onssollwerte

Digital Scope

Aktives Gerat > Uberwachen > schnell verénderliche GréBen
Digital Scope

Einstellungen von Gerat
in Datei speichern

Aktives Gerdt > Einstellungen des Gerétes speichern auf

Einstellungen von Datei in
Gerdt laden

Aktives Gerat > Einstellungen in Gerdt laden von

Bus-Initialisierung (Ein-
stellungen andern)

Kommunikation > Buskonfiguration

e

Verbindung zum Gerdt
[6sen

Kommunikation > Verbindungsabbau

¥ IFEE R e e =

Gerateeinstellungen
vergleichen

Aktives Gerat > Einstellungen vergleichen

LT i Id.-Nr.: 1001.02B.5-00 Stand: 04/2014
3 Bedienstruktur

HINWEIS:

O - Weitere Informationen finden Sie in der Betriebsanleitung zum DriveManager.
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3  Bedienstruktur
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3.2.1 Bedienmasken

Uber Icon ,Gerateeinstellungen &ndern” oder tber die MenUfiihrung:
Aktives Gerat > Einstellungen andern
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B8l 1-CDE 32.004 einstellen

VYoreingestelite Losung:

Drehmomentregelung, +/~10 Sollwert, Stewern uber Klemme

Grundeinstellungen... | Erwatert»

i i i _@ LSH-050-2-45-
320
SR O |
Eingange... Rezolverhotorgeber,
Resolver-Lagegeber

— Geber:

E&l 1-CDE 32.004 einstellen X
) Voreingestelite Losung:
E ﬂ % Drehmomentregelung, +/-10% Sallwert, Steuem uber Klemme
Erstinbetriebnahme... Grundeinzstellungen... |
| III[IIIIIIII||. | !!'::‘ | h
|ehwerte. .. | Fehlerafarnung. .. | Handbetrieb... | Paszwirter...
Eingtellung im Gerat speichern | Abbrechen | Hilfe |
Bild 3.2 Einstellen in minimierter Darstellung

Uber diese Bedienmaske ,Einstellen” kénnen die Positionierregler parametriert werden.

Auzgange. .. | Sollwert/Rampen... | Fegelung... I Motor und Geber. .. |
|
s [ B [O=
Bussysteme. . | Nockenschatwerk.. | KP200/kP300.. | pc.. |
| |||£||||||||||. ‘ Q,__}\ | h ’7
lehwerte. . | FehlerAfarmung... | Handbetrieb. .. | Pazswirter. .
Eingtellung im Gerit speichern | Abbrechen | Hilte |
Bild 3.3 Einstellen in erweiterter Darstellung

HINWEIS:

Jede Anderung der Parameter erfolgt nur im fliichtigen Arbeitsspeicher und
muss anschlieBend mit dem Button ,,Einstellung im Gerat speichern”
im Gerat gesichert werden. Gleiches wird auch durch gleichzeitiges Dricken
der beiden Pfeiltasten fur ca. zwei Sekunden auf der Bedieneinheit KP300
(frher KP200-XL) erreicht, wenn man sich in der Menuebene befindet (siehe
Kapitel 3.3).



Beispiel Maskenbedienung

Eingdnge
Analog | Digital | Digital UMI40 | Virtuel |
~1540
Funktion PLC [35] = Eingang im Ablaufprograrmm venwendbar
Tatgang _noo 4 [ pHomEs.. |
Filter 3=1ms -
1541
Funktion IF'LE [35] = Eingang im Ablaufprogramm werwendbar j
Tatgang I_D.DD % [ EHEAE.. |
Filter 3=Tms ~
Ok Abbrechen Ubernehmen
Bild 3.4 Beispiel fir Maskenbedienung
Funktion der Schaltflachen
OK 2 Anderung Gbernehmen und Maske schlieBen

Abbrechen  © Anderung verwerfen und Maske schlieBen
Ubernehmen 2 Anderung tibernehmen (aktivieren) und Maske gedffnet lassen

Optionen < Optionale Einstellungen zu der jeweiligen Funktion
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Erklarung der Einstellung

zum Beispiel:

OFF (1) = keine Funktion
Funktion (max. finf Zeichen), Einstellung Klartextanzeige
Anzeige im Bedienteil KP200 XL  Uber Feldbus der Funktion

Hilfefunktion

In jedem Eingabefenster kann mit der Taste F1 eine Hilfefunktion aufgerufen werden,
die weitere Informationen tber den Parameter enthalt.

z. B. Maske Funktionsselektor analoger Standardeingang

Parametereigenzchalten [ x|

1SAD: Funktionsselektor

| “Wertebersich I Zuriff I Forrnat I

Pararneternurnmer |1 a0

Kiirzel |F|sm

Bild 3.5 Kennung
Parameternummer: Nummer des Parameters

Karzel: Name, max. funf Zeichen, Anzeige im KP300 (friher KP200-XL)
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3.3 Bedienen mit Bedienteil KP300 (friher
Parametereigenschaften K PZ O O _X L)

Montage und Anschluss des Bedienteils

X4
KP300/
KP200XL

%‘ LR X XN N NN
b)

n
Bild 3.6 Wertebereich
Minimum/Maximum:  Wertebereich (hier: zwischen OFF und /E-EX).
. . . . n
Werkeinstellung: Nach einem Geratereset auf Werkeinstellung (WE), wird
automatisch dieser Wert eingetragen. resececer

=

Bild 3.7 Montage des Bedienteils: a) am Positionierregler (Stecker X4) bei CDE/CDB3000 oder
b) an der Schaltschrankttr

ACHTUNG:

Der Anschluss bei dem Positionierregler CDF3000 erfolgt immer Gber das
Schnittstellenkabel an Steckplatz X4.

~ HINWEIS:

Fir die Bedienung und Menustruktur des KP300 siehe Bedienungsanleitung
KeyPad KP300, Id.-Nr.: 1080.008B.




Bedien- und Anzeigeelemente des KP300 siehe Bedienungsanleitung
KeyPad KP300

Bedien- und Anzeigeelemente des KP200-XL
(1) Chipkarte SmartCard zum Sichern und Ubertra-
gen von Einstellungen

(1) (2) 3-stellige Ziffernanzeige, z. B. fiir Parameternum-
mer

(3) aktuelles Ment

g5

@)= ©

(4) 15767.

N §¥B0000000

(4)  5-stellige Ziffernanzeige fir Parameternamen
und -wert

- (6) (5 Beschleunigungs- oder Bremsrampe aktiv

O

(6) Bargraphanzeige, 10-stellig

Mentizweige oder Parameter aufrufen; Anderungen speichern; Start bei
Antrieb steuern

P Meniizweige verlassen; Anderungen abbrechen; Stopp bei Antrieb steuern
@  Men, Sachgebiet oder Parameter auswahlen; Einstellung erhéhen

QD) Menu, Sachgebiet oder Parameter auswahlen; Einstellung verringern

Bild 3.8 Bedien- und Anzeigeelemente des Bedienteils KP200-XL
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Menustruktur KP300, siehe Bedienungsanleitung KP300
Das Bedienteil KP200-XL besitzt folgende Mendstruktur zur Gbersichtlichen Bedienung.

Istwerte Sachgebiet Antrieb SmartCard
. auswahlen . auswahlen . steuern . lesen
e anzeigen | "arameter . e schreiben
. auswahlen .
Auslastungsanzeige . andern : Schreib-
schutz
Erstinbetriebnahme

Bild 3.9 Funktionen der Menis

Auf der Menlebene (Anzeige ,MENU") kann mit den Pfeiltasten zwischen den Menus
gewechselt werden. Mit der start/enter-Taste wird ein MenU getffnet, mit der stop/
return-Taste wird das Menu verlassen.

[ vaL ] [cTRL] [CARD]
@ NN | @ NMIONI | @ NMONI ] @ MO @
@ TILINL e TILIND jea] TLINL e ILINU  |e®

Bild 3.10 Bewegen in der Mentiebene des KP200-XL

HINWEIS:

O | Jede Anderung eines Parameters im Menuzweig ,PARA” erfolgt nur im fliich-
tigen Arbeitsspeicher und muss abschlieBend zur dauerhaften Sicherung in
den Festspeicher Gbernommen werden. Befindet man sich in der Mentebene,
so kann dies durch gleichzeitiges Dricken der beiden Pfeiltasten fur ca. 2 s
einfach durchgefihrt werden.
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A
B
C1
c2
nur bei Feld-
parametern
D

b

2ol

MENU
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@
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A Menii VAL wahlen Menii PARA wahlen Menii CTRL wahlen Menii CARD wahlen
(Istwerte anzeigen) (parametrieren) (Antrieb steuern) (laden/speichern mit
SmartCard)
B Daueristwert anzei- Sachgebiet aus- Antrieb steht (ggf. READ = laden
gen, mit Pfeiltaste wahlen Passwortabfrage von SC, Auswahl
wechseln zu ... mit Anzeige PASSW, einzelner Datensatze
Werk-einstellung = maglich
kein Passwort) WRITE = speichern
aller Datensatze
auf SC
LOCK = Schreib-
schutz setzen
UNLOCK = Schreib-
schutz aufheben
c1 ndchstem Istwert Parameter aus- Sollwert eingeben Parameter-Teilgebiet
c2 Parameterindex wahlen wahlen
wahlen Parameterindex
auswahlen
D Istwert anzeigen Parameterwert Antrieb starten Funktion fehlerfrei

anzeigen und ggf.
andern

mit start/enter, mit
Pfeiltasten Sollwert
verandern (MP =

Motorpotifunktion)

Tabelle 3.2  Mendustruktur des Bedienteils KP200-XL auf einen Blick

beendet



Wertanzeige in Exponentialdarstellung

Die Darstellung der funfstelligen Ziffernanzeige fur Parameterwerte erfolgt in exponen-
tialer Schreibweise. Ebenso wird die Sollwertvorgabe im CTRL-MenU in Exponentialdar-
stellung vorgegeben und angezeigt.

Exponent —| £/]7] <«—————Exponentialwert
Basiswert—> ',L/',S 7’ 53m

Bild 3.11 Exponentialdarstellung in der KP200-XL-Anzeige

Mit der Exponentialdarstellung lasst sich einfach arbeiten, wenn man den Exponential-
wert als , Kommaverschiebefaktor” ansieht.

Exponentialwert Kommaverschieberichtung im Basiswert

positiv nach rechts = Wert wird groBer

negativ nach links = Wert wird kleiner

Tabelle 3.3 Exponentialwert als ,,Kommaverschiebefaktor”

Das Komma verschiebt sich im Basiswert um die Anzahl an Stellen entsprechend dem
Exponentialwert.

Beispiel: -y Kommaverschiebung um eine Stelle nach links
a57763. = 57,63 *10 Hz = 5,763 Hz
e Kommaverschiebung um zwei Stelle nach rechts
AS5d. = 57,63*102 Hz = 5763 Hz

SmartCards

SmartCards werden in Abhangigkeit der Firmware der Positionierregler erstellt. Bei einer
Firmware-Erweiterung im Zuge einer neuen Version der Gerdtesoftware werden auto-
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matisch die Erweiterungen beim Sichern (“WRITE"”) auf die SmartCard Gbernommen.
SmartCards sind somit immer aufwartskompatibel.

3.4

HINWEIS:

O | SmartCards kdnnen nur von dem Positionierreglertyp (z. B. CDB3000) gelesen
werden, von dem sie auch geschrieben wurden.

Inbetriebnahme

Vorgehensweise zur Inbetriebnahme mit Hilfe des Anwendungshandbuches:

1. Erstinbetriebnahme per Betriebsanleitung:
@ Voraussetzung ist die grundsatzliche Erstinbetriebnahme mit Hilfe der
Betriebsanleitung.
Das Anwenderhandbuch befasst sich ausschlieBlich mit der Anpassung
der Softwarefunktionen.
Falls die Einstellungen der Erstinbetriebnahme aus der Betriebsanleitung fur thren
Anwendungsfall nicht ausreichen:
2. Auswahl der optimalen voreingestellten Losung
@ Die voreingestellten Lésungen erfassen die typischen Anwendungsfalle
der Positionierregler.
Der den Anwendungsfall am besten abdeckende Datensatz wird aus-
gewahlt.
3. Individuelle Anpassung der voreingestellten Lésung an die Anwen-
dung
@ Die voreingestellte Losung dient als Ausgangspunkt zur anwendungs-
orientierten Anpassung. Weitere Funktionsanpassungen werden an
den Parametern in den funktionsorientierten Sachgebieten vorgenom-
men. Sichern Sie lhre Einstellungen im Gerat!
4. Uberpriifung der eingestellten Anwendungslésung
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@ Eine Uberpriifung der Anwendungslésung sollte zur Sicherheit von
Mensch und Maschine nur bei kleinen Drehzahlen erfolgen. Die richti-
ge Drehrichtung ist sicherzustellen. Im Notfall kann durch Wegnahme
des ENPO-Signals der Antrieb durch Sperrung der Reglerendstufe
gestoppt werden.

5. Abschluss der Inbetriebnahme

@ Nach erfolgreicher Inbetriebnahme sichern Sie bitte Ihre Einstellungen
(mit SmartCard oder DriveManager) und speichern Sie den Datensatz
im Gerat ab.




4 CDE/CDB/CDF3000 im Drehzahlbe-
trieb

4.1  Voreingestellte Losungen

Voreingestellte Losungen sind komplette Parameterdatensatze zur Losung verschiedens-
ter anwendungstypischer Bewegungsaufgaben. Durch das Einstellen einer voreingestell-
ten Losung werden die Positionierregler automatisch konfiguriert. MaBgeblich werden
die Parameter fur

. den Steuerort der Positionierregler,

. die Sollwertquelle,

. die Belegung der Ein- und Ausgange der Signalverarbeitung und
. die Regelungsart

voreingestellt.

Die Anwendung einer voreingestellten Losung vereinfacht und verkurzt erheblich die
Inbetriebnahme der Positionierregler. Durch Verdndern einzelner Parameter kdnnen die
voreingestellten Losungen den Erfordernissen der Anwenderaufgabenstellung angepasst
werden.

Insgesamt elf voreingestellte Losungen decken die typischen Anwendungsgebiete fur die
Drehmoment-/ Drehzahlregelung mit den Reglern ab.
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Kiirzel

Sollwertquelle

Steuerort/
Bus-Steuerprofil

Zusatzlich erforderli-
che Dokumentation

TCT_1 +10V-Analog-Dreh- E/A-Klemmen 4.8.2
moment
SCT_1 +/-10V-Analog E/A-Klemmen 48.2
SCT_2 Festdrehzahltabelle E/A-Klemmen 4.5
SCC_2 Festdrehzahltabelle CANopen-Feldbus-Schnittstelle 4.5 CANopen-Dateniiber-
- EasyDrive-Profil ,Basic” tragungsprotokoll
SCB_2 Festdrehzahltabelle Feldbus-Modul CM-DPV1 45 PROFIBUS-Datentiber-
- EasyDrive-Profil ,Basic” tragungsprotokoll
SCC_3 CANopen-Feldbus- CANopen-Feldbus-Schnittstelle 4.6 CANopen-Dateniiber-
Schnittstelle - EasyDrive-Profil ,Basic” tragungsprotokoll
SCB_3 Feldbus-Kommu- Feldbus-Modul CM-DPV1 4.6 PROFIBUS-Dateniiber-
nikationsmodul - EasyDrive-Profil ,Basic” tragungsprotokoll
(PROFIBUS)
SCP_3 PLC PLC 4.7 siehe Kapitel 7
SCT_4 PLC E/A-Klemmen 4.7 siehe Kapitel 7
SCC_4 PLC CANopen-Feldbus-Schnittstelle 4.7 CANopen-Dateniiber-
- EasyDrive-Profil ,ProgPos” tragungsprotokoll
SCB_4 PLC Feldbus-Modul CM-DPV1 4.7 PROFIBUS-Dateniiber-
- EasyDrive-Profil ,ProgPos” tragungsprotokoll
Tabelle 4.1 Voreingestellte Lésungen - im Drehzahlbetrieb

Alle voreingestellten Losungen besitzen ein individuelles Grundeinstellungsfenster im

DriveManager. Hierin enthaltene Karten oder Schaltflachen unterscheiden sich in Allge-
meinfunktionen und speziellen Funktionen. Die Allgemeinfunktionen werden im Kapitel
4.2, die speziellen Funktionen bei den jeweiligen Voreinstellungen von Kapitel 4.4 bis 4.7
beschrieben.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF 31



4 Drehzahlbetrieb
LT i Id.-Nr.: 1001.02B.5-00 Stand: 04/2014

4.2  Allgemeinfunktionen

4.2.1 Drehmoment-/Drehzahlprofilgenerator

Der Drehzahlprofilgenerator generiert die entsprechenden Beschleunigungs- und Verzo-
gerungsrampen zur Erreichung des vorgegebenen Drehzahlsollwertes.

Mit dem Parameter MPTYP (linear/ruckbegrenzt) und JTIME kénnen lineare Rampen an
den Endpunkten zur Ruckbegrenzung verschliffen werden.

Bewegungsart Einstellung
dynamisch, ruckartig MPTYP =0, lineare Rampen ohne Verschliff
Mechanik schonend MPTYP = 3, verschliffene Rampen durch Verschliff um JTIME [ms].

Tabelle 4.2 Aktivierung der Ruckbegrenzung

T .

-
n [1/min] /
RACC.x

Bild 4.1 Drehzahlprofilgenerator
Durch die Ruckbegrenzung erhohen sich die Beschleunigungs- und Verzégerungszeit

um die Verschliffzeit JTIME. Das Drehzahlprofil wird im DriveManager gemaB Bild 4.2
eingestellt.
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Drehzahlprofil =l
Bezchleunigung |_1 oo, 1/minds
Yerzogerung I_'I oo 1/minds
Bereich "Sollwert erreicht™ I 5.

Profilart

3 = Ruckbegrenzte Rarmpe [Werzchliff] j
Yerzchlifizeit bei Buckbearenzung I_‘l i1} ms

le Abbrechen | [bernehmen I

Bild 4.2 Drehzahlprofil

DriveManager Wertebereich WE Einheit Parameter
Beschleunigung - 590_ACCR
(nur fiir Drehzahlregelung) 0..32760 0 min/s (_SRAM)
Verzégerung At 591_DECR
(nur fiir Drehzahlregelung) U 527160 v LR (_SRAM)
Bereich ,Sollwert erreicht” . 230_REF_R

0...32760 20 min (oum)
Profilart
0: Lineare Rampe 0.3 3 597_MPTYP
3: Ruckbegrenzte Rampe (_SRAM)
1, 2: nicht unterstiitzt
Verschliff 596_JTIME
0...2000 100 ms (_SRAM)

HINWEIS:

O || In der Betriebsart Drehmomentregelung sind keine Beschleunigungs- oder
Verzdégerungsrampen aktiv. Nur die Verschliffzeit gilt noch sinngemaB, erzeugt
also rampenférmige Soll-drehmoment-Verldufe.



Mit dem Parameter 230-REF_R kann ein Drehzahlbereich definiert werden, in dem der
Istwert vom Sollwert abweichen darf, ohne dass die Meldung ,Sollwert erreicht” (REF)
inaktiv wird. Sollwertschwankungen durch Sollwertvorgabe Uber analoge Eingange
kénnen somit berlcksichtigt werden.

Istwert

+REFR — —\ — — —

Sollwert J— J— — —

-REFR — — — — -

Die Rampeneinstellungen kénnen unabhangig voneinander erfolgen. Eine Rampenein-
stellung von Null bedeutet Sollwertsprung.

\ DECR
ACCR / |

4.2.2  Begrenzungen/Stopprampen
Diese Funktionen werden bei den allgemeinen Softwarefunktionen in den Kapiteln 6.2.2

(Begrenzungen) und 6.2.3 (Stopprampen) beschrieben.

Begrenzungen sind einstellbar fur:

o Drehmoment
. Drehzahl

Es sind verschiedene Stopprampen bzw. Reaktionen einstellbar:
. Ausschalten der Regelung
. Halt Vorschub
. Schnellhalt
. Fehler
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4.3  Drehmomentregelung mit Sollwert tber
Analogeingang

Der skalierbare Drehmomentsollwert wird bei der voreingestellten Lésung TCT_1 Uber
den Analogeingang ISAQ vorgegeben. Die Parametereinstellungen fur den Analogein-
gang sind in Kapitel 6.1.3, die spezifischen Einstellungen der Ein- und Ausgédnge in
Kapitel 4.8 beschrieben.

(]
14— .
1o !
2. L V]
: 3. +10
————— 4.
1. +10¥ entspricht 100 %
2. +0W entspricht 0 #
von
3. -0% entspricht 0 %
4. 10 entspricht _-100 %
I— I_Z.B MNm
T | m— | I |
Bild 4.3 Einstellung Drehmomentregelung
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4.4 Drehzahlregelung mit Sollwert Gber Ana-
logeingang

Der skalierbare Drehzahlsollwert wird bei der voreingestellten Lésung SCT_1, Uber den
Analogeingang ISAQ vorgegeben. Die Parametereinstellungen fir den Analogeingang
sind in Kapitel 6.1.3, die spezifischen Einstellungen der Ein- und Ausgange in Kapitel 4.8
beschrieben.

Drehzahlregelung, +/-10 5 x|

Sollwertskalismng ... siehe Kapitel 6.2

Drehzahlprofil ... siehe Kapitel 4.2.1

Begrenzungen ... siehe Kapitel 6.2.2

Staprampen .. siehe Kapitel 6.2.3

Bild 4.4 Grundeinstellung , Drehzahlregelung, +/-10 V-Sollwert”

4.5  Drehzahlregelung mit Sollwert aus Festdreh-
zahltabelle

Die Festdrehzahltabelle ist die Sollwertquelle bei den voreingestellten Lésungen SCT_2,
SCC_2 und SCB_2. Es gibt 16 Fahrsatze (0-15), welche tber die Maske , Festdrehzahlen”
aus Bild 4.6 eingegeben werden. Die spezifischen Einstellungen der Ein- und Ausgan-
ge fur die Steuerorte tUber E/A-Klemmen (SCT_2), CANopen (SCC_2) oder PROFIBUS
(SCB_2) sind in Kapitel 4.8 dargestellt.
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Drehzahlregelung. Festdre 5[

Festdrehzahltabelle ...

Direhzahlprafil .. siehe Kapitel 4.2.1

siehe Kapitel 6.2.2

Bearenzungen ... |

Stoprampen ..

siehe Kapitel 6.2.3

Bild 4.5 Grundeinstellung , Drehzahlregelung, Festdrehzahlen”

Festdrehzahltabelle

x
Direhzahl Wwhert [1/min] | |
1] 1
1 10
2 100
3 10000
4 1]
5 a
B a
7 jhd
4| | »
- T | abbrechen | {bemehmen |

Bild 4.6 Maske , Festdrehzahlen”

DriveManager Wertebereich WE Einheit Parameter
Drehzahl -32764.0 ... 0.0 min 269.x-RTAB (_RTAB)
32764.0 : x = Festdrehzahl 0-15
HINWEIS:

O | Das Drehzahlprofil ist fur alle Festdrehzahlen gleich. Die Realisierung eines
variablen Drehzahlprofils in Abhangigkeit von der Drehzahl kann mit einem
PLC-Programm realisiert werden, Beispiel siehe Kapitel 7.5.4.



Festdrehzahlanwabhl

Die Festdrehzahlen sind tber Klemmen oder Feldbus (Profil EasyDrive ,Basic”) anwahl-
bar. Die Nummer der aktiven Festdrehzahl wird in einem Parameter und binar codiert
Uber die Ausgange (falls parametriert) angezeigt.

Die zur Festdrehzahlanwahl vorgesehenen Eingange werden mit Fixxx = TABx konfigu-
riert. Die Auswahl wird binar codiert vorgenommen.

Die bindre Wertigkeit (2°, 2!, 22, 23) ergibt sich aus der TABx-Zuordnung. Dabei besitzt
die Einstellung TABO die niedrigste (2°), die Einstellung TAB3 die hochste Wertigkeit (23).
Ein Logisch-1-Pegel am Eingang aktiviert die Wertigkeit. Eine neue Festdrehzahl wird bei
Anderung des Zustandes der Klemme aktiviert.

Beispiele:
IE07 IE06 IEOS IEO4 IEO3 IE2 IEO1 IEOO IS03 1502 Is01 Isop \varibare
Fahrsatze
TAB3 | TAB2 | TABT | TABO
= = = = 0-15
B2 |2 0
TA=B 1 TA:BO TA:B3 03,
21 20 23 S

Tabelle 4.3  Beispiele fir die Festdrehzahlanwahl tber Klemme

Zur Auswahl bzw. zur Anzeige des aktiven Fahrsatzes werden folgende Parameter ge-
nutzt:

. Wertebe- .
DriveManager Bedeutung reich WE Einheit Parameter
Auswahl der Fahrsatz-Festdrehzahl. Die
Auswahl tiber Eingange wird in diesem 0-15 0 i 278-TIDX
Parameter geschrieben. (_RTAB)
Feldbus: Auswahl des Tabellensatzes
- Anzeigeparameter

ek « 776-ATIDX

éﬁlgt die aktuelle gewahlte Festdrehzahl | 0- 15 0 (_RTAB)
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Uber die HALT-Logik (Vorschubfreigabe) (Klemme oder Bus) kann eine laufende Bewe-
gung mit dem programmierten Drehzahlprofil angehalten und wieder aufgenommen
werden.

4.6  Drehzahlregelung mit Sollwert und Steue-
rung Uber Feldbus

Bei den voreingestellten Lésungen SCC_3 und SCB_3 wird der Feldbus als Sollwertquelle
voreingestellt. Die spezifischen Einstellungen der Ein- und Ausgange fur die Steuerorte
CANopen (SCC_3) und PROFIBUS (SCB_3) sind in Kapitel 4.8 dargestellt.

Die Sollwertvorgabe fur die Drehzahlregelung erfolgt entweder Gber die gerateinterne
CANopen-Feldbus-Schnittstelle (SCC_3) oder Uber das PROFIBUS-Kommunikationsmodul
(SCB_3).

Drehzahlregelung. Sollwerk x|

Drehzahlprafil ... | siehe Kapitel 4.2.1

Begrenzungen ... | siehe Kapitel 6.2.2

Stoprampen . | siehe Kapitel 6.2.3

Bild 4.7 Grundeinstellung ,, Drehzahlregelung, Sollwert und Steuern Gber Bus”

4.6.1 CANopen

Uber die gerateinterne potentialgetrennte CANopen-Schnittstelle X5 werden die An-
triebsregler in das Automatisierungsnetzwerk eingebunden.

Die Kommunikation erfolgt nach dem Profil DS301. Die Steuerung und Zielpositionsvor-
gabe erfolgt nach dem proprietéren EasyDrive-Profil ,Basic”.
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HINWEIS:

O || Wird eine nach DSP402 konforme Drehzahlregelung gefordert, so ist der
Profile-Velocity-Mode zur Drehzahlregelung des Antriebs zu nutzen.
Dieser Modus ist eine Sonderform der Positionierung. Bitte wéhlen Sie daftr
die Voreinstellung ,,PCC_1-Positionierung, Fahrsatzvorgabe und Steuern Uber
CAN-Bus”.

Detailinformation zur Konfiguration des Antriebsreglers im Netzwerk finden Sie in der
separaten Dokumentation ,CANopen-Datentbertragungsprotokoll”.

46.2  PROFIBUS

Zur Drehzahlvorgabe und Steuerung tber PROFIBUS ist das externe Kommunikationsmo-
dul CM-DPV1 erforderlich.

Die Steuerung und Drehzahlvorgabe erfolgt nach dem EasyDrive-Profil , Basic”.

Detailinformation zur Konfiguration des Antriebsreglers im Netzwerk sind in der separa-
ten Dokumentation ,PROFIBUS-DatenUibertragungsprotokoll” beschrieben.

4.7  Drehzahlregelung mit Sollwert Gber PLC

Die PLC wird als Sollwertquelle bei den voreingestellten Loésungen SCP_3, SCT_4 SCC_4
und SCB_4 voreingestellt. Die spezifischen Einstellungen fir die Steuerorte E/A Klemmen
(SCT_4), CANopen (SCC_4) und PROFIBUS (SCB_4) sind in Kapitel 4.8 dargestellt.

Drehzahlregelung. Sollwert ﬂ

PLC ... siehe Kapitel 7

Direhzahlprofil ... siehe Kapitel 4.2.1

siehe Kapitel 6.2.2

Bearenzungen .. |

Stoprampen ... siehe Kapitel 6.2.3
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Bild 4.8 Grundeinstellung , Drehzahlregelung mit PLC”

Bei diesen Voreinstellungen erfolgt die Vorgabe des Drehzahlsollwertes Gber den Befehl
SET REFVAL = [x]. Ist auch der Steuerort auf PLC gesetzt (SCP_3), dann kann Gber den
Befehl SET ENCTRL = 0/1 die Regelung aus- oder eingeschaltet werden.

= HINWEIS:

l» Fur Detailinformation zur Handhabung der PLC sowie zur Programmierung
und Bedienung mit dem PLC-Editor siehe Kapitel 7, Anwenderprogrammie-
rung.

4.8 Belegung der Steuerklemme

Die Steuerklemme fur die Drehzahlregelung wird je nach gewahlter voreingestellter
Losung konfiguriert.

4.8.1 Klemmenbelegung CDE3000

In Abhéngigkeit von der gewahlten Voreinstellung erhalten die Ein- und Ausgange ge-
geniber der Werkeinstellung eine gednderte Parametrierung, siehe Tabelle 4.4. Nach der
Wahl der Voreinstellung kann die Parametrierung der Klemmen beliebig an die Applikati-
on angepasst werden.

Voreingestellte Losung
E/A  Parameter

Funktion SCC_2 SCC_3 sCC_4
SCP.3 SCT 4
SCB_2 SCB_3 SCB_4

Funktions-
selektor
ISAO 180-FISAO | analoger PM10V | OFF | OFF | OFF | PLC | PLC PLC
Standardein-
gang ISAO+

Funktions-
selektor
ISA1 181-FISAT | analoger OFF PLC | PLC PLC
Standardein-
gang ISA1+

Tabelle 4.4  Voreinstellung der Steuerein- und Ausgdnge im Drehzahlgeregelten Betrieb des
CDE3000




Voreingestellte Losung Voreingestellte Losung

Parameter Funktion SCC_2 SCC_3 Parameter Funktion SCC_2 SCC_3 SCC_4
SCP_3 SCT_2 SCP_3 SCT 4
SCB_2 SCB_3 SCB_2 SCB_3 SCB_4
Funktions- Funktions-
selektor selektor
ISDO0 | 210-FISO0 | digitaler START OFF | OFF | PLC PLC 0SD00 | 240-FOS00 | digitaler REF
Standardein- Standardaus-
gang ISD0O0 gang OSD0O
Funktions- Funktions-
selektor selektor
ISDO1 211-FISO1 | digitaler OFF INV PLC | PLC PLC 0SDO1 | 241-FOS01 | digitaler ROT_0O
Standardein- Standardaus-
gang ISDO1 gang OSDO1
Funktions- Funktions-
selektor selektor
1SD02 212-FIS02 | digitaler OFF TABO PLC | PLC PLC 0SD02 | 242-FOS02 | digitaler S_RDY
Standardein- Standardaus-
gang ISD02 gang 0SD02
Funktions- Funktions-
selektor selektor
ISD03 213-FIS03 digitaler OFF TAB1 PLC PLC PLC 0SDO03 digitaler OFF
Standardein- Standardaus-
gang ISD03 gang 0SD03
Funktions- Tabelle 4.4 \Voreinstellung der Steuerein- und Ausgange im Drehzahlgeregelten Betrieb des
selektor CDE3000
ISD04 digitaler OFF
Standardein-
gang ISD04
Funktions-
selektor
ISD05 digitaler OFF
Standardein-
gang ISD05
Funktions-
selektor
ISD06 digitaler OFF
Standardein-
gang ISD06
Tabelle 4.4 Voreinstellung der Steuerein- und Ausgdnge im Drehzahlgeregelten Betrieb des
CDE3000
a
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4.8.2  Klemmenbelegung CDB3000

In Abhangigkeit von der gewahlten Voreinstellung erhalten die Ein- und Ausgange ge-
genlber der Werkeinstellung eine gednderte Parametrierung, siehe Tabelle 4.5. Nach der
Wahl der Voreinstellung kann die Parametrierung der Klemmen beliebig an die Applikati-
on angepasst werden.

Voreingestellte Losung

E/A Parameter

Funktion SCC_2 SCC_3

SCB_2 SCB_3

Funktionsselektor
ISAOO 180-FISAO | analoger Standar- PM10V OFF OFF | OFF | PLC | PLC PLC
deingang ISAOO

Funktionsselektor
analoger Standar- OFF PLC | PLC PLC
deingang ISAO1

ISAO1 181-FISA1

Funktionsselektor
digitaler Standar- OFF
deingang I1SD00

ISD00 210-FISO0

Funktionsselektor
digitaler Standar- OFF INV PLC | PLC PLC
deingang ISDO1

1SDO1 211-FISO1

Funktionsselektor
digitaler Standar- OFF TABO PLC | PLC PLC
deingang 1SD02

1SD02 212-FIS02

Funktionsselektor
digitaler Standar- OFF TAB1 PLC | PLC PLC
deingang ISD03

ISD03 213-FIS03

Funktionsselektor fiir
OSA00 | 200-FOSAO | analogen Ausgang ACTN PLC PLC
0SA00

Funktionsselektor
0SD00 | 240-FOS00 | digitaler Standard- REF
ausgang 0SDOO

Funktionsselektor
0SDOT | 241-FOSO01 | digitaler Standard- ROT_O
ausgang 0SDO1

Tabelle 4.5 Voreinstellung der Steuerein- und Ausgange bei Drehzahlregelung des CDB3000

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF 38

Voreingestellte Losung

. TCT 1
Funktion - SCC_2  SCC_3

SCT_1 SCT_2
(WE)

E/A Parameter

SCP_3 SCT_4
SCB_2 SCB_3

Funktionsselektor
0SD02 | 242-FOS02 | digitaler Standard- OFF
ausgang 0SD02

Tabelle 4.5 Voreinstellung der Steuerein- und Ausgénge bei Drehzahlregelung des CDB3000

4.8.3  Klemmenbelegung CDF3000

In Abhangigkeit von der gewdhlten Voreinstellung erhalten die Ein- und Ausgénge ge-
genUber der Werkeinstellung eine gednderte Parametrierung, siehe Tabelle 4.6. Nach der
Wahl der Voreinstellung kann die Parametrierung der Klemmen beliebig an die Applikati-
on angepasst werden.

Voreingestellte Losung

SCC_2S5CC_3 SCP_35CT 4 SCC_4

E/A  Parameter

Funktion SCT 1

T1 (WE) SCT.2 SCB_2SCB_3 SCB_4

Funktionsse-
lektor analoger
Standardein-
gang ISAO+

ISAO 180-FISAO PM10V | OFF OFF | OFF | PLC | PLC PLC

Funktionsse-
lektor analoger
Standardein-
gang ISA1+

ISA1 181-FISA1 OFF PLC | PLC PLC

Funktionsse-
lektor digitaler
Standardein-
gang ISD0O0

ISDO0 | 210-FISO0 START OFF | OFF | PLC PLC

Funktionsse-
lektor digitaler
Standardein-
gang ISDO1

ISDO1 211-FIS01 OFF INV PLC | PLC PLC

Tabelle 4.6 Voreinstellung der Steuerein- und Ausgdnge im Drehzahlgeregelten Betrieb des
CDF3000



Voreingestellte Losung

Parameter Funktion SCT 1 SCC_25CC_3 SCC 4
TCT_1 (WE) SCT_2 SCB_25CB_3 SCP_3SCT_4 SCB 4

Funktionsse-
lektor digitaler oOFF | TABO PLC | PLC | PLC
Standardein-
gang 1SD02

Funktionsse-
lektor digitaler

Standardaus- jiEs
gang 0SD0O

Funktionsse-
lektor digitaler

ISD02 | 212-FIS02

0SD00 | 240-FOS00

0SD03 | 240-FOS00 OFF
Standardaus-
gang 0SD03
Funktionsse-
lektor digitaler
0SD04 | 240-FOS00 Standardaus- OFF
gang OSD04
Tabelle 4.6  Voreinstellung der Steuerein- und Ausgdnge im Drehzahlgeregelten Betrieb des
CDF3000
e
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5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionier-
betrieb

5.1  Voreingestellte Lésungen

Voreingestellte Losungen sind komplette Parameterdatensatze zur Losung verschiedens-
ter anwendungstypischer Bewegungsaufgaben.

Durch das Laden einer voreingestellten Losung in den Arbeitsspeicher (RAM) werden die
Positionierregler automatisch konfiguriert. MaBgeblich werden die Parameter fiir

. den Steuerort des Antriebsreglers,

o die Sollwertquelle,

. die Belegung der Ein- und Ausgange der Signalverarbeitung und

. die Regelungsart
voreingestellt.
Die Anwendung einer voreingestellten Losung vereinfacht und verkrzt erheblich die
Inbetriebnahme der Positionierregler. Durch Verandern einzelner Parameter kénnen die
voreingestellten Losungen den Erfordernissen der Anwenderaufgabenstellung angepasst
werden. Diese modifizierten voreingestellten Losungen werden im Gerat als kundenspe-

zifische Datensatze abgespeichert. Somit gelangen Sie schneller zu Ihrer gewiinschten
Bewegungslosung.

Insgesamt neun voreingestellte Loésungen decken die typischen Anwendungsgebiete fur
die Positionierung mit den Reglern ab.

I T e
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5 Positionierbetrieb

— Zusatzlich
Kiirzel Sollwertquelle . Kap. erforderliche
Bus-Steuerprofi .
Dokumentation
PCT_2 | Tabellenfahrsatz E/A-Klemmen 53 -
CANopen-Feldbus-Schnittstelle Benutzerhandbuch
RSEB IR L e - EasyDrive-Profil ,TablePos” >3 CANopen
Feldbus-Kommunikationsmodul Benutzerhandbuch
PCB_2 | Tabellenfahrsatz (PROFIBUS) 5.3 PROFIBUS
- EasyDrive-Profil ,TablePos”
CANopen-Feldbus-Schnittstelle
PCC_1 gmﬁ‘t)ftr;l’;e'dbus' - DSP402-Profile Position-Mode 5.4 Ei”,;’;zirr:‘a”db“d‘
- DSP402-Profile Velocity-Mode P
PCB 1 Feldbus-Kommunikati- Es&%ﬁ;—ﬁg}mmunlkatlonsmodul 5.4 Benutzerhandbuch
- onsmodul (PROFIBUS) - EasyDrive-Profil , DirectPos” PROFIBUS
PCP_1 | PLC PLC 5.5 siehe Kapitel 7
PCT_3 | PLC E/A-Klemmen 5.5 siehe Kapitel 7
CANopen-Feldbus-Schnittstelle Benutzerhandbuch
PCC_3 | PIC - EasyDrive-Profil ,ProgPos” 59 CANopen
Feldbus-Kommunikationsmodul
PCB_3 | PLC (PROFIBUS) 5.5 EE”O"Fﬁéedga”db“Ch
- EasyDrive-Profil ,,ProgPos”
Tabelle 5.1 Voreingestellte Lésungen fir die Positionierung

Alle voreingestellten Losungen besitzen ein individuelles Grundeinstellungsfenster im
DriveManager. Hierin enthaltene Karten unterscheiden sich in Allgemeinfunktionen und
speziellen Funktionen. Die Allgemeinfunktionen werden im Kapitel 5.2 aufgefhrt.

Die speziellen Funktionen, d. h. die Sollwertquelle bei den jeweiligen Voreinstellungen,
werden von Kapitel 5.3 bis 5.5 beschrieben.

In Kapitel 5.6 sind die Eigenschaften des Steuerortes bzw. der Geratesteuerung inklusiv
der Klemmenbelegung definiert.

0

HINWEIS:

Nach Auswahl der voreingestellten Lésung sind als erstes die Einheiten und die
Normierung des Antriebs, wie unter Kapitel 5.2.2 beschrieben, einzustellen.
Sie sind Grundlage fur alle nachfolgenden Einstellungen.
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5.2.1 Positioniermodi

5.2 Allgemeinfunktionen

Die Positionierung unterteilt sich in drei Modi:

Positioniermodus Bedeutung

Nach Aktivierung der Funktionsschaltflache ,Grundeinstellungen” im DriveManager
offnet sich das Fenster:

Die Positionierungsanwendung erfordert eine absolute Referenzposition (Null-
— . _ ABSOLUT punkt). Dieser wird endweder durch eine Referenzfahrt oder ein absolut messendes
Liositionieiung3yliabelent,shesstzesteue nluberlklemne Lagemesssystem hergestellt. Bezogen auf diese Referenzposition wird ein absoluter
Fahrsatztabele | Fahrprofi I Fieferenztahrt I Endschaler I Handbetrieb I Schaltpunkie I WEQ verfahren.
. Relative Fahrauftrage beziehen sich auf die letzte Zielposition, auch wenn diese, z.
ahrsatz-Hr. i} 1 q o q a Gnn - ; g
B. bei Ausldsen wahrend einer laufenden Positionierung, noch nicht erreicht wurde.
Zielpositian [ e [0 e Eine neue Zielposition berechnet sich demnach mit:
Modus [REL [1) = Relativ =l [ REL 1) = Relaiiy =l J Zielposition(neu) = Zielposition(alt) + relativer Weg
Geschwindigkeit IT Grad/s IT Grad/s Ausnahmen sind:
P EEei —— fretls2 [ oo frects2 — Beendigung eines endlosen mit einem relativen Fahr-
Bremsbeschleunigung I_T Grad/s2 I_T Grad/s2 auftrag.
Wiederholung 1] 2 I I 0 A
RELATIV — Das Ausldsen eines Folgeauftrags bei der Fahrsatz-
Folgeauitrag |0 -Faheatz 0 Zf -1 - kein Folgzautrag | tabelle mit der Wirkung ,NEXT - Sofort, Rel.-Bez.
Startbedingung ISW-DT [2] = Eingang, max. Tmax j IS\N’ [0) = Eingang j ACtPOS o
by Sl e INEXT (2)- Sofot. el ez ActPos IO (0)- Hus beipchictitnd ] Hier bezieht sich der relative Weg auf die Istposition zum Ausldsezeitpunkt. Die
Verzogenngszet 0 ms [—o me neue Zielposition berechnet sich mit:
S 0=ty =1 || 2= makiv = . Ziglpositiqp(neu) = Istpqsition + relativer Weg
Schatpurk! B [0= et =1 | [o= ekt = Ee}lz:ttlve Positioniervorgange erfordern keinen Referenzpunkt bzw. keine Referenz-
4] I r .
Bei endlosen Fahrauftragen wird der Antrieb mit vorgegebener Geschwindigkeit
B (Geschwindigkeitsmodus) verfahren. Eine in diesem Fahrsatz enthaltene Zielpositi-
Einheiten und Maormierung... | Ok | Abbrechen | Lbernehmen | on ist nicht von Bedeutung.
Auch Tabellenfahrsétze, die einen Folgeauftrag mit der Startbedingung ,WSTP -
Bild 5.1 Voreingestellte Lésung , Positionierung, Tabellen-Fahrsatze, Steuern (iber Klemme” Ohne Halt ab Zielposition” auslosen, sind endlose Fahrauftrage. Sie werden jedoch
bei vorgegebener Zielposition abgebrochen und in den Folgeauftrag iiberfihrt.
In diesem Kapitel werden die Arten der Positionierung und die Funktionen (Schaltflachen Ein endloser Fahrauftrag kann nur mit einem neuen Fahrauftrag beendet werden.
und Karteikarten) beschrieben: ENDLOS Absolute Fahrauftrage fahren direkt die neue Zielposition an. Relative Fahrauftrage
beziehen sich auf die Istposition zum Auslosezeitpunkt.
J Einheiten und Normierungen Endlose Positioniervorgange erfordern keinen Referenzpunkt bzw. keine Referenz-
. Fahrprofil fahrt. - - ; ;
Mit einer endlosen Positionierung kann eine Drehzahlregelung bzw. eine Online-
B Referenzfahrt Umschaltung zwischen Positionierung und Drehzahlregelung realisiert werden.
Das CANopen Profil DSP402 , Profile Velocity Mode" ist eine Form der Endlos-
° Endschalter Positionierung.

Handbetrieb

Tabelle 5.2 Arten der Positionierung




5.2.2  Einheiten und Normierung

HINWEIS:

O || Nach Auswahl der voreingestellten Losung sind als erstes die Einheiten und
die Normierung des Antriebs einzustellen. Sie sind Grundlage fir alle nachfol-
genden Einstellungen. Diese Einstellungen sind nur tGber den DriveManager
maoglich.

Einheiten

SCHRITT:

1 w Fur die Positionierung sind die Einheiten fir die Position, Geschwindigkeit
und Beschleunigung einstellbar. Sofern nicht anders angegeben, basieren
alle Positionierparameter auf diesen Einheiten. Es ist die Einstellung folgender
Basiseinheiten moglich:

. Translatorische Einheit: m

. Rotatorische Einheiten: Grad, rev, rad, sec, min

. Sondereinheiten: Incr, Steps

o Einheit mit benutzerdefiniertem Text (max. 20 Zeichen): User
Die Zeitbasis der Geschwindigkeit wird automatisch auf [Exp*Wegeinheit]/s, die der
Beschleunigungen auf [Exp*Wegeinheit]/s? gesetzt.

Alle Parameter sind ganzzahlige Werte. FlieBkommaeinstellungen sind nicht moglich.

FUr die Eingabe eines Wertes der kleiner 1 (<1) der Basiseinheit ist, muss zusatzlich der
Exponent gesetzt werden. Aus Basiseinheit (z. B. [m]) und Exponent (z. B. E-2) ergibt sich
dann die resultierende Einheit (z. B. [cm]).

I T e
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5 Positionierbetrieb

Einheiten und Hormierung [1]
Dimension Exponent Basizeinheit Resultierende Einheit
Position IED j rad j => Irad
3EC

P it
Geschwindigkert EO - Grad -| => Irada’s
Beschleunigung EO - => Irad.-"s2

Wweiter > | Abbrechen | Ubemehmen |

Bild 5.2 Vorgabe der Einheiten
Die Parameter fur die resultierenden Einheiten lauten:

DriveManager  Wertebereich WE Einheit Parameter
Position - Grad variabel 792_FGPUN (_FG)
Geschwindigkeit - Grad/s variabel 793_FGVUN (_FG)
Beschleunigung - Grad/s2 variabel 796_FGAUN (_FG)

Tabelle 5.3  Parameter fir die Einheiten

Nach Festlegung der Einheiten wird mit der Eingabe der mechanischen AntriebsgréBen
fortgefahren.

Vorschubkonstante und Getriebefaktor

SCHRITT:

Die Vorschubkonstante setzt die vorgegebene Wegeinheit in Umdrehungen
der Abtriebswelle um. Desweiteren ist die Eingabe des Getriebelibersetzungs-
verhaltnisses in Bruchschreibweise moglich. Dadurch ist gewahrleistet, dass die
Position an der Abtriebswelle jederzeit rundungsfehlerfrei auf die Motorwelle
umgerechnet wird.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF 43




5 Positionierbetrieb

I T a
I Id.-Nr.: 1001.02B.5-00 Stand: 04/2014

Hormierung und Einheiten (2] E2

Vorschubkonstante:

360 Grad entsprechen

I 1 Umdrehungen der &btriebawelle

Getriebe (fallz vorhanden):

Umdrehungen der Motonwelle I 1
Urndrehungen der Abtriebzwelle I 1

<4 Zuriick | Fertig | UEermehmen |
Bild 5.3 Einstellungen fir Normierung und Einheiten
DriveManager Wertebereich WE Einheit Parameter
xmcrmrfgg;ta”te /Weg fiirn iosirys | 360 | variabel | 789.0_FGFC(_FG)
oAbt erennger 1294057285 1 ; 7891_FGFC (_FG)
Getriebe/Umdrehung der Motorwelle 4294%'6'7295 1 - 788.0_FGGR (_FG)
Sﬁ;[(riife%ejngen der Abtriebswelle 4294%6.7295 [ i L S e

Tabelle 5.4  Parameter Normierung und Einheiten

Nach Eingabe der Parameter werden mit ,Fertig” die Einstellungen gepriift. Die Betati-
gung des , Zurtick”-Buttons fiihrt wieder zur Eingabe der Einheit.

Einstellungen prufen

SCHRITT:
3. Die Einstellungen fur die Einheiten und Normierungen werden auf Plausibilitat
und gerateinterne Wertebereiche Uberprift und tbernommen.
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In seltenen Fallen kommt es zu der Meldung:

[ Information x|

Die won [hnen gewahlte Mormierung ist flir die interme Darstellung nicht
@ geeighet und wurde geandert.
Bitte priifen Sie die neuen Einstellungen!

Hilfe |

Bild 5.4 Fehlermeldung durch Kollision

Hier kollidieren Wertebereiche oder Normierungen im Regler miteinander. Der Einhei-
ten- und Normierungs-Assistent schldgt nun eine andere Potenz bzw. Exponenten fur
die Einheiten vor und bittet Sie, diese im Einheitenfenster, was bei Quittierung direkt
aufgerufen wird, zu prifen, zu akzeptieren oder zu andern. Wird die neue Einstellung
akzeptiert, dann wird auch die Vorschubkonstante angepasst.




Fahrprofil

In dieser Maske werden die Grenzwerte fUr den Fahrsatz, die Profilform und der Verfahr-
bereich konfiguriert. Die Einheiten wurden bereits festgelegt, siehe Kapitel 5.2.2.

Positionierung. Tabellen-Fahrzatze. Steuern iiber Klemme 5[

F ahrzatztabelle Fahrprofil I Rieferenzfahit | Endschalter I Handbetrieb I Schaltpunkte I

Grenzwerte:
Max. Geschwindiglkeit
M ax. Anfahrbeschleunigung
M ax. Bremsbeschleunigung
Zulazsiger Schleppabstand
Sollwert-ersicht-Fenster
Profil;
Profilart
Werzchliffzeit bei Ruckbegrenzung
Drehrichtung
Werfahrbereich
Rundtischkonfiguration:
Richtungsoptimienng
Drehrichtungssperrs

Umlauflange

[0 Gradss

oo G2 | Begrenzungen |
IT Grad/z2 Stoprampen...
180 Grad

100 Grad

|3 = Ruckbegrenzte R ampe [Werzchiiff) j
100 ms

IU =Z&hlichtung normal j
0N [1) = Ein - Endloser Fahiweg =
[ OFF (0] = A =
IDFF [0] = Keine Drehrichtungssperre j

360 Grad

Einheiten und Normierung.. |

#bbrechen | ﬂbemehmenl

Grenzwerte

DriveManager Bedeutung Wertebereich WE  Einheit Parameter
Maximale Geschwindig-
Max. keit des Fahrsatzes. Alle 0.. 10000 | variabel 724_POSMX
Geschwindigkeit Geschwindigkeiten werden 4294967295 (_PRAM)
hierauf begrenzt.
Max. Anfahrbe- Maximale Anfahrbeschleu- 0.. : 722_POACC
. . e 10000 | variabel
schleunigung nigung des Positioniersatzes 4294967295 (_PRAM)
Max. Brems- Maximale Bremsbeschleuni- 0.. 10000 | variabel 723_PODEC
beschleunigung gung des Positioniersatzes 4294967295 (_PRAM)
Max. Differenz zwischen
Positionssoll- und Istwert
Zuldssiger des Profilgenerators. Bei 0.. 180 variabel 757_PODMX
Schleppabstand Uberschreitung wird Fehler- 4294967295 (_PBAS)
reaktion E-FLW ausgefiihrt
(siehe Kapitel 6.9).
Hysterese fiir die Zielposi-
tion zur Anzeige des Status
L Sollwert er- Zielposition erreicht”. Ist 0.. 100 variabel 758_POWIN
reicht” Fenster die Istposition in diesem 4294967295 (_PBAS)

Bild 5.5

Fahrprofil
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Fenster wird der Status auf
1 gesetzt.

Tabelle 5.5 Grundeinstellungen Fahrprofil - Grenzwerte

Die Button ,Begrenzungen” und , Stopprampen” werden bei den allgemeinen Soft-
warefunktionen in den Kapiteln 6.2.2 (Begrenzungen) und 6.2.3 (Stopprampen) be-

schrieben.

Begrenzungen sind einstellbar fur:

o Drehmoment

o Drehzahl

Stopprampen bzw. deren Reaktionen sind einstellbar fir:

. Ausschalten der Regelung
. Halt Vorschub
. Schnellhalt

o Fehler
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Geschwindigkeits-Override

Bei der Positionierung kann die Fahrgeschwindigkeit online skaliert werden. Hierzu
steht die Geschwindigkeits-Override-Funktion zu Verfligung mit der eine Skalierung im
Bereich von 0% - 150% der Fahrgeschwindigkeit méglich ist.

Der Override wird tber den fliichtigen Parameter POOVR gesetzt.

DriveManager Wertebereich WE Einheit Parameter
Geschwindigkeits usign8 753-POOVR
-Override 0..150% 100°% (RAM) (_PBAS)
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Profil

Werte-

x WE  Einheit Parameter
bereich

DriveManager Bedeutung

0: Lineares Beschleunigungsprofil,
d.h. keine Ruckbegrenzung

3: Ruckbegrenztes Beschleuni- i i 597-MPTYP
gungsprofil mit prog. Verschliffzeit (_SRAM)
596-JTIME

1,2: ohne Funktion

Profilart

Die Override-Funktion wird aktiviert durch:

. Anderung des Parameter 753-POOVR, z. B. tber Feldbus

J Analogeingang FISAT = OVR.
Der Analogwert wird direkt auf den Parameter 753-POOVR geschrieben. Eine
manuelle Anderung von 753-POOVR wirkt sich in diesem Fall nicht aus.

. PROFIBUS EasyDrive-Steuerwort , DirectPos”.
Der Ubertragene Wert aus dem Steuerwort PZD 2 low Byte wird direkt in den
Parameter 753-POOVR geschrieben. Eine manuelle Anderung von 753-POOVR
wirkt sich in diesem Fall nicht aus.

Die Hoch- und Tieflaufzeit erhoht
sich um diese Verschliffzeit. 596-JTIME
Hiermit wird eine Ruckbegrenzung 0-2000 100 ms (SRAM)

erreicht.

Verschliffzeit bei
Ruckbegrenzung

0: Normal: Sollwert wird vorzei-
chengerecht .
umgesetzt. 0/1 0 - 79? FFG(.]F)’OL
1 INVERS: anstehender Sollwert -
wird invertiert

Drehrichtung

OFF (0): Aus - begrenzter Fahr-
weg, z B. fiir Linearachsen

ON (1): Ein - Endloser Fahrweg,
z. B. fiir Rundachsen. Eine 773-PORTA
Umlauflénge ist zu definieren. CIF /01 05z (_PBAS)
Weitere Einstellmdglichkeiten sind
bei der Rundtischkonfiguration
vorzunehmen.

Verfahrbereich

Tabelle 5.6  Grundeinstellungen Fahrprofil - Profil

Endloser Verfahrweg - Rundtischkonfiguration

Bei einem endlosen Verfahrbereich, haufig auch Rundtisch genannt, kdnnen weitere De-
taileinstellungen vorgenommen werden. Alle Verfahrwege werden hier auf den Bereich
0 <= Verfahrweg < Umlauflange berechnet.

Wertebe-
Bedeutung WE

. Parameter
reich

DriveManager

OFF (0): Ausgeschaltet
ON (1): Eingeschaltet OFF... ON OFF
Weitere Erklarung siehe unten

775_PODOP

Richtungsoptimierung (_PBAS)

Tabelle 5.7  Parameter fir die Einheiten




Wertebe- Drehrichtungssperre

DriveManager Bedeutung ich WE Parameter
[ele Eine Drehrichtungssperre hat bei der Rundtischkonfiguration immer Vorrang. Ware in
OFF (0): Keine Drehrichtungssperre den vorhergehenden Beispielen die negative Drehrichtung gesperrt, wirde trotz aktiver
POS (1:) Positive Drehrichtung Richtungsoptimierung immer in positiver Richtung verfahren.
Drehrichtungssperre gesperrt OFF ... NEG OFF =l _DIOE
NEG (2): Negative Drehrichtung (_CTRL) .
gesperrt Verhalten absoluter Fahrauftrage
Wesitere Erklarung siehe unten ) ) o ] o ) ]
) - ) — Absolute Fahrauftrage werden in Abhangigkeit ihrer Zielposition in drei Bereiche aufge-
Die Umlauflange gibt den Positi- 774 PONAR "
Umlauflange onsbereich an. Danach (bei Uber- 0.. 360 (_PBAS) teilt.
: Iau?‘) Wfrd vvfeder bei 0 begonnen. - Fahrbereich Wirkung
Tabelle 5.7 Parameter fur die Einheiten Zielposition < Umlauflange Der Antrieb fahrt die vorgegebene Zielposition an.
Zielposition = Umlaufldnge Der Antrieb bleibt stehen.
Richtungsoptimierung Der Antrieb verfahrt innerhalb der Umlauflange auf die Position , Zielpositi-
. . . L . . . L . on - (n x Umlauflénge)”.
Bei aktiver Richtungsoptimierung wird eine absolute Zielposition immer auf dem kuirzes- n = ganzzahliger Anteil von Zielposition/Umlauflange
ten Weg angefahren. Relative Bewegungen finden nicht wegoptimiert statt. Zielposition > Umlauflange Beispiel:
o . N - Umlauflange=360°, absolute Zielposition=800°
Beispiele fir eine Umlauflange von 360°, aktueller Position von 0° und Absolutpositio- n =800°/360° = 2,222
nierung: Zielposition = 80° = 800° - 2 x 360°
_ o o o Tabelle 5.9  Endloser Verfahrbereich - Verhalten von absoluten Fahrauftrdgen
Ohne Richtungsoptimierung Mit Richtungsoptimierung
1) Sollwert 120°: =z - . .
) Verhalten relativer Fahrauftrage
' . Relative Fahrauftrage beziehen sich immer auf die letzte Zielposition, auch wenn diese, z.
- B. bei Auslosen wahrend einer laufenden Positionierung, noch nicht erreicht wurde.
2) Sollwert 240°: s . . x . ; « - -
) Bei relativen Fahrauftragen sind Wege groBer der Umlauflange moglich, wenn die Ziel-
; position gréBer der Umlauflange ist.
240 S
""" : Beispiel:
3) Sollwert 600° - R . .
(=) 360V‘Y+ 240°) (‘ Umlaufldnge = 360°; relative Zielposition = 800°, Startposition = 0°
- ,." Der Antrieb fahrt hier um volle 2 Umlaufe (720°) und bleibt im 3. Umlauf auf 80° (800°
Teeaat - 720°) stehen.
Tabelle 5.8 Beispiele fiir eine Umlaufldnge von 360°
e
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Verhalten endloser Fahrauftrage

Bei endlosen Fahrauftragen wird der Antrieb mit vorgegebener Geschwindigkeit (Ge-
schwindigkeitsmodus) verfahren. Eine in diesem Fahrsatz enthaltene Zielposition in nicht
von Bedeutung. Auch Tabellenfahrsatze, die einen Folgeauftrag mit der Startbedingung
LWSTP - Ohne Halt ab Zielposition” auslésen, sind endlose Fahrauftrage. Sie werden
jedoch bei vorgegebener Zielposition abgebrochen und in den Folgeauftrag tberfihrt.

Endlose Fahrauftrage fahren mit vorgegebener Geschwindigkeit ohne Bertcksichtigung
der Umlauflange. Bei Umschaltung auf den nachsten Fahrsatz (absolut oder relativ) wird
in laufender Fahrtrichtung auf die neue Zielposition verfahren. Eine eingestellte Wegopti-
mierung wird dabei nicht bertcksichtigt.

Verhalten bei Fahrsatzanderung bei laufender Positionierung

Wahrend einer laufenden Positionierung wird der Fahrauftrag gedndert. Kommt der An-
trieb dabei, z. B. durch eine zu groBe Verzogerungszeit, nicht in der neuen Zielposition
zum Stehen, dann schwingt der Antrieb Uber und fahrt zurtick auf die Zielposition.

Ist hierbei die Drehrichtungsperre aktiv, so wird der Antrieb auf Drehzahl O abgebremst,
anschlieBend wieder mit definiertem Fahrprofil beschleunigt und erneut in Fahrtrichtung
bis zur Zielposition verfahren.

Eine eingestellte Wegoptimierung wird bei einem Uberschwingvorgang nicht bertick-
sichtigt.

5.2.3 Referenzfahrt

Die Referenzfahrt dient dazu, einen absoluten Positionsbezug (bezogen auf die gesamte
Achse) herzustellen und muss in der Regel einmal nach dem Netz-Ein durchgefihrt wer-
den. Eine Referenzfahrt ist notwendig, wenn absolute Positionierungen ohne Absolut-
Encoder (z. B. SSI-Multiturn-Encoder) durchgefthrt werden. Bei allen anderen Positionie-
rungen (relativ, endlos) ist keine Referenzfahrt erforderlich. Fiir einen Nullpunktabgleich
bei Absolut-Encodern steht der Referenzfahrttyp -5 zur Verfligung.

Es gibt 41 verschiedene Typen, die je nach Anwendung eingestellt werden kénnen.

Durch die Auswahl einer Referenzfahrt (Typ -5 bis 35) und Festlegung der Einstellungen
werden:
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— das Referenzsignal (positiver Endschalter, negativer Endschalter, Referenzno-
cken)

— die Fahrtrichtung des Antriebs und
— die Position des Nullimpulses

definiert. Der Ablauf der Referenzfahrt entspricht dem graphisch dargestellen Referenz-
fahrttyp.

Positionierung. Fahrsatzvorgabe uber PLC. Steuern uber Klemme

Fahrsatztabelle | Fahrprofil — Referenzfahit I Endschalter | Handbetieb | Schaltpunkte I

Reterenziahttipp

Eilganggeschwindighkeit 41
Schleichganggeschwindigkeit W2
Beschlzunigung

MNullpunkt-Offset

Startbedingung |OFF (0) = Aut Anfordenung (Eingang, Bus, PLC) =l

=G I
—2

Nullimpuis
Referenznocken

—o—
o~
T L

Bild 5.6 Auswahlfenster Referenzfahrt

DriveManager Bedeutung Wertebereich WE  Einheit Parameter

Der Referenfahrttyp legt
das Ereignis zum Setzen des
Referenzpunktes fest. -7..35 -1
Weitere Erklarungen siehe
unten.

730_HOMDT

Referenzfahrttyp (_HOM)

Referenzfahrtgeschwin-
digkeit bis zum ersten 0.. 20 Grad/s 727_HOSPD
Referenzierungs-Ereignis 4294967295 (_HOM)

(Referenznocke, Nullpuls)

Eilganggeschwin-
digkeit V1

Tabelle 5.10 Einstellungen Referenzfahrt




DriveManager Bedeutung Wertebereich WE  Einheit Parameter
Referenzfahrtgeschwindig-
Schleichgangge- keit ab dem ersten Ereignis 0.. 20 Grad/s 727_HOSPD
schwindigkeit V2 zur langsamen Anfahrt der 4294967295 (_HOM)
Referenzierungsposition
) Beschleunigung wéhrend 0.. 728_HOACC
el Uiy der ganzen Referenzfahrt 4294967295 o] Gz (_HOM)
Der Referenzpunkt wird
Nullpunktoffset immer mit dem 221;11;1[?83362?7 0 Grad 72(9T_||-C|)ON(|))FF
Nullpunktoffset gesetzt. -
Startbedingung der Refe-
' renzfahrt. 731_HOAUT
Sy Weitere Erklarungen siehe ARSI i (_HOM)
unten.

Tabelle 5.10 Einstellungen Referenzfahrt

Start der Referenzfahrt

Die Startbedingungen sind programmierbar.
BUS Einstellung Wirkung

Die Referenzfahrt wird angefordert iiber:

Feldbus (DSP402-Homing mode oder EasyDrive-Steuerwort),
Pegelgetriggert (1-Referenzfahrt Ein, 0-Referenzfahrt Aus)
Klemme (ISxx=HOMST, Flankengetriggert 0->1)

PLC (Befehl GO 0, Flankengetriggert)

Bei jeder Anforderung wird die Referenzfahrt gestartet.

0 OFF

Die Referenzfahrt wird einmalig automatisch beim ersten Start der Regelung
ausgefiihrt. Bleiben die Referenzierungsbedingungen bei weiteren Rege-
lungsstarts gegeben, wird keine weitere Referenzierung ausgefiihrt.

1 AUTO

Glltig nur bei Positionierung mit Tabellenfahrsatzen.

Die Referenzfahrt wird einmalig automatisch bei erstmaliger Anwahl eines
Fahrsatzes ausgefihrt. Bleiben die Referenzierungsbedingungen bei weiterer
Fahrsatzanwahl gegeben, wird keine weitere Referenzierung ausgefiihrt.

2 TBEN

Tabelle 5.11 Referenzfahrt-Startbedingungen

Referenzfahrttypen
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Im weiteren werden die verschiedenen Typen beschrieben. Die einzelnen Referenzpunk-
te, die dem Nullpunkt entsprechen, sind in den Grafiken numeriert. Die unterschiedli-
chen Geschwindigkeiten (V1-Eilgang, V2-Schleichgang) und die Bewegungsrichtungen
werden ebenfalls dargestellt.

Die vier Signale fur das Referenzsignal sind:

Negativer (linker) Hardware-Endschalter
— Positiver (rechter) Hardware-Endschalter
Referenznocken

Nullimpuls des Drehgebers

Absolut-Encoder (z. B. SSI-Multiturn-Encoder) stellen bei der Referenzfahrt eine Beson-
derheit dar, da sie direkt den absoluten Lagebezug herstellen. Zur Referenzierung mit
diesen Encodern ist also keine Bewegung und unter Umstanden auch keine Bestromung
des Antriebs erforderlich. Weiterhin ist der Abgleich des Nullpunktes erforderlich. Hierfur
ist besonders der Typ -5 geeignet.

Typ -7, Istposition = Nullpunktoffset

Der Nullpunkt-Offset wird der Istposition zugewiesen, d. h. der Regler fiihrt einen Reset
der Istpostition durch. Es erfolgt eine Korrektur auf die Istposition, nicht auf Sollposition.
Bei diesem Referenzfahrttyp wird ein aktueller Schleppfehler verworfen und die Position
gleich dem Nullpunktoffset gesetzt.

Typ -5, Absolute Encoder

Dieser Typ ist besonders fir Absolut-Encoder (z. B. SSI-Multiturn-Encoder) geeignet. Die
Referenzierung wird direkt nach Netz-Ein durchgefihrt, heift, sie ist auch im stromlosen
Zustand aktivierbar.

Die aktuelle Position entspricht dem Nullpunkt. Die Nullpunktposition berechnet sich aus
der Encoder-Absolutlage + Nullpunkt-Offset.

Demnach liefert beispielsweise bei Betrieb eines SSI-Multiturn-Encoders die Referenzie-
rung mit Nullpunkt-Offset = 0 die Absolutlage des SSI-Encoders. Eine erneute Referen-
zierung bei unveranderter Einstellung des Nullpunkt-Offsets fiihrt nicht zu einer Ande-
rung der Position.

Eine Referenzierung bzw. der Nullpunktabgleich der Anlage ist wie folgt vorzunehmen:
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Nullpunkt-Offset = O eintragen
Referenzieren (Referenzfahrt starten) liefert Absolutlage des Gebers
Antrieb an Referenposition (Maschinen-Nullpunkt) verfahren

A w N -

Nun Nullpunkt-Offset eintragen (den Wert, um den die Position gegenUber der
angezeigten Position verandert werden soll)

Erneut Referenzieren (Referenzfahrt starten)
Einstellung (Nullpunkt-Offset) speichern

o v

Bei Netz-Ein wird das System automatisch referenziert. Ein manuelles Referen-
zieren ist nicht mehr notwendig.

Typ -4, laufende Referenzierung, neg. Referenznocken

Wie Referenzfahrttyp 22, mit anschlieBender Moglichkeit zur fortlaufenden Referenzie-
rung. Weitere Erklarungen unter ,Typ -3".

Typ -3 laufende Referenzierung, pos. Referenznocken

Wie Referenzfahrttyp 20, mit anschlieBender Moglichkeit zur fortlaufenden Referenzie-
rung.

Die Typen ,-3" und ,-4" sind nur bei endlosem Verfahrbereich (773-PORTA=0N)
verwendbar. Sie dienen zur vollautomatischen Kompensation von Schlupf oder einer
ungenauen Getriebelbersetzung. Nach der ersten Referenzfahrt wird mit jeder steigen-
den Flanke des Referenznokkens die Istposition mit dem Nullpunkt-Offset Gberschrie-
ben. Die noch zu verfahrende Strecke wird korrigiert, die Achse kann somit selbst bei
schlupfbehafteten Antrieben beliebig viele Relativbewegungen in eine Richtung ausfih-
ren ohne wegzudriften.

Die Umlauflange (774-PONAR) muss moglichst genau der Strecke zwischen zwei
Referenzsignalen entsprechen. Mit anderen Worten: Es muss z. B. nach einem Umlauf
wieder die gleiche Position angezeigt werden, da ansonsten stérende Bewegungen bei
einer Korrektur auftreten kénnen. Der zuldssige Schleppabstand (757-PODMX) muss
groBer als die maximale mechanische Ungenauigkeit sein.

ACHTUNG:
Die Korrektur der Istposition erfolgt sprungférmig. Es wirken keine Beschleu-

nigungsrampen. Die Korrektur wird dementsprechend wie ein Schleppfehler-
Ausgleich behandelt. Die maximale Drehzahl wahrend des Korrekturvorgangs
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ist unter der Funktion ,Begrenzungen” (siehe Kapitel 6.2.2) einstellbar. Die
maximale Geschwindigkeit des Positionier-Fahrprofil wirkt hier nicht.

Typ -2, keine Referenzfahrt

Es wird keine Referenzfahrt durchgefihrt. Die aktuelle Position wird mit dem Nullpunkt-
Offset addiert. Bei erstmaligem Einschalten der Endstufe wird der Status Referenzfahrt
abgeschlossen gesetzt.

Dieser Typ ist geeignet fur Absolut-Encoder, sofern kein Nullpunktabgleich erforderlich
ist. Bei Nullpunktabgleich bitte Typ -5 wahlen.



Typ -1, Istposition = 0

Die aktuelle Istposition entspricht dem Nullpunkt, sie wird zu 0 gesetzt, d. h. der Regler
fihrt einen Reset der Istpostition durch. Der Nullpunkt-Offset wird addiert.

Typ O
Nicht definiert.

Typ 1, negativer Endschalter und Nullimpuls

Die Anfangsbewegung erfolgt gemaB Bild 5.7 in Richtung des negativen (linken) Hard-
ware-Endschalters (dieser ist inaktiv) und die Bewegungsrichtung dreht sich bei aktiver
Flanke um. Der erste Nullimpuls nach fallender Flanke entspricht dem Nullpunkt.

E
Fo>

Nullimpuls :

<
=3

negativer Endschalter

Bild 5.7 Typ 1, negativer Endschalter und Nullimpuls

Typ 3+4, positiver Referenznocken und Nullimpuls

Die Anfangsbewegung erfolgt gemaB Bild 5.9 in Richtung des positiven (rechten)
Hardware-Endschalters falls der Referenznocken inaktiv ist, siehe Symbol A in Bild 5.9.

Sobald der Referenznocken aktiv ist, dreht sich bei Typ 3 die Bewegungsrichtung um.

Der erste Nullimpuls nach fallender Flanke entspricht dem Nullpunkt. Bei Typ 4 entspricht

der erste Nullimpuls nach steigender Flanke dem Nullpunkt.

Die Anfangsbewegung erfolgt in Richtung des negativen (linken) Hardware-Endschalters

und der Referenznocken ist aktiv, siehe Symbol B in Bild 5.9.

Wird der Referenznocken inaktiv, dann entspricht bei Typ 3 der erste Nullimpuls dem
Nullpunkt. Bei Typ 4 andert sich die Bewegungsrichtung, sobald der Referenznocken
inaktiv wird. Der erste Nullimpuls nach steigender Flanke entspricht dem Nullpunkt.

I T e
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5 Positionierbetrieb

Nullimpuls

Referenznocken

Bild 5.8 Typ 3+4, positiver Referenznocken und Nullimpuls

Typ 3+4, positiver Referenznocken und Nullimpuls

Die Anfangsbewegung erfolgt gemaR Bild 5.9 in Richtung des positiven (rechten)
Hardware-Endschalters falls der Referenznocken inaktiv ist, siehe Symbol A in Bild 5.9.

Sobald der Referenznocken aktiv ist, dreht sich bei Typ 3 die Bewegungsrichtung um.

Der erste Nullimpuls nach fallender Flanke entspricht dem Nullpunkt. Bei Typ 4 entspricht
der erste Nullimpuls nach steigender Flanke dem Nullpunkt.

Die Anfangsbewegung erfolgt in Richtung des negativen (linken) Hardware-Endschalters
und der Referenznocken ist aktiv, siehe Symbol B in Bild 5.9.

Wird der Referenznocken inaktiv, dann entspricht bei Typ 3 der erste

Nullimpuls dem Nullpunkt. Bei Typ 4 &ndert sich die Bewegungsrichtung, sobald der
Referenznocken inaktiv wird. Der erste Nullimpuls nach steigender Flanke entspricht dem
Nullpunkt.
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1 =
®< % o
V2
| : & >

|
Nullimpuls |
L
Referenznocken ! :
l i
b
Bild 5.9 Typ 3+4, positiver Referenznocken und Nullimpuls

Typ 5+6, negativer Referenznocken und Nullimpuls

Die Anfangsbewegung erfolgt in Richtung des positiven (rechten) Hardware-Endschalter,
und der Referenznocken ist aktiv, siehe Symbol A in Bild 5.10.

Bei Typ 5 entspricht der erste Nullimpuls nach fallender Flanke dem Nullpunkt. Wird
der Referenznocken inaktiv, dreht sich bei Typ 6 die Bewegungsrichtung, und der erste
Nullimpuls nach steigender Flanke entspricht dem Nullpunkt.

Die Anfangsbewegung erfolgt in Richtung des negativen (linken) Hardware-Endschalters,
und der Referenznocken ist inaktiv, siehe Symbol B in Bild 5.10.

Bei Typ 5 andert sich die Bewegungsrichtung sobald der Referenznocken aktiv wird, und
der erste Nullimpuls nach fallender Flanke entspricht dem Nullpunkt. Bei Typ 6 entspricht
der erste Nullimpuls nach steigender Flanke dem Nullpunkt.
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Typ 5+6, negativer Referenznocken und Nullimpuls
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Typ 7 bis 10, Referenznocken, Nullimpuls und positiver Endschalter

Die Anfangsbewegung erfolgt in Richtung des positiven (rechten) Hardware-Endschal-
ters. Dieser und der Referenznocken sind inaktiv, siehe Symbol A in Bild 5.11.

Typ 7 andert die Bewegungsrichtung nach aktivem Referenznocken. Der Nullpunkt ent-
spricht dem ersten Nullimpuls nach fallender Flanke. Bei Typ 8 entspricht der Nullpunkt
dem ersten Nullimpuls bei aktivem Referenznocken. Typ 9 éndert die Bewegungsrich-
tung, wenn der Referenznocken tberfahren wurde. Der Nullpunkt entspricht dem ersten
Nullimpuls nach steigender Flanke. Bei Typ 10 wird der Referenznocken tberfahren und
der erste Nullimpuls danach entspricht dem Nullpunkt.

Die Anfangsbewegung erfolgt in Richtung des negativen (linken) Hardware-Endschalters.

Der positive Endschalter ist inaktiv und der Referenznocken ist aktiv, siehe Symbol B in
Bild 5.11.

Bei Typ 7 ist der Nullpunkt bei dem ersten Nullimpuls nach fallender Flanke des Refe-
renznockens. Typ 8 dndert die Bewegungsrichtung nach fallender Flanke des Referenz-
nockens. Der Nullpunkt entspricht dem ersten Nullimpuls nach steigender Flanke des
Referenznockens.

Die Anfangsbewegung erfolgt in Richtung des positiven (rechten) Hardware-Endschal-
ters. Dieser ist inaktiv, und der Referenznocken ist aktiv, siehe Symbol C in Bild 5.11.

Typ 9 andert die Bewegungsrichtung, wenn der Referenznocken inaktiv wird. Der
Nullpunkt entspricht dem ersten Nullimpuls nach steigender Flanke. Bei Typ 10 ist nach
fallender Flanke des Referenznockens der erste Nullimpuls der Nullpunkt.

Die Anfangsbewegung erfolgt in Richtung des positiven (rechten) Hardware-Endschal-
ters. Dieser und der Referenznocken sind inaktiv. Sobald der positive Endschalter aktiv
wird, andert sich die Bewegungsrichtung, siehe Symbol D in Bild 5.11.

Bei Typ 7 entspricht der erste Nullimpuls nach Uberfahren des Referenznockens dem
Nullpunkt.

Typ 8 andert die Bewegungsrichtung, wenn der Referenznocken tberfahren wurde. Der
Nullpunkt entspricht dem ersten Nullimpuls nach steigender Flanke. Bei Typ 9 entspricht
der Nullpunkt dem ersten Nullimpuls bei aktivem Referenznocken. Typ 10 andert die
Bewegungsrichtung nach aktiven Referenznocken. Der Nullpunkt entspricht dem ersten
Nullimpuls nach fallender Flanke.
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Bild 5.11 Typ 7 bis 10, Referenznocken, Nullimpuls und positiver Endschalter

Typ 11 bis 14, Referenznocken, Nullimpuls und negativer Endschalter

Die Anfangsbewegung erfolgt in Richtung des negativen (linken) Hardware-Endschalters.
Dieser und der Referenznocken sind inaktiv, siehe Symbol A in Bild 5.12.

Typ 11 andert die Bewegungsrichtung nach aktivem Referenznocken. Der Nullpunkt ent-
spricht dem ersten Nullimpuls nach fallender Flanke. Bei Typ 12 entspricht der Nullpunkt
dem ersten Nullimpuls bei aktivem Referenznocken.

Typ 13 dndert die Bewegungsrichtung, wenn der Referenznokken tberfahren wurde.
Der Nullpunkt entspricht dem ersten Nullimpuls nach steigender Flanke.

Bei Typ 14 wird der Referenznocken Uberfahren und der erste Nullimpuls danach ent-
spricht dem Nullpunkt.

Die Anfangsbewegung erfolgt in Richtung des negativen (linken) Hardware-Endschalters.
Dieser ist inaktiv, und der Referenznocken ist aktiv, siehe Symbol B in Bild 5.12.
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Typ 13 dndert die Bewegungsrichtung, wenn der Referenznocken inaktiv wird. Der
Nullpunkt entspricht dem ersten Nullimpuls nach steigender Flanke. Bei Typ 14 ist nach
fallender Flanke des Referenznockens der erste Nullimpuls der Nullpunkt.

Die Anfangsbewegung erfolgt in Richtung des negativen (linken) Hardware-Endschalters.
Dieser und der Referenznocken sind inaktiv, siehe Symbol A in Bild 5.12.

Typ 11 andert die Bewegungsrichtung nach aktivem Referenznocken. Der Nullpunkt ent-
spricht dem ersten Nullimpuls nach fallender Flanke. Bei Typ 12 entspricht der Nullpunkt
dem ersten Nullimpuls bei aktivem Referenznocken.

Typ 13 &ndert die Bewegungsrichtung, wenn der Referenznokken tberfahren wurde.
Der Nullpunkt entspricht dem ersten Nullimpuls nach steigender Flanke.

Bei Typ 14 wird der Referenznocken tberfahren und der erste Nullimpuls danach ent-
spricht dem Nullpunkt.

Die Anfangsbewegung erfolgt in Richtung des negativen (linken) Hardware-Endschalters.
Dieser ist inaktiv, und der Referenznocken ist aktiv, siehe Symbol B in Bild 5.12.

Typ 13 andert die Bewegungsrichtung, wenn der Referenznocken inaktiv wird. Der
Nullpunkt entspricht dem ersten Nullimpuls nach steigender Flanke. Bei Typ 14 ist nach
fallender Flanke des Referenznockens der erste Nullimpuls der Nullpunkt.

Die Anfangsbewegung erfolgt in Richtung des positiven (rechten) Hardware-Endschal-
ters. Der negative Endschalter ist inaktiv und der Referenznocken ist aktiv, siehe Symbol
C in Bild 5.12.

Bei Typ 11 ist der Nullpunkt bei dem ersten Nullimpuls nach fallender Flanke des Refe-
renznockens. Typ 12 dndert die Bewegungsrichtung nach fallender Flanke des Referenz-
nockens. Der Nullpunkt entspricht dem ersten Nullimpuls nach steigender Flanke des
Referenznockens.

Die Anfangsbewegung erfolgt in Richtung des negativen (linken) Hardware-Endschalters.
Dieser und der Referenznocken sind inaktiv. Sobald der negative Endschalter aktiv wird,
andert sich die Bewegungsrichtung, siehe Symbol D in Bild 5.12.

Bei Typ 11 muss der Referenznocken Uberfahren sein, dann entspricht der erste Nullim-
puls dem Nullpunkt.

Typ 12 &ndert die Bewegungsrichtung, wenn der Referenznocken tberfahren wurde. Der
Nullpunkt entspricht dem ersten Nullimpuls nach steigender Flanke.

Bei Typ 13 entspricht der Nullpunkt dem ersten Nullimpuls bei aktivem Referenznocken.
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Typ 14 andert die Bewegungsrichtung nach aktivem Referenznocken. Der Nullpunkt
entspricht dem ersten Nullimpuls nach fallender Flanke.

|]=E ll : : vi ﬂ
T 1o

I iv2®(®vlv2
*(P 2

70— < 0q

o
@) (11)—»
|

v1

v1 2\/ 4_@)‘1 )

=<

|
|
| [ |
I [ I
[ [ [
[ [ [
| /1 |
Nullimpuls : i 7/ |
I [ I
1
Referenznocken —:—I | |
1 [ 1
1 [ 1
. | ! /L !
negativer Endschalter 71/

Bild 5.12 Typ 11 bis 14, Referenznocken, Nullimpuls und negativer Endschalter

Typ 15 und 16

Diese Referenzfahrten sind nicht definiert.

Typ 17 bis 30, Referenznocken

Die Referenzfahrten Typ 17 bis 30 sind dhnlich den Typen 1 bis 14. Die Nullpunktbestim-
mung ist nicht abhangig vom Nullimpuls, sondern lediglich vom Referenznocken oder
von den Endschaltern.
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Bild 5.13 Typ 17 bis 30, Referenznocken

Typ 1 entspricht Typ 17
Typ 4 entspricht Typ 20
Typ 8 entspricht Typ 24
Typ 12 entspricht Typ 28
Typ 14 entspricht Typ 30

Tabelle 5.12 Typenentsprechung der einzelnen Referenzfahrten

Typ 31 und 32

Diese Referenzfahrten sind nicht definiert.
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Typ 33 und 34, Nullimpuls

Der Nullpunkt entspricht dem ersten Nullimpuls in Bewegungsrichtung.

0=l

Nullimpuls

Bild 5.14 Typ 33 und 34, Nullimpuls

Typ 35

Die aktuelle Istposition entspricht dem Nullpunkt. Es wird kein Reset durchgefihrt.
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524 Endschalter

Softwareendschalter

Die Softwareendschalter sind nur gultig fur die Positionierung. Sie werden erst nach
erfolgreich abgeschlossener Referenzfahrt aktiv.

Die Softwareendschalter werden durch gleiche Einstellung (Endschalter+ = Enschalter-

0) deaktiviert.

Positionierung. Tabellen-Fahrzatze. Steuemn iiber Klemme

Bild 5.15 Auswahlfenster Endschalter

Fahrsatztabelle | Fabrprofil | Referenzfabet  Endschalter
Software-Endschalter:
Positie | 0 Grad
I egativ | 0 Grad

Die Hardware-Endschalter sind in der Funktionsmaske "Eingange" einstellbar.

DriveManager Bedeutung Wertebereich WE Einheit Parameter

Positiv isnogc\)l\:iatrisspgsrg;ﬁilzﬁr- 2147483648 ... variabel 759-SWLSP
tung 2147483647 (_PBAS)

Negativ iSnOLIg\EI;TT?\?:rdSiﬁ!IGY AR variabel 760 SWLSN
richtung 2147483647 (_PBAS)

Das Verhalten bzw. die Reaktion ist abhangig von der parametrierten Fehlerreaktion
(siehe Kapitel 6.9) und vom Positioniermodus.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF 56

Positioniermodus Verhalten/Reaktion

Absolut Vor Freigabe eines absoluten Fahrauftrags wird Gberprift, ob das Ziel im
giiltigen Bereich, also innerhalb der Softwareendschalter liegt. Liegt das
Relativ Ziel auBerhalb, wird kein Fahrauftrag abgesetzt und die programmierte

Fehlerreaktion nach 543-R-SWL ausgefihrt.

Der Antrieb verfahrt, bis ein Softwareendschalter erkannt wird. Danach
Endlos (Geschwindigkeitsge- wird die programmierte Fehlerreaktion nach 543-R-SWL ausgefiihrt.
regelt) Auch bei den Reaktionen von

R-SWL=NOERR oder WARN wird ein Schnellhalt ausgefiihrt

Tabelle 5.13 Verhalten der Softwareendschalter

Hardware-Endschalter

Die Hardware-Endschalter sind gdltig fur alle Regelungsarten. Sie werden Uber Eingénge
des Antriebsreglers angeschlossen. Hierzu sind zwei Eingange entsprechend Kapitel 6.1.1
einzustellen.

5.2.5  Handbetrieb / Tippbetrieb

Der Hand-/Tippbetrieb ist nur fur die Positionierung gultig. Bei aktivem Tippbetrieb wird
der Antrieb im geschwindigkeitsgeregelten Modus (Endlos) betrieben.

Der Tippbetrieb ist nur nach Achsstillstand moglich!

Fur den Handbetrieb sind zwei Tippgeschwindigkeiten einstellbar. Diese kénnen tber das
DriveManager-Handbetriebsfenster oder tber Klemme und Feldbus aktiviert werden.
Voraussetzung fur die Aktivierung ist, dass der Antrieb stillsteht.



Positionierung. Fahrsatzvorgabe uiber PLC. Steuern uber Klemme

Fahrzatztabelle | Fahrprofil Heferenzfahrtl Endzchalter i| Schalpunkte

Geschwindigkeiten:

Eilgang I 1000 mm/s
Schleichgang R00 s

Beschleunigungen:

Fiir Anfahrt- und Bremsbezchleunigung gilt die Beschleunigung der Referenzfahit!

Bild 5.16 Auswahlfenster Handbetrieb

Signal Signal

Lfd. Nr. TIPP TIPN Achszustand

1. 0 0 Stillstand

2. 1 0 Schleichgang

3. 1 1 Eilgang

4. 0 1 Stillstand

5. 1 1 Schleichgang

6. 1 0 Schleichgang

7. 1 1 Eilgang

8. 1 0 Schleichgang

9 0 0 Stillstand

DriveManager Wertebereich WE Einheit Parameter
S.e“h"‘””digke” 0..4294967295 1000 variabel 721.VQI0G (_PRAM
ilgang )
Geschwindigkeit 0..4294967295 | 500 variabel e
Schleichgang )

Tabelle 5.14 Einstellungen fur Handbetrieb

Tippbetrieb Uber Klemme oder Feldbus

Der Antrieb wird im Tippbetrieb Uber zwei Signale bzw. Eingédnge entweder in positiver
oder negativer Richtung gesteuert. Wird eines dieser Signale aktiv und ist die Regelung
aktiv, dann verfahrt der Antrieb im Schleichgang. Der Eilgang wird aktiviert, indem im
Zustand Schleichgang der zweite Tipp-Eingang zusatzlich betatigt wird. Wird im Eilgang
das erste Signal deaktiviert, so stoppt der Antrieb. Wird es erneut gesetzt, so wird, auch
bei betatigter Eilganganforderung, wieder im Schleichgang verfahren. Ein Beispiel fir
einen Tipp-Ablauf in positiver Fahrtrichtung ist in Tabelle 5.15 dargestellt.

I T e
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Tabelle 5.15 Beispiel Tipp-Betrieb in positiver Fahrtrichtung

5.3 Positionierung mit Tabellenfahrsatzen

Bei den voreingestellten Lésungen PCT_2, PCC_2 und PCB_2 wird die Fahrsatz-Tabelle
als Sollwertquelle voreingestellt. Die spezifischen Einstellungen der Steuerung Uber E/A-
Klemmen oder Feldbus sind in Kapitel 5.6 dargestellt. Wird der Antrieb Uber Feldbus ge-
steuert, dann wird das spezielle proprietdre EasyDrive-Protokoll ,TablePos” verwendet.

Es gibt 16 Fahrsatze (0-15). Ein Fahrsatz besteht aus:
1. Zielposition
Modus fur Absolut-/Relativ-/Endlospositionierung
Geschwindigkeit
Anfahrbeschleunigung
Bremsverzégerung
Wiederholungen eines relativen Fahrsatzes

N U AW

Folgeauftragslogik mit verschiedenen Ubergangsbedingungen. Folgeauftrage
ermaoglichen die Realisierung kleinerer automatisierter Ablaufprogramme.

8.  Fahrsatzabhangige Schaltpunkte, siehe Kapitel 5.3.4

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF 5.
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Zur Ruckbegrenzung existiert eine im Fahrprofil programmierbare Verschliffzeit in ms. Sie
gilt fur alle Fahrsatze. Die Fahrsatze sind nur Uber die PC-Oberflache DriveManager oder
Feldbus einstellbar.

ACHTUNG:
Die Fahrséatze besitzen die vordefinierten Standard-Einheiten. Vor Paramet-

rierung der Fahrsatze mussen daher zundchst die Einheiten und Normierung
eingestellt werden, siehe Kapitel 5.2.2.

5.3.1 Fahrsatzanwahl

Die Fahrsatze sind Uber Klemmen oder Feldbus wahl- und aktivierbar. Die Nummer des
aktiven Fahrsatzes wird in einem Parameter und binar codiert Gber die Ausgange (falls
parametriert), angezeigt.

Die zur Fahrsatzauswahl vorgesehenen Eingange werden mit Fixxx = TABx konfiguriert,
siehe Beispiel in Tabelle 5.16. Die Auswahl wird binar codiert vorgenommen.

Die binare Wertigkeit (20, 21, 22, 23) ergibt sich aus der TABx-Zuordnung. Dabei be-
sitzt die Einstellung TABO die niedrigste (20), die Einstellung TAB3 die hdchste Wertigkeit
(23). Ein Logisch-1-Pegel am Eingang aktiviert die Wertigkeit.

Beispiele:
IE07 IEO6 IEO5 IEO4 IE03 IE02 IEO1 IE00 IS03 1S02 101 Ispp | anibare
Fahrsatze
TAB3 TAB2 TAB1 TABO
= = = = 0-15
2 22 2! 20
TAB2 TAB1 TABO
22 2 20
TAB1 TABO TAB3
2! 20 23

Tabelle 5.16 Beispiele fir die Fahrsatzanwahl tber Klemme

Zur Aktivierung eines Fahrsatzes Uber Klemme ist ein separates Freigabesignal (siehe
Tabelle 5.17) Uber einen Eingang oder den Feldbus erforderlich (Trigger). Die Auswahl
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eines neuen Tabellenindices und damit eines neuen Fahrauftrags unterbricht stets eine
laufende Positionierung bzw. die Folgeauftragslogik.



Steuerort Signal Bemerkung 5.3.2  Ablauf der Fahrsatzauswahl mit Folgeauftragslogik

Freigabe gewéhlter Fahrsatz Der Ablauf der Fahrsatzbearbeitung ist priorisiert:
Die Auswahl eines neuen Tabellenindizes und

Eingang Flxxx = TBEN damit einels nfeuedn Fahrauftrags unéerbright 1. Ausfuhrung des gewahlten Fahrsatzes
stets eine laufende Positionierung bzw. die . . . .
Folgeauftragslogik. ‘ 2. Ausflihrung Wiederholung bei relativen Fahrsatzen

E/A-Klemme Folgestart Die Wiederholungen werden mit parametrierbarer Startbedingung ausgefthrt.

Wirkung wie , TBEN”, wenn bei nicht Die Startbedingungen sind identisch mit denen des Folgeauftrags.

Eingang Flxxx = FOSW vorhandenem bzw. anstehendem Folgeauf- 3. Sprung zum Folge-Fahrsatz

trag ein neuer Folgeauftrag gestartet wird.

FOSW startet dann den nachsten gewahlten Der Folgeauftrag wird mit parametrierbarer Startbedingung ausgefihrt. Die

Fahrsatz. Startbedingung ist identisch mit denen der Wiederholungen.

Freigabe gewdhlter Fahrsatz Die Aktivierung eines neuen Fahrsatzes unterbricht stets den Ablauf.
Bit Die Auswahl eines neuen Tabellenindizes und

damit eines neuen Fahrauftrags unterbricht Diesen Ablauf zeigt das Bild 5.17:

JFahrauftrag ausfiihren stets eine laufende Positionierung bzw. die

Folgeauftragslogik.

Feldbus Folgestart Cstat)
Bit Wirkung wie Bit ,Fahrauftrag ausfihren”, >
Wiederholung/Folgeauf- wenn bei nicht vorhandenem bzw. anstehen-
! dem Folgeauftrag ein neuer Folgeauftrag ge- Fahrsatz-

trag ausfihren startet wird. FOSW startet dann den néchsten anwahl

gewdhlten Fahrsatz.

>

Tabelle 5.17 Freigabesignale fir neuen Fahrsatz

Fahrsatz
ausfiihren
Zur Auswahl bzw. zur Anzeige des aktiven Fahrsatzes werden folgende Parameter ge-
nutzt:
Drive- . e Mod [REL (1)< Relat -
Bedeutung Wertebereich ~ WE  Einheit Parameter — I - = Ja
Manager Wiederholung “ IW = )
| |
Auswahl des Fahrsatzes. Startbedingung fiir Folge T =
. N o . i i 278-TIDX O ot | 5D [2) = Eingang, max. Tmax |~
D'|e Auswahl iiber Elngange wird in 0-15 0 (_RTAB) e ngal [0 O = baarteod ]
diesem Parameter geschrieben. g Startsig
Anzeigeparameter Yerssennszet = "
- Zeigt den aktuell bearbeiteten 0-15 0 - (773.[2;')[»( Ja
Fahrsatz an. = ;ulgzaug_trag o [2=Farsete 2 — =
tart! - -
Tabelle 5.18 Parameter zur Auswahl/Anzeige des aktiven Fahrsatzes dViedotong |50/DT @)~ Ergers e Toax 2]
- J ‘wirkuing Startsignal IDFF (0] = Mur bei Achsstilstand j
- . . . . . ‘Yerzogerungszeit 500 ms
Uber die HALT-Logik (Vorschubfreigabe) (Klemme oder Bus) kann eine laufende Positi-
onierung entweder mit der programmierten oder der Schnellhalt-Rampe (siehe Kapitel
6.2.3) angehalten und anschlieBend wieder fortgesetzt werden. Bild 5.17  Ablauf der Fahrsatzauswahl mit Folgeauftragslogik
e
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5.3.3  Parametrierung der Fahrsatztabelle

Positionierung, Tabellen-Fahisatze, Steuern uber Klemme

Fahrsatztahelle F ahrprafil | Referenzfahrt I Endschalter | Handbetrieb | Schaltpunkte |
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Modus

Der Modus definiert den Bezug der Zielposition. Beachten Sie hierzu bitte die Hinweise
im Kapitel 5.2.1-"Positioniermodi”.

DriveManager Wertebereich  WE  Einheit Parameter
274.x_PTMOD
Modus ABS ... SPEED REL (_RTAB)

x = Fahrsatz 0-15

Modus-Einstellungen:
BUS Einstellung Wirkung

0 ABS Die Zielposition bezieht sich immer auf einen festen Bezugs-Nullpunkt.

Ein relativer Fahrauftrag wird immer auf eine variable Position bezogen. Diese

1 REL kann je nach Startbedingung fiir Wiederholung oder Folgeauftrag die letzte
Zielposition oder die aktuelle Position sein.
) SPEED Die Achse verfahrt mit dem im gewdhlten Fahrsatz programmierten Geschwin-

digkeitsprofil. Die Zielposition ist nicht relevant.

Fahrsatz-Hr. i} 1
Zielposition lib Grad I—U Grad
Modus [REL 11] = Relativ =1 || [REL 1) = Retativ =l
Geschwindigkeit I_T Grad/s I_T Grad/s
Arfahrbeschleunigung I_T Grad/s2 I_T Grad/s?
Bremsbeschleunigung I_T Grad/s2 I_T Grad/s2
‘wiederholung m m
Folgeauftrag ID =Fahrsatz 0 ﬂ |-1 = kein Folgeauftrag j
Startbedingung ISW-DT (2] = Eingang, max. Tmax j ISW’ 10] = Eingang j
Wt Sl [MEXT (2) - Sofart. Rel.-Bez. ActPas [=| || [OFF (0] = Hun b Achsstilstand. =]
Verzogerungszeit I_D— ms I_D— me
Schaltpunkt & ID = inakliv j ID = inaktiv j
Schaltpunkt B ID = inakliv j ID = inaktiv j
< |
Einkeiten und Marmierung... | Ok | Abbrechen | Ubemehmen |

Bild 5.18 Auswahlfenster Fahrsatztabelle

Zielposition

Die Zielposition ist in einer benutzerdefinierten Wegeinheit parametrierbar.

DriveManager Wertebereich WE  Einheit Parameter
272.x-PTPOS
. . 2147483648 ... .
Zielposition 2147483647 0 variabel (_RTAB)

x = Fahrsatz 0-15

Tabelle 5.19 Einstellméglichkeiten - Modus

Geschwindigkeit

Die Geschwindigkeit kann vorzeichenbehaftet vorgegeben werden. Eine negative Einstel-
lung wird nur bei der Endlospositionierung ausgewertet. Die Geschwindigkeit wird durch
die maximale Geschwindigkeit im Fahrprofil begrenzt.

DriveManager Wertebereich  WE  Einheit Parameter
273.x_PTSPD
T -2147483648 ... . =
Geschwindigkeit 2147483647 1000 | variabel (_RTAB)

x = Fahrsatz 0-15

Beschleunigung

Die Beschleunigungen fur das Anfahren und Abbremsen kénnen unabhangig voneinan-
der parametriert werden. Eine Eingabe von 0 bedeutet eine Beschleunigung mit maxima-
ler Rampensteilheit bzw. maximalem Drehmoment. Die Beschleunigungen werden durch
die maximalen Werte im Fahrprofil begrenzt.



DriveManager  Wertebereich WE Einheit Parameter
276.x_PTACC
A”fam bS;Ch'e”' 0..4294967295 | 10000 | variabel (_RTAB)
gung x = Fahrsatz 0-15
Bremsbeschleu- b LIAIES
' el U 10...4294967295 | 10000 | variabel (_RTAB)
gung x = Fahrsatz 0-15

Tabelle 5.20 Einstellméglichkeiten - Beschleunigung

Wiederholung

Ein Fahrsatz mit Relativpositionierung kann mehrmals mit dem programmierten Wert
wiederholt werden. Die Wiederholungen des Fahrsatzes werden wie der Folgeauftrag in
Abhéangigkeit von der Startbedingung gestartet. Die Ausfuhrung von eventuellen Wie-
derholungen hat Prioritat vor der Ausfihrung eines Folgeauftrags.

DriveManager Wertebereich WE  Einheit Parameter
762.x_FOREP
Wiederholung 0..255 0 (_RTAB)

x = Fahrsatz 0-15

Folgeauftrag

Die Parametrierung eines Folgeauftrags bei einem Fahrsatz ermdglicht die Realisierung
kleinerer automatisierter Ablaufprogramme.

Die Einstellung ,,-1" signalisiert, dass kein weiterer Verfahrsatz (Folgeauftrag) aktiviert
werden soll.

DriveManager Wertebereich WE  Einheit Parameter
761.x_FONR
Folgeauftrag -1..15 -1 (_RTAB)

x = Fahrsatz 0-15
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Startbedingung - Aktivierungsbedingung , WANN"

Wann eine Fahrsatzwiederholung oder der Folgeauftrag aktiviert wird, kann mit der
Startbedingung eingestellt werden.

DriveManager Wertebereich WE  Einheit Parameter
764.x_FOST
Startbedingung SW ... WSTP SW (_RTAB)

x = Fahrsatz 0-15

Beschreibung der Einstellung:

BUS Einstellung Wirkung

0 W Switch- digitaler Eingang oder Steuerbit startet den Ablauf

1 DT Eine Wiederholung oder der Folgeauftrag wird nach Erreichen der Zielposition
mit einer programmierbaren Verzégerungszeit gestartet.
Eine Wiederholung oder der Folgeauftrag wird Uber einen digitalen Eingang

2 SW-DT oder Steuerbit aber spatestens nach einer definierten Verzogerungszeit
gestartet.
Der Antrieb fahrt mit der Geschwindigkeit v1 des aktuellen Fahrsatzes zur Ziel-

3 WSTP position und beschleunigt dann fliegend (ohne Stopp) auf v2 der Wiederholung
oder des Folgeauftrags.

Tabelle 5.21 Einstellméglichkeiten - Startbedingung

Wirkung Startbedingung - Aktivierungsbedingung ,WIE"

DriveManager Wertebereich WE  Einheit Parameter
Wirk 765.x_FOSWC
rkung OFF ... NEXT OFF (_RTAB)
Startsignal

x = Fahrsatz 0-15

Startbedingung = SW:

Der Folgeauftrag oder die Wiederholung wird flankengetriggert (High-Pegel) aktiviert.
Die Wirkung eines Startsignals wahrend einer laufenden Positionierung kann paramet-
riert werden, sieheTabelle 5.22.
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BUS Einstellung Bedeutung

Signale wahrend einer laufenden Positionierung werden ignoriert. Ein Signal

0 OFF unterbricht also niemals einen laufenden Fahrauftrag.

Signale wahrend einer laufenden Positionierung fiihren zur sofortigen Ande-
rung der aktuellen Zielposition. Ein relativer Anteil wird zur vorherigen Zielposi-
tion addiert und ohne Zwischenstopp angefahren. Die Anzahl der auszufiihren-
den Folgeauftrage ist abhangig von den aufakkumulierten Signalflanken. Diese
Funktion ist nitzlich bei der Relativpositionierung.

1 STORE

Signale wéhrend einer laufenden Positionierung fiihren zur sofortigen Ande-
rung der aktuellen Zielposition. Ein relativer Anteil wird auf die Istposition zum

2 NEXT Zeitpunkt des Wechsels addiert und ohne Zwischenstopp angefahren. Diese

Funktion ist geeignet flr einen Restwegausgleich.

Tabelle 5.22 Wirkung der Startbedingung fiir Wiederholung und Folgeauftrag

Ist kein Fahrsatz in Bearbeitung oder eine Wiederholung aktiv, dann startet das Signal
zur Aktivierung des Folgeauftrags den Fahrsatz, der Uber die Klemme oder das Feldbus-
System angewahlt ist. Siehe “Fahrsatzanwahl” auf Seite 5-29.

Startbedingung = SW-DT:

Die Parameter Wirkung Startsignal (FOSWC) in Tabelle 5.22 und die Verzdgerungszeit
(FODT) sind einzustellen.

Verzogerungszeit

Dieses Feld wird nur aktiv, wenn unter Startbedingung die Verzdgerungszeit (DT, SW-DT)
fir den Folgeauftrag angewahlt wurde.

DriveManager Wertebereich WE  Einheit Parameter
763.x_FODT
Verzdgerungszeit 0...65535 0 ms (_RTAB)

x = Fahrsatz 0-15
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Beispiel Fahrsatzverkettung mit Folgeauftragslogik

Das folgende Bild zeigt zwei Beispiele der Positionierung mit Folgeauftrag (Fahrsatz 2).

xOST =8W, DT oder SW-DT

\

A
1 /
V.

2

\>t

Fahrsatz 1 Fahrsatz 2
\ FOST = WSTP
ol ¢
vy
Apec2
v, \
! —>t
Fahrsatz 1 Fahrsatz 2 |
Bild 5.19 Fahrsatz 2

Schaltpunkt A und B

Pro Fahrsatz kdnnen zwei Schaltpunkte ausgewertet werden. Die Auswahl der Schalt-
punkte 0-3 erfolgt Uber zwei Parameter . Bei einem Eintrag von 0 wird kein Schaltpunkt
ausgewahlt (inaktiv).

Parameter

771.x_PTSP1
Schaltpunkt A 0..4 0 (_RTAB)
x = Fahrsatz 0-15

DriveManager Wertebereich  WE  Einheit

772.x_PTSP2
Schaltpunkt B 0..4 0 (_RTAB)
x = Fahrsatz 0-15

Tabelle 5.23 Einstellméglichkeiten - Schaltpunkte



5.34  Schaltpunkte Modus

Es kdnnen vier Schaltpunkte definiert werden. Jeder Schaltpunkt kann bis zu drei Merker DriveManager  Wertebereich
modifizieren. Die Schaltpunkte kénnen in allen Fahrsatzen benutzt werden. In jedem 767x CREF
Fahrsatz sind max. zwei Schaltpunkte verwendbar. Die Konfiguration erfolgt tber die Modus ABS ... RELE ABS (_RTAB)

fahrsatzabhangige Schaltpunktkonfiguration. Jeder Schaltpunkt besitzt die nachfolgen- x = Schaltpunkt 0-3

den Einstellungen.

WE Einheit Parameter

Einstellung des Modus:

Positionierung, Tabellen-Fahrsatze, Steuemn uber Klemme 5'
Fahrsatztabelle | Fahrprofil | Referenzfaht | Endschalter I Handbetrieh BUS EinSte"ung Bedeutung
sonattpunict . ; 0 ABS échaltpunkt bezieht sich auf die Referenzposition bzw. Absolutlage des
ystems.
Seesten i - = i Relativ zur Startposition des Fahrsatzes: Schaltpunkt spricht nach einem relati
Modus JRELS (1) = Relativ zur Startposion =] || [RELE (2] = Retativ zur Endposiion = 1 RELS ven Weg bezogepn auf die Startposition .an. P P
ftion: ) RELE Relativ zur Endposition des Fahrsatzes: Schaltpunkt spricht einen relativen Weg
Metker CM1 [SET (1) = Seteen =] [JoieaR @)= Zuricksetzen =1 vor Erreichen der Endposition an.
e e (OFF 10 ki R = Tabelle 5.24 Einstellméglichkeiten - Schaltpunkt: Modus
Merker CM3 |OFF [0) = Inaktiv =] ||| 0FF (0] = Inaktiv =l
| »
Merker
Bild 5.20 Auswahlfenster - Schaltpunkte DriveManager Wertebereich  WE  Einheit Parameter
Zielposition 768.x_CM1CF
Merker 1 OFF ... INV OFF (__RTAB )
Die Zielposition wirkt in Abhangigkeit des Schaltpunkt-Modus und der Verkntipfung mit x = Schaltpunkt 0-3
einem Fahrsatz. 769.x_CM2CF
DriveManager Wertebereich WE  Einheit Parameter Merker 2 OFF .. 0 i (_RTAB )
x = Schaltpunkt 0-3
766.x_CPOS
) . -2147483648 ... . - 770.x_CM3CF
Zielposition 5147483647 0 variabel (_RTAB) Merker 3 OFF _INV OFF (__RTAB )
x = Schaltpunkt 0-3 x = Schaltpunkt 0-3
Tabelle 5.25 Einstellmdéglichkeiten - Aktion: Merker
e
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Funktion der Merker:

BUS Einstellung Bedeutung Positionierung, Tabellen-Fahrsitze. Steuern uber Klem
o
0 OFF inaktiv Soll- und Istwernte [x]Fatrsatztabels I Fahrprail | Fieferenzfahrt | Endschalter

1 SET Merker wird auf 1 gesetzt ?rjfnlll _ Fahrsatz-Hr.

2 CLEAR Merker wird auf 0 gesetzt §ist _ e
mm]

3 INV Merker wird invertiert deltas _ Modus
mm]

Tabelle 5.26 Merkerfunktionen s el

100 mm

I REL [1]=Relativ
I 1000 s

Anfahrbeschleunigung |_1 0oo mms
5.3.5 Teach in Tipphetiiet, | Pasiionieren | Referenatabrt  Fahisatztabelle |
Dr|VeManager: Starten 1 Folgeauftrag starten | Stoppen |
Die Istposition wird mit Hilfe des DriveManagers in die entsprechende Tabelle tbernom- —

men. Ubermahme der | stposition in den gewshiten Fahrsatz, _ Ubemehmen |

1. Offnen des Handbetrieb-Fensters und Auswahl der Karteikarte , Fahrsatztabel-

le”. Bild 5.21 Teach-In Uber DriveManager
Verfahren des Antriebs an die zu lernende Position.

Im Handbetriebsfenster die Fahrsatz.-Nr. eingeben und den Button , Uberneh- Klemmen:

men” betatigen. Ist ein Eingang auf ,Teach in" parametriert (FIxx = TBTEA), so wird bei steigender Flanke
an diesem Eingang die aktuelle Position als Zielposition in den derzeit gewahlten Tabel-
lenfahrsatz Ubernommen.

5.4 Positionierung und Steuerung tber Feldbus

Der Feldbus ist die Sollwertquelle bei den voreingestellten Losungen PCC_1 und PCB_1.
Die spezifischen Einstellungen der E/A-Klemmen sind in Kapitel 5.6 dargestellt.

Die Positionierung Uber Feldbus erfolgt entweder Uber die gerateinterne CANopen-
Feldbus-Schnittstelle oder tGber das PROFIBUS-Kommunikationsmodul. Hierzu sind alle
Positionier-Allgemeinfunktionen, wie unter 5.2 beschrieben, nutzbar.



5.4.1 CANopen

Uber die gerateinterne potentialgetrennte CANopen-Schnittstelle X5 wird der Antriebs-
regler in das Automatisierungsnetzwerk eingebunden.

Die Kommunikation erfolgt nach dem Profil DS301. Desweiteren wird eine normkonfor-
me Kommunikation mit dem Gerateprofil fir drehzahlveranderbare Antriebe DSP402
gewadhrleistet. Es werden folgende Profile unterstitzt:

. Homing Mode (Referenzfahrt) mit 41 verschiedenen Typen

. Profile Position Mode zur direkten Fahrsatzvorgabe mit gerateinterner ruckbe-
grenzter Profilgenerierung

. Profile Velocity Mode zur Drehzahlregelung des Antriebs. Dieser Modus ist eine
Sonderform der Positionierung, bei der lediglich endlos verfahren wird. Eine
Zielposition ist nicht von Bedeutung.

. Profile Interpolated Position Mode zur Bahnkurvenansteuerung von einzelnen
Achsen im lagegeregelten Positionierbetrieb. In zyklischen Abstanden werden
Absolutpositionen an die einzelnen Achsen tibergeben. Uber den Sync-ldentifier
wird die Synchronisation der einzlenen Achsen Gbernommen.

Zwischen diesen Modi kann online, also bei aktiver Regelung, umgeschaltet werden.
Weiterhin werden die Normierungen und Einheiten nach der Factor Group und die Steu-
erung nach der DRIVECOM-Zustandsmaschine ausgefihrt.

Detailinformation zur Konfiguration des Antriebsreglers im Netzwerk finden Sie in der
separaten Dokumentation ,CANopen-Datentbertragungsprotokoll”.

5.4.2  PROFIBUS

Zur Fahrsatzvorgabe und Steuerung tber PROFIBUS ist das externe Kommunikationsmo-
dul CM-DPV1 erforderlich.

Die Steuerung und Zielpositionsvorgabe erfolgt nach dem EasyDrive-Profil ,DirectPos”.

Detailinformation zur Konfiguration des Antriebsreglers im Netzwerk finden Sie in der
separaten Dokumentation ,CM-DPV1 Benutzerhandbuch”.

I T e
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5.5  Positionierung mit PLC

Die PLC wird als Sollwertquelle voreingestellt bei den voreingestellten Lésungen PCP_1,
PCT_3, PCC_3 und PCB_3. Die spezifischen Einstellungen der Ein- und Ausgéange fir die
Steuerorte PLC (PCP_1), Klemme (PCT_3), CANopen (PCC_3) oder PROFIBUS (PCB_3)
sind in Kapitel 5.6 dargestellt.

Bei diesen Voreinstellungen sind die verschiedenen Positionierbefehle GO [x] und STOP
[x]. verwendbar. Ist auch der Steuerort auf PLC gesetzt (PCP_1), dann kann Uber den
Befehl SET ENCTRL = 0/1 die Regelung aus- oder eingeschaltet werden.

Es sind alle Positionier-Allgemeinfunktionen, wie unter 5.2 beschrieben, nutzbar. Die
Fahrsatz-Tabelle ist Gber spezielle Positionierbefehle GO T [x] aufrufbar. Die automatische
Verkettung Uber Wiederholungen und Folgeauftrédge sowie die Schaltpunkte sind jedoch
bei Sollwertvorgabe Uber die PLC nicht verwendbar.

Wird der Antrieb Uber Feldbus gesteuert, dann wird das spezielle proprietare EasyDrive-
Protokoll ,ProgPos” verwendet.

Fur Detailinformation zur Handhabung der PLC sowie zur Programmierung und Bedie-
nung mit dem PLC-Editor siehe Kapitel 7 Anwenderprogrammierung.

5.6  Belegung der Steuerklemme

Die Steuerklemme fir die Positionierung wird je nach gewahlter voreingestellter Losung
konfiguriert.
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5.6.1 Klemmenbelegung CDE3000

In Abhadngigkeit von der gewdhlten Voreinstellung erhalten die Ein- und Ausgénge
gegenUber der Werkeinstellung eine gednderte Parametrierung, siehe Tabelle 5.27.
Nach der Wahl der Voreinstellung kann die Parametrierung der Klemmen beliebig an die
Applikation angepasst werden.

Voreingestellte Losung

E/A  Parameter Funktion PCC_1 PCC 2
PCP_1 PCT_2
PCB_1 PCB_2

Funktionsselektor
ISAO 180-FISAO | analoger Standar- PM10V OFF PLC OFF OFF PLC PLC

deingang ISAQO+

Funktionsselektor
ISA1 181-FISAT | analoger Standar- OFF PLC PLC PLC

deingang ISA1+

Funktionsselektor
1SDOO 210-FIS00 digitaler Standardein- START OFF PLC OFF PLC

gang 1SD00

Funktionsselektor
1SDO1 211-FISOT | gigitaler Standardein- OFF PLC FOSW PLC PLC

gang 1SD01

Funktionsselektor
1SD02 212-FIS02 digitaler Standardein- OFF PLC TABO PLC PLC

gang 1SD02

Funktionsselektor
ISD03 | 213-FISO3 | gigitaler Standardein- OFF PLC TAB1 PLC PLC

gang 1SD03

Funktionsselektor
ISDo4 digitaler Standardein- OFF PLC TAB2 PLC PLC

gang |SD04

Funktionsselektor
1SD05 digitaler Standardein- OFF PLC TAB3 PLC PLC

gang ISDQ5

Funktionsselektor
1SD06 digitaler Standardein- OFF HOMSW HOMSW | HOMSW | HOMSW | HOMSW HOMSW

gang ISD06

Funktionsselektor
05D00 240-FOS00 digitaler Standardaus- REF

gang QSDQO

Funktionsselektor
0sDo1 241-FOS01 digitaler Standardaus- ROT_O

gang QSDO1

Funktionsselektor
05D02 242-F0502 digitaler Standardaus- S_RDY

gang QSD02

Funktionsselektor
0sD03 digitaler Standardaus- OFF
gang OSD03

Tabelle 5.27 Voreinstellung der Steuerein- und ausgange bei Lageregelung des CDE3000
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5.6.2  Klemmenbelegung CDB3000

In Abhédngigkeit von der gewdhlten Voreinstellung erhalten die Ein- und Ausgéange
gegenUlber der Werkeinstellung eine gednderte Parametrierung, siehe Tabelle 5.28.
Nach der Wahl der Voreinstellung kann die Parametrierung der Klemmen beliebig an die
Applikation angepasst werden.



Voreingestellte Losung 56.3  Klemmenbelegung CDF3000

Farameter UL o | e | Voreingestellte Losung
g Parameter Funktion PCC_1 PCC_2
Funktionsselektor PCB_1 PCP_1 PCT_2 PCB_2
ISA0O 180-FISAO | analoger Standardein- PM10V OFF PLC OFF OFF PLC OFF
gang ISA00 Funktionsselektor ana-
Bl ey ISAO 180-FISAO  |loger Standardeingang PM10V OFF PLC OFF OFF PLC PLC
ISA01 181-FISA1  |analoger Standardein- OFF PLC PLC ISAO+
gang ISAO1 Funktionsselektor
Funktionsselektor ISA1 181-FISAT  |analoger Standardein- OFF PLC PLC PLC
ISDO0 | 210-FISO0 |digitaler Standardein- OFF START gang ISA1+
gang I1SD00 Funktionsselektor
Funktionsselektor 1SD00 210-FISO0  |digitaler Standardein- START OFF PLC OFF PLC
15D01 211-FIS01 | digitaler Standardein- OFF PLC FOSW PLC 9ang 15D00
gang 1SDO1 Funktionsselektor
Funktionsselektor 1SDO1 211-FISO1 | digitaler Standardein- OFF PLC TBEN PLC PLC
1SD02 | 212-FIS02  |digitaler Standardein- OFF PLC TABO PLC gang ISDO1
gang 1SD02 Funktionsselektor
Funktionsselektor 15D02 212-FIS02 | digitaler Standardein- OFF PLC FosSW PLC PLC
1SD03 213-FIS03 | digitaler Standardein- OFF HOMSW | HOMSW | HOMSW | HOMSW | HOMSW gang 15D02
gang ISD03 Funktionsselektor digi-
Funktionsselektor fir 0SD00 | 240-FOSO0  |taler Standardausgang REF
0SA00 | 200-FOSAO |analogen Ausgang ACTN PLC PLC PLC 05D00
0SA00 0sD03 OFF
Funktionsselektor digi- 0SD04 OFF
05000 | - 240-70500 ::Slgos(;andardausgang e Tabelle 5.29 Voreinstellung der Steuerein- und ausgange des CDF3000
Funktionsselektor digi-
0sDo1 241-FOSO1 | taler Standardausgang ROT_O
0sDo1
Funktionsselektor digi-
0sD02 242-FOS02 | taler Standardausgang S_RDY
0SD02

Tabelle 5.28 Voreinstellung der Steuerein- und ausgange des CDB3000

a
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6  Allgemeine Softwarefunktionen

6.1  Eingange und Ausgdnge
Jeder Ein- und Ausgang des Positionierreglers besitzt einen Parameter, der ihm eine

Funktion zuweist. Diese Parameter heiBen Funktionsselektoren.

Zusétzlich haben die Sollwertstruktur und der Steuerort einen Einfluss auf die Funktion
der Ein- und Ausgéange. In den voreingestellten Losungen sind bereits Voreinstellungen
getroffen.

Die Positionierregler verfligen Uber die in Tabelle 6.1 aufgefuhrten Ein- und Ausgange.

6.1.1 Digitale Eingange

Funktion Wirkung

Ein-/Ausgénge CDE3000 CDB3000 CDF3000
Analoge Eingénge ISAQ, ISA1 ISAQ, ISAT ISAQ, ISA
Digitale Eingénge ISDOO bis ISD06 1SDOO bis ISDO3 1SDOO bis ISD02
Virtuelle Eingdnge FIFO, FIF1 FIFO, FIF1 FIFO, FIF1
Eingang , Sicherer Halt" ISDSH ISDSH
Analoge Ausgange - 0SA0
Digitale Ausgange 0SD00 bis 0SD02 0SD00, 0SDO1 0SD00
Relaisausgange o (nurH];Lftr),S e 05D02 RoH (”“rl_lf;;fic“ere”

REL-0SD04
Leistungsausgange
(224\g2fﬁr Motorhalte- 0sb03 » 05003, 03004
bremse)
Virtuelle Ausgange 0V00, OV01 0V00, OV01 0Vv00, OV01

Tabelle 6.1 Ein- und Ausgdnge der Positionierregler
- INFO:
® Fir Informationen zur Hardware der Ein- und Ausgange beachten Sie bitte die

Kapitel 2.1 bis 2.3. Die Detailspezifikation ist in den jeweiligen Betriebsanlei-
tungen beschrieben.
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Freie Funktionsbelegung aller
digitalen Eingénge

. Mit den Funktionsselektoren .
wird die Funktion der digitalen
Eingdnge bestimmt.

(1)
FISOx
FIEOX
FISAX
1SDOx
ISEOX FIFx
ISAOX I
IFx 1
O | — 2
—> 5_/— —
(1) Auswahl der Funktion des digitalen Eingangs
(2) Digitalwert

Bild 6.1 Funktionsblock zur Anpassung der digitalen Eingdnge

] ttridd

Eingange... |
9 x
u

Aralog  Digital | Dighsl UMEI40 | Virtuel |

1500 ISTAHT [1] = Start Regelung j Optionen... |
1501 I.I’STDF' (5] = Schrellhalt Uber Stoprampe [Low-aktiv) j Optionen... |
532 [INV (4] = Drehiichtungsurkeht =] | Gptienen.. |
1503 | OFF (0] = Keine Funktion |=| | Optioren.. |

Bild 6.2 Registerbeispiel , Digitale Eingénge”
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Parameter flr die Einstellung der digitalen Eingdnge Parameter flr die Einstellung der digitalen Eingdnge des Klemmenerwei-
giiltig fiir terungsmoduls UM-8140
Drive- . Wertebe- e
Funktion WE Parameter Positionier- giiltig fiir
Manager DIVE . Wertebe- e .
regler Funktion . WE Parameter Positionier-
oh Manager reich il
' - siehe
1SD00 zg?nktla?]ns%ell)e(l)((t)or digitaler Standar- Tabelle | 1-START 21?—||:’I\‘S)OO CDEC,DCFDB, e
gang 6.5 - Funktionsselektor digitaler Eingang des 214-FIEOO
IEDOO Anwendermoduls IEDOO Tabelle 0-OFF (IN) CDE, CDB
Funktionsselektor digitaler Standar- o 211-FISO1 CDE, CDB, 6.5 -
5001 deingang 1SD01 o 0-OFF (_IN) CDF
9ang = [EDO1 Funktionsselektor digitaler Eingang des 0-OFF 215-FIEO1 CDE. CDB
SD02 Funktionsselektor digitaler Standar- 0-OFF 212-FIS02 CDE, CDB, Anwendermoduls IEDOT (_IN) '
deingang 15002 LIN) CDF [ED02 Funktionsselektor digitaler Eingang des 0-OFF 216-FIE02 CDE. CDB
SD03 Funktionsselektor digitaler Standar- 0-OFF 213-FIS03 CDE. CDB Anwendermoduls [ED02 (_IN) '
deingang ISD03 (LIN) T Funktionsselektor digitaler Eingang des P (0 .
D04 Funktionsselektor digitaler Standar- 0-OFF 224-FIS04 CDE Anwendermoduls IED0O3 (_IN) !
deingang 15004 LIN) IED04 Funktionsselektor digitaler Eingang des 0-OFF 218-FIE04 CDE. CDB
SD05 Funktionsselektor digitaler Standar- 0-OFF 225-FIS05 CDE Anwendermoduls IED04 (_IN) !
sy 5005 CIN) IEDOS Funktionsselektor digitaler Eingang des 0-OFF 219-FIEO5 CDE. CDB
D06 Funktionsselektor digitaler Standar- 0-OFF 226-FIS06 CDE Anwendermoduls [EDO5 (_IN) !
deingang ISD06 (_IN) 220-
Funkti lektor digitaler Ei d p
Tabelle 6.2 Parameter zur Einstellung der digitalen Eingdnge IEDO6 Al;r\]Nelr?(?:rsne“lgdu(I)srlElgl()Z eringang des - 0-OFF ElEIONG)S CDE, CDB
Funktionsselektor digitaler Eingang des o 221-FIEQ7
e Anwendermoduls IEDO7 o 0017 (_IN) iz, @D5

Tabelle 6.3 Parameter zur Einstellung der digitalen Eingdnge des Klemmenerweiterungsmoduls
UM-8140



Parameter flr die Einstellung der virtuellen digitalen Eingénge

Virtuelle Eingénge besitzen den festen Wert 1 (High-Pegel). Diese konnen anstelle eines
dauerhaft eingeschalteten Schalters eingesetzt werden.

iltia fi
Drive- . Wertebe- gu_t.lg .ur
Funktion . WE Parameter Positionier-
Manager reich
regler
Funktionsselektor virtueller digitaler u 222-FIFO CDE, CDB,
FIFO Fixeingang 0 o 0-OFF (_IN) CDF
FIFT Funktionsselektor virtueller digitaler 0-OFf | 223-FIF1 CDE, CDB,
Fixeingang 1 (_IN) CDF

Tabelle 6.4 Parameter zur Einstellung der virtuellen digitalen Eingange

3 n Optioner... |

Abhéngig von der Einstellung des Funktionsselektors ist fur den entsprechenden Eingang
eine Option anwahlbar.

Einstellung der Funktionsselektoren fur die digitalen Eingange:

Einstel-

BUS Funktion Wirkung

lung

0 OFF keine Funktion Eingang abgeschaltet
Start der Regelung - Motor wird bestromt. Die Drehrichtung
ist vom Sollwert abhdngig.
Low-High-Flankengesteuert. Pegelgesteuert tiber AUTO-
Start Funktion unter ,Start ,Pegelgetriggert” (Auto-Start)”
1 START | Start Regelung siche Kapitel 6.2.6.
Die Reaktion des Antriebs bei Riicknahme des Startsignals
ist programmierbar (siehe Kapitel 6.2.3, ,Reaktionen bei
.Regelung aus”,)
Startfreigabe fir Rechtslauf des Motors (nicht bei Positio-
2 STR Start Rechtslauf nierung).
Siehe auch ,Erlduterungen verschiedener Funktionen”.

Tabelle 6.5 Funktionsselektoren der Digitalen Eingdnge
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Funktion Wirkung
Startfreigabe fur Linkslauf des Motors (nicht bei Positio-
3 STL Start Linkslauf nierung).
Siehe auch , Erlduterungen verschiedener Funktionen”.
4 INV Drehrichtungsumkehr Sollwert wird lllnvertlert, dies bewirkt eine Drehrichtungs-
umkehr (nur fiir Drehzahlregelung).
Schnellhalt gemaB Schnellhalt-Reaktion (Low aktiv) (siehe
2 g | el el Kapitel 6.2.3, ,Reaktionen bei Schnellhalt :")
Umschaltuna der Soll- Sollwertquelle 1 (280-RSSL1) wird auf die in 289-SADD1
6 SADD1 wertauelle 19(280—RSSL‘I) eingestellte Sollwertquelle umgestellt (siehe Kapitel 6.2.5,
g "Sollwertstruktur - weitere Einstellungen/Steuerort").
Umschaltuna der Soll- Sollwertquelle 2 (281-RSSL2) wird auf die in 290-SADD2
7 SADD2 wertquelle 29(281-RSSL2) eingestellte Sollwertquelle umgestellt (siehe Kapitel 6.2.5,
q "Sollwertstruktur - weitere Einstellungen/Steuerort").
Fehlermeldungen externer Gerate flihren zu einer Stormel-
8 E-EXT | Externer Fehler dung mit Reaktion, wie in Parameter 524-R-EXT festgelegt
(siehe Kapitel 6.9.1, "Fehlermeldungen”).
Fehlermeldungen externer Gerate fiihren zu einer Stormel-
9 /E-EX | Externer Fehler dung mit Reaktion, wie in Parameter 524-R-EXT festgelegt
(siehe Kapitel 6.9.1, "Fehlermeldungen"). (Low-aktiv)
Fehlermelduna zuriickset- Fehlermeldungen werden mit steigender Flanke zurtick-
10 RSERR zen 9 gesetzt, wenn der Fehler nicht mehr vorliegt (siehe 6.9.1,
"Quittierung und Zurticksetzen von Fehlern")
" TBTEA | Fahrsatzpositionierung Ieach in f.LIJI' Positions-Fahrsatztabelle (siehe Kapitel 5.3.5,
Teach in").
Referenzfahrt entsprechend des parametrierten Refe-
12 HOMST | Start Referenzfahrt renzfahrttyps 730_HOMTD starten (siehe Kapitel 5.2.4,
"Referenzfahrt").
13 TABO Fahrsatzauswahl (Wer- Bindre Fahrsatzauswahl (Bit 0) , (Wertigkeit 2°) fiir Drehzahl
tigkeit 2°) (siehe Kapitel 4.5) oder Positionierung (siehe Kapitel 5.3.1)
1 TAB Fahrsatzauswahl (Wer- Bindre Fahrsatzauswahl (Bit 1), (Wertigkeit 2') fiir Drehzahl
tigkeit 2') (siehe Kapitel 4.5) oder Positionierung (siehe Kapitel 5.3.1)
15 TAB2 Fahrsatzauswahl (Wer- Bindre Fahrsatzauswahl (Bit 2), (Wertigkeit 22) fir Drehzahl
tigkeit 22) (siehe Kapitel 4.5) oder Positionierung (siehe Kapitel 5.3.1)
16 TAB3 Fahrsatzauswahl (Wer- Bindre Fahrsatzauswahl (Bit 3), (Wertigkeit 2°) fiir Drehzahl
tigkeit 2°) (siehe Kapitel 4.5) oder Positionierung (siehe Kapitel 5.3.1)

Tabelle 6.5 Funktionsselektoren der Digitalen Eingdnge
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BUS Einstel Funktion Wirkung
lung
Endschalterauswertung ohne Uberfahrschutz. Die Reaktion
bei bei Endschalteranfahrt und die Reaktion bei ver-
17 /LCW | Endschalter Rechtslauf tauschten Endschaltern sind einstellbar (siehe Kapitel 6.9.1,
.Fehlermeldungen”).
Siehe auch ,Erlduterungen verschiedener Funktionen”.
Endschalterauswertung ohne Uberfahrschutz. Die Reaktion
bei bei Endschalteranfahrt und die Reaktion bei ver-
18 /LCCW | Endschalter Linkslauf tauschten Endschaltern sind einstellbar (siehe Kapitel 6.9.1,
.Fehlermeldungen”).
Siehe auch ,Erlduterungen verschiedener Funktionen”.
Eingang erscheint im . .
19 510 Statuswort der seriellen Zustand des Eingangs liber Statuswortparameter
. 550-SSTAT der seriellen Schnittstelle auslesbar.
Schnittstelle (X4)
Auswertung iiber Feld- Wird (iber den PROFIBUS ausgewertet. (Platzhalter, Eingén-
20 OPTN | bus-Modul (PROFIBUS)- Ko iber Feldbus i lesen werd '
Modul ge konnen tiber Feldbus immer gelesen werden)
Auswertung tiber CAN- Wird tiber den CAN-Bus ausgewertet (Platzhalter, Eingange
21 CAN . - ;
Bus kénnen Uber Feldbus immer gelesen werden).
22 USERO fir Sorjdersoftvvare Eingang kann von Sondersoftware genutzt werden.
reserviert
23 USERT | Nur fiir CDB3000
2% | USER2 bis Software Nur fiir CDB3000
V2.0: bis Software V2.0:
25 USER3 fur Sopdersoftware Eingang kann von Sondersoftware genutzt werden.
reserviert
Nur bei Drehzahlsteuerung ,,OpenLoop”
23 DSEL Datensatz selektieren Datensatz umschalten (0=CDS1, 1=CDS2)
(siehe Kapitel 8.2.1)
2% MP UP Motorpoti Drehzahl-Sollwert der digitalen Motorpotifunktion wird
- Sollwert erhohen erhoht (siehe Kapitel 6.2.7).
25 | MP DN Motorpoti Drehzahl-Sollwert der digitalen Motorpotifunktion wird
- Sollwert verringern verringert (siehe Kapitel 6.2.7).
Bei Feldbus-Betrieb (CAN, PROFIBUS) Umschaltung der
2% MAN Aktivierung Handbetrieb Sollwertquelle (289-SADD1=xx) und des Steuerortes auf

Klemme (260-CLSEL=TERM). Siehe auch ,Erlduterungen
verschiedener Funktionen”.

Tabelle 6.5 Funktionsselektoren der Digitalen Eingdnge

BUS Einstels Funktion Wirkung
lung
Im Positionier-Handbetrieb kann die Achse mit Schleich-
27 TIPP Tippen, positive Richtung oder Eilgeschwindigkeit verfahren werden (siehe Kapitel
5.2.6).
Tiopen. negative Im Positionier-Handbetrieb kann die Achse mit Schleich-
28 TIPN 'Ppen, neg oder Eilgeschwindigkeit verfahren werden (siehe Kapitel
Richtung
5.2.6).
) . Ubernahme des gewahlten Positionier-Tabellenindices und
29 TBEN Freigabe Tabellenposition Ausfiihren des jeweiligen Fahrsatzes (siehe Kapitel 5.3.1).
Die laufende Achsbewegung gemaB der HALT-Reaktion
) (siehe Kapitel 6.2.3, "Reaktionen bei ,Halt Vorschub”")
=l by | st wird unterbrochen und beim erneuten Setzen wieder
fortgesetzt .
Das PLC-Programm wird nach Bearbeitung der aktuellen
31 PLCIS PLC-Programm anhalten Befehlszeile angehalten. Bei Riicknahme des Signals wird
das Progamm mit der néchsten Befehlszeile fortgefihrt.
32 | HOMSW | Referenznocken fir Nullpunktbestimmung bei Positionierung
33 FOSW | Ausflihrung Folgeauftrag bei Fahrsatzpositionierung (siehe Kapitel 5.3.2)
Zyklus des Nockenschalt- Setzen der Nullposition des Nochenschaltwerkes (siehe
34 | CAMRS " .
werkes riicksetzen Kapitel 6.6)
35 PLC Eingang wird im Ablauf- Platzhalter, Eingdnge kénnen unabhangig von der Einstel-
programm verwendet lung immer gelesen werden.
Ablauforoaramm starten/ Das PLC-Programm wird mit erster Befehlszeile gestartet.
36 PLCGO prog Bei Riicknahme wird der Programmablauf beendet (siehe
stoppen .
Kapitel 7.4)
Zusatzlich sind fir den CDB3000 die Eingdnge ISDO1 - ISD03 mit einem HTL-Drehgeber beschaltbar. Die
Einstellung ist dann:
i 0-Spur ISDO1 (Nullimpuls), A-Spur ISD02 und B-Spur ISD03
e (siehe Kapitel 6.4.2, "Geber fir CDB3000")
Beim Uberfahren eines Endschalters bleibt der Antrieb
gemaB der eingetellten Fehlerreaktion (z. B. ,Bremsen mit
Drehrichtungsbegren- Fehlerstopprampe”) stehen, ohne einen Fehler auszuldsen.
46 /LIM2 | zung links / rechts ohne Mit entgegengesetztem Sollwert kann man wieder von dem
Fehlermeldung Endschalter herunterfahren.
Der Eingang wirkt fiir die Drehrichtung , Links" und
JRechts” gleichermaBen.
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Erlduterungen verschiedener Funktionen
FIxxx = STR, STL (Nicht bei Positionierung)

Uber die Klemmen des Positionierreglers kann der Startbefehl fiir eine Drehrichtung vor-
gegeben werden. Dabei sind die Startbefehle STR und STL drehrichtungsbestimmend.

Besitzt der Sollwert ein negatives Vorzeichen, so kommt dies beim Start durch ein inver-
ses Verhalten zum Vorschein, d.h. bei Start Rechtslauf dreht sich die Motorwelle nach
links.

STL STR Erklérung
0 0 STOP, Bremsen und Abschalten der Regelung gemaB der Reaktion bei ,Regelung aus”
(siehe Kapitel 6.2.3, "Stopprampen”). "
1 0 START Linkslauf, Beschleunigung mit Fahrprofilgenerator
0 1 START Rechtslauf, Beschleunigung mit Fahrprofilgenerator

BREMSEN und Abschalten der Regelung gemaB der Reaktion ,Regelung aus” (siehe
Kapitel 6.2.3, ,Stopprampen”) . "

Der Bremsvorgang kann unterbrochen werden, indem nur noch ein Startkontakt ange-
legt wird; der Motor beschleunigt dann wieder.

Drehrichtung REVERSIEREN, Uberlappungszeit (STL und STR = 1) mind. 2 ms

N

1) Bei Drehzahlsteuerung ,OpenLoop” wird bei der Reaktion ,Regelung aus” =, 1=Bremsen mit Verzégerungsrampe" bei
Erreichen des Drehzahlsollwertes , 0" der DC-Haltestrom-Regler (siehe Kapitel 8.3.4) aktiv.

Tabelle 6.6 Wahrheitstabelle fir das Steuern iber Klemmen
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Flxxx = /LCW, /LCCW

Die Endschalterauswertung basiert auf der Auswertung statischer Signale. Es werden
keine Signalflanken ausgewertet.

Die Endschalter werden drehrichtungsabhangig Uberwacht, so dass vertauschte End-
schalter als Fehler gemeldet werden. Der Antrieb lauft ungefihrt aus.

Die Reaktion bei bei Endschalteranfahrt und die Reaktion bei vertauschten Endschaltern
sind einstellbar (siehe Kapitel 6.9.1, ,Fehlermeldungen”).

Das mechanische Uberfahren der Endschalter ist nicht zuldssig und wird nicht auf Plausi-
bilitat tberwacht.

Beispiel: Wird bei Drehrichtung rechts der rechte Endschalter angefahren, so 16st
dieses Signal ein Stop des Antriebs aus. Wird dieses Signal jedoch tberfahren und der
Endschalter ist nicht mehr bedéampft, so wird wieder in Drehrichtung rechts gestartet,
wenn die Startfreigabe Rechtslauf weiterhin anliegt.

Fahrtrichtung
(1) )
(1) mechanischer Endanschlag
2) Endschalter nicht Gberfahrbar
Bild 6.3 Endschalterauswertung

HINWEIS:

O || Die Auswertung von Impulsschaltern oder vorgesetzten Endschaltern wird
nicht untersttzt. Briickenbildung in Endschalter, Zuleitung und Schaltschrank
werden nicht Uberwacht oder erkannt.
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FIxxx = MAN (Nur bei Positionierung liber Feldbus)

Die Funktion “MAN" bewirkt, dass ein fur Busbetrieb konfiguriertes Gerat vom Bediener
vor Ort direkt am Positionierregler bedient werden kann. Diese Funktion kann fur den
Einricht- oder Notbetrieb der Anlage verwendet werden.

Die Umschaltung ist nicht méglich bei aktivierter Endstufe oder wenn der DriveManager
im Steuermodus/Handbetrieb ist.

Wird der Eingang aktiviert, dann wird der Steuerort auf , Klemme" (260-CLSEL=TERM)
gesetzt. Gleichzeitig wird die Sollwertquelle auf den Uber Parameter 289-SADD1
gewahlten Sollwert gesetzt. Die Auswahl der Sollwertquelle ist in der Funktionsmaske
.Sollwert/Rampen - Weitere Einstellungen” (siehe Bild 6.4) vorzunehmen

Quelle 1:
Standard-5 olhwert:

IF!AD [1] = Sollwert van Analogeingang 15400 j

I

|RCOM (0) = Sollwert Konstant 0 =l

Sallwert-Auelle 1 bei Umschaltung Uber Eingang:
[Eingang auf SADD1]

R0 [1] = Sollwert von Analogeingang 15A00
Quelle 2: Ra1 [2] = Sollwert von Analogeingang 15401
Standard-Sallwert RSI0 [3) = Sollwert von Serielle Schnittstelle RS 232
. ROIG [4] = Solkert wom digitalen Eingang bei Slavebe
IH[;UN [0) = Sollwert Konstant 0 [RCAN [5] = Solluert van CAN-Schnittstelle
RPLLC [6] = Sallwert von PLC
RTAE [¥] = Sollwert von Fahrzatz-T abelle

Sollwert-uels 2 bei

Umszchaltung Liber Eingang: FiFI< [8] = Sollwert von Festwert -
[Eingang auf S40D2) [RCON [0) = Sollwert K| g4 (9] = Salwert van Minimalwert | |
Rkdax (10] = Sollwert von b aximahwert
ROPT (111 = Sallwert von Optiohsmodul 4

Bild 6.4 Einstellung des Parameter SADD1 bei MAN (Hand)-Betrieb

Ein Startsignal ist auf einen digitalen Eingang zu schalten und zu parametrieren (Fixxx =
START).

HINWEIS:

O || Wahrend der aktiven Funktion ,,MAN" darf kein ,Speichern der Einstellungen
im Gerat"” durchgefihrt werden, da die Gerateeinstellung im Hintergrund
verandert wird und nach dem nachsten Netz-Ein nicht die urspriingliche Ein-
stellung aktiv wirde.
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6.1.2 Digitale Ausgange

Funktion Wirkung

Freie Funktionsbelegung aller
digitalen Ausgange

. Mit den Funktionsselektoren .
wird die Funktion der digitalen
Ausgdnge bestimmt.

(1)
Ausgang?2|
Ausgang1 OSDOx
T OEDOx
| OVOox
@ - L]
—> E-j_/— —

Q)] Auswahl der Funktion des digitalen Ausgangs

(2) Digitalwert

Bild 6.5 Funktionsblock zur Anpassung der digitalen Ausgdnge

1.

ttti44
Eingange. .. |
Alizgange... |

Ausgange
2 = Digisl | Analag FOSAQ | Digial UMSID | Vinusl |
[ ptaret:.. |
0501 [ROT_0 (8] = Stilstand [emegt) =l et |
0502 |5_RDY (25] = Gerdt infialisiert [ e |

Bild 6.6 Registerbeispiel , Digitale Ausgange”



Parameter flr die Einstellung der digitalen Ausgange

iltia fii
DIIVEE . Wertebe- gu.t.lg .ur
Manager Funktion reich Parameter Positionier-
regler
) . iehe
Funktionsselektor digitaler Standardaus- st 240-F0S00 CDE, CDB,
05D00 | 4ang 05D00 Tabelle | TO-REF | (oun CoF
Funktionsselektor digitaler Standardaus- o 8-ROT 241-FOS01
05D01 | 4ang 0sDO1 - 0 (oun | CDECDB
Funktionsselektor Standardausgang
0SD02
0SD02 . Digitaler Ausgang bei ZRSD-'\S(- 212.58?32 CDE, CDB
CDE, CDF -
. Wechsler-Relais bei CDB
Funktionsselektor elektronischer Leis- o 251-F0S03
0sD03 tungstreiber (2 A) 0SD03 o Ok (_ouT) CDE, CDF
Funktionsselektor digitaler Standardaus-
gang 0SD04
. SchlieBer-Relais bei CDE .
05004 , : oo oo | MM L g, coF
. elektronischer Leis- (oun
tungstreiber
(2 A) bei CDF
Funktionsselektor digitaler Ausgang .
0SDO05 05005 CDF
Funktionsselektor digitaler Ausgang des _ 243-FOE00
OEDOO Anwendermoduls OEDOO 0-0FF (_our) CDE, CDB
Funktionsselektor digitaler Ausgang des o 244-FOEO1
clED Anwendermoduls OEDO1 o 001 (out) CBECOE
Funktionsselektor digitaler Ausgang des i 245-FOE02
OEDO2 Anwendermoduls OED02 0-OFF (_our) CDE, CDB
Funktionsselektor digitaler Ausgang des _ 246-FOE03
BlERE Anwendermoduls OED03 W (_our) QR

Tabelle 6.7 Parameter fir Einstellung der digitalen Ausgénge
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Parameter flr die Einstellung der digitalen Ausgange des Klemmenerwei-
terungsmoduls UM-8140

. giiltig fiir
Drive- . Wertebe- e
Funktion . WE Parameter Positionier-
Manager reich
regler
Funktionsselektor digitaler Ausgang des i 243-FOE00
OEDOO Anwendermoduls OEDOO 0-OFF (_oum CDE, CDB
Funktionsselektor digitaler Ausgang des o 244-FOEO1
ElE20 Anwendermoduls OEDO1 o Lz (oum CPEChE
Funktionsselektor digitaler Ausgang des i 245-FOE02
OED02 Anwendermoduls OED02 0-OFF (_oum CDE, CDB
Funktionsselektor digitaler Ausgang des i 246-FOE03
CJZRE Anwendermoduls OED03 OAEIF (_our) CDE, CDB
Tabelle 6.8 Parameter fir Einstellung der digitalen Ausgénge des Klemmenerweiterungsmoduls
UM-8140

Parameter fr die Einstellung der virtuellen digitalen Ausgange

Virtuelle Ausgénge kénnen u. a. genutzt werden zur:

. Erzeugung eines Ereignisses fur die TxPDO-Ereignissteuerung bei der CANopen-
Feldbus-Kommunikation

. Status-Auswertung in der PLC

. ultig fiir
Drive- . Wertebe- gu_ .|g .u
Funktion . WE Parameter Positionier-
Manager reich
regler
Funktionsselektor virtueller digitaler M 248-FOV00 CDE, CDB,
OV00 | Ausgang OV0O R S L T CDF
Funktionsselektor virtueller digitaler o 249-FOVO1 CDE, CDB,
gl Ausgang OVO1 o ORBiA7 (_oum) CDF

Tabelle 6.9 Einstellung der Parameter der virtuellen digitalen Ausgédnge
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Einstellungen der Funktionsselektoren

BUS
0

Einstellung
OFF

Funktion

keine Funktion

Wirkung
Ausgang abgeschaltet.
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ERR

Sammelmeldung Stérung

Gerat befindet sich im Fehlerzustand.
Der Fehler muss zur Wiederaufnahme
des Betriebes beseitigt und quittiert
werden (siehe Kapitel 6.9.1, "Fehler-
meldungen”).

WARN

Sammelmeldung Warnung

Parametrierbare Warngrenze iiber-
schritten, Gerat noch betriebsbereit
(siehe Kapitel 6.9.2, "Warnmeldun-
gen").

/ERR

Sammelmeldung Stérung negiert

Gerat befindet sich im Fehlerzustand.
Der Fehler muss zur Wiederaufnahme
des Betriebes beseitigt und quittiert
werden (siehe Kapitel 6.9.1, "Fehler-
meldungen”).

/WARN

Sammelmeldung Warnung negiert

Parametrierbare Warngrenze iiber-
schritten, Gerat noch betriebsbereit.
Drahtbruchsichere Ausgabe (siehe
Kapitel 6.9.2, "Warnmeldungen").

ACTIV

Regelung in Funktion

Endstufe aktiv und Regelung/Steuerung
in Funktion.

ROT_R

Drehrichtung rechts

Motor befindet sich im Rechtslauf.

ROT_L

Drehrichtung links

Motor befindet sich im Linkslauf.

ROT_0

Stillstand des Motors

Motor befindet sich im Stillstandsfens-
ter, abhangig vom Istwert.

LIMIT

Sollwertbegrenzung aktiv

Der intern verarbeitete Sollwert
Ubersteigt die Sollwertbegrenzung
und wird auf den Grenzwert gehalten
(siehe "Erlauterungen verschiedener
Funktionen") .

REF

Sollwert erreicht

Der vorgegebene Sollwert ist erreicht,
abhangig vom Istwert (siehe , Erldute-
rungen verschiedener Funktionen”).

"

SI0

Zugriff durch Steuerwort von
RS232

Ausgang kann (iber die serielle Schnitt-
stelle durch das LUSTBus-Steuerwort
gesetzt werden.

Tabelle 6.10 Einstellungen der Funktionsselektoren FOxxx der digitalen Ausgdnge

BUS Einstellung Funktion Wirkung
1 OPTN Reserviert fir Kommunikationsmo- Ausgang wird iiber Optionsmodul
dul (PROFIBUS) (PROFIBUS) gesetzt.
13 CAN Reserviert fir CAN-Bus Ausgang wird iber CAN-Bus gesetzt.
Ausgang wird aktiv, entsprechend
1 BRKI Haltebremsenfunktion 1 Eer !—Ialtebremsenfunktlonalltat, siehe
apitel 6.4.4.
Nur fir U/f-Betrieb geeignet!
Ausgang wird aktiv, entsprechend
15 BRK2 Haltebremsenfunktion 2 der Haltebremsenfunktionalitét, siehe
Kapitel 6.4.4
Warnmeldung, wenn die Zwischen-
Warnuna Unterspannung im kreisspannung den Wert in Parameter
16 WUy J g 0 STSPAnning 503-WLUV unterschritten hat. Gerét
betriebsbereit (siehe Kapitel 6.9.2,
"Warnmeldungen").
Warnmeldung, wenn die Zwischen-
Warnuna Uberspannung im kreisspannung den Wert in Parameter
17 Wov e e RIS 5043-WLOV {iberschritten hat. Gerét
noch betriebsbereit (siehe Kapitel
6.9.2, "Warnmeldungen").
Warnmeldung, wenn Integrator von
18 WIT Warnung, *t-Integrator angelaufen Strom 12 Gber die Zeit t zum Gerate-
(Gerét) schutz angelaufen ist (siehe Kapitel
6.9.2, "Warnmeldungen").
Warnmeldung, wenn die Motortempe-
ratur den Wert in Parameter 502-WLTM
e Rl LT Wit D iberschritten hat (siehe Kapitel 6.9.2,
"Warnmeldungen").
s Warnmeldung, wenn die Kiihlkorper-
20 WOoTI \é\@rgirr]gtssuhlkorpertemperatur temperatur des Gerétes den Wert in
Parameter 500-WLTI Uberschritten hat.
Warnmeldung, wenn die Gerateinnen-
9 WOTD Warnung Innenraumtemperatur raumtemperatur den Wert in Parameter
des Gerates 501-WLTD (iberschritten hat (siehe
Kapitel 6.9.2, "Warnmeldungen").
Warnmeldung, wenn der Scheinstrom
Iy WLIS Warnmeldung Scheinstromgrenz- den Wert in Parameter 506-WLIS

wert

uberschritten hat (siehe Kapitel 6.9.2,
"Warnmeldungen").

Tabelle 6.10 Einstellungen der Funktionsselektoren FOxxx der digitalen Ausgédnge




BUS

23

Einstellung

WLS

Funktion

Warnmeldung Drehzahlgrenzwert

Wirkung

Warnmeldung, wenn die Drehzahl
den Wert in Parameter 505-WLS
Uberschritten hat (siehe Kapitel 6.9.2,
"Warnmeldungen").

24

WIT

Warnung Ixt-Integrator angelaufen
(Motor)

Warnmeldung, wenn Motorschutz-
Integrator programmierbare Schwelle
337-WLITM iberschritten hat (siehe
Kapitel 6.9.2, "Warnmeldungen").

25

S_RDY

Gerat initialisiert

Ist die Initialisierung des Gerates
abgeschlossen, wechselt der Ausgang
seinen Zustand auf ,high”. Die
Initialisierung wird entweder durch
Einschalten der 24 V Steuerspannung
oder durch Einschalten der Netzspan-
nung gestartet. Hat der Ausgang die
Meldung abgesetzt kann der Antrieb
liber BUS oder Klemme angesteuert
werden.

26

C_RDY

Gerét betriebsbereit

Der Ausgang wird aktiv, wenn das
Gerdt durch Setzen des Signals ENPO
,Einschaltbereit” ist und keine Fehler-
meldung anliegt. Bei aktiviertem STO
(save torque off) ist das Gerat nicht
einschaltbereit und kann nicht aktiviert
werden.

27

USERO

28

USER1

29

USER2

30

USER3

Reserviert flr Sonder-Software

Ausgang kann von Sonder-Software
genutzt werden.

31

WLTQ

Warnungsmeldung Drehmoment-
grenzwert Uberschritten

Warnmeldung, wenn das Drehmoment
den Wert in Parameter 507-WLTQ
Uberschritten hat.

BUS Einstellung Funktion Wirkung
Ausgang wird inaktiv mit Start der
Regelung und bleibt um die Zeit
3 JENMO Motorschitz schalten, negierte 247-TENMO verlangert inaktiv bei
Funktion Startwegnahme und Stop des Antriebs
(siehe "Erlauterungen verschiedener
Funktionen").
Ausgang wird vom PLC-Programm
34 PLC Ausgang im Ablaufprogramm gesetzt, z. B. SET 0S00 = 0/1, Mxxx
verwendbar (siehe Kapitel 7.3.2, "Setzbefehle
(SET)")
35 REFOK Referenzfahrt E:ierenzfahrt erfolgreich abgeschlos-
36 TABO Aktiver Tabellen-Fahrsatz (Wertigkeit 2°)
37 TAB1 Aktiver Tabellen-Fahrsatz (Wertigkeit 2')
38 TAB2 Aktiver Tabellen-Fahrsatz (Wertigkeit 22)
39 TAB3 Aktiver Tabellen-Fahrsatz (Wertigkeit 23)
40 TBACT Fahrsatz aktiv Tabellen-Fahrsatzpositionierung aktiv
41 [EFLW Kein Schleppfehler
2 STOP Schnellhalt aktiv Der Antrieb ?efindet sich im Zustand
LSchnellhalt”.
43 CM1 Schaltpunkt 1 . Nockenschaltwerk-
44 M2 Schaltpunkt 2 Schaltpunkt (siehe
Kapitel 6.6)
. Schaltpunkt-Merker
45 M3 Schaltpunkt 3 CMx fur Positionier-

fahrsatztabelle (siehe
Kapitel 5.3.4)

32

ENMO

Motorschiitz schalten

Ausgang wird aktiv mit Start der Rege-
lung und bleibt um die Zeit 247-TENMO
verldngert aktiv bei Startwegnahme
und Stop des Antriebs (siehe "Erlaute-
rungen verschiedener Funktionen").

Tabelle 6.10 Einstellungen der Funktionsselektoren FOxxx der digitalen Ausgdnge
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BUS Einstellung Funktion Wirkung
46 CM4 Schaltpunkt 4
47 CM5 Schaltpunkt 5
48 CM6 Schaltpunkt 6
49 cm7 Schaltpunkt 7
50 M8 Schaltpunkt 8
51 CcM9 Schaltpunkt 9
57 cM10 Schaltpunkt 10 N0c}<enschaItwerk-SchaItpunkte (siehe
Kapitel 6.6)
53 MM Schaltpunkt 11
54 CM12 Schaltpunkt 12
55 CM13 Schaltpunkt 13
56 cm14 Schaltpunkt 14
57 CM15 Schaltpunkt 15
58 CM16 Schaltpunkt 16
Ausgang wird inaktiv, entsprechend
59 JBRK] Haltebremsenfunktion 1, invertiert der Haltebremsenfunktionalitat, siehe
(ohne Motorstromiiberwachung) Kapitel 6.4.4
Nur fir U/f-Betrieb geeignet!
Ausgang wird inaktiv, entsprechend
60 /BRK2 Haltebremsenfunktion 2, invertiert der Haltebremsenfunktionalitat, siehe
Kapitel 6.4.4
61 FOPAR Ausgang von Parameter 258 Ausgang wird high wenn im Parameter
verwendbar 258 das entsprechende Bit gesetzt ist.
Ausgang wird iber Parameter 737
CCOMX konfiguriert
62 FOCMX Schaltpunkt CCOMX Nockenschaltwert Schaltpunkt siehe
Kapitel 6.6
Ausgang wird aktiv wenn Ausgangs-
63 PRACT AusgangsgroBe Technologieregler groBe des Technologieregler gréBer als
groBer 1 1 ist, keine Anzeige ob Technologiereg-
ler aktiv ist

Tabelle 6.10 Einstellungen der Funktionsselektoren FOxxx der digitalen Ausgdnge
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Erlauterungen verschiedener Funktionen
FOxxx = LIMIT

Die Funktion LIMIT detektiert eine Uberschreitung des Maximalwertes durch den Soll-
wert. Bei Uberschreitung wird der Ausgang gesetzt.

Grenzwerte:

Drehmomentregelung:

Die Grenzwertanzeige wird aktiv, wenn der Drehmomentsollwert das max.
Drehmoment Uberschreitet.

Max. Drehmoment = 805-SCALE x 803-TCMMX x 852-MOMNM

Drehzahlregelung:

Die Grenzwertanzeige wird aktiv, wenn der Drehzahlsollwert die max. Drehzahl
Uberschreitet.

Max. Drehzahl = 813-SCSMX x 157-MOSNM

Positionierung:

Die Grenzwertanzeige wird aktiv, wenn der Drehzahlsollwert die max. Drehzahl
oder der Drehmomentsollwert das max. Drehmoment Gberschreitet.

Max. Drehmoment = 805-SCALE x 803-TCMMX x 852-MOMNM

Max. Drehzahl = 813-SCSMX x 157-MOSNM

Die angegebenen Parameter (auBer die Online-Drehmomentskalierung 805-SCALE) sind
in der Funktionsmaske ,,Begrenzungen” (siehe Kapitel 6.2.2) einstellbar



Begrenzungen

Drehmomentbegrenzung:

I 100,00 % M atar-Menndrehmoment
Mmas % [ 5 Nm

100%

Drehzahlbegrenzung:

I 100,00 % Mator-MNenndrehzahl
Wmax= % [135_______ 1/min

100%

Abbrechen | ﬂbernehmenl

Bild 6.7 Funktionsmaske , Begrenzungen”

Erlauterungen

. Der spezielle PLC-Merker STA_LIMIT und das Bit ,,LIMIT” in den Feldbus Easy-

Drive Statuswortern hat die gleiche Bedeutung.

FOxxx = REF

Mit dem Parameter 230-REF_R (Einstellung siehe Kapitel 4.2.1) fir die Drehmoment- und

Drehzahlregelung sowie dem Parameter 758-POWIN (Einstellung siehe Kapitel 5.2.3)
flr Positionierung kann ein Bereich definiert werden, in dem der Istwert vom Sollwert
abweichen darf, ohne dass die Meldung , Sollwert erreicht” (REF) inaktiv wird. Soll-
wertschwankungen durch Sollwertvorgabe z. B. Uber analoge Eingdnge kdnnen somit
bertcksichtigt werden.
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T 230-REF_R
n [1/min] *

Nsol/nmax [%]

l
[ | | |
! D L I
IR
1 |
Isaox T l [ e —— |
A —— 1 T |
I Lt
| R
REF 1 L | L
0 | I i |
t—

Bild 6.8 Digitaler Ausgang mit Einstellung , Sollwert erreicht” bei Vlerwendung des , Sollwert-
erreicht-Fensters” bei Drehzahlregelung

Die Meldung , Sollwert erreicht” ist abhdngig von der Regelungsart:

. Drehmomentregelung: Drehmomentsollwert erreicht

. Drehzahlregelung: Drehzahlsollwert erreicht

. Positionierung:

— Absolute/Relative Positionierung: Positionssollwert erreicht

Wird eine laufende Positionierung z. B. mit HALT, unterbrochen, so wird in
dieser Phase kein , Sollwert erreicht” gemeldet. Erst wenn die eigentliche
Zielposition erreicht wird, erfolgt die Meldung.

— Endlose Positionierung (Geschwindigkeitsmodus): Drehzahlsollwert erreicht

Erlauterungen

. .Drehrichtung rechts” (ROT_R) bzw. , Drehrichtung links” (ROT_L) werden in
Abhangigkeit vom Parameter 230-REF_R erkannt.
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FOxxx = ENMO, /ENMO

Das Schalten in der Motorleitung muss grundsatzlich im stromlosen Zustand erfolgen, da
es sonst zu Problemen, wie abgebrannte Schiitzkontakte, Uberspannungs- oder Uber-
stromabschaltung des Positionierreglers kommt.

Um das stromfreie Schalten zu gewahrleisten, mussen die Kontakte des Motorschitzes
vor der Freigabe der Umrichterendstufe geschlossen sein. Im umgekehrten Fall, ist es
notwendig, dass die Kontakte so lange geschlossen bleiben, bis die Umrichterendstufe
abgeschaltet ist.

Das erreichen Sie, indem Sie in den Steuerungsablauf Ihrer Maschine entsprechende
Sicherheitszeiten fir das Schalten des Motorschitzes vorsehen oder die spezielle Soft-
warefunktion ENMO des Positionierreglers nutzen.

Die Steuerung eines Leistungsschiitzes in der Motorzuleitung kann durch den Positionier-
regler erfolgen. Uber den Timerparameter 247-TENMO kann die Anzugs- und Abfallzeit
des Leistungsschiitzes berlicksichtigt werden. Somit kann man sicherstellen, dass nach
Startfreigabe der Sollwert erst nach geschlossenem Schiitz vorgegeben wird bzw. bei
inaktiver Endstufe der Motor mittels Schiitz vom Positionierregler getrennt wird.

HINWEIS:

O In der Zeitvorgabe des Timers TENMO sind zusatzlich Zeiten fur das typische
Schitzprellen zu bertcksichtigen. Diese kdnnen je nach Schiitz mehrere 100
ms betragen.
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Einstellung ENMO = Motorschitz:

n [1/min] / \
0 i T

t—>
4 :
START 0 [ : ]
1 3
ENMO | |7 | |
POWER | o =
| TENMO! \TENMO i
- -
ENMO  Motorleistungsschitz
POWER Endstufe des Positionierumrichters
Bild 6.9 Funktionsweise der Motorschlitzsteuerung per digitalem Ausgang mit der Einstellung

ENMO

. Bei Einstellung TENMO=0 ist die Motorschitzfunktionalitat deaktiviert.

. Bei Aktivierung der ENMO-Funktion wird wahrend der Selbsteinstellung das
Motorschiitz automatisch geschlossen.

o Die Motorschitzfunktionalitat ist aktiv, wenn einer der Funktionsselektoren der
digitalen Ausgange OSDOx oder OEDOx den Wert ENMO bzw. /ENMO besitzt.
Die Zeit TENMO ist im DriveManager nach Auswahl der Funktion unter ,Optio-
nen” einstellbar.



Optionen Ausgang - Motorschutz il
Ein- und Abzchaltverzogerung zwischen digitalem 300 ms

Auzgang [Motorschiitz] und Reglerfreigabe
[Endstufenfreigabe]:

Abbrechen | Qbemehmenl

Bild 6.10 Einstellung der Abschaltverz6gerung TENMO

Wertebereich Einheit  Parameter

DriveManager

Ein- und Abschaltverzdgerung zwischen digita-

lem Ausgang Motorschiitz und Reglerfreigabe 0...2000 300 ms ZAZ_I)ELB\IT'\)AO
(Endstufenfreigabe) -
, HINWEIS:

O | Wird bei noch aktiver Endstufe in der Motorleitung geschaltet, so ist zur
Verminderung von Fehlermeldung E-OC aufgrund transienter Stréme in der
Schaltphase eine Motordrossel einzusetzen.

DarUber hinaus wird bei Fehlermeldung E-OC-1 vor Ausgabe der Fehlermel-
dung Uberpriift, ob die Hardwarefreigabe ENPO anliegt. Ist dies nicht der Fall,
so wird von einem bewussten Schaltvorgang in der Motorleitung durch ein
Motorschiitz ausgegangen und die Fehlermeldung unterdriickt.
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6.1.3  Analoge Eingange

Funktion Wirkung
. Festlegung der internen Verar- . Aufbereitung und Filterung der

beitung der analogen Eingangs- analogen Sollwertvorgabe
signale

(1) @ ) 4

|Funktion| | Filter | |Totgang | |Optionen|

T T | T

I I [ I

I I [ I

I I [ I

I I [ I

I I [ I

I I [ I

| / - (5)

| C > > >

I /1

ISAOX | 1

Sl (6)
_,ZLE_ K ,

(1) Analoge Sollwertvorgabe oder Verwendung als digitaler Eingang
(2) Eingangsfilter zur Stérentkopplung

(3) Totgangsfunktion zur Stérentkopplung um den Nullpunkt

4) Optionen zur Normierung des Analogeingangs

(5) Analogwert

(6) Digitalwert

X Nummer des Eingangs

Bild 6.11 Funktionsblock zur Anpassung der analogen Eingénge
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Konfigurationsmoglichkeiten ISAOx Die zwei analogen Eingange ISAO und ISAT lassen sich ebenfalls als digitale Eingange
konfigurieren. Dazu stehen, genau wie bei den digitalen Eingdngen, die Einstellungen
OFF (0) bis PLCGO (36) der Funktionsselektoren FISAO und FISAT zur Verfugung, siehe

FxPXy FxPXy
‘ + fmax + fmax auch Tabelle 6.5. Dartiber hinaus gibt es fir die Verwendung als analoge Eingange die
— l 4 — Einstellungen 0-10V (38) bis OVR (43). Diese zusatzlichen Einstellmdglichkeiten der Funk-
fT L o-10v / fT / tionsselektoren zeigt Tabelle 6.11.
0-20mA // IADBx ///
: ”minl FxPNy 1 Feeny Funktionsselektoren FISAO und FISA1:
7 T R 1oy FXNNy] Y DriveMana- Wertebe-
e vy / 7 Bedeutung . WE Einheit Parameter
//, JADBx ger reich
e
/[ Festlegung der internen 180_FISAO
4 ) ; OFF ... PM10V
. . Funktion Verarbeitung der analogen 181_FISA1
fmax fmax ) ] 4-20 OFF
U/l —> FxNXy U/ —> Eingangssignale (_IN)
Bild 6.12  Normierung bei unipolarem Bild 6.13  Totgangsfunktion bei bipolarem 0.00 .. . 192_IADBO
Betrieb Betrieb Totgang Totgang um Null 999,95 0.00 % 193(_||ﬁ1|)381
188_AFILO
Filter Filterzeit des analogen Eingangs 0..7 3 ms 189_AFIL1
m | Tt (_IN)
Eingange. .. | . .
Einstellung der Filter AFILO und AFIL1:
DriveManager Bedeutung
x 0 0ms
2. Analog | Digeal | Digital UMEI4D | vintuel | ! 300 ps
-1sA0 2 500 ps
Funklion |PM10V (40] = Analoger Salwerteingang -10V..+10¥ =1 3 1 ms
Totgang __0.00 # Optionen. 4 2 ms
Filter 3=1ms 'I
5 4ms
rlsal 6 8ms
Furktion | OFF (0) = Keine Funktion Jia|
Totgang __0.00 # [Hptioren, 7 16 1
Filter 3=Tms 'I
Ok 3|  Abbrechen | Obermebmen

Bild 6.14  Analoge Eingdnge



3 n Optionen. .. |

Abhéngig von der Einstellung ,Funktion” stehen unterschiedliche Optionen bereit. In
Bild 6.15 ist die Optionsmaske fur die Einstellung des Funktionsselektors auf ,PM10 V
(40) = Analoger Sollwerteingang -10V ... +10V" dargestellt”.

Optionen analoger Eingang

(%]
13—z .
10V !
2. L V]
| 3 1Y
|
————— 4
1. +10Y entspricht __100 %
2. +0% entspricht Iiﬂ %
von
3. -0V entspricht I_D %
4. 10V entspricht _-100 E4

I— __1500. 1¢min

Abbrechen | ﬂbemehmenl

Bild 6.15

Parameter fir den analogen Eingang ISAO

Optionen analoger Eingang ISAO bei Einstellung PM10V

DriveManager Bedeutung Wertebereich WE  Einheit = Parameter
1. Maximalwert ISAOO bei +10V -1000 ... 1000 | 100 % 18(277\1(;”
2. Minimalwert ISA00 bei +0V -1000 ... 1000 0 % 18?1‘;\‘0)PN

I T e
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DIV ENELT Bedeutung Wertebereich WE  Einheit = Parameter
3. Minimalwert ISAQ0 bei -0V | -1000.... 1000 | 0 % 18?—;%“”
4. Maximalwert ISA0Q bei -10V -1000 ... 1000 | -100 % 18[(1—|FNO)NX
Bezugwert der Skalierung bei
Motor- Drehzahlregelung . 157_MOSNM
Nenndrehzahl (siehe Kapitel 6.2.2, ,Begren- 0... 100000 1/min (_MOT)
zungen”)
Bezugwert der Skalierung bei
Motor- Drehmomentregelun 822
3 -Niregeiung 0.001...5000 | 4. Nm MOMNM
Nenndrehmoment | (siehe Kapitel 6.2.2, ,Begren- (_MOT)
zungen”) -
x
[%]
1.
2.
= [V]
1. 10% entspricht 100 &
von
2. 0V entspricht I_D &
ED 1/min

Abbrechen | Qbemehmenl

Bild 6.16

Optionen analoger Eingang ISAT fir Einstellung 0-10V
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Parameter fur den analogen Eingang ISA1 Bus Einstellung Funktion Wirkung ISAO ISA1

DriveManager Bedeutung Wertebereich WE  Einheit Parameter Nur fiir CDB3000!
186 F1PX Stromeinaan Sinkt der Strom unter 3 mA, so wird
1. Maximalwert ISAO1 bei +10V -1000 ... 1000 | 100 % (_IN) 42 4-20mA 4. 20 mgA 9 die Drahtbruchtberwachung ausgeldst. v
- Reaktion auf Stormeldung wird tiber
P ter 529-R-WBK festgelegt.
2. Minimalwert ISAO1 bei +0V -1000 ... 1000 0 % 187_;\]1 PN aremerer 080
(_IN) 0-150%
) Bezugwert der Skalierung bei Skaligrurjg dgr parametrierten Fahr_ge—
Mgtor: N Drehzahlregelung (siehe Kapi- 0..100000 | 1500 | timin | 1'-MOSNM schwindigkeit bei Positionierung (siehe
Nenndrehza t©16.22 Bearenzungen” (_MQT) L Kapitel 5.2.3, Unterthema ,Geschwindig-
. »D€g gen”) Geschwindig-
; . 43 OVR - . keits-Override").
Bezugwert der Skalierung bei 852 (eli-Ormie Der Override wird direkt hinter dem
(’jV'Ort]OF' Efehmloggnztfe%e'ung (siehe 0.001 ..5000 | 4.1 Nm MOMNM Analogfilter und vor dem Totgang abge-
Nenndrehmoment | Kapitel 6.2.2, , Begrenzun- (_MoT) griffen Der Totgang ist daher fiir diese
gen’) Funktionen nicht wirksam!
Tabelle 6.11 Funktionsselektoren der analogen Eingdnge FISAO und FISAT
HINWEIS:

O || Die Auflésung der analogen Eingange betragt 10 Bit. Um eine optimale Stor-
unterdriickung zu erreichen, werden sie mit 250 ps abgetastet und gefiltert.
Die Weiterverarbeitung erfolgt mit 1 ms.

Einstellung der Funktionsselektoren FISAO und FISAT:

Bus Einstellung Funktion Wirkung ISAO ISA1
Analoger Sollwertvorgabe 0-10 V. Normierungen
38 0-10v Sollwerteingang beachten und Sollwertstruktur mittels v v
0-10Vv Sollwertselektor anpassen.
Online-Drehmomentskalierung 0 - 100%
vom Maximalwert (siehe Kapitel 6.2.2)
Drehmoments- Die Drehmomentskalierung wird direkt
. SGALE kalierung hinter dem Analogfilter und vor dem Tot- v
gang abgegriffen Der Totgang ist daher
fur diese Funktionen nicht wirksam!
Analoger Soll- Sollwertvorgabe 0-10 V. Normierungen
40 PM10V werteingang beachten und Sollwertstruktur mittels
0V 410V Sollwertselektor anpassen.
: Nur fiir CDB3000!
4 LAl SHEITEEET 0 ... 20 mA-Stromeingang

Tabelle 6.11 Funktionsselektoren der analogen Eingédnge FISAO und FISAT



6.1.4  Analoger Ausgang fir CDB3000

Funktion Wirkung
. Festlegung, welcher skalierte . Aufbereitung und Filterung des
Istwert auf dem Analogausgang analogen Istwertes
(0 ... 10V) ausgegeben wird . Freie Funktionsbelegung des

analogen Ausgangs

. Ausgabe von Analogwerten mit
einer max. Frequenz von 100 Hz

. Der Analogausgang dient dem
Zweck der Diagnose Uber ein
Voltmeter, wenn kein DriveMa-
nager mit Digital-Scope zur
Verfligung steht.

(4)
Bezugswert 10 V
) (3) (5)
[ Fiter | 10V
i i oV

OSA00
[SI]

A =

ll

1l

1 Istwert

(2) Auswahl des analogen Istwertes

(3) Ausgangsfilter zur Stérentkopplung von 10 bis 3000 ms
4) Bezugswert 10 V

(5) Normierung des Analogausgangs

Bild 6.17  Funktionsblock zur Anpassung des analogen Ausgangs
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Konfigurationsmaoglichkeiten OSA00

10V /

/

U[TV] //

/

/

oV
OAMNO [%)] 1) — OAMXO [%]

Q) AusgabegréBe, z. B. Frequenz
Bild 6.18 Normierung des Analogausgangs

1.

ttt1d
Eingange. .. |
fusgange... |

2 = Digtsl  Analoa FOSAD | Digital UMBIA0 | Vituell |
Funktion [Hpfiamer..
Filter o =
0 entzpricht I_D— % wom B ezugswert
100 entspricht 100 % wom Bezugswert

Bild 6.19 Register ,Analoge Ausgange FOSAQ” des CDB3000
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6.2  Sollwerterzeugung

Funktion Wirkung

DriveManager Wertebereich WE Einheit Parameter
Funktion OFF ... PLC ACTN 20?_—;8?;*0
Filter 10 ... 3000 10 ms ZOF:SUATT)FO
0V entspricht -200 ... 200 0 % 201CglAJ'¥|)NO
10V entspricht -200 ... 200 100 % 20%:86$/)IXO
Erlduterungen

. Fur die beiden Eckpunkte (0 V, 10 V) kann der Istwert im Bereich von -200 %
bis +200 % von einem Bezugswert angepasst werden.

. Der Analogausgang ist in der Hardware mit einem Filter mit einer Grenzfre-
guenz von 100 Hz gefiltert.

Einstellung des Funktionsselektors fur FOSAO

BUS Einstellung Funktion Bezugswert
0 OFF keine Funktion, der Eingang ist abgeschaltet.
1 ACTT aktuelles Istdrehmoment max. Drehmoment
2 ACTN aktuelle Istdrehzahl max. Drehzahl
3 AACTN Betrag der aktuellen Istdrehzahl max. Drehzahl
4 APCUR aktueller Scheinstom 2%
5 ISA00 ISAQO 10V/20 mA
6 ISAO1 ISAO1 10V
7 MTEMP aktuelle Motortemperatur (nur mit KTY) 200 °C
8 KTEMP aktuelle Kiihlkorpertemperatur 200 °C
9 DTEMP aktuelle Innenraumtemperatur 200 °C
10 PLC Wert aus der Ablaufsteuerung vorgeben 10.000
" APCR2 Strom, normiert auf I, Motor ly

. Die Sollwerterzeugung dient zur .
Aufbereitung des Sollwertes.
Hier wird die applikationsab-
hangige Sollwertstruktur mit
den ,,Rohdaten” versorgt und
begrenzt.

Alle Systemzustande wirken auf
den Sollwert.

. Der Sollwert wird in Abhangig-
keit verschiedener Systemzu-
stande (Fehler, Warnungen usw.)
verandert.

1. D |
Sollwert/Rampen. .. |

Bild 6.20 zeigt alle Funktionen der Sollwerterzeugung fiir die Regelungsarten Drehzahl-
regelung und Drehmomentregelung. Diese Funktionen werden im folgenden beschrie-
ben. Wird diese Maske bei einer Positioniervoreinstellung getffnet, wird die Funktion
.Drehzahlprofil” nicht angezeigt.

Sollwert / Rampen [ %]
2 | Direhzahlprofil |
Leitgeber | Stoprampen |

FARERN

L

i Begrenzungen |
Weitere Einstellungen |




Bild 6.20  Register Sollwert / Rampen

6.2.1 Drehzahlprofil

Funktion Wirkung
. Einstellung der Beschleunigungs- . Anpassung der Dynamik des
und Verzdgerungsrampen fur Motors an die Anwendung
das Drehzahlprofil . Ruckvermindertes Verfahren des

. Einstellung eines Verschliffs des Antriebs
Anfangs- und Endpunktes der

linearen Rampe

Diese Funktion ist nur glltig fur drehzahl und eingeschrankt fiir drehmomentgeregelte
Voreinstellungen. Sie wird in Kapitel 4.2.1 beschrieben.

6.2.2  Begrenzungen

Funktion Wirkung

. Begrenzung des Drehmoments .
und der Drehzahl

Einstellung von maximalen und
minimalen Werten

Das maximal zuldssige Drehmoment und die maximale Drehzahl werden prozentual von
ihren Nennwertwerten gesetzt.

HINWEIS:

O  Die prozentuale Skalierung des Drehmoments wird automatisch bei der
Reglerinitialisierung auf das maximal mit dem Antriebsregler stellbare Drehmo-
ment reduziert, sofern die Einstellung groBer ist.
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Drehmomentbegrenzung:
100,00 3 Mator-Menndrehmament
Mmax = — |_4.17 Mm
100%
Drehzahlbegrenzung:
100,00 3 Matar-Menndrehzahl
Hmax = P — # |_1500. 1/min
100%
e i | Abbrechan | Qbemehmenl

Bild 6.21 Funktionsmaske Begrenzungen

DriveManager Wertebereich WE Einheit Parameter
Drehmomentbegrenzung 0.00 ... 999.95 100.00 % 803_TCMMX
(_CTRL)
Motor-Nenndrehmoment 0.001 ... 5000 4. Nm SO L
(_MaT)
813_SCSMX
o _
Drehzahlbegrenzung 0.00 ... 999.95 100.00 % (_CTRL)
) 157_MOSNM
Motor-Nenndrehzahl 0... 100000 1500 1/min (MoT)

Es gibt zwei Méglichkeiten, das Drehmoment wahrend aktiver Regelung variabel zu
begrenzen:

1. Drehmomentbegrenzung tber Analogeingang ISA1
Bei Einstellung FISAT=SCALE wird das eingestellte Maximaldrehmoment von
0% (0 V) - 100% (10 V) reduziert.

2. Drehmomentbegrenzung Uber Parameter 805-SCALE
Uber die Einstellung wird das eingestellte Maximaldrehmoment von 0% - 100%
reduziert. Der Parameter wird nichtflichtig gespeichert, d. h. nach Netz-Ein ist
die Einstellung immer 100%.
Mit dieser Funktion kann Uber Feldbus oder PLC das maximale Drehmoment
dynamisch verdandert werden.
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Ist der Analogeingang auf FISA1=SCALE gesetzt, wirkt sich eine Einstellung des Parame- 6.23 Stopprampen
ters 805-SCALE nicht aus.
Funktion Wertebereich Datentyp Parameter Funktion Wirkung
L e e e
Systemzustande
— Regelung ausschalten
— Halt Vorschub
— Schnellhalt
— Fehler

Stoprampen E3

Reaktion bei "Regelung aus™

ID = Endstufe zperen j

Reaktion bei “Halt Yorschub™

|1 = Bremzen mit Yerzogerungs-H ampe j

Reaktion bei Schnellhalt

|2 = Bremzen mit Schhelhalt-F ampe, Endstufe spamen j

Schnellhaltrampe |_3EIEIEI. 1/minds

Reaktion bei Fehlermeldung

-1 = gemah fehlerabhangiger Reaktion [herstellerzpezifizch) j

Fehlerstoprampe I_SDDD. 1/minds

Fehlerreaktionen... |

Abbrechen Eemehmen |

Bild 6.22 Funktionsmaske Stopprampen



LHalt Vorschub” wird ausgel6st Uber:

Ausldseort HALT-Einschalten HALT-Ausschalten
Klemmen Fixxx = /HALT = 0 Fixxx = /HALT =1
Feldbus Bit HALT =1 Bit HALT =0
PLC SETHALT =1 SETHALT=0

DriveManager Wertebereich WE Einheit Parameter
Reaktion bei ,Regelung aus” 11 0 663_SDOPC
- Shutdown Option Code - (_SRAM)
Reaktion bei ,Halt Vorschub” 0.4 1 664_HAOPC
- Halt Option Code - (_SRAM)
Reaktion bei Schnellhalt 0.8 ) 661_QSOPC
- Quick Stop Option Code - (_SRAM)
: 592_STOPR
1) =

Schnellhaltrampe 0...32760 3000 1/min (_SRAM)
Reaktion bei Fehlermeldung 1 1 662_FROPC

- Fault Reaction Option Code - (_SRAM)
. 593_ERR_R

1) — —

Fehlerstopprampe 0...32760 3000 min 1/s (_SRAM)

Tabelle 6.13 Ausléseorte fir HALT

1) Eine Einstellung von 0 1/min bedeutet Bremsen mit max. Dynamik/ max. Rampe.

Reaktionen bei ,Regelung aus”

BUS Einstellung Reaktion
0 0 Ohne Funktion - bitte nicht einstellen
1 1 Bremsen mit programmierter Verzogerungsrampe
2 2 Bremsen mit Schnellhaltrampe
Bremsen mit max. Dynamik an der Stromgrenze. Der Drehzahl-
3 3 . .
sollwert wird gleich 0 gesetzt.
4 4 Bremsen mit max. Dynamik an der Stromgrenze. Der Drehzahl-

sollwert wird gleich 0 gesetzt.

Der Zustandstibergang ,,Regelung aus” wird bei Ausschalten der Endstufe durchlaufen.

Die Regelung wird Uber verschiedene Steuerkanale (Klemmen, Bus, PLC) ausgeschaltet
BUS Einstellung Reaktion

-1 -1 Gleich der Reaktion bei Schnellhalt

0 0 Endstufe sperren - Antrieb ,lauft aus”

Der Antrieb bremst mit programmierter Verzdgerungsrampe, anschlieBend

! ! wird die Endstufe gesperrt.

Tabelle 6.12 Einstellung der Reaktion bei ,Regelung Aus”

Reaktionen bei , Halt Vorschub”

Der ,Halt Vorschub”-Zustand bremst eine laufende Bewegung ab, solange der Zustand
aktiv ist. Wahrend des Bremsvorgangs kann wieder in den alten Zustand beschleunigt
werden. Bei Deaktivierung wird wieder mit der programmierten Beschleunigungsrampe
angefahren.

I T e
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Tabelle 6.14 Einstellung der Reaktion bei HALT

Reaktionen bei Schnellhalt

Der Schnellhalt bremst eine laufende Bewegung ab. Der Antriebsregler befindet sich im
Systemzustand ,Schnellhalt”. Wahrend des Bremsvorgangs und in Abhangigkeit von der
Reaktion kann wieder in den alten Zustand , Technologie bereit” beschleunigt werden,
solange die Regelung aktiv ist.

Schnellhalt wird ausgel6st Gber:

Ausloseort  Schnellhalt-Einschalten Schnellhalt-Ausschalten
Klemmen Flxxx = /STOP = 0 Flxxx = /STOP =1
Feldbus Bit /STOP =0 Bit /STOP =1
PLC SET BRAKE =1 SET BRAKE=0

Tabelle 6.15 Ausléseorte fir Schnellhalt
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BUS Einstellung
0 0

Reaktion

Endstufe sperren - Antrieb , lduft aus”

6.2.4

1 1

Bremsen mit programmierter Verzégerungsrampe,
anschlieBend wird die Endstufe gesperrt.

Funktion

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF

Leitgeber/Master-Slave-Betrieb

Wirkung

90

Bremsen mit Schnellhaltrampe,
anschlieBend wird die Endstufe gesperrt.

Bremsen mit max. Dynamik an der Stromgrenze. Der Drehzahl-
sollwert wird gleich 0 gesetzt,
anschlieBend wird die Endstufe gesperrt.

Bremsen mit max. Dynamik an der Stromgrenze. Der Drehzahl-
sollwert wird gleich 0 gesetzt,
anschlieBend wird die Endstufe gesperrt.

Bremsen mit programmierter Verzégerungsrampe.
Der Antrieb verbleibt in Zustand Schnellhalt, die Achse wird mit
Drehzahl 0 bestromt.

Bremsen mit Schnellhaltrampe.
Der Antrieb verbleibt in Zustand Schnellhalt, die Achse wird mit
Drehzahl 0 bestromt. »

Bremsen mit max. Dynamik an der Stromgrenze. Der Drehzahl-
sollwert wird gleich 0 gesetzt.

Der Antrieb verbleibt in Zustand Schnellhalt, die Achse wird mit
Drehzahl 0 bestromt.

Bremsen mit max. Dynamik an der Stromgrenze. Der Drehzahl-
sollwert wird gleich 0 gesetzt.

Der Antrieb verbleibt in Zustand Schnellhalt, die Achse wird mit
Drehzahl 0 bestromt.

Schnellhaltanforderung zuriickgesetzt wurde.

1) Ubergang in den Zustand , Technologie bereit” nur durch Riicksetzen der Schnellhaltanforderung méglich.
Im Zustand , Schnellhalt” wirkt sich die Riicknahme des Signals , Start Regelung/Antrieb” nicht aus, bevor nicht auch die

. TTL oder HTL-Leitgebereingang
als Sollwertquelle (Master)

. Potentialfreier Anschluss bei
Verwendung des HTL-Eingangs
beim CDB3000

. A/B Inkremental- oder Impuls-
Richtungssignale

. Ubersetzungsverhéltnis als Bruch
einstellbar

. Folgeachse (Slave)

. Drehzahl- oder winkelsynchro-

ner Gleichlauf bezogen auf eine

Leitachse (Master)
. Master-Slave-Betrieb

Die Konfiguration des Leitgebereingangs ist unter der Funktion

.Sollwert/Rampen”, Unterrubrik , Leitgeber” einzustellen.

, HINWEIS:

o Die Konfiguration des Leitgebereingang verwendet die gleichen Parameter wie
die Konfiguration der Encoder (siehe Kapitel 6.4.2), da die Hardware-Schnitt-
stellen identisch sind. Ein Verandern der Leitgeberparametrierung beeinflusst
daher unmittelbar die Konfiguration der Drehgeber.

Tabelle 6.16 Einstellung der Reaktion bei Schnellhalt

Reaktion bei Fehler

Die Reaktion der Fehlerstopprampe ist immer abhangig vom jeweiligen Fehler. Diese sind

in Kapitel 6.9 beschrieben.

x| x|
Leitgeber: [TTLSI (1)=551 oder TTL-Geber (47) i Leitgeber: [HTL (2] = HTL Geber (x2) =l
Bitte die folgenden Eingang auf Encoder (ENC) setzen:
Eingang [ECTTL 1] = TTL-Drehgeber =
15D02  [ENC (37) = HTL-Drehgsber. ASpur 1SD02, B-Spur 13003 7|
Signalart IA_B (0] = &/8 Inkrementalgebersionale j
15003 [ENC(37) = HTL Drehgeber A-Spur 1SD02, B-Spur 13003 > |
iibersetzungsverhaltnis: Signalart IA_B [0) = A¢B Inkrementalgebersignale j
- Eingangslmpulse ¢ Umdrehung —! ( : ) iibersetzungsverhaltnis:
U= — % 1
[1024 Q)‘ ] 3  Emngangsimpuise / Undrehung. | ——
U= %
1024 (1 l 1 : )
Ok | abbrechen | Obemehmen | ok | abbrechen | Obemehmen |
Bild 6.23  Einstellung des Leitgebers fir den TTL- (links) und HTL- Eingang (rechts, nur fir



CDB3000) Konfiguration eines TTL-Leitgebers

— ® HINWEIS:
= . Wertebe- N
g’ Die Zahlen 1., 2. und 3. sind in Tabelle 6.19 fur den TTL-Eingang und in Tabelle DriveManager Bedeutung reich WE  Einheit Parameter
. 6.20 fur den HTL-Eingang erl3utert.
Eingangskonfiguration an X7:
CDB3000: ECTTL (1):
CDE/CDF3000: ECTTL (4):
Auswahl des Leitgebers beim CDB3000 - Eingang wird
als TTL- CDB3000:
. OFF (0) -
DriveManager Bedeutung Wer?ebe Einheit Parameter Drehgeber SSISE (11)
reich ausgewertet.
: Der Nullimpuls COB3000:
Auswahl des Leitgeberkanals: € P CDE/ ECTTL(1)
OFF (0):  Aus - Kein Leitgeber erfor- . des Drehgebers | cpr3000: 438-CFX7
derlich. Die TTL/HTL-Encoderschnitt- ngang wird in der OFF(0) - CDE/ (_ENQ)
stellen sind fiir Motorencoder nutzbar. ) i it- | SSIMS(7) | CDF3000:
Leitgeber TTLSI(1): TTL-Leitgeber an X7. Dieser OI-IFTFL(?Z)) ?S)F - 47(5 EC,\TE)EC Funktl,(,)n ."Lelt ECTTL (4)
Eingang ist nicht potentialfrei zur = geber” nicht hier nur
Steuerelektronik des Reglers. ausgewertet. ECTTL
HTL(2): HTL-Leitgeber an Steuer- Alle anderen Einstellungen giiltig
klemme X2. Potentialfreier Eingang. des Parameters sind fiir die
Tabelle 6.17 Auswahl des Leitgebers beim CDB3000 Leitgeberkonfiguration ungiiltig.
Sie sind der Motorencoderein-
stellung bzw. der Master/Slave-
Auswahl des Leitgebers beim CDE/CDF3000 Kopplung vorbehalten.
A_B(0): Eingangssignale sind
DriveManager el Werfebe Einheit Parameter zwei um 90° phasenverschobene
reich Inkrementalsignale A/B A_B(0)- 484-ECST
Signalart A_DIR (1): Spur A ist Taktein- A DIR ) A_B(0) (_ENC)
Auswahl des Leitgeberkanals: gang. Spur B definiert die Zahl- - -
OFF (0):  Aus - Kein Leitgeber erfor- bzw. Drehrichtung (Low: Rechts-
derlich. Die TTL/HTL-Encoderschnitt- drehsinn, High: Linksdrehsinn)
Leitgeber stellen sind fiir Motorencoder nutzbar. OFF(0)- | OFF i 475-CFREC Ubersetzung -
g X6 (1):  Ohne Funktion X720 | (© (_ENC) Eiraancaimoutsel | Imoulse des Leitaeb 3819 1024 432-ECLN
X7(2):  TTl-Leitgeber an X7. Dieser |n%anES|mpu s mpulse des Leitgebers i (_ENQ)
Eingang ist nicht potentialfrei zur Umdrehung (1.
Steuerelektronik des Reglers. Zahler des Ubersetzungsver-
Tabelle 6.18 Auswahl des Leitgebers beim CDE/CDF3000 héltnisses zwischen Leit- und
Ubersetzung - Folgeachse. Sollen Leit- und 32768 - 435-
. Folgeachse gegensinnig laufen 1 ECNO1
Zahler (2. geachse gegensinmg lauten, 32767
so ist ein negativer Zahler (_ENCQ)
einzugeben. Der Zahler ist online
veranderbar.
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Tabelle 6.19 Konfiguration eines TTL-Leitgebers

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF 91




6 Allgemeine Softwarefunktionen

I T a
I Id.-Nr.: 1001.02B.5-00 Stand: 04/2014

Wertebe-
Bedeutung WE

: Einheit Parameter
reich

DriveManager

Nenner des Ubersetzungsverhlt-

nisses zwischen Leit- und Fol- 436-ECDET
geachse. Der Nenner ist offline 0-65535 ! (_ENC)
(Regelung aus) veranderbar.

Ubersetzung -
Nenner (3.)

Tabelle 6.19 Konfiguration eines TTL-Leitgebers

Konfiguration eines HTL-Leitgebers beim CDB3000
Die digitalen Eingange ISD02 und ISD03 sind auf ,,Encodereingang ENC (37)" zu setzen.

Wertebe-

Bedeutung WE Einheit Parameter

DriveManager

A_B(0): Eingangssignale sind
zwei um 90° phasenverschobene
Inkrementalsignale A/B .
Signalart A_DIR (1): Spur A ist Taktein- ﬁiglg)z{) A_B(0) - 48(3 EENCCS)TZ
gang. Spur B definiert die Zahl- - -
bzw. Drehrichtung (Low: Rechts-
drehsinn, High: Linksdrehsinn)
Ubersetzung - )
Eingangsimpulse/ | Impulse des Leitgebers 32-8192 1024 48(2 EE’\%;\IZ
Umdrehung (1.) -
Zahler des Ubersetzungsver-
héltnisses zwischen Leit- und
-- Folgeachse. Sollen Leit- und 480-
;J;ﬁlr;egl;ng i Folgeachse gegensinnig laufen, 332277%% 1 ECNO2
’ so ist ein negativer Zahler (_ENCQ)
einzugeben. Der Zahler ist online
veranderbar.
: Nenner des Ubersetzungsverhélt-
Ubersetzung - nisses zwischen Leit- und Fol- 0- 65535 1 481-ECDE2
Nenner (3.) geachse. Der Nenner ist offline (_ENQ)
(Regelung aus) veranderbar.
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gewdinschten Steuerort (z. B. Klemme oder Feldbus) entspricht. AnschlieBend wahlen sie
in der Funktionsmaske , Sollwert/Rampen - Weitere Einstellungen” statt der vorgegebe-
nen Sollwertquelle die Einstellung ,,RDIG (4)" aus. Das Bild 6.24 zeigt dann die Struktur

der gewahlten Sollwertaufbereitung

Getriebeuber-
Leitgeber libersetzungsverhaltnis  Rampengenerator Regelung

. Zahler |
Strichzahl —Nenner |
T

Bild 6.24 Struktur der Sollwertaufbereitung bei Leitgeber als Drehzahl-Sollwertquelle

A_B IHN;

;

nnro
A_DR™HL O

Sighalart

Der Drehzahlsollwert in 1/min wird tGber den Drehzahlprofilgenerator (siehe Kapitel
4.2.1) geglattet. Mit der Funktion ,,/HALT - Vorschub-/Drehzahlfreigabe” kann bei akti-
ver Motorregelung Uber einen digitalen Eingang oder Feldbus die Folgeachse ein- bzw.
ausgekuppelt werden.

Der Drehzahlsollwert des Leitgebers bezieht sich immer auf die Motorwelle. Bei Einsatz
eines Getriebes am Motor und dem Ziel, die Drehzahl der Abtriebswelle durch den
Leitgeber vorzugeben, muss das Getriebe-Ubersetzungsverhéltnis bei der Leitgeber-
Konfiguration parametriert werden.

Der Drehzahl-Synchronlauf ist auch tber die PLC aktivierbar (siehe Kapitel 7.3.2 -, Dreh-
zahlsynchronlauf”). Weitere Maglichkeiten zur Anpassung der Sollwertquelle finden Sie
im Kapitel 6.2.5.

Leitgeber im Positionierbetrieb (Elektronisches Getriebe)

Im Positionierbetrieb wird die Synchronfahrt mit Leitgeber-Sollwertvorgabe Uber die
PLC mit speziellen Programmbefehlen gesteuert. Hierzu wahlen Sie eine voreingestellte
Losung mit Sollwertwertvorgabe Uber die PLC.

Tabelle 6.20Konfiguration eines HTL-Leitgebers

Leitgeber im drehzahlgeregelten Betrieb

Fur die Drehzahlregelung mit Leitgeber-Sollwertquelle steht keine voreingestellte Losung
zur Verfigung. Wahlen Sie daher eine voreingestellte Losung, die in jedem Fall ihrem

Synchronfahrt einschalten (Einkuppeln): GOSYN 1

Synchronfahrt ausschalten (Auskuppeln): GOSYN 0

Tabelle 6.21 PLC-Befehle zur Steuerung der Synchronfahrt




HINWEIS:

O Das Einschalten der Synchronfahrt erfolgt hart, ohne die Dynamik der Achse
durch Rampen zu begrenzen. Ein sanftes Einkuppeln auf eine sich bewegende
Leitachse ist nicht moglich.

Die Leitgeberposition bezieht sich auf die Motorwelle. Die Einheit ist immer Inkre-
mente (65536 Inkr = 1 Motorumdrehung). Soll sich die Leitgeberposition direkt auf
die Abtriebswelle beziehen, so ist das Getriebe-Ubersetzungsverhdltnis beim Leitgeber
einzutragen. Ein Getriebe-Ubersetzungsverhaltnis im Normierungsassistenten wird bei
Verwendung des Leitgebers ignoriert.

Beispiel fur Leitgeberkonfiguration beim CDB3000:

Systemaufbau:
. HTL Leitgeber als Sollwertvorgabe an Klemme X2 des CDB3000 angeschlossen.
. CDB3000 mit Getriebemotor (i = 56 /3)

. Im Normierungsassistent (unter Grundeinstellungen) wurde ein Getriebetber-
setzungsverhaltnis von 56/3 eingetragen.

Folgerungen:

— Bei einem Ubersetzungsverhaltnis von 1/1 des Leitgebers bezieht sich der
Sollwert des Leitgebers auf die Motorwelle des Getriebemotors.

- Bei einem Ubersetzungsverhéltnis von 56/3 des Leitgebers bezieht sich der
Sollwert des Leitgebers auf die Abtriebswelle des Getriebemotors.

Weitere Informationen zur PLC-Programmerstellung siehe Kapitel 7. Zum Winkelsyn-
chronlauf siehe Kapitel 7.3.2 -, Winkelsynchronlauf (elektronisches Getriebe)”.
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6.2.5

Sollwertstruktur - weitere Einstellungen/Steuerort

Funktion

Wirkung

Uber die Sollwertstruktur werden
die beiden Sollwertkanéale mitei-
nander addiert. Jeder Kanal kann
aus einer festgelegten Auswahl
eine Sollwertquelle beziehen.

Es gibt jeweils eine Sollwertstruk-
tur fur den drehzahlgeregelten-
und den Positionierbetrieb.

. Die Sollwertstruktur wird durch
die voreingestellte Losung auf die
Anwendung eingestellt, so dass
bei den meisten Anwendungen
keine Anpassung erforderlich ist.

. Fur besondere Anforderungen
kann die interne Verarbeitung
des Sollwertes tber die flexib-

le Sollwertstruktur angepasst
werden.

, HINWEIS:

5 « Dieses Kapitel richtet sich ausschlieBlich an Anwender, die ihre Antriebslésung
bzw. einen Ansatz ihrer Losung nicht in den voreingestellten Losungen finden.
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Sollwert - Weitere Einstellungen [ x|

Quelle 1:
Standard-Sollwert:
| RPLE (8) = Sollwert von PLC =l
Solwert-Cluele 1 bei Umschaltung Uber Eingang: I
[Eingang auf S4DDT] |RCON [0) = Sollwert Konstant 0 =l
rQuelle Z:
Standard-Sollwert:
|REON (0] = Sollwert Konstart 0 =l
Solwert-Quelle 2 bei I +]
Umzchaltung Uber Eingang: »
[Eingang auf 54002] |RCON (0] = Sollwert Kanstant 0 =] 4%
[l —

Steuerort der Motorregelung: 'LLC [B] = Steuerm iiber Ablaufprogramm

Eingange... | Ok | Abbrechen | Qbemehmenl

Bild 6.25 Funktionsmaske Sollwert
Der Steuerort der Motorregelung wird im separaten Kapitel 6.2.6 beschrieben.
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Einstellungen fur Quelle 1/ Quelle 2

DriveManager Wertebereich WE Einheit Parameter

RAO 280_RSSL1

Standard-Sollwert RCON ...ROPT RCON 281_RSSL2
(_REF)

e

. ; RCON ...ROPT RCON 290_SADD2
bei Umschaltung tber (_REF)

Eingang -

Einstellungen fur RSSL1 / RSSL2 und SADD1 / SADD2:

BUS Einstellung Funktion
0 RCON Sollwert konstant Null
1 RAO Sollwert des Analogeingangs ISA00
2 RA1 Sollwert des Analogeingangs ISAO1
3 RSIO Sollwert der seriellen Schnittstelle
4 RDIG Sollwert vom digitalen Eingang bei Slavebetrieb
5 RCAN Sollwert von CAN Schnittstelle
6 RPLC Sollwert von PLC
7 RTAB Sollwert von Fahrsatz-Tabelle
8 RFIX Sollwert von Festwert
9 RMIN Sollwert von Minimalwert
10 RMAX Sollwert von Maximalwert
11 ROPT Sollwert von Kommunikationsmodul
12 RPARA Sollwert von Parameterschnittstelle

Im folgenden werden die jeweilige Sollwertstruktur fir die Drehmoment-/Drehzahlrege-
lung und die Positionierung dargestellt.




Symbol Bedeutung

Sollwertquelle (Eingang), z. T. mit zweitem Kennliniensatz

Sollwertselektor (Schalter)

Parameter

Zwischen-Sollwerte (nur zur Anzeige)

Begrenzung des Sollwertes

0|0

mathematische Beeinflussung

Tabelle 6.22 Verwendete Symbole in den Prinzip-Schaltbildern

Sollwertvorgabe (Lageregelung)

Leitgeber

Einkuppeln
iber PLC

20 GosYN 0/1

s

x2-HTL [T o

X7-TTL Winkel-
synchron

|
|
|
|
|
o | 0 1
m;zzz::;w&zm_r____________.__ - - - - -~ ~--
oo
|
TIDX - |I| |
O-
| !
|

OPTN

]

o

SIO (LUSTBUS)

|

Off e e e e e - - = = = = =
O Weitere Einstellungen Fahrprofilgenerator

Sollwertvorgabe (Lageregelung)

Bild 6.26
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Stopprampen

[Option-Code for
[shutdown:
Halt:

[Fault-Reaction:

SDOPC|
HAOPC|
QSOPC|
FROPC|

[Quick-Stop:

STOPR

[Fault-Rea

tion: ERR_R

- Shutdown
- Halt
- Quick-Stop

- Fault-Reaction

\
\
| lQuick-Stop:
\
\

Spline-
_»0_0—_‘:”._> Interpolator
Sollposition
Istposition

Bild 6.27  Stopprampen

<

Lageregler

- —

Drehzahlregler
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Sollwertvorgabe (Lageregelung mit Interpolated Position Mode)

Leitgeber

Stopprampen

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF

! rE— \ [Option-Code for |
o Shutdown:  SDOPG]
\ | [Halt: HAOPC |
H 020 GE o1 lQuick-Stop:  QSOPC] - Shutdown
| H | [Fault-Reaction: FROPC| - Halt |
s H ' — . - Quick-Stop
| Jem o ' o ! oD o & - Fault-Reaction

X7-TTL Winkel- . | L ‘

‘ synchron :
? ! ‘ ' |

900 0 H
W10 SET 10 = 1000 - - - = — i ' ‘

\D20 SET REFVAL ~ 1010 H
wo : \

H
S — |

DX - :

1

'

H

H

H

OPTN S OIACC || OIDEC :

[ H Spline-
i
: ,l 4 ' Interpolator
X5-CAN  hepohted OIREF \

...... e [Comer 11|, . =
SIO (LUSTBUS) Sollposition
-m JTIME OISMX

RS0 Istposition

Modus of Operation:
Nr.7 IP-Mode

Fahrprofilgenerator

RCON ™~ Off
(=0)

Bild 6.28 Sollwertvorgabe (Lageregelung mit Interpolated Position Mode)

e

Lageregler

Drehzahlregler

ACTV




Der Interpolated Position Mode (DS402) kann nur genutzt werden, wenn die Sollwert-
quelle CANopen und die Regelungsart , Lageregelung” aktiv ist.

Stopprampen

.. . . P T b |
Das besondere dabei ist, dass der Sollwert am Fahrprofilgenerator vorbei geleitet und | G |

. . . . . Ishutdown: SDOPC|

dem Spline Interpolator direkt zugefthrt wird. Dadurch wird das Abtasten des Sollwertes | pot . taoeg
. . . . [Faul-Reaction: _FROPC] “ehutdon |
durch ein analytisches Verfahren (Spline-Berechnung) genauer bestimmt. I s srorm ) |
Von dem Spline Interpolator aus werden die Sollwerte direkt an die Regelung tberge- “Drehzahlprofi | ! R I
ben. | :_' E
- — — - — — — |4 |

Prinzip der Sollwertvorgabe (Drehzahl-/Momentregelung)

|
Al
. N Drehzahlprofil /
_____ W e_nere_Emile"u_ngei - — - (OpenLoop) H I
|
|
|

—

i

|
|
I L
_________ —
|
|
|

Bild 6.30 CDB_sollwertstruktur_scon_skal

f .
| Weitere Parameter der Sollwertstruktur
| Funktion Wertebereich WE Einheit Parameter
» I Analoger Sollwerteingang ISA00 -32764 ... 32764 0 282-RA0
S;ff;i'a;’;; » : Analoger Sollwerteingang ISAO01 -32764 ... 32764 0 283-RA1
| Sollwert der seriellen Schnittstelle -32764 ... 32764 0 284-RSI0
|_._‘_ © | Sollwert Kommunikationssteckplatz -32764 ... 32764 0
0...10 V>—/]
il » . (‘/J | Sollwert CAN-Bus -32764 ... 32764 0 288-RCAN
__: : e | Sollwert von Sollwertselektor 1 -32764 ... 32764 291-REF1
+10V W,
| Sollwert von Sollwertselektor 2 -32764 ... 32764 292-REF2
R REF1 + REF2 -32764 ... 32764 0 293-REF3
Bild 6.29  Prinzip der Sollwertvorgabe (Drehzahl-/Momentregelung) Sollwert nach Rampengenerator -32764 ... 32764 0 295-REFS
Sollwert nach Verschliff -32764 ... 32764 0 296-REF6
Tabelle 6.23Parameter der Sollwertstruktur
a
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6.2.6 Steuerort

Funktion Wirkung

Der Steuerort wird durch die
Wahl einer voreingestellten L6-
sung automatisch eingestellt.

. Der Steuerort bestimmt, Uber o
welche Schnittstelle das Steu-
erkommando zum Starten der
Regelung erfolgt. +  Mogliche Steuerorte sind

(siehe Tabelle 6.26):

— Klemmen

— Bedieneinheit

— Serielle Schnittstelle

— Optionssteckplatz
(PROFIBUS),

— CAN Schnittstelle
— PLC

Der Steuerort wird mit dem Parameter 260-CLSEL (DriveManager-Funktionsmaske ,,Soll-
wert/Rampen - weitere Einstellungen”) eingestellt.

DriveManager Wertebereich WE Einheit Parameter
260_CLSEL
Steuerort der Motorregelung OFF ... PLC TERM (_CONF)

Tabelle 6.24 Parameter Steuerort

Auswertung des Startsignals

Voraussetzungen fur den Start der Regelung sind:

. Hardwarefreigabe ENPO ist mindestens 10 ms vor Setzen des Startsignals ge-
setzt (High-Pegel).

o Der Geratezustand , Sicherer Halt” (beim CDB3000 nur bei Hardwareausfiih-
rung ,,SH") ist deaktiv.

Die Auswertung des Startsignals erfolgt abhangig vom Pegel des Signals.

Start , Flankengetriggert” (Werkeinstellung)
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Der Start wird ausgefthrt nach einem Low-High-Ubergang des Signals. Ist direkt nach
Einschalten der Netzspannung das Startsignal auf High-Pegel, so wird die Regelung nicht
gestartet. Es ist zuerst ein Low-High-Ubergang erforderlich.

Start ,Pegelgetriggert” (Auto-Start)

Der Start wird ausgefihrt, wenn das Startsignal High-Pegel besitzt. Ist direkt nach
Einschalten der Netzspannung das Startsignal auf High-Pegel, so wird die Regelung
gestartet.

Die Funktion wird auch fur einen automatischen Start nach Netz-Ein verwendet. Sie wird
Uber den Parameter 7-AUTO = ON eingeschaltet.

ACHTUNG:
Der Antrieb lauft bei Auto-Start nach Netz-Ein oder der Quittierung einer

Stormeldung, in Abhdngigkeit der Fehlerreaktion, automatisch an.

Funktion Bedeutung Wertebereich WE  Parameter
i OFF: Start Low-High-Flankengetriggert 7-AUTO
Auto-Start ON: Start ,Pegelgetriggert” OFF/ON OFF (_CONF)

Tabelle 6.25 Parameter Auto-Start

Optionen Eingang E |

Einztellung fir Startfreigabe:

[T Automatizchen Start zulaszen

_, ............. g k ............. | gbbre‘:hen ubernehmen

Bild 6.31 Einstellung der Funktion Auto-Start bei Anwahl tber Klemme (TERM)



Einstellungen des Steuerortselektors 260-CLSEL

BUS KP/DriveManager Funktion
0 OFF keine Funktion
1 TERM Steuern dber Klemmleiste
2 KPAD Steurern (iber KeyPad
3 SI0 serielle Schnittstelle RS232 (Serial Input Output)
4 CAN Steuern tiber CANopen Schnittstelle
5 OPTN Steuern Uber Kommunikationsmodul
6 PLC Steuern diber Ablaufprogramm
7 PARAM ?tgl:le"\‘rg EBErK?FOF”\Tr_ameterschnlttstelle

Tabelle 6.26Einstellungen fir 260-CLSEL Steuerortselektor

Klemmen (TERM)

FUr den Start der Regelung bei Steuerart , Klemme” ist ein digitaler Eingang auf Flxxx =
START zu parametrieren.

Mit den Einstellungen Fixxx = STR, STL kann der Startbefehl fur eine Drehrichtung vorge-
geben werden. Dabei sind die Startbefehle drehrichtungsbestimmend.

Zur Einsparung eines Eingangs kann die Start-Funktion mit Auto-Start auch auf einen
virtuellen Eingang parametriert werden. Die Regelung wird dann mit Setzen der Hardwa-
refreigabe ENPO gestartet.

Bedienteil KeyPad KP300 (frither KP200-XL) (KPAD)

Im CONTROL-Meni Ubernimmt das Bedienteil die vollstdndige Kontrolle tber die Regler.
Es stellt den Steuerortselektor und Sollwertkanal 1 auf KP300 (friher KP200-XL) ein. Der
zweite Sollwertkanal wird abgeschaltet.

Uber das Bedienteil kann die Steuerung der Regler Gibernommen und ein vorzeichenbe-
hafteter Sollwert zur Bestimmung der Drehrichtung vorgegeben werden.

HINWEIS:

5 | Der Anschluss des Bedienteils KP300 (friiher KP200-XL) an den CDF3000
erfolgt Uber ein zusatzliches Schnittstellenkabel.

I T e
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Serielle Schnittstelle (S10)

Zur Steuerung der Positionierregler Uber die serielle Schnittstelle (Klemme X4) wird ein
spezielles Busprotokoll verwendet. Die Bediensoftware DriveManager verwendet dieses
Protokoll zur Kommunikation und Steuerung der Positionierregler.

Der Steuerort wird auf SIO eingestellt, sobald die DriveManager-Funktion ,Gerat steu-
ern” aufgerufen wird.

Bei Beendigung des Steuerfenster wird die urspriingliche Parametereinstellung vom
DriveManager wiederhergestellt.

HINWEIS:

O || Wird die Kommunikation zwischen Positionierregler und DriveManager unter-
brochen, so kann die Einstellung durch den DriveManager nicht mehr zurlck-
gestellt werden.

CANopen-Schnittstelle (CAN)

Der Positionierregler wird tber die gerateinterne CANopen-Schnittstelle gesteuert. Es
stehen Steuermodi nach dem CANopen-Gerateprofil DSP402 und das herstellerspezif-
sche Protokoll EasyDrive zur Verfligung.

Optionssteckplatz (OPTN, z. B. PROFIBUS)

Die Ansteuerung des Positionierreglers tber Kommunikationsmodule kann Gber das
herstellerspezifische Protokoll EasyDrive erfolgen.

Der Steuerort wird auf OPTN eingestellt.
Ablaufprogramm (PLC)

Bei der Ansteuerung des Positionierreglers Gber PLC wird der Steuerort auf PLC einge-
stellt.
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6.2.7  Motorpotifunktion

Funktion Wirkung

Einfache Anpassung der Motor-
drehzahl an den Prozess

. Mit zwei Eingdngen kann der .
Sollwert linear erhdht bzw. ver-
ringert werden

2—o0
3—o0
6—0
(1) aktive Motorpotifunktion in Sollwertquelle FPOT
Bild 6.32 Funktionsblock Motorpoti-Funktionsselektor

Die Motorpotifunktion kann Gber zwei Wege parametriert werden:

3. Uber die Funktionsmaske , Eingange” (Flxxx = MP_xx) und entsprechender
Optionsfunktion

4. Uber die Funktionsmaske , Sollwert/Rampen - weitere Einstellungen”

x

Drehzahl-Motor-Poti: Weitere Einstellungen.. I

F1 (1] = Standard MP-Funktion j

OFF (0] = Keine Funktion |

e

P2 (2] = Standard + Difset Floset v Muotor-Poti - Weitere Einstellungen x|

F3 (3] = Standard + Offset-5 peick
=JFd (41 = Standard + hesnndsne Fin

Beschleunigung |_1DDD. 1/minds

“Werzogerung I_‘I aon. 1/min/z

bbrechenl [Eermehmen

Bild 6.33  Einstellung der Motorpotifunktion (ber die Funktionsmaske , Eingédnge - Optionen”
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Parameter fir Motorpotifunktion

DriveManager Funktion Wertebereich ~ WE Einheit Parameter
Konfiguration fiir

Drehzahl- Motorpotifunktion 640_MPSEL

Motorpoti Einstellungen siehe 0..6 0 (OFF) (_VF)
Tabelle 6.28

Beschleunigung Beschleunigungsrampe

(Weitere Einstel- | fir die Motorpotifunk- 0...32760 1000 min-* 641(—';/|/E)ACC

lungen) tion -

Verzégerung . ;

(Weitere Einstel- | Verzdgerungsrampe fir 0...32760 1000 | min 642_MPDCC
die Motorpotifunktion (_VF)

lungen)
Anzeige der aktuellen -32764 ... 0 Vmin 643-SOFMP
Offsetdrehzahl SOFMP 32764 (_VF)

Tabelle 6.27 Parameter flr Motorpotifunktion

Einstellungen fur Motorpotifunktion 640-MPSEL

BUS KP/DM
0 OFF

Funktion

keine Funktion

1 F1

Erhohen und Absenken der Drehzahl im Drehzahlbereich (Grenzen £MOSNM x SCS-
MX[%]) mit den Eingangen MP_UP und MP_DN.

Erhohen und Absenken der Drehzahl im Drehzahlbereich (Grenzen +MOSNM x SCS-
MX[%]) mit den Eingangen MP_UP und MP_DN.

Werden beide Eingdnge gleichzeitig gesetzt, wird die Offsetdrehzahl auf 0 min-1
zuriickgestellt.

Erhohen und Absenken der Drehzahl im Drehzahlbereich (Grenzen £MOSNM x SCS-
MX[%)]) mit den Eingangen MP_UP und MP_DN.
Beim Ausfall der Netzspannung wird die Offsetdrehzahl gespeichert.

Erhohen und Absenken der Drehzahl im Drehzahlbereich (Grenzen +MOSNM x SCS-
MX[%]) mit den Eingdngen MP_UP und MP_DN.

Werden beide Eingdnge gleichzeitig gesetzt, wird die Offsetdrehzahl auf 0 min
zurlickgestellt. Beim Ausfall der Netzspannung wird die Offsetdrehzahl gespeichert.

5 F5

Erhohen und Absenken der Drehzahl im Drehzahlbereich (Grenzen £MOSNM x SCS-
MX[%]) mit den Eingdngen MP_UP und MP_DN.
Die Offsetdrehzahl wird bei Wegnahme des Startbefehls auf 0 min zuriickgestellt.

Tabelle 6.28Einstellungen fir 320-MPSEL Motorpotifunktion




BUS Funktion

Erhohen und Absenken der Drehzahl im Drehzahlbereich (Grenzen £MOSNM x SCS-
MX[%]) mit den Eingangen MP_UP und MP_DN.

Werden beide Eingénge gleichzeitig gesetzt, wird die Offsetdrehzahl auf 0 min'
zurlickgestellt. Die Offsetdrehzahl wird bei Wegnahme des Startbefehls auf 0 min”
zuriickgestellt.

Tabelle 6.28Einstellungen fir 320-MPSEL Motorpotifunktion

Einstellung der Eingdnge fir Motorpotifunktionen

INFO:

O || Bei Klemmenbedienung ist der Funktionsselektor je eines digitalen oder analo-
gen Eingangs (in digitaler Funktion) mit
MP-UP = Sollwert erhdhen
MP-DN = Sollwert verringern
zu beschalten (siehe Kapitel 5.2 ,, Allgemeinfunktionen®).

Beispiel: Einstellung F2 der Motorpotifunktion

Uber zwei digitale Eingédnge wird ein digitales Potentiometer bedient. Dazu wirkt ein
Eingang auf den Sollwert absinkend, der andere erhdhend. Am analogen Eingang ISAOx
kann ein Basiswert als analoger Drehzahlsollwert vorgegeben werden, so dass die digita-
len Eingange als Offset wirken. Die Motorpotifunktion weist der Sollwertquelle SOFMP
einen Sollwert zu.

I T e
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@) </641_MPACC \ 642_MPDEC
NmAX
T
. o
n {min‘T} / I loffset \
REF1 + REF2f — — 3¢ R S Iy s
0 / TBasis ! dfset — !
[ | | | Cod
RN I ' 4 N
@H 1L | lweonE— [
t T [T
I | i |
| )
@I—\ (1) i MP_UP = H
!
I

1
Start o

t[ms] —>

(1) Zurticksetzen (Reset) des Sollwertes auf den Basiswert

Bild 6.34 Grundfunktion mit Reset auf Basiswert (entspricht Einstellung F2 in Tabelle 6.28)
Basis am Eingang ISAxx vorgegebener analoger Drehzahlsollwert
Offset A_ntelill der E(h(’ihung bzvy. Absenkung vom Basiswert, beeinflusst durch die
Eingange mit den Funktionen MP_UP und MP_DN
ISDxx = MP_UP Eingang zur Offseteinstellung fir Sollwerterhéhung
ISDxx = MP_DN Eingang zur Offseteinstellung fiir Sollwertabsenkung
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6.3  Motorregelung

Funktion Wirkung
. Optimierung der Regelungsein- . Optimaler Rundlauf des Antriebs
stellungen

. Anpassung der Regelung an das
Massentragheitsmoment der
Anlage

. Einstellung der Schaltfrequenz
der Endstufe

Der Positionierregler arbeitet nach dem Prinzip der feldorientierten Regelung. Feldorien-
tierung bedeutet, an der Stelle im Motor einen Strom einzupragen, an der das Feld am
groBten ist.

Dadurch wird der eingepréagte Strom optimal in Drehmoment umgesetzt. Es ergibt sich
eine optimale Ausnutzung der Maschine mit bestmoglicher Dynamik und gleichzeitig
geringen Verlusten. Daraus resultiert ein sehr guter Wirkungsgrad.

Der digital geregelte Antrieb eignet sich fur alle Anwendungsfalle, bei denen es auf
folgende Eigenschaften ankommt:

— Drehzahlkonstanz (Rundlauf)

— Positionsgenauigkeit

— Dynamik

— konst. Drehmoment

— StoérgréBenausregelung

Der Positionierregler kann in drei Regelungsarten betrieben werden:

. Drehmomentrege-  Torque Control (TCON)
lung

. Drehzahlregelung Speed Control (SCON)

. Lageregelung Position Control (PCON)
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Vorsteuerung:

Zur Verbesserung des Regelverhaltens ist die Vorsteuerung implementiert. Die Vorsteue-
rung des Drehmomentsollwertes ist Uber den Parameter 824 MPREF standardmaBig auf

100 % eingestellt. Mit diesem Wert lasst sich die Wirkungsweise der Vorsteuerung pro-

zentual wichten. Die Verdnderung dieses Wertes ist standardmaBig nicht notwendig. Im

geregelten Betrieb kann mit dem Parameter ANREF die Drehzahl und mit dem Parameter
AMREF das Drehmoment extern vorgesteuert werden. Zusatzlich kann man das Reibmo-
ment mit dem Parameter 897 SCMRC kompensieren.

Wirkung:

Durch die Vorsteuerung des Beschleunigungsmoments und des Reibmoments wird der
Drehzahlregler entlastet und das Fiihrungsverhalten des Antriebs optimiert.

Regler:

Grundsatzlich besteht die Regler-Struktur aus einem Stromregler, einem Drehzahlregler
und einem Lageregler. Je nach voreingestellter Lésung sind die jeweils unterlagerten
Regelkreise aktiv. Zum Beispiel ist bei der Drehzahlregelung nur der Drehzahl- und der
Drehmomentregler aktiv. Der Drehzahlsollwert wird direkt von der Sollwertvorgabe
geliefert und der Lageregler ist damit entkoppelt und ohne Funktion.

Feedback-Zweig:

Im Feedback-Zweig hat man die Mdglichkeit mit dem Filter ECTF den Drehzahlistwert zu
filtern.

Drehmoment- und Drehzahlregler sind als Pl-Regler, der Lageregler ist als P-Regler aus-
geflhrt. Die Verstarkung (P-Anteil) und die Nachstellzeit (I-Anteil) der einzelnen Regler
sind einstellbar. In der Bedienmaske werden die Einstellungen in der Funktionsmaske
.Regelung” vorgenommen.

Mit dem DriveManager l3sst sich im Rahmen der Erstinbetriebnahme eine gewiinschte
voreingestellte Ldsung anwahlen und parametrieren. Dabei wird die passende Rege-
lungsart automatisch angewahlt.



DriveManager Funktion Wertebereich ~ WE Einheit Parameter

Externe Vorsteuerung Drehzahlregelung: 0- 0.035 Amin 810_5CG
- Pl-Regler Verstarkung 1000000000 ! (_CTRL)
oxeme [— Drehzahlregelung:
:
I‘=” Pl-Regler Verstarkung 0-999,99 100 % 811_SCGFA
) (_CTRL)
skaliert
externe I&WNREF Drehzahlregel 812-SCTLG
EB rehzahlregelung: i -
Pl-Regler Nachstellzeit 122000 12,6 ms (_CTRL)
Drehzahlvorsteuerung 816_SCTF
Vorsteuerung wird mit SCTF gefiltert 0-1000 0 ms (_CTRL)
i —— isg. +
ot o0 | Ao Drehzahlregelung: 818 ECTF
897 SCMRC o Drehzahlistwertfilter- 0-100 0,6 ms ( C_TRL)
l:th Zeitkonstante -
816 SCTF + AR Skalierung der Dreh-
psole | L0l momentvorsteuerung . 824_MPREF
_I (Faktor fir Beschleu- 0-999.99 0.00 t (_CTRL)
nigung)
Regelung §1? :ggm 800 CCG :
473PCG . 812 SCTLG sasol] sorcens o hu /M Reibmomentkompen- 897 SCMRC
pos.we.Soll p n.Soll1 . m. L i 3 PUM v " sation: 0-1000 0 Nm -
pos.nc.Soll" —I s (Totgang 0,5U/min) (_CTRL)
Lageregler D gl 9 T
epsRS s Im geregelten Betrieb
Rt kann hier die Drehzahl
. isb externe Dreh- extern vorgesteuert
Feedback-Zweig soror  [oys i . zahlvorsteve- | werden. s764-32764 | 0| wmin | 5 pnE
— ” - rung Achtung dieser Para- -
E meter ist fliichtig und
pos.welst | Resolver Trace A wird nicht gespeichert.
Pos.Inc.Ist Resolver Trace B
Im U/F Betrieb kann ein
. additiver Stromsollwert
Bild 6.35 Regelstruktur 2um Anfahrstromregler
DriveManager Funktion Wertebereich ~ WE Einheit Parameter eingestellt werden.
] | P-Redl 173 PCG Im geregelten Betrieb
ageregelung. F-regler 01-100 36 Nm min - externe Dreh- kann hier das Drehmo-
Verstarkung ' ' (_CTRL) momentsteue- ment extern vorgesteu- -32764 - 32764 0 Nm 85(5 —CﬁaﬂLF;EF
Stromregelung: PI- 800 CCG iteng) ert werden. -
Regler Verstérk'ung U= v VIA (_CTRL) Achtung dieser Para-
= meter ist fliichtig und
Stromregelung: i 801_CCTLG wird nicht gespeichert.
Pl-Regler Nachstellzeit 0.1-100 36 ms (_CTRL)
Tabelle 6.29Parameter im DriveManager
Tabelle 6.29Parameter im DriveManager
e
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DriveManager Funktion Wertebereich ~ WE  Einheit Parameter x|
Abkilirzungen der Scope-GréBen: 2 n Dihzafl- und Lageredler | Stomegler | Endstufe |
pOS We POISition iﬂ WeQEin' Anpassung an die externe Massentragheit:
heiten Yerstarkung Drehzahlregler SCGRA |1UEI.UEI 4
pOS.lnC POSmOn n |nkrementen Anpassung an die Steifigkeit des Antriebsstrangs:
. L. Reibmomemkompen_ Dwrch die Einstellung der Steifigkeit werden die Einstellungen des Drehzshl- und Lagereglers automatizch
isq.Friction - ermitelt
sation
K K 0 50 100 150 200
eps.FR elektrischer Drehwinkel Steifigkit 0 P ' : : : '
: Feld-Rotor ' | A
niedrig hach
elektrischer Drehwinkel
eps.RS RiarSiaian | Berechnet —b]l | aktuell eingestelit
isa /ish Strommessung SCB: Verstikung Drehzahregler  [I016E, Nmmin | 0.0766_ N min
Tabelle 6.29Parameter im DriveManager SCTL: Nachstellzcit Drchzahiegler [36.75 m == s
PCG: Werstarkung Lageragler |2232.5581 05 1/min |_2232.5581 05 1#min
ECTF: Filter Drehzahlistwert |_1. ms
I
m / SCTF. Filter Drehzahlzolhwert Iiﬂ. M
/
f
Bild der Regslungsstruktur ... | Ok | fibbrechen | Ubemehmen |
Regelung... |

Die Struktur der Regelung und die einzustellenden Parameter werden bei Wahl der Ein- Bild 636 Funktionsmaske zur Einstellung der Lage-/Drehzahiregelung

stellwerte ,Regelung”, Bild 6.31, sichtbar. Bei Wahl der Karteikarte , Endstufe” kann die DriveManager Wertebereich WE Einheit  Parameter

Schaltfrequenz der Endstufe festgelegt werden, siehe folgende Tabelle. Verstarkung Drehzahlregler, 0. 999.95 100.00 % 811_SCGFA
Skalierungsfaktor SCGFA w0 : ’ (_CTRL)
Massentragheitsmoment
Motor (Button ,Tragheitsmo- 0..100 0 ms 16(()—&/'8;;\”\/'
mente”) -
Massentrdgheitsmoment 817 5CJ
Motor+Anlage (Button 0...1000 0 ms ( C?RL)
Tragheitsmomente”) -

SCG: Verstarkung Drehzahl- 0. 1000000000 0.035 Nm min 810_SCG
regler (_CTRL)
SCTLG: Nachstellzeit Dreh- 812_SCTLG
zahlregler .. 2000 12.6 ms (_CTRL)
PCG: Verstarkung Lageregler 1 ..32000 4000 1/min 4(73C—TF;{CL)G

Tabelle 6.30Parameter zur Einstellung der Lage-/Drehzahlregelung



DIV ENELT Wertebereich WE Einheit Parameter

CE : 818_ECTF
ECTF: Filter Drehzahlistwert 0..100 0.6 ms (_CTR)

CEi 816_SCTF
SCTF: Filter Drehzahlsollwert 0... 1000 0 ms (_CTRL)
Reduzierung der Drehzahl- N 809_SCGFO
reglerverstarkung 0.00..100.00 50.00 * (_CTRL)

Tabelle 6.30Parameter zur Einstellung der Lage-/Drehzahlregelung

6.3.1 Lastabhangige Wahl der Endstufen-Taktfrequenz

Die Hohe der Endstufen-Taktfrequenz tragt wesentlich zur Laufruhe und Gerauschent-
wicklung des Antriebs bei.

Allgemein gilt: Die Laufruhe nimmt mit hoherer Taktfrequenz zu, der Gerduschpegel
nimmt ab. Dieser Vorteil wird jedoch durch eine héhere Verlustleistung (Derating) er-
zwungen.

Durch standiges Anpassen der Taktfrequenz an die Lastanforderung stellt die Endstufe
immer die maximal mogliche Leistung zur Verfigung.

I T e
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|| Regelung

Dreheahl- und Lageregler | Stomregler  Endstufe

Schaltfrequenz der Endstufe PMFS:

|8KHZ (1] =8 kHz ~|

Automatische Reduktion der Schaltfrequenz bei liberlast:

{eduzierung auf 4 kHz

Aktuelle Schaltfrequenz: _
[Mur wenn Dynamizche

Schaltfrequenzumschaltung akliv

izt])

Bild der Regelungsstruktur ...

Ok | Abbrechen [bernehmen

Bild 6.37 Funktionsmaste zur Einstellung der Endstufe

ACHTUNG:
Einstellung der Taktfrequenz (Parameter 690 PMFS).

Der Einstellbereich kann bei Geraten héherer Leistung abweichen:

BUS Einstellung Funktion
0 4KHZ (0) 4 kHz
1 8KHZ (1) 8 kHz
2 12KHZ (2) 12 kHz
3 16KHZ (3) 16 kHz

Tabelle 6.31 Taktfrequenz der Endstufe

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF
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DriveManager Wertebereich WE Einheit Parameter Iy = Massentragheitsmoment des Motors
n2
. . MOJNM)
Abschaltschwelle der I’xt in %, dieser sollte ( : -
nicht verandert werden. Der Prozentwert 20-90 90 % 6?7ECP)II\\I/|FS)|T Jea= reduziertes Massentragheitsmoment
bezieht sich auf den | des Motors. - der Anlage
— , . i Jo i = Getriebeiibersetzungsfaktor
Umschaltung aktivieren; Einstellung ,ON 9
Lastabhdngige Umschaltung von einer ho- J J
heren auf die nachst niedrigere Taktfrequenz Jreg = —2 = 2
der Endstufe. 2 (m)z
Bei reduzierter Last wird wieder die nachst N2
héhere Taktfrequenz angewahlt. OFF-12 OFF KHy 688_PMSW ) ) o
Bei der Einstellung einer bestimmten Fre- (_CONF) Bild 6.38  Reduktion des Massentrdgheitsmomentes
quenz (4, 8, 12 kHz) wird bei entsprechender e Anpassung an die Steifigkeit des Antriebsstranges:
g g it el e loy el Dies kann auf zwei Arten passieren. Entweder konnen die Regelkreise direkt pa-
eingestellten Frequenz (690PMFS) und der ) . . ) )
eingestellten Frequenz in Parameter 688 rametriert werden oder die Anpassung kann Uber einen Assistenten geschehen.
PMSW umgeschaltet. Im Assistenten kann die Steifigkeit in Prozent angegeben werden, und anschlie-
Angel der aktuellen Taktf 6 0 H 689_PMFSA Bend die neu berechneten Werte in die Reglereinstellung tbernommen werden.
nzeigewert der aktueflen faktirequenz ’ ‘ (_CONF) Eine Einstellung <100% ergibt eine ,weiche” Reglereinstellung (z. B. fur einen
P ap— AT 8 (1) - 690_PMFS Zahnriemenantrieb), und eine Einstellung >100% bedeutet eine ,harte” Regler-
Instellung der Endstuten-laktirequenz ‘ (_CONF) einstellung fir eine harte Mechanik (spiel- und elastizitatsfrei).
Tabelle 6.32Parameter im Registerfenster Endstufe Der Drehmoment-/Stromregler wird durch den Motordatensatz bzw. die Identifikation
. . . ] optimal auf den jeweiligen Motor eingestellt. Fiir Anpassungen und zur Uberpriifung
Je na§h Anwendung sind zur Einstellung des Drezahlregelkreises folgende Schritte not- mittels eines Testsignals steht die Karteikarte Stromregler zur Verftigung.
wendig:
® A?pasgung der DrehzahIreglerverstarkung an die vorhandene externe Massen-
tragheit
Hierzu kann entweder direkt das bekannte Massentragheitsmoment Uber die Dichzahiegler  Stromiegler | Endstufe |
Funktionsmaske (Button ,Tragheitsmomente”) eingegeben werden oder die
Drehzahlreglerverstarkung prozentual (SCGFA in %) verandert werden.
Das Massentragheitsmoment der Anlage muss dabei auf den Motor reduziert Yerstarkung [CCG) |_1_ s
werden.
Machsztellzeit [CCTLG] A ms
Sprunghiohe Strom I 2260 B
Testsignal d-Strom aufschalten | Details ...

Bild 6.39 Funktionsmaske zur Einstellung des Stromreglers



DriveManager Wertebereich ~ WE Einheit Parameter
x 800_CCG
Verstarung (CCG) 0..500 1 VIA (_CTRL)
. 801_CCTLG
Nachstellzeit (CCTLG) 0,1...100 3,6 ms (_CTRL)
Sprunghghe Strom A

Tabelle 6.33 Parameter des Stromreglers

6.3.2  Stromgrenzwertregelung unter 5 Hz

Unterhalb 5 Hz kann eine Strombegrenzung eingestellt werden damit eine Fehlerab-
schaltung mit Uberstrom unterhalb 5 Hz nicht eintritt. Wenn im Parameter 834 ILIM5
eine Frequenz gréBer gleich 5,125 Hz eingetragen wird, ist die Strombegrenzung bis zur
eingetragenen Frequenz aktiv. Der Strom wird bis 5 Hz auf | __ kleiner 5 Hz begrenzt und
anschlieBend wird der Strom mit einer Rampe auf den maximalen Wert der Endstufe bis
zur Grenzfrequenz (834) angehoben.

(A1 4

Imnx>5Hz

max<5Hz

5Hz ILIM5 [Hz]

LTi
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6.4  Motor und Geber

Fur die Regelung des Antriebs werden die Motordaten benétigt. Dazu ist die Maske
~Motor und Geber” anzuwahlen.

1 I _ﬁw_mmm

Geber:
TTL-hator- und Lagegeber

Muotor und Geber... |

Die Einstellung erfolgt in 4 Stufen:
1. Motordaten
2. Geber
3. Motorschutz
4. Bremse

6.4.1 Motordaten

Funktion Wirkung
. Einstellung der Motordaten an- . Optimales Betriebsverhalten des
hand von vorhandenen Datensat- Motors
zen oder Motoridentifikation bei
Asynchronmotoren

Die elektrischen Daten des Motors sowie die zugehdrige optimale Reglereinstellung
kénnen auf zwei verschiedene Wege eingestellt werden:

1. Motordatenbank
FUr Motoren der Fa. LTi DRIVES steht Ihnen eine Datenbank mit den Einstellun-
gen aller Motoren zur Verfiigung.

2. Motoridentifikation fiir Asynchronmotoren mit CDB3000

Fur unbekannte Motoren ist die Motoridentifikation anhand von Typenschildda-
ten mit dem DriveManager moglich.
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2 Motor und Geber |
n

Matar | Geber | Matarzchutz | Bremse |

Aktueller Motor:

Typenbezeichnung Matar:

IM\;_Mcrtor

Heuen Motor aus Datenbank wihlen:

Motorauzwahl |

Heuen Motor aus Typenschilddaten identifizieren:

tdoktaridentifikation |

Bild 6.40 Motor und Geber
In beiden Fallen wird eine Voreinstellung fir die Regler ermittelt, die auf folgenden
Annahmen basiert:

. Der Drehmomentregler wird optimal eingestellt, so dass i. d. R. keine weiteren
Anpassungen notwendig sind.

. Die Einstellung des Drehzahlreglers basiert auf der Annahme, dass das auf die
Motorwelle reduzierte Maschinentragheitsmoment gleich dem Motortragheits-
moment ist.

. Der Lageregler wurde fir eine elastische Ankopplung der Mechanik ausgelegt.
. Optimierungen sind gemaB Kapitel 6.3 - ,,Motorregelung” durchzufthren.

Motordatenbank

Falls die Daten des verwendeten Motors in einer Datenbank des DriveManagers vorlie-
gen, kénnen diese Uber die Option ,Motorauswahl” gewahlt und in das Gerat Gbertra-
gen werden.
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Fur Motoren der Fa. LTi DRIVES steht Ihnen eine Datenbank mit den Einstellungen aller
Motoren (ohne Geberinformationen) zur Verfigung. Durch Verwendung des richtigen
Motordatensatzes ist sichergestellt,

o dass die elektrischen Daten des Motors richtig parametriert sind,

o dass der Motorschutz des Motors (Karteikarte , Motorschutz”) korrekt einge-
stellt ist und

. dass die Regelkreise des Antriebs voreingestellt werden.

Motordatenbénke fur Motoren der Fa. LTi DRIVES sind nicht Bestandteil des DriveMana-
gers bzw. dessen Installation. Die Motordatenbanke sind separat auf der DriveManager-
Installations-CD-ROM abgelegt und kénnen von dort installiert werden. Ein Download
der aktuellsten Versionen ist auch Uber die Homepage http://www.lt-i.com mdglich. Das
Setup installiert die Motordatenbank in das vorgesehene DriveManager-Verzeichnis.

Wird ein Motordatensatz auf einem Datentrager (CD-ROM) geliefert, so ist dieser Gber
den Button ,, Anderes Verzeichnis” direkt ladbar.

ACHTUNG:
Bei der Wahl der Motordaten aus der Datenbank muss sichergestellt sein, dass

die Nenndaten und die Beschaltung fir die Anwendung Ubereinstimmen. Dies
gilt insbesondere fur Nennspannung, Drehzahl und Frequenz.

Motoridentifikation flr Asynchronmotoren mit CDB3000:

Liegen die Motordaten fiir den Motor nicht vor, so kann der Motor mit Hilfe der ,,Moto-
ridentifikation” ausgemessen werden und anschlieBend die Reglereinstellung berechnet
werden.

Voraussetzung fur eine erfolgreiche Motoridentifikation ist, dass die Motorleistung
kleiner oder gleich der Umrichterleistung ist, mindestens aber ein Viertel der Umrichter-
leistung entspricht.

HINWEIS:

O || Bei der Motoridentifikation sollte die Synchrondrehzahl eingegeben werden,
da sonst der Schlupf nochmal von der Schlupfdrehzahl abgezogen wird. Bei
Asynchronmotoren entspricht die Nenndrehzahl der Synchrondrehzahl, diese
ist in Feld 3 im DriveManager einzutragen.



Nenndaten des Motors einstellen DriveManager Wertebereich ~ WE  Einheit  Parameter

Fur die Motoridentifikation sind die Nenndaten des Motors in der Maske, im folgenden Skalierungfaktor Rotorwiderstand 837 MORRF
Bild, vorzugeben. (120% fiir Rotorwiderstand bei warmen 20...300 100 % (_MoT)
Motor empfohlen) -
Hauptinduktivitat
Motoridentifikation X (nur Anzeige, wird aus Nennfluss und Mag- 0.0... 10000 0.1 H 85(()—,\'\2'8%—'\/'
netisierungkennlinie berechnet) -
1. Nennspannung Typenbezeichnung Motor: Nennfluss 0.0 100.0 0.358 Vs 840_MOFNM
.0 ... 100. ) MOT
i e— ITestthnr - (_MoT)
Tabelle 6.34Parameter zur Einstellung der Motordaten
2. Mennstrom
[ 2 r::::n’:‘,’ﬁghe“s"’""‘e“t deslRotogs Ist das Tragheitsmoment des Motors bekannt, so empfiehlt es sich, dieses vor dem Start
3. Nenndrehzahl | der Motoridentifikation einzugeben. Die Reglerparameter werden darauf angepasst.
I A N __0.000832 karré ) . f .
— 1370 1/min o DIV ENED LT Wertebereich WE Einheit Parameter
4, Nennfrequenz " Hein 160 MOJNM

3 i 2
I_ED.— Ha Tragheitsmoment des Motors 0..100 0 kgm (_MoT)

' 5 Mennlgistung
|Tkw Ist das Massentragheitsmoment unbekannt, ist ,Nein” zu wahlen. Als Massentragheits-

moment wird eine ,0” eingetragen (160-MOJNM=0).

{~ B Nenndrehmoment

IW N Motorparameter anzeigen | Anhand der Motordaten wir dann ein auf einen IEC-Normmotor passendes Massentrag-
— — heitsmoment bestimmt. Das Massentragheitsmoment des Motors ist abhdngig von der
Polpaarzahl und des damit verbundenen Rotoraufbaus. Die im Positionerregler hinter-

0k | identifikation starten | Affrechen | (bercien | legten Massentragheitsmomente von Drehstromnormmotoren mit Kafiglaufer (nach
DIN VDE 0530, 1000 min-, 6-polig, 50 Hz und eigenbeliftet) sind in folgender Tabelle
dargestellt.

Bild 6.41 Motoridentifikation
Leistung P [kW] Massentriagheitsmoment J, [kgm?]

Einstellung der Motordaten: 0.09 000031
DIGELEN [ Wertebereich ~ WE Einheit Parameter 0,12 0,00042
Standerwiderstand 00..5000 | 60 Q o 0,18 000042
= 0,25 0,0012
Streuinduktivitat 00..100 | 0018 | H o 0,37 0,0022
. 0,55 0,0028
. 843_MOR_R
Rotorwiderstand 0.0...500.0 4.2 Q (_MoT) Tabelle 6.35Grundwerte fir das Massentrédgheitsmoment bezogen auf einen sechspoligen IEC
Tabelle 6.34Parameter zur Einstellung der Motordaten Normmotor
e
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Leistung P [kW]

Massentréagheitsmoment J,, [kgm?]

0,75 0,0037
1.1 0,0050
1.5 0,010
2,2 0,018
3,0 0,031
4,0 0,038
55 0,045
7,5 0,093
" 0,127
13 0,168
15 0,192
20 0,281
22 0,324
30 0,736
37 1,01
45 1,48
55 1,78
75 2,36
90 3,08

Tabelle 6.35 Grundwerte fir das Massentrdgheitsmoment bezogen auf einen sechspoligen IEC-
Normmotor

|dentifikation durchflhren

Vor Betdtigung des Buttons ,Identifikation starten” muss der ENPO des Gerdtes gesetzt
sein.

HINWEIS:
O | Wahrend der Selbsteinstellung muss der Motorstromkreis geschlossen sein.
Schitze sind dementsprechend nur wahrend der Selbsteinstellungsphase zu

Uberbricken.
Wird die Aussteuerung des Motorschitzes tber den Positionierregler durch
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die Funktion ENMO realisiert, so wird das Motorschiitz automatisch wahrend
der Identifikation geschlossen.

Der Positionierregler misst in den Schritten , Frequenzganganalyse” und ,,Messung der
Induktivitats-Kennlinie” den Motor aus und bestimmt die Widerstande und die Induktivi-
taten. In der anschlieBenden Arbeitspunktberechnung wird der Fluss so angepasst, dass
die Nenndrehzahl erreichbar ist und das Nenndrehmoment (definiert Uber die Nennleis-
tung) bei Nenndrehzahl erreichbar ist. Wird festgestellt, dass die Spannung zu klein ist,
wird der Fluss so reduziert, dass auf jeden Fall die Drehzahl erreicht wird. Das Nenndreh-
moment wird automatisch reduziert. Zum Schluss werden die Regelkreise voreingestellt.

Nach erfolgreicher Motoridentifikation werden die berechneten Motorparameter unter
der Funktion ,,Motorparameter anzeigen” dargestellt.

Motorparameter x|

Tupenbezeichnung kotor:

I Iy _hdatar

Strevindulbivitat

I_D. 023682 H

Standenwiderstand

I_‘I‘I.D‘I 7223 Ohm

R otanwiderstand
120 E4
|_8.539843 Ohim X
100%
Hauptinduktivitat bei M ennflul

|_u.2951 £l H |_u. 44044 Vs

Abbrechen | Ubemetmen I

Bild 6.42 Motorparameter

DriveManager Wertebereich ~ WE Einheit Parameter
. . 842_MOR_S
Standerwiderstand 0.0 ...500.0 6.0 Q (mom)

Tabelle 6.36 Motorparameter



DriveManager Wertebereich ~ WE Einheit Parameter
) o 841_MOL_S
Streuinduktivitat 0.0... 10.0 0.018 H (_MoT)

) 843_MOR_R
Rotorwiderstand 0.0...500.0 4.2 Q (_MoT)
Skalierungfaktor Rotorwiderstand (120%
fur Rotorwiderstand bei warmen Motor 20 ... 300 100 % 83(7—'3'/'8%”
empfohlen) -
Hauptinduktivitat
(nur Anzeige, wird aus Nennfluss 850_MOL_M
und Magnetisierungkennlinie 0.0...10000 0.1 H (_MoOT)
berechnet)

840_MOFNM
Nennfluss 0.0 ... 100.0 0.358 Vs (_MoT)
Tabelle 6.36 Motorparameter
6.4.2  Geber

Funktion Wirkung

. Einstellung der Geber . Ermittlung der Rotorlage des

«  Auswertung von bis zu zwei Motors

Gebern . Ermittlung der Bewegung der

angeschlossenen Mechanik

Fur den geregelten Betrieb des Antriebs ist der Einsatz eines Encoders erforderlich. Die
Konfiguration erfolgt mittels der Karteikarte ,Geber”.

HINWEIS:

O Dieses Kapitel beschreibt ausschlieBlich die Einstellung der Geber. Die Spezifi-
kation und Zulassigkeit der Encoder sowie deren Schnittstellen und Anschlisse
sind in der jeweiligen Positionierregler-Betriebsanleitung beschrieben.

I T e
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Arten der Projektierung

Projektierung mit einem Encoder

DRIVE
position speed

/*@

1
2
E

-

=

N

Bild 6.43 Projektierung mit einem Encoder

Zwei verschiedene Anbauvarianten sind méglich:
. Anbau Encoder E1 am Motor

— Invertierung der Drehrichtung durch Ubersetzungsverhaltnis n1/n2 = -1/1
maoglich
o Anbau Encoder E1 an der Mechanik bzw. Getriebe-Abtriebswelle (gestrichelter
Encoder E1 in Bild 6.38)

— Voraussetzung ist ein festes Ubersetzungsverhaltnis n1/n2 zwischen An- und
Abtrieb, n1/n2 muss parametriert werden.

— Mindestens 7 bit Lageauflésung (128 Impulse) bezogen auf eine Umdrehung
der Motowelle sind fur ausreichende Drehfeldbildung erforderlich.
Beispiel:
Geber mit 2048 Impulsen/Umdrehung, n1/n2 = 10
=>204,8 Impulsen/Umdrehung bez. auf Motorwelle (> 7 bit)
=>o.k.
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Projektierung mit zwei Encodern

Zur Kompensation von Ungenauigkeiten der Mechanik (Lose, Spiel) oder zur genauen Er-
mittlung der Absolutlage der bewegten Mechanik zur Positionierung ohne Referenzfahrt
kann ein zweiter Encoder E2 direkt an der Mechanik angebaut werden.

DRIVE
position speed

-]

E2

Bild 6.44 Projektierung mit zwei Encodern
. Encoder 1 am Motor zur Drehzahlregelung und Kommutierung.

. Encoder 2 an der Mechanik bzw. Getriebe-Abtriebswelle zur Lageregelung.
Das Ubersetzungsverhéltnis n1/n2 muss parametriert werden.

Geber fur CDB3000

Zulassige Geber

Folgende Geber werden vom CDB3000 ausgewertet:

Gebertyp Anschluss am CDB3000
TTL-Inkrementalgeber (TTL) X7
SSI-Absolutwertgeber (SSI) X7

X2 (Steuerklemme)
Pin 12, ISD03, B+
Pin 11, 1SD02, A+

Zulassige Geber mit den zugehdrigen Anschlussspezifikationen, siehe Tabelle 2.14
Tabelle 6.37 Zuldssige Geber am CDB3000

HTL-Inkrementalgeber (HTL)
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ACHTUNG:
Die Konfiguration der Geber verwendet die gleichen Parameter wie die Konfi-

guration des Leitgebereingangs (siehe Kapitel 6.2.4), da die Hardware-Schnitt-
stellen identisch sind. Ein Verandern der Geberparametrierung beeinflusst
daher unmittelbar die Konfiguration des Leitgebers.

Auswahl der Geberkonfiguration

Zu Beginn wird die Geberkonfiguration festgelegt.

Motor und Geber x|

b ctar Geber I Motorzchutz I Bremsae I

Auswahl der Drehgeberkombinationen:

TT_TT [2] = TTL-Motar- und Lagegeber j
ISER [0) = Benutzerdefiniert [z. B. Leitgeber|

HT HT [1]=HTL-Motar- und La ber

TT TT (2] =TTL-Mator- und Lagegeber

HT_51[3] = HTL-Motorgeber, 551-Lagegeber

SI_5I (4] = 55|#atar- und Lagegeber

HT TT [5]= HTL-Mu:utu:urgeI:ueir, TTL-Lagegeber

Bild 6.45 Geberkonfiguration beim CDB3000

Je nach Auswahl der Drehgeberkombination, kénnen folgende Einstellungen vorgenom-
men werden:

DriveManager Wertebereich WE Einheit Parameter
Auswahl der Drehgeberkombinationen USER ... HT_TT TT_TT - 43(0—5\%\”3




Encoder

E1 BUS Einstellung Funktion
Benutzerdefiniert
0 USER (Wird vom Antrieb gesetzt, wenn
z. B. Leitgeber parametriert wurde)
HTL 1 HT_HT HTL-Motor- und Lagegeber
TTL 2 1777 TTL-Motor- und Lagegeber
SSI 4 SIS SSI-Motor- und Lagegeber
uTL SSI 3 HT_SI HTL-Motorgeber, SSI-Lagegeber
TTL 5 HT_TT HTL-Motorgeber, TTL-Lagegeber
Gebereinstellungen

Fir jede Geberkombination wird eine spezielle Funktionsmaske angezeigt.

HTL-Motorgeber:
Einginge an X2 auf Encoder setzen:

Strichzahl: 1024 15Dm

15002 [ENC(37) = HTL Diehgsber ((: 1SDOT, & 1SD02, B: 1SDC x|

TTL- Motor- und Lagegeber:

|ENC [37) = HTL-Drehgeher [0: 1SD07, & ISDO2. B: 1SDLx |

Wenn Geber nicht auf Welle montiert: 1SD03 IENC [37) = HTL-Diehgeber [0: ISDO1, A: 15002, B: ISD(j
1 Strichzahl IT 024
Ubersstaungsverhaltnis:
1 ML= Iultiturn Singleturn
Bitanzah: J1z [13
55I-Konfiguration
Ubersetzungsverhalniz bezogen 1
aul die Motonwele:
1

Bild 6.46
Bei HTL-Gebern sind folgende Parameter einzustellen:

Auswahl spezieller Funktionsmasken zur Geberkonfiguration

DriveManager Wertebereich WE Einheit Parameter
Strichzahl (HTL-Encoder) 32..8192 1024 _ 48(2_EENCC|-)N2

Ubersetzungverhaltnis n1/n2
(falls Encoder nicht auf Motorwelle montiert ist n2/n1)

I T e
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DriveManager Wertebereich ~ WE Einheit Parameter
. -32768 ... 480_ECNO2

n1 (Zahler) 32767 1 (_ENC)
481_ECDE2

n2 (Nenner) 1...65535 1 (ENO)

Desweiteren missen die digitalen Eingange fur den Geberanschluss konfiguriert werden.
Der Anschluss der Spursignale A an ISD02 und B an ISD03 ist verpflichtend. Ein An-
schluss eines Nullimpulses an ISD01 ist optional méglich.

Bei TTL oder SSI-Gebern sind folgende Parameter einzustellen:

DriveManager Wertebereich WE Einheit Parameter
Strichzahl (TTL-Encoder) 32...8192 1024 432_ECIN1
(_ENQ)
Bitanzahl Multiturn 0. 16 1 448_SSIMU
(SSI-Encoder) (_ENC)
Bitanzahl Singleturn 447 _SSISI
(SSI-Encoder) 0..20 & (_ENQ)
Ubersetzungverhéltnis n1/n2 (falls Encoder nicht auf Motorwelle montiert ist n2/n1)
. -32768 ... 435_ECNO1
n1 (Zahler) 32767 1 (ENO)
436_ECDE1
n2 (Nenner) 1...65535 1 (_ENC)
ACHTUNG:
Es durfen nur SSI-Absolutwertgeber It. Spezifikation in der Betriebsanleitung

verwendet werden.

Die Einstellung der Bitanzahl sowie die weiteren Einstellungen unter dem
Button ,,SSI-Konfiguration” sind fur spezielle SSI-Encoder vorbehalten. Solche
Encoder dirfen nur nach ausdriicklicher Freigabe durch die Fa. LTi DRIVES
eingesetzt werden!
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Geber fur CDE3000/CDF3000 Auswahl der Geberkonfiguration

e - Zu Beginn wird die Geberkonfiguration festgelegt.
Zulassige Geber 9 9 geleg

Folgende Geber werden vom CDE3000/CDF3000 ausgewertet: x|
Gebertyp Anschluss am CDE3000 Anschluss am CDF3000 Motor  Geber | Motorschuiz | Bremse |
TTL-Inkrementalgeber (TTL) X7 X6 o n2
SSI-Absolutwertgeber (SSI) X7 X6 { Wotor |- ( .
Resolver X6 X6 Encoder Encoder
Mator Last
SinCos siehe unten
Zuléssige Geber mit den zugehérigen Anschlussspezifikationen sind in der Betriebsanleitung zum CDE/ Gl
CDB3000 und CDF3000 spezifiziert! IFlS_FlSD[‘Il: Fesolver-Matorgeber, Resolver-Lagegeber j

Tabelle 6.38Zuldssige Geber am CDE3000/CDF3000 RS HS 1] verbotoreber. Hesolve
SI_5I[2) =5 eber, 551-Lagegeber
R R oy
. . = -Motorgener, -Lagegeber
Sinus / Cosinus - Geber (USS = 4,5V / fgrenz <1 kHZ) IF|87TT [5]=F|eso|ver-h$otolg§ber.,TT?_-I?aggggber
Mit dem Parameter 437 CFX6 kann der Resolver-Eingang so eingestellt werden, dass Bild 6.47 Geberkonfiguration beim CDE3000/CDF3000

ein SinCos-Geber ausgewertet werden kann. Die Nutzung dieser Einstellung wird nur
in Verbindung mit einem linear magnetoresistiven MaBstab mit einer Polteilung > Tmm
empfohlen. Die Verfahrgeschwindigkeit darf 1m/s nicht Uberschreiten.

Je nach Auswahl der Drehgeberkombination, kénnen folgende Einstellungen vorgenom-
men werden:

DriveManager Wertebereich WE Einheit Parameter
Bei dem Einsatz eines solchen Gebers mit Uss = 1V (Resolver 4,5V) reduziert sich die 130 ECTYP
Auflésung von 12 Bit auf 10 Bit. Auswahl der Drehgeberkombinationen USER...RS_TT | RS_RS - CENO)
Nach dem Parametrieren der Schnittstelle muss der Regler neu initialisiert werden. Die
Resolver-Erregung ist dann abgeschaltet. (Voraussetzung Hardwarestand 2007).
i i inhei Encod Encod . :
DriveManager Wertebereich ~ WE Einheit Parameter ncoder ncoder BUS Einstellung Funktion
Konfiguration der Eingangsklemme X6 RES - SINCOS RES - 437_CFX6 i =
(_ENQ) Benutzerdefiniert
0 USER (Wird vom Antrieb gesetzt, wenn z. B.
Leitgeber parametriert wurde)
ACHTUNG:
) ) ) ) ) Resolver - 1 RS_RS Resolver-Motor- und Lagegeber
Die Konfiguration der TTL- oder SSI-Geber verwendet die gleichen Parame-
ter wie die Konfiguration des Leitgebereingangs (siehe Kapitel 6.2.4), da die 3l ) 2 i SSI-Motor- und Lagegeber
Hardware-Schnittstellen identisch sind. Ein Verandern der Geberparametrie- TTL 4 TT_1T TTL-Motor- und Lagegeber
rung beeinflusst daher unmittelbar die Konfiguration des Leitgebers. Resolver 5| 3 HT SI Resolver-Motorgeber, SSI-Lagegeber
Resolver TTL 5 HT_TT Resolver-Motorgeber, TTL-Lagegeber




Gebereinstellungen

Fur jede Geberkombination wird eine spezielle Funktionsmaske angezeigt.

Resolver- Motor- und Lagegeber (E1, E2):

Polpaaizahl Resolver |_1
Encoder Offset IEIEIUEIH
Encoder-Offset ermitteln

Spursignalkonektur [GROC) I OFF [0) = Ausgeschaltet

Bei Resolvern sind folgende Parameter einzustellen:

Resolver-Motorgeber (E1):

Polpaarzahl Resalver 1
Encoder Offset 0000H Offset emmitteln |
Spursignallorreltur [GRPOC) IDFF [0) = Ausgeschaltet j
S551-Lagegeber (E2):
Multiburn Singleturty
EBitanzahl |12 |13 S5|-Kanfiguration ... I

iibersetzungsverhaltnis:

nl 1
n2 1

Bild 6.48
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Auswahl spezieller Funktionsmasken zur Geberkonfiguration
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DriveManager Wertebereich WE Einheit Parameter
Polpaarzahl Resolver 1..80 1 - 43(3__EEI\fC,\I)PP
fs?:ﬁgztl(c)gfi%utomatische Bestimmung des 0000h ... FFFFh | 0000h - 43(4—;\%“
Encoder-Offsets”) .
(Ssﬁ):fzsei%Txaclflf,rsrgﬁtrgirg(r?zjgcrzektur GPOC") OFF ... RESET OFF 68(5__EEI\§CC)O’\I

Automatische Bestimmung des Encoder-Offsets

Zur Kommutierung von permanentmagneterregten Synchronmotoren ist vor dem Start
der Regelung die Polradlage erforderlich. Die Ermittlung erfolgt daher Gber absolute
Messsysteme, wie z. B. Resolver. Der Bezug zwischen der Nullposition des absoluten
Messsystems und der Polradlage muss dabei bekannt sein. Ein eventueller Versatz zwi-
schen Polrad- und Encoder-Nulllage wird als Encoder-Offset bezeichnet.

Fur Servomotoren der Fa. LTi DRIVES ist sichergestellt, dass der Encoder-Offset stets kon-
stant (in der Regel Oh) ist. Er ist in den entsprechenden Motor-Datensatzen eingestellt.

ACHTUNG:
Zur Ermittlung des Encoder-Offsets wird der Motor bestromt. Dabei sind Dreh-

bewegungen moglich.

Bei unbekanntem Encoder-Offset kann dieser mit Hilfe des DriveManagers ermittelt
werden. Dazu ist der Button ,Encoder-Offset ermitteln” zu betatigen.

Spursignalkorrektur GPOC

Resolver weisen systematische Fehler auf, die sich in der gemessenen Lage und in der
daraus berechneten Drehzahl widerspiegeln. Dominante Fehler der Drehgeber sind hier-
bei Verstarkungs- und Phasenfehler sowie Offset-Anteile der Spursignale.

Zu diesem Zweck wurde die , Gain-Phase-Offset-Correction” (GPOC) entwickelt. Dieses
patentierte Verfahren bewertet die Amplitude des durch die Spursignale beschriebenen
komplexen Zeigers mit speziellen Korrelationsmethoden. Die dominanten Fehler lassen
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sich somit sehr genau und unbeeinflusst durch weitere Geberfehler bestimmen und
anschlieBend korrigieren.

BUS KP/DriveManager

0

OFF

Funktion der Spursignalkorrektur

Spursignalkorrektur ist ausgeschaltet.

ON

Die Spursignale werden mit festen Werten korrigiert.

Diese Werte kénnen mit den ADAPT-Modus durch die
GPOC ermittelt werden und im Positionierregler gespeichert
werden.

ADAPT

Die optimalen Korrekturwerte werden online mit der GPOC
ermittelt.

Die Adaption ist bei geringen Drehzahlen abgeschaltet,

um ein Wegdriften der Fehlerparameter zu verhindern. Die
minimale Drehzahl fiir eine Adaption berechnet sich aus
(Abtastfrequenz der Regelung x 60 / 500).

Bei 4 kHz Abtastfrequenz der Regelung und zweipoligem
Resolver wird also ab 480 1/min adaptiert.
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ACHTUNG:
Es dirfen nur SSI-Absolutwertgeber It. Spezifikation in der Betriebsanleitung

verwendet werden.

Die Einstellung der Bitanzahl sowie die weiteren Einstellungen unter dem
Button ,SSI-Konfiguration” sind fur spezielle SSI-Encoder vorbehalten. Solche
Encoder dirfen nur nach ausdrtcklicher Freigabe durch die Fa. LTi DRIVES

eingesetzt werden!
6.4.3  Motorschutz

Funktion

Wirkung

RESET

Die Korrekturparameter werden auf Werkeinstellung zurtick-
gesetzt. RESET wird nicht als Zustand eingestellt, sondern
lasst den aktuellen Zustand unverandert.

Tabelle 6.39Parametereinstellungen 685-ECCON der Spursignalkorrektur

Bei TTL oder SSI-Gebern sind folgende Parameter einzustellen:

DriveManager Wertebereich ~ WE Einheit Parameter
Strichzahl (TTL-Encoder) 32..8192 1024 432_ECIN1
(_ENQ)
Bitanzahl Multiturn 0. 16 1 448_SSIMU
(SSI-Encoder) (_ENC)
Bitanzahl Singleturn 447_SSISI
(SSI-Encoder) 0..20 13 - (_ENCQ)
Ubersetzungverhaltnis n2/n1 )
(n2/n1 falls Encoder nicht auf Motorwelle montiert ist.)
. -32768 ... 435_ECNO1
n1 (Zahler) 32767 1 (ENO)
436_ECDE1
n2 (Nenner) 1...65535 1 (ENO)

Tabelle 6.40 Parametereinstellung bei TTL / SSI-Gebern

T
\$ PTC

. Uberwachung der Motortem-

peratur durch Temperaturfuhler

bzw. temperaturabhéngige
Schalter.

I i [2xt
t

. I”xt-Uberwachung.
Diese Funktion ersetzt einen
Motorschutzschalter.

WARS1H4_BR1
0
u

Geber:
TTL-hdatongeber,
TTL-Lagegeter

Motor und Geber...

Abschaltung mit einer Fehler-
meldung E-OTM, wenn die
Motortemperatur den Grenzwert
Uberschreitet.

Die Positionierregler koénnen bei
Einsatz eines linearen Tempera-
turfuhlers eine Warnmeldung bei
definierter Temperatur ausgeben.

Abschaltung mit einer Fehler-
meldung ab E-OLM, wenn der
aufintegrierte Stromzeitwert den
Grenzwert Uberschreitet.

Die Positionierregler kénnen
eine Warnmeldung bei einem
definierten Wert des I’xt-Motor-
schutz-Integrators ausgeben.



Spezifikation des Temperaturfiihleranschlusses X3
-
2- \ﬁL PTC X3 Spezifikation:

o
’_@ V- e Messbereich max. 12 V
O+

Motortemperaturiiberwachung i * Messbereich 100 2 -15 ka2
. Kurzschlusserkennung 18 Q bis 100 Q

o Zykluszeit 5 ms

Motor und Geber

bl atar I Geber  Motarschutz I Bremse |
Erlauterungen

Temperaturiiberwachung:

. Folgende Temperaturfihler kdnnen ausgewertet werden:
IDFF [0] = K.eine Temperaturiibenvachung j

— linearer PTC (KTY 84-130, Toleranzband gelb)
b aximalt t g
s 1908 — Schwellwert PTC (nach DIN 44081, DIN 44082)
— temperaturabhangiger Schalter (Klixon)

Bild 6.49 Uberwachung der Motortemperatur durch Temperaturfiihler bzw. temperaturabhan-

gige Schalter. . Der Positionierregler schaltet den Motor mit Fehlermeldung E-OTM ab, wenn

die Temperatur einen Grenzwert tUberschreitet. Die Reaktion auf den Fehler

. Ubertemperatur Motor” ist parametrierbar. (siehe Kapitel 6.9.1).
OFF ... KTY OFF 33?—,\’>|A(?TF;TC . Bei ,KTY84 -130"-Auswertung wird die aktuelle Motortemperatur im Istwert-
— meni (Button ,Istwerte”) angezeigt.

DriveManager Wertebereich ~ WE Einheit Parameter

Temperaturiiberwachung
(Art der Motortemperaturiiberwachung)

Maximaltemperatur 10250 150 oC 334_MOTMX ] o
(Nur fiir linearen PTC (KTY84-130)) (_MoT) . Bei ,KTY84 -130"-Auswertung ist eine Warnschelle ,, Motortemperatur” zur
Signalisierung einer bevorstehenden Ubertemperaturabschaltung einstellbar
Einstellungen fir Parameter MOPTC: (siehe Kapitel 6.9.2).
BUS DriveManager Funktion . Bei Auswertung mlt.tels KTY84-130 ka.nn der Grenzwert durch Parameter
- 334-MOTMX ,,Maximaltemperatur” eingestellt weren.
0 OFF Uberwachung abgeschaltet
1 KTY linear PTC (KTY84-130, Toleranzband gelb)
Schwellwert PTC mit Kurzschlusserkennung (DIN
2 PTC 44081/44082)

- empfohlen fiir ,Drillings-PTC" -

3 TSS Klixon (Temperaturschalter als Offner)

Schwellwert PTC ohne Kurzschlusserkennung (DIN
4 PTC1 44081/44082)
- empfohlen fiir ,Einzel-PTC" -

Tabelle 6.41 Einstellungen fir die Art der Motor-PTCG-Auswertung MOPTC

a
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Motorstrom-I12xt-Uberwachung
I ~ [’xt
t

Die I2xt-Uberwachung schiitzt den Motor im gesamten Drehzahlbereich vor Uberhit-
zung.

Dies ist vor allem wichtig bei eigenbellifteten Motoren. Bei langerem Betrieb von IEC-
Asynchron-Normmotoren mit kleiner Drehzahl reicht die Kuihlung durch den Lifter und
das Gehduse nicht aus. Daher ist fur eigenbeltftete Asynchronmotoren eine Reduktion

des maximal zuldssigen Dauerstroms in Abhangigkeit von der Drehfrequenz notwendig.

Die Drehfrequenz wird aus der Istdrehzahl des Motors berechnet.

Bei korrekter Einstellung ersetzt diese Funktion einen Motorschutzschalter. Uber Stiitz-
punkte lasst sich die Kennlinie den Betriebsbedingungen anpassen.

Motor und Geber x|
2 - Motor | Geber  Motorschutz I Bremse |
Temperaturiiberwachung:
I OFF [0] = K.eine Temperaturibenwachung d
I aximaltermperatur 150 L
[Nur KTv84]
It - liber: g
4

Zulissiger Dauerstrom:

Maotomennstrom [IN] I_1 oo - |

Motamennirequenz [FN] A0, Hz 77777
1. Stromstitzpunit [1a] L %
2. Stromstiitzpunist [1b] | % L

I 100
100

2. Frequenzstitzpunkt [fb) |_5EI. Hz
120

[ fy tH >
Abschaltpunkt:

180 N fiir

Fehlemreaktione ... | Warnschwellen .. |

OK I {Ebbrechen | ﬂbemehmenl

Bild 6.50  Pxt-Uberwachung
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DriveManager Bedeutung Wertebereich WE Einheit Parameter
Zuldssiger Dauerstrom
Motornennstrom
(1) fir Motorschutz o 335_MOPCN
Motornennstrom (bNezogen Y 0...1000 100 %o (_MoT)
Motornennstrom)
Motornennfre- Motornennfrequenz (f,) 336_MOPFN
quenz fir Motorschutz ' 0.1...1000 >0 Hz (_MOT)
1. Stromstiitzpunkt (I,)
1. Stromstiitz- der Motorschutzkenn- o 332_MOPCA
punkt linie (bezogen auf den Vo 02 o % (_MoOT)
max. Kennlinienstrom)
2. Stromstlitzpunkt (1,)
2. Stromstitz- der Motorschutzkenn- 331_MOPCB
punkt linie (bezogen auf den 0...1000 100 % (_maQT)
max. Kennlinienstrom)
) 2. Frequenz-Stitzpunkt
f{uFtrzequunequ (f) der Motorschutz- 0.1... 1000 50 Hz 33(3—,&/'(%%
P kennlinie -
Abschaltpunkt (Strom-Zeit-Flache, Integrator-Maximalwert)
Uberlastfaktor (bezo-
IN gen auf den 0...1000 150 % 352(—":/|/|8¥)CM
Motornennstrom) -
Uberlastzeit
furxs Maximalzeit fiir Maxi- 0..600 120 s 35(3—,\,>|/|(?TP)CT

malstrom

Tabelle 6.42 Parameter flr Motorpotifunktion




Motorschutzkennlinie in der Werkeinstellung

1[%] @

l, = 335-MOPCN
f, = 336-MOPFN

f[Hz] —>
fn

Bild 6.51 Einstellung der Motorschutzkennlinie in der Werkeinstellung

Einstellung der Motorschutzkennlinie

A
e /VWE |, = 335-MOPCN
In f, = 336-MOPFN
21 l, = 331-MOPCB
f, = 333-MOPFB
s | = 332-MOPCA

. WE = Werkeinstellung

f, fy f[Hz] —>

Bild 6.52  Kennlinienanpassung durch Stiitzstellen unterhalb der Nennfrequenz f,, fiir z. B. IEC-
Asynchron-Normmotoren.

I T e
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Erlduterungen zur Einstellung der Motorschutzkennlinie

. Zum Schutz des Motors sollte als Faustregel die Motorschutzkennlinie bzw.
der Betrieb des IEC-Asynchron-Normmotors folgenden Grenzwerten entspre-

chen:
0 30()
25 (f,) 80 (l,)
50 (f,) 100 (1,)
Abschaltpunkt nach VDE0530 bei 150 % x I, fiir 120 s

Fur Servomotoren empfiehlt sich die Einstellung einer konstanten Kennlinie.
Die Angaben des Motorherstellers sind zu beachten.

. Der Abschaltpunkt definiert die zulassige Strom-Zeit-Flache bis zur Abschal-
tung. Flr IEC-Asynchron-Normmotoren ist der Abschaltpunkt nach VDEO530
bei 150 % des Motornennstroms fir 120 s festgelegt. Fir Servomotoren sind
die Angaben des Motorherstellers zu beachten.

Erlauterungen zur Funktionsweise der Motorschutzkennlinie

o Befindet sich der Stromwert bei einer Frequenz unterhalb der Kennlinie, so ist
der Motor in einem sicheren Betriebspunkt.

. Befindet sich der Stromwert bei einer Frequenz oberhalb der Kennlinie, so
wird der Motor Uberlastet. Der I’xt-Integrator wird aktiv. Die Integration er-
folgt stets mit dem Quadrat des Motorstromes nach der Gleichung:

t
Pt = | (ot Tgren) 0t T0r 0.< 12t < Pty

0

. Der I’xt-Integrator startet bei 110% des Stromgrenzwertes der Motorschutz-
Iy !

100% = 100%

I(f) resultiert aus der Motorschutzkennlinie mit Iy, I, Iy, f, und Fy:

I = 1,1 x Motornennstrom(MOCNM) x

grenz
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Bedingung Al;lljlsdclgnslzt Berechnung I(f)
Ib B Ia
|fist| <fp 1 I(f) = — X f+1,
b
Iy =1y
fo fist] < Ty 2 I(f) = - x (f=fy) + 1y
i < [fist] 3 I(f) = 1y,

. Der Grenzwert des Integrators ist definiert durch einen zuldssigen Uberstrom

(Uberlastfaktor(MOPCM)
100%

2
X Motornennstrom(MOCNM)j % Uberlastzeit (MOPCT)

Dieser Wert gilt jedoch nur fr den Nennpunkt. Falls die Motorschutzkennlinie
parametriert wurde, gilt fiir andere Frequenzen der zuldssige Uberstrom fir die
Uberlastzeit MOPCT:

Imax(f)=

2 _100%?2

M°t°r“e””3"0m(M°CNM)/Uberlastfaktor(M0P0M>2+lﬁx I 01
100%

100%

. Die Positionierregler schalten den Motor mit Fehlermeldung E-OLM ab, wenn
der aufintegrierte Stromzeitwert den motorabhangig einzustellenden Grenz-
wert Uberschreitet. Die Reaktion auf den Fehler , Ixt Abschaltung Motor” ist
parametrierbar. (siehe Kapitel 6.9.1). Diese Funktion ersetzt einen Motorschutz-
schalter.

. Eine Warnschwelle ,, Motorschutz” ist prozentual vom Integrator-Maximalwert
zur Signalisierung einer bevorstehenden Abschaltung einstellbar (siehe Kapitel
6.9.2).
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Motorschutzmaoglichkeiten

A B C D C+D
Motor- Thermis- Motor- Soft- Motor-
. schutz- torschutz- | PTC Uber- PTC Uber-
Uberlastart schalter relais wachung wachung
(z. B. und Mo-
PKzZM)" torschutz
Uberlast im Dauer-
betrieb? o [ o ([ ) [ ]
Schweranlauf? ) 0 0 o o
Blockierung? ) o o ) )
Blockierung® ) ') ') o o
Umgebungstempe-
ratur >50°C 2 O . . O .
Behinderung der
Kiihlung ? O ® ® O L
Umrichterbetrieb
<50 Hz O . . O .

O keinschutz © Bedingter Schutz @ \Voller Schutz

1) Betrieb in der Motorleitung zwischen Postitonierregler und Motor nicht zuldssig
2) Regler und Motor haben die gleiche LeistungsgréBe (1:1)

3) Der Regler ist mindestens viermal grBer als der Motor (4:1)

Tabelle 6.43Motorschutzméglichkeiten

Uberprifung der Motorphasen U, V und W

Mit dem Parameter 888_MPCHK lasst sich die Funktion Motorphasencheck aktivieren.
Dadurch wird nach jeder Reglerinitialisierung eine Uberprifung der Motorphasen U, V,
W durchgefuhrt. Steht die Einstellung des Parameters auf ,,OFF” (Werkeinstellung) ist die
Funktion deaktiviert.

Die Phase U wird bei Erreichen von 1 % des Nennstroms tberwacht, die Phasen V und
W jeweils auf 0,5 %. Der ganze Vorgang ist auf 10 ms begrenzt, wird aber abgebrochen
sobald die Erkennungsschwellen aller drei Phasen erreicht wurden.




Mit der Freigabe erfolgt eine Uberwachung des Stillstandsfensters. Befindet sich die
aktuelle Drehzahl auBerhalb des Stillstandsfensters, so wird kein Motorphasencheck
ausgefuhrt.

Wird ein Fehler festgestellt, so erscheint die Fehlermeldung , Ausfall einer Motorphase”.

ACHTUNG: WAHREND DER MAXIMAL 10 MS DAUERNDEN PHASEN-
PRUFUNG KANN EINE NICHT DEFINIERTE DREHBEWEGUNG ERFOLGEN.
6.4.4  Motorhaltebremse

Die folgenden Softwarefunktionen werden sowohl bei den steuernden als auch bei den
regelnden Betriebsarten verwendet.

Funktion Wirkung

Die Haltebremse fallt ein, wenn
eine Drehzahlgrenze unterschrit-
ten wird.

. Eine elektromechanische Halte- .
bremse kann grenzwertabhangig
angesteuert werden

. Optional kann zeitgesteuert das

Luften bzw. das Einfallen der Hal-
tebremse berlcksichtigt werden.

Die Motorhaltebremse besitzt die zwei Modi BRK1 (nur fur U/f-Kennliniensteuerung) und
BRK?2.

Die Parametereinstellungen fir die Motorhaltebremse werden Uber die Buttons , Aus-
gange” vorgenommen.

@ WARS1H1_BR1
0

Geber:
TTL-Mctorgeber,
TTL-Lagegeber

Mator und Geber...

Eingange. .. |
Ausgange... |

I T e
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Motor und Geber

atar | Geber | Matarschutz  Bremse I

Funktion "Motorbremse®

2
]

Digital | AnslogFOSA0 | Digital UMBI40 | virtuel |

0500 IBHK1 [14] = Haltebremsefunktion 1

j Optionen... |
Optionen... |
j | e e =t |

0s02 I S_RDY (25] = Gerdt initialisiert

Motorhaltebremse BRK1

@N BRK1

Die Funktion ist nur fur die U/f-Kennliniensteuerung nutzbar. Fur eine geregelte Variante
ist die Funktion BRK2 zu wahlen.

Das nachfolgende Bild stellt die Funktion der Motorhaltebremse innerhalb des einstell-
baren Drehzahlbereiches dar. Durch einen vom Funktionsselektor eingestellten digitalen
Ausgang kann die Bremse sollwertabhangig gelost werden.
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f[Hz]
SBCW T 1= ol ._.T> __-i SBHYS
| t—>
0
| | \ U R Y _
SBCCW--————-———:——————:———— ———— | iSBHYS
- - -———- ..I_ ..... -
| | |
| [ | |
! ! ! i
|
| | | |
| [ | |
BRK1:)| I
| | |
/BRK1:)| I I I |
t[ms] —>

BRK1  digitaler Ausgang
Bild 6.53  Drehzahlbereiche der Haltebremse in Einstellung BRK1

3 Optionen Ausgang - Motorhaltebremsze [BRK1)
u

Drehzahlgrenze:

Rechtslauf I 0. 1/min
Link:slauf I 0. 14rmit

Einschaltpunkt:

Husterese I 1. 1/min

le gbhrechenl Ubermehmen
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Parameter fir Motorhaltebremse BRK1

DriveManager Funktion Wertebereich WE Einheit Parameter
BRK1: Drehzahlgrenze
Rechtslauf flir Motorbremse 0..32764 0 min’! (31FOE_PS}E(SI\\//IV)
(Rechtslauf) -
BRK1: Drehzahlgrenze R
Linkslauf flr Motorbremse -32764 ...0 0 min’! ?1;ESPBRCOCMV\)I
(Linkslauf) -
BRK1: Einschalthyste-
) -32764 ... . 312-SBHYS
Hysterese Lese der Motorhalte 32764 1 min (_FEPROM)
remse
Tabelle 6.44Parameter flr Motorhaltebremse BRK1

Erlduterungen

Die Drehzahlgrenze fur das Einfallen/Luften der Haltebremse kann fur Rechts-
bzw. Linkslauf unabhangig voneinander eingestellt werden. Die Schalthystere-
se ist zu beachten.

Die Schaltpunkte fur die Motorhaltebremse BRK1 sind an den Sollwert gekop-
pelt.

Motorhaltebremse BRK2 fiir den geregelten Betrieb

@N BRK2

Mit Auswahl der Bremsfunktionalitat BRK2 Uber einen digitalen Ausgang wird die Funk-
tionalitat aktiviert. Mittels getrennter Zeitglieder kann die Zeit fur Luften oder Einfallen
der Motorhaltebremse berlcksichtigt werden. Voraussetzung fur das Luften ist, dass ein
Drehmomentaufbau maoglich ist.




Dptionen Ausgang - Motorhaltebremse [BRK2] E
u Einschaltpunkt:
Hysterese 0. 14min
Verzigerungszeiten:
Bremse dffnen - Sollwertvorgabe 100 ms
Bremze schliefen - Regelung aus 100 ms

Qk threchenl Qhemehmenl

Parameter fir Motorhaltebremse BRK?2

DriveManager Funktion Wertebereich ~ WE Einheit Parameter
. 315-SSHYS
_ _ -1
Hysterese OHNE FUNKTION 1..32764 10 min (_FEPROM)
Verzogerung der
Bremse offnen- Sollwertvorgabe bei 316-TREF
Sollwertvorgabe Motorbremse (Anzugs- UdiEs Y ms (_FEPROM)
zeit der Bremse)
Bremse schlie- Verzégerung der Deak-
) tivierung der Regelung 317-TCTRL
232 Regelung bei Motorbremse 0...65535 100 ms (_FEPROM)
(Abfallen der Bremse)

Tabelle 6.45Parameter fir Motorhaltebremse BRK2

Erlauterungen

. Die Umparametrierung eines digitalen Ausgangs von oder auf Einstellung

BRK2 funktioniert nicht online. Zur Parametrierung muss die Endstufe inaktiv

sein.

. In Verbindung der Bremsenansteuerung BRK2 mit der Motorschutzsteu-
erung ENMO wird das Zeitglied 247-TENMO ,, Zeit zwischen Motorschiitz
und aktiver Regelung” vor, bzw. im Anschluss an die Bremsenansteuerung

ausgefuhrt.

I T e
I Id.-Nr.: 1001.02B.5-00 Stand: 04/2014

6 Allgemeine Softwarefunktionen

Zeitdiagramm der Motorhaltebremse BRK2

| -
n[min'1]T | |
J |
| |
\ |
| : ! I | |
o | ' b
Iy [ Lo
] | I‘ | : I I
Il
0! | : N
— ‘ Lo
START ! | I | | |
of T B
. | I ! |
Power | 1 ; —
o ; ' o]
BRK2'| [T ; — | |
ob—t }
' TcTtRL |
| TREF CTRL,I |
— > < MPT

POWER Endstufe des Umrichters

BRK2
MPT

Bild 6.54

digitaler Ausgang

Flussaufbauphase Motor (wird automatisch tGber Regelung erzeugt)
Nach erfolgtem Flussaufbau kann ein Drehmoment eingepragt

werden.

Funktion der Motorhaltebremse BRK2
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Erlduterungen

Sollwert # 0 min”!

In der Startphase wird die Motorhaltebremse abhangig vom Sollwert geschal-
tet. Ist die aktuelle Sollwertvorgabe # 0 min™', so wird die Aufmagnetisie-
rungsphase zum Flussaufbau im Motor fur die Zeit MPT ausgefthrt. Anschlie-
Bend wird der digitale Ausgang = BRK2 aktiv und das Zeitglied 316-TREF
aktiviert. Die Zeit 316-TREF ist auf die Anzugszeit der Bremse zu parametrie-
ren. Nach Ablauf der Zeit 316-TREF sollte die Bremse geltftet sein und es wird
auf den vorgegebenen Sollwert beschleunigt. Nach Ablauf der Zeit 316-TREF
wird die Funktionalitdt der Motorhaltebremse BRK2, die Meldung , Sollwert
erreicht” und die Stillstandserkennung vom Istwert des Rotors bestimmt.

Sollwert = 0 min™

Befindet sich bei Sollwert = 0 min-' der Istwert im parametrierten ,Sollwert
erreicht Fenster” des Parameters 230-REF_R, so wird Stillstand des Motors
erkannt. Gleichzeitig mit der Sollwertvorgabe = 0 min”, wird das Zeitglied
317-TCTRL gestartet. Die Zeit 317-TCTRL ist auf die Abfallzeit der Bremse zu
parametrieren. Nach Ablauf der Zeit 317-TCTRL sollte die Bremse sicher einge-
fallen sein und die Last halten. AbschlieBend wird die Endstufe gesperrt.

Im Fehlerfall werden alle Ausgénge auf LOW gesetzt und die Motorhalte-
bremse schlieBt.

Motorhaltebremse BRK2 fir Drehzahlsteuerung ,OpenlLoop”

@N BRK2

Mit Auswahl der Bremsfunktionalitat BRK2 Uber einen digitalen Ausgang, wird die Funk-
tionalitat aktiviert.

Mittels getrennter Zeitglieder kann die Zeit fur Luften oder Einfallen der Motorhalte-
bremse berlcksichtigt werden. Die Schaltpunkte der Bremsenansteuerung werden
abhangig vom Sollwert gesteuert. Der Momentaufbau ist durch den Betrieb mit Schlupf-
drehzahl des Motors bei geschlossener Motorhaltebremse maoglich.

3.

Bild 6.55
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Drehzahlgrenze:

Fiechtzlauf IT 1/min

Linkslaut [0 témin
Einschaltpunkt:

Hysterese l_‘l— 1/min
Verzigerungszeiten:

Bremsze offnen - Sollwertvorgabe 100 ms

Bremze schliefen - Regelung aus 100 ms

Ok | A [bemehmen |

Parameter fir Motorhaltebremse BRK?2
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Funktionsmaske Motorhaltebremse BRK2 fiir die Drehzahlsteuerung ,,OpenLoop”

DriveManager Funktion Wertebereich WE Einheit Parameter
Drehzahlgrenze
flir Motorbremse
Rechtslauf (Rechtslauf) ermaglicht 0..32764 90 min’' 63?*3?5\/\/
Drehmomentaufbau -
mit Schlussdrehzahl
Drehzahlgrenze
flir Motorbremse
Linkslauf (Linkslauf) erméglicht -32764 ... 0 -90 min’' 637(—5\/SFC)CW
Drehmomentaufbau -
mit Schlussdrehzahl
. 315-SSHYS
Bl
Hysterese Drehzahlhysterese 1..32764 1 min (oum)
Verzégerung der
Bremse offnen- Sollwertvorgabe bei 316-TREF
Sollwertvorgabe Motorbremse (Anzugs- Ve (0220 o ms (_ouT)
zeit der Bremse)
Bremse schlie- Verzégerung der Deak-
) tivierung der Regelung 317-TCTRL
232 Regelung bei Motorbremse 0...65535 100 ms (ouT)
(Abfallen der Bremse)

Tabelle 6.46Parameter fir Motorhaltebremse BRK2 bei Drehzahlsteuerung ,OpenlLoop”




Erlduterungen

Die Drehzahlgrenze bei Drehzahlsteuerung ,,OpenLoop” fir das Einfallen/Luf-
ten der Haltebremse kann fur Rechts- bzw. Linkslauf unabhédngig voneinander
eingestellt werden. Die Schalthysterese ist zu beachten.

Die Drehzahlen fur Links- und Rechtslauf werden auf die Schlupfdrehzahl des
Motors eingestellt.

Der Wert fur die Drehzahlhysterese fir die Motorbremse berechnet sich aus
der 0,5-fachen Schlupfdrehzahl des Motors.

Die Umparametrierung eines digitalen Ausgangs von oder auf Einstellung
BRK2 funktioniert nicht online. Zur Parametrierung muss die Endstufe inaktiv
sein.

In Verbindung der Bremsenansteuerung BRK2 mit der Motorschutzsteu-
erung ENMO wird das Zeitglied 247-TENMO ,, Zeit zwischen Motorschiitz
und aktiver Regelung” vor, bzw. im Anschluss an die Bremsenansteuerung
ausgefihrt.

I T e
I Id.-Nr.: 1001.02B.5-00 Stand: 04/2014
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Zeitdiagramm der Motorhaltebremse BRK2 bei Drehzahlsteuerung
.OpenlLoop”

T

n [1/min]

SSCW+SSHYS
SSCW -

sscew -1 —4——q——-
+SSCOW-SSHYS 4 —+——+——+
[

I ;
_:‘ ______ '__IL/SS‘HYS
__S_‘______ -

STR

STL

1
0
1
0

POWER:}

BRK2 '
0

TCTRL

POWER Endstufe des Positionierreglers

BRK2  digitaler Ausgang

Bild 6.56  Funktion der Motorhaltebremse BRK2 bei Drehzahlsteuerung ,,OpenLoop”
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Erlduterungen

Drehzahl-Sollwert > Drehzahlgrenze (SSCW bzw. SSCCW)

Bei Drehzahl-Sollwertvorgabe oberhalb des Wertes , Drehzahlgrenze +
Drehzahlhysterese” wird auf diesen beschleunigt und die Bremse geluftet.
AnschlieBend wird der Sollwert bis zum Ablauf der Zeit TREF festgehalten. Die
Zeit TREF ist auf die Offnungszeit der Bremse zu parametrieren.

Nach Ablauf der Zeit TREF sollte die Bremse geltftet haben und der Sollwert
wird auf den aktuell vorgegebenen Sollwert oberhalb des Wertes ,Drehzahl-
grenze + Drehzahlhysterese” beschleunigt.

Die einstellbare Drehzahlgrenze wird auf die Schlupfdrehzahl des Motors fest-
gelegt und sorgt dafir, dass der Motor ein Drehmoment gegen die Bremse
aufbaut.

Somit steht nach Luften der Bremse sofort ein Drehmoment fiir die Last zur
Verfligung.

Drehzahl-Sollwert < Drehzahlgrenze (SSCW bzw. SSCCW)

Bei Sollwertvorgabe unterhalb der einstellbaren Drehzahlgrenze wird der
Antrieb abgebremst. Bei Erreichen der Drehzahlgrenze wird die Bremse
geschlossen. Der Sollwert wird an der Drehzahlgrenze bis zum Ablauf der
Zeit TCTRL festgehalten. Die Zeit TCTRL ist auf die Abfallzeit der Bremse zu
parametrieren.

Nach Ablauf der Zeit TCTRL sollte die Bremse sicher eingefallen sein. Sollwer-
te unterhalb der Drehzahlgrenze, die auf Schlupfdrehzahl parametriert wird,
fUhren zu geringen Drehmomenten.

Somit sichert die Bremse die Last, wenn kein ausreichendes Drehmoment bei
Betrieb des Motors unterhalb der Schlupfdrehzahl zur Verfligung steht.
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6.5 Bussysteme

Funktion Wirkung
. Konfiguration als Feldbus-Teil- . Auswahl von wichtigen Einstel-
nehmer. lungen fur die Applikation.

s TRELCS
B Buzzysteme. .. |
Die Positionierregler kénnen in ein Feldbus-Netzwerk eingebunden werden. Die verfig-
baren Busssysteme sind in folgender Tabelle aufgefuhrt.

Erforderliche

maoglich fiir .
Feldbus . .g . Anschluss Dokumentation zur
Positionierregler :
Inbetriebnahme

CDE3000 .y

CANopen CDB3000 gerateln&g;r; g(s;andard) CANopen-Benutzerhandbuch
CDF3000
CDE3000 externes Kommunika-tions-

PROFIBUS CDB3000 modul CM-DPV1 Benutzerhandbuch CM-DPV1

Download der erforderlichen Dokumentation unter www.lt-i.com

Tabelle 6.47 Mégliche Feldbus-Systeme

6.5.1 CANopen

Uber den DriveManager bzw. das KeyPad werden die Feldbus-Adresse und die Baudrate
eingestellt. Desweiteren ist die Auswahl einer Betriebsart moglich. Weitere Einstellungen
der Feldbus-Konfiguration erfolgen ausschlieBlich tber das Feldbus-System.




2 Busspsteme [ %]
n

CéANopen | Profibus I

Adrezee CANopen: |_1

Baudrate: |B500 (2] - 500 kBaud =l
Betrichzart:
|-1 = EasyDrive TabPoz  [Paositionierung mit Fahrsatztabelle) j

Ereignizsteuerung Sendedaten
[ T<pp01. | TxPDOZ.|  TWPDOE. | TxPDO4. |

I Abbrechen | Qbemehmenl

ZUM ANSCHLUSS SOWIE ZUR INBETRIEBNAHME UND DIAGNOSE
l» EINES ANTRIEBSREGLERS IM CANOPEN-NETZWERK IST DAS CANOPEN-
BENUTZERHANDBUCH ERFORDERLICH.

CANopen-Konfigurationparameter

Baudrate 581-COBDR Betriebsart 638-H6060

Betriebsart

Einstellung  Baudrate - Einstellung

DriveManager Funktion Wertebereich WE Parameter
Software-Feldbus-Adresse einstel-
len. Die Software-Adresse wird

'éirNegseen auf die mit dem Codierschalter 0..127 1 58?*CCAO£)DR

P eingestellten Hardware-Adresse -

addiert.
Zuldssige Datenlbertragungsfre-

Baudrate quenzen. B_1M...B10 B500 58(1—52,\?)%

(siehe folgende Tabelle)

Festlegung flir DSP402 oder
EasyDrive-Betriebsarten mit
der Definition des Steuer- und

Statuskanals (siehe folgende Ta- 4.6 -1 63?216,\?)60
belle). Die Betriebsart wird durch -
die Wahl einer voreingestellten

Betriebsart

L6sung voreingestellt.

LTi
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0 B_1M 1 MBaud -4
1 B800 800 kBaud -3 EasyDrive ProgPos (PLC-Steuerung)
2 B500 800 kBaud -2 EasyDrive Basic
3 B250 250 kBaud -1 EasyDrive TablePos (Fahrsatztabelle)
4 B125 800 kBaud 0
5 B50 50 kBaud 1 DSP402 - Profile Position Mode
6 B20 20 kBaud 2
7 B10 10 kBaud 3 DSP402 - Profile Velocity Mode
4
5
6 DSP402 - Homing Mode

Tabelle 6.48 Einstellung der CANopen-Baudrate und -Betriebsart

TXPDO-Ereignissteuerung

3 Ereignissteuerung Sendedaten
o { T<ro0l.. | TwPDOZ. |

TPD03. | THPDO4. |

Die 4 Sende-PDO’s werden im asynchronen Ubertragungsmodus (Werkeinstellung, siehe
CANopen-Benutzerhandbuch) in Abhangigkeit eines oder mehrerer Ereignisse gesendet.
Die Ereignisse fur jede einzelne PDO sind in individuellen Funktionsmaske, siehe Beispiel
in folgendem Bild, anwahlbar. Dasselbe Ereignis (z. B. Eingang 1S02) kann mehrmals, also
bei jeder TX-Eventsteuerung verwendet werden.
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Ereignissteuerung TXPDO1 [ )

TXPDM versenden bei Anderung von :
I 1500 1501 1502 1503
[ IEQD [ IEd [ IE02 [CIED: [T IED4 [ IEDS
Covon [ ovo

v PLC Merker 33 =1

¥ CAM-Statuzwort [Byte 0- 1]
[ CAM-Statuswart [Byte 2-3)

Ok | Abbrechen | Qbernehmenl

Bild 6.57  Funktionsmaske Ereignissteuerung fir TxPDO1 beim CDB3000

Die Ereignisse werden bitweise in den Parametern TXEVn (n = 1 ... 4) gespeichert.
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Default TXPDON (n = 1 ... 4) senden bei Anderung von ...
0 0 Eingang 1SO0
1 0 Eingang 1S01
2 0 Eingang 1502
3 0 Eingang 1S03
4 0 Eingang IE00
5 0 Eingang IEO1
6 0 Eingang IE02
7 0 Eingang IEO3
8 0 Eingang IE04
9 0 Eingang IE05
10 0 Virtueller Ausgang OV00
" 0 Virtueller Ausgang OVO'1
12 1 PLC-Merker M98=1
13 1 PLC-Merker M99=1
14 1 CAN-Statuswort
15 0 Erweitertes CAN-Statuswort (nur bei EasyDrive-Betriebsarten)

Tabelle 6.49 Bitweise Codierung der Parameter TXEVn

Erlduterungen

DriveManager Funktion Wertebereich ~ WE Parameter

Ereignisse zum Senden der 1. Sende-

PDO (TxPDO1) 148-TXEV1
Button TXPDO1 Bitweise kodiert gemaB folgender 0 ... FFFFh 7000h (_CAN)

Tabelle.

Ereignisse zum Senden der 2. Sende-

PDO (TxPD0O2) 149-TXEV2
U S Bitweise kodiert gemaB folgender Ol o A Jou) (_CAN)

Tabelle.

Ereignisse zum Senden der 3. Sende-

PDO (TxPDO3) 675-TXEV3
Button TXPDO3 Bitweise kodiert gemaB folgender O ... FFFFh 7000h (_CAN)

Tabelle.

Ereignisse zum Senden der 4. Sende-

PDO (TxPDO4) 676-TXEV4
LR Bitweise kodiert gemaB folgender Ol - B JuoRn (_CAN)

Tabelle.

. Eine Diagnose des CANopen-Steuer- und Statuswortes sowie des Netzwerk-
zustandes erfolgt im Funktionsmend , Istwerte”, Karteikarte ,,CANopen”,

siehe Kapitel 6.8.4.



6.5.2 PROFIBUS DriveManager Funktion Wertebereich ~WE  Parameter

Festlegung der EasyDrive-Betriebsarten
mit der Definition des Steuer- und

Uber den DriveManager bzw. das KeyPad wird die Feldbus-Adresse und die Konfigurati-

on des Prozessdatenkanals (Betriebsart) eingestellt. Prozessdatenka- | g1 \ckanals (siehe folgende Tabelle). 589 OPCFG
P;Ii(;nKonﬂgu- Der Prozessdatenkanal wird durch die Ve 235 . (_OPT)
Bussysteme x| Wahl einer voreingestellten Losung
voreingestellt.
CéaMopen Frofibug |
Adresse Profibus: I_D
Prozessdatenkanal-Konfiguration 589-OPCFG
Prozessdatenkanal - Konfiguration: Einstell Betrieb t
E = EasyDrive TablePos [Positionierung mit Fahrzatztabelle) j
0-3 -
4 EasyDrive Basic
5 EasyDrive ProgPos (PLC-Steuerung)
6 EasyDrive TablePos (Fahrsatztabelle)
oK i Abbrechen | Ubemetimen 7 EasyDrive DirectPos
8
Tabelle 6.50Einstellung des PROFIBUS-Prozessdatenkanals
INFO: Erlduterungen
Zum Anschluss des Kommunikationsmoduls CM-DPV1 sowie zur Inbetrieb- +  Eine Diagnose des PROFIBUS-Steuer- und Statuswortes erfolgt bei aufgesteck-
nahme und Diagnose eines Antriebsreglers im PROFIBUS-Netzwerk ist das tem und aktivem PROFIBUS-Modul CM-DPV1 im Funktionsmen , Istwerte”,
Benutzerhandbuch CM-DPV1 erforderlich. Karteikarte "Option“, siehe Kapitel 6.8.3.
PROFIBUS-Konfigurationsparameter 6.6 Nockenschaltwerk
DriveManager Funktion Wertebereich ~ WE Parameter Funktion Wirkung
Software-Feldbus-Adresse einstellen. e Elektronisches Nockenschaltwerk . Ersatz von mechanischen No-
Adresse Die Softwaread_resse W|rd nur ausge- 582 PPADR t bi 16 Nokk K haltwerk
PROFIBUS wertet, wenn die Codierschalter 51 0..127 0 Corm) mit bis zu OKKen ckenschaltwerxken
und 52 fir die Hardware-Adresse auf 0 - e Verwendbar bei Positionierung e Kurze Rustzeit bei Anderung der
gesetzt sind.
oder Drehzahlregelung Nocken
. Auswahl von wichtigen Einstel-
lungen fur die Applikation
e
LTI 1d.-Nr: 1001.028.5-00 Stand: 04/2014 Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF | 129
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Das im Positionierregler implementierte Nockenschaltwerk lasst sich am einfachsten als
Walze mit radial aufgelegten Erhdhungen (Nocken) entlang der Walzenachse beschrei-
ben. Auf der Walze kénnen 16 Nocken mit Anfangs- und Endposition, bezogen auf
den Walzendurchmesser (Zyklus), beliebig angeordnet werden. Jedem Nocken ist ein
Aktionsregister zugeordnet, welches die entsprechenden Aktionen bei Erreichen des
Nockens auslost. Z. B. kann dieser Zustand durch Setzen eines Merkers CMx an eine
Ubergeordnete Steuerung gemeldet werden. Der Merkerstatus CMx kann Uber Ausgan-
ge oder Uber den Feldbus versendet werden. Desweiteren ist der Nockenstatus durch
Beschreiben eines PLC-Merkers Mxxx in der Ablaufsteuerung nutzbar.

Mocken 16

Mocken 2

Mockan 1 \r\

Walzenkdrper

Altuelle Position des
Maockenschaltwerkes

Bild 6.58 Funktionsweise des elektronischen Nockenschaltwerkes

Das Nockenschaltwerk wird gestartet und bearbeitet, wenn eine Nockenanzahl ungleich
Null vorgegeben wird.

B

Mockenschaltwerk. .. |
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Nocken-Einstellungen

Einstellungen Nockenschaltwerk x|
Mocken Slarlposilion [Grad] Endposition [Grad] aktion [ |
] [ [ FFFFO0OCH
1 i [ FFFFO00CH
2 |D k auf Spalte "Aktion" um Aktion zu definieren
3 [ 0 FFFFO00CH
4 [ 0 FFFFO00CH
5 [ [ FFFFO0OCH
5 i [ FFFFO00CH
7 [ 0 FrrFonopH |7 |
4| »
Zyklus Nockenschaltwerk [0 Gud
Anizahi der Nacken o
Husterese zur Yermeidung von [ 0 Girad
Jittereffekten =S
Referenzpasiion:
[ENCD (0) = bezogen auf den Lagegeber =
ok pbbrechen | lbemehmen e |

= 1 INFO:

Durch Drucken des Buttons , Hilfe” in den Fenstern , Einstellungen Nokken-
schaltwerk” und , Aktion definieren” 6ffnet sich eine Online-Hilfe.

Die entsprechenden Konfigurationen des Schaltwerkes sind mit folgenden Parametern
vorzunehmen:

Drive Funktion Wertebereich WE Parameter
Manager

Startoosi- Die Nockenpositionen kdnnen in beliebiger 0 743.x_

tion P Reihenfolge vorgegeben werden, miissen 214742.3"3647 0 CSTAP
sinnvollerweise aber stets innerhalb des (_CAM)
Zyklusses liegen. Es erfolgt keine Priifung
dieser Bedingung!

y Einheit: 0. 744.x_

Endposition | |nkremente (65536/Motorumdrehung) bei 2147483647 0 CENDP
Drehzahlregelung, benutzerdefiniert bei (_CAM)
Positionierung




IS

Manager

Aktion

Funktion

Schaltpunkte setzen, PLC-Merker setzen.
Durch Doppelklick auf die Spalte 6ffnet
sich das Aktionsfenster. Der Parameter ist
bitcodiert geméaB Tabelle 6.51.

Wertebereich

00000000H ...

FFFFFFFFH

WE

FFFFO000H

Parameter

745.x_
CACTN
(_CAM)

Zyklus
Nocken-
schaltwerk

Nach Ablauf des definierten Zyklus
(Umlauflange des Nockenschaltwerkes),
beginnt der Zyklus erneut.

Zuldssig nur bei Referenzposition CCENC =
ENCD, EGEAR. Bei CCENC = ACTP ist der
Zyklus abhdngig von der Istposition des
Lagereglers (z. B. bei Endlospositionierung:
Zyklus = Umlauflange) bestimmt.

Einheit:

Inkremente (65536/Motorumdrehung) bei
Drehzahlregelung, benutzerdefiniert bei
Positionierung

0..
2147483647

741_CCCYC
(_IN)

Anzahl der
Nocken

Nur die definierte Anzahl von Nocken wird
ausgewertet. Ist die definierte Anzahl
Null, so wird das Nockenschaltwerk nicht
bearbeitet.

742_CC-
NUM
(LIN)

Hysterese
zur Vermei-
dung von
Jittereffek-
ten

Sinnvollerweise ist die Nockenlange groBer
der Hysterese zu wahlen.

Einheit:

Inkremente (65536/Motorumdrehung) bei
Drehzahlregelung, benutzerdefiniert bei
Positionierung.

0..
2147483647

747_CCHYS
(_IN)

Referenz-
position

Hier wird die Positionsquelle, die das
Nockenschaltwerkes speist, eingestellt.
Folgende Einstellungen sind moglich:
,ENCD [0] = Nockenschaltwerkszyklus
bezogen auf den Lagegeber” := Der Zyklus
des Nockenschaltwerks wird durch die ak-
tuelle Position des Lagegebers bestimmt.
,EGEAR [1] = Nockenschaltwerkzyklus
bezogen auf den Leitgeber” := Der Zyklus
des Nockenschaltwerks wird durch den
externen Leitgeber bestimmt.

LACTP [2] = bezogen auf die Istposition”:

Der Zyklus des Nockenschaltwerks wird
durch die Istposition des Lagereglers
bestimmt.

ENCD ... ACTP

ACTP

740_
CCENC
(_CAM)

Aktion des Nockens definieren

Nach Doppelklick in der Spalte Aktion 6ffnet sich folgendes Fenster:

3.

DriveManager

Drehrichtungs-
abhangiges
Schalten

Aktion definieren x|
Nocken: () ‘

Drehrichtungsabhingiges Schatten:

| OFF (2) = In beiden Richtungsn =]

Hockenschaltwerk-Schaltpunkte setzen:

[~ CM1 o2 M3 T CMd

Fcs [CeMe T o7z [T cwMs

I~ 9 [~ CMi0 [~ CMi1 [~ CM12

[~ CM13 [~ CM14 [~ CM15 [~ CM1B

Schaltpunkte auf Ausginge setzen:

PLC-Merker setzen:

Auggange... |

1'ter Merker |255 [0...255]
2'ter Merker |255 [0...255]
THETT] sbbrechen | Hile |
Bedeutung Wertebereich

Aktivierung des Nocken nur bei
definierter Fahrtrichung. Folgende
Einstellungen sind méglich:

,NEG [0] = Nur in positiver Richtung”
:= Der Nocken schaltet nur in negativer
Drehrichtung.

,POS [1] = Nur in positiver Richtung”
:= Der Nocken schaltet nur in positiver
Drehrichtung.

,OFF [2] = In beiden Richtungen” :=
Der Nocken schaltet unabhangig von
einer Drehrichtung.

NEG ... OFF

WE

OFF

Parameter

750.x_CCDIR
(_CAM)
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Uber diese Funktion kann der Ausgang nach Erkennen der positiven, negativen oder

Fur jeden Nocken sind folgende Aktionen (auch mehrfach kombinierbar) méglich:

beider Flanken nach einer bestimmten Zeit wieder zuriick gesetzt werden.

Bit Default Aktion des Nockens

0 Deaktiv Schaltpunkt CM1 setzen/Ischen DriveManager Bedeutung Wertebereich  WE  Einheit Parameter

1 Deaktiv Schaltpunkt CM2 setzen/Ioschen Auswahl welche Schaltpunkte

) Deakti Schaltounkt CM3 setzen/lsch Maske fiir auf dem Sammelausgang

eaktiv chaltpun setzen/l6schen

3 Deaktiv SchaltEunkt CM4 setzen/I6schen egvr\:eistﬁjrrt]i{%ﬁ_ CVOGSd,\g Sa;?-g/iﬁ:k;sgfkie”e” EEFOF%H ) 0000H 737( _CCACMO)MX
- - gang Schaltpunkte werden ODER -

4 Deaktiv Schaltpunkt CM5 setzen/ldschen CMx verknpft und schalten den

5 Deaktiv Schaltpunkt CM6 setzen/I6schen Ausgang

6 Deaktiv Schaltpunkt CM7 setzen/Idschen Auswahl des . 738.x _
: P . Nockenaus- et das Verhalten des STD - HLDT STD ccosL

7 Deaktiv Schaltpunkt CM8 setzen/I6schen gangsverhaltens gang . (_CAM)

8 Deaktiv Schaltpunkt CM9 setzen/Idschen T
: " ’Z\‘zltdl‘::]ablztilven Ist die Zeit, nach der der 739.x _

9 Deaktiv Schaltpunkt CM10 setzen/léschen Ausgang wieder zuriick 0 -65536 0 ms CconT
. p Eventauswer- )

10 Deaktiv Schaltpunkt CM11 setzen/léschen tung gesetzt wird. (_CAM)

n Deaktiv Schaltpunkt CM12 setzen/IGschen Tabelle 6.52 Festlequng des Ausgangsverhaltens des Nockens

12 Deaktiv Schaltpunkt CM13 setzen/léschen

13 Deaktiv Schaltpunkt CM14 setzen/l6schen Einstellmﬁglichkeiten fiir 738.x _ CCOSL

14 Deaktiv Schaltpunkt CM15 setzen/Idschen . i

15 Deaktiv Schaltpunkt CM16 setzen/léschen I Einstellung

16 .23 255 Nummer des PLC-Merkers (0Oh - FFh) STD EIZEI?JIV(/QSZ%“Q wird bei steigender Flanke des Schaltpunktes 1 und bei fallender
24 ... 31 2 N PLC-Merk h - FFh
] - _55 - ummer des PLCMerkers (00 ) HIDT Ausgang wird bei steigender Flanke des Schaltpunktes 1 und nach Zeit t in Parameter
Tabelle 6.51 Aktionsregister der einzelnen Nocken 745.x_CACTN 739.x CCODT wieder 0
LODT Ausgang wird bei fallender Flanke des Schaltpunktes 1 und nach Zeit t in Parameter
HINWEIS: 739.x CCODT wieder 0
O || Zur Verhinderung von undefinierten Zustanden darf ein Merker (CMx oder HLDT Ausgang wird bei steigender und fallender Flanke des Schaltpunktes 1 und nach Zeit tin
PLC-Merker) nur in einem Nocken bzw. Aktionsregister verwendet werden. EIELIS TS PR GO

Tabelle 6.53 Nockenausgangsverhalten

Die Schaltpunkte kénnen auf Ausgange gesetzt werden. Hierzu ist der ausgewahlte
Ausgang dem Nockenschaltwerk (z. B.: 0S02 := CM4 (46)) zuzuweisen. Die Zuweisung
des Ausgangs wird in der Maske Ausgange (Button ,Ausgange”) vorgenommen.

Ausgangsverhalten des Nockenschaltwerks

Funktion

. Maglichkeit genaueres Ausgangsverhalten der Nocken festzulegen. Standard-
maBig wird der Ausgang bei positiver Flanke gesetzt und bei negativer Flanke
zurlick gesetzt.



Erlauterungen

. Hysterese
Zur Vermeidung von Jittereffekten kann eine Hysterse angegeben werden.
Beim ersten Erreichen des Nockens wird die Eintrittsposition gespeichert.
Wird der Nocken beispielsweise an der gleichen Position verlassen, erfolgt
die Deaktivierung des Nockenzustandes erst dann, wenn auch die Hysterese
(747-CCHYS) verlassen wird. Damit der Nocken eindeutig detektiert werden
kann, ist die Nockenldnge der max. Geschwindigkeit des Antriebes anzupas-
sen (Detektion im 1ms-Takt).

Eintrittsposition in den Nocken

Hysterese

\ Jitter Nocken
| /

Startposition Endposition

Verlédngerter Nockenzustand beim Wiederaustritt an der Eintrittsposition

N

Startposition

Endposition

Bild 6.59 Hysterese beim Nockenschaltwerk
. Synchronisation des Nockenschaltwerkes
— Synchronisation des Nockenschaltwerkes auf die aktuelle Position Gber
PLCMotion:
Durch eine positive Flanke des Merkers M75 wird das Nockenschaltwerk auf
die aktuelle Position synchronisiert.

— Synchronisation des Nockenschaltwerkes auf die aktuelle Position tber
Klemme:
Mit einer positiven Flanke an dem Eingang, der auf Start ,CAMRS (34) =

I T e
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Zyklus des Nockenschaltwerkes zurlicksetzen” parametriert ist, wird das
Nockenschaltwerk auf die aktuelle Position synchronisiert.

o Stoppen des Nockenschaltwerkes
Das Nockenschaltwerk wird Gber das Ablaufprogramm der PLC oder den Feld-
bus gestoppt. Wird die Anzahl der Nocken (Parameter ,,742-CCNUM-Anzahl
der Nokken”) zu Null gesetzt, so wird das Nockenschaltwerk angehalten.

. Versenden von CAN-Telegrammen
Das Nockenschaltwerk selbst versendet keine CAN-Telegramme. Durch das
Setzen der Merker 98 oder 99, den virtuellen Ausgangen OV0OO und OVO1 wird
ein Eventhandling zum CAN hergestellt (siehe Kapitel 6.5.1, , TxPDO-Ereignis-
steuerung”).

6.7  KP300 (friher KP200-XL) einstellen

Funktion Wirkung
. Festlegung der permanenten . Auswahl von wichtigen Istwerten
Anzeigen zur dauerhaften Ansicht
. Zusammenstellung des benutzer- . Auswahl von wichtigen Einstel-
definierbaren Parametersachge- lungen fur die Applikation
bietes _11UA

. Definition von zusatzlichen Ist-
werten im VAL-MenU

Benutzerdefiniertes Parametersachgebiet _11UA

. Das benutzerdefinierbare Sachgebiet _11UA ist nur im PARA-Men( in der Be-
dieneinheit KeyPad KP300 (friiher KP200-XL) sichtbar.

. Dem Parameter 13-UAPSP hinterliegt ein Datenfeld, in das max. 14 Parameter-
nummern zur Ansicht im Sachgebiet _11UA eingetragen werden kénnen.

. Es konnen keine Istwertparameter in dem Parametersachgebiet angezeigt
werden.

. Alle in diesem Sachgebiet angezeigten Parameter sind in Bedienebene 1 editier-
bar.
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ko 200KP300 X
UserApplikation (PARA] | User-&pplikation (vaL) | | » 1| Anesigen | KIL]
Folgende Parameter werden im Benutzerdefinierbaren Folgende Parameter werden zusatzlich im VAL-Menii
Sachgebiet [ 11U4] angezeigt: angezeigt:
Index Parameternummer I |ndn=._.:_4___ Parametemumm_er_ ~
o [ o 0
7l ] 1 0
o ; 0
B ] B 0
8| o 8 ]
- O.: r_| 1 [ a n \_'
< | < |
Abbrechen ‘ } ] Ok ‘ Abbrechen ] ‘
Bild 6.60  Konfiguration des benutzerdefinierbaren Parametersachgebiets Bild 6.61 Konfiguration benutzerdefinierbarer Istwerte im VAL-MenU
DriveManager Wertebereich Parameter DriveManager Wertebereich Parameter
o ; o 13.x_ § oo . - 12.x_
Use;—Aplekatlon P(]PAE_A) fiir benutzerdefinierba- 0. 999 0 UAPSPX ILii\?vrerAtgalz”;?gt:eon (VAL) fiir benutzerdefinierbare 0. 999 0 UAVAL x
res Parametersachgebiet (_KPAD) (_KPAD)
Benutzerdefinierbare Istwertanzeige Display fur Daueristwertanzeige und Bargraph

o Die benutzerdefinierbaren Istwerte sind nur im VAL-Men( der Bedieneinheit
KeyPad KP300 (friiher KP200-XL) sichtbar.

o Dem Parameter 12-UAVAL hinterliegt ein Datenfeld, in das max. 14 Parameter-
nummern zur Ansicht im VAL-MenU eingetragen werden kénnen.

[J  nicht aktiv (Low-Pegel)

. Es konnen auch editierbare Parameter angezeigt werden.

. Alle hier eingetragenen Parameter sind in Bedienebene 1 sichtbar. B aktiv (High-Pegel)

Bild 6.62 Display far Daueristwertanzeige und Bargraph



Daueristwertanzeige und Bargraph kdnnen getrennt zur Anzeige von Istwerten verwen-
det werden. Der Bargraph wird zur Statusanzeige von Systemwerten oder zur tendenzi-
ellen Ansicht von einzelnen Istwerten verwendet. Die Daueristwertanzeige wird direkt
bei Eintritt in das VAL-MenU (MenU der Istwerte) angezeigt. Die Eingabe eines Indices ist
nur bei Feldparametern, also einem Parameter mit mehreren Eintrdgen vorzunehmen. Bei
allen anderen Parametern ist sie auf O zu setzen.

Userdpplikation [vaL]  Arzeigen | 4]
Parameter fiir:
Hr. Index
D avenistwertanzeige !_?? . I_U
Bargraph ;_?? > !_g

Die Angabe des Index ist nur fiir
Feidparametar notwendig.

Abbrechen I

Bild 6.63 Konfiguration der Daueristwert- und Bargraphanzeige

DriveManager Wertebereich WE Parameter
Daueristwertanzeige 1.999/0 360_DISP /375_DPIDX
Nr. / Index P 400/0 (_KPAD)

55
Bargraph 361_BARG/ 374_BGIDX
Nr. / Index 900 170/ (_KPAD)

I T e
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Einstellmdglichkeiten fir 360-DISP und 361-BARG

Funktion Parameter  Bedienebene oo pppg
KP KP
Drehmomentistwert 14 ACTT 2 v v
Drehzahlistwert 77 SPEED 2 v v
Zwischenkreisspannung 405 DCv 2 v v
Aktueller Istwert der Regelung 400 ACTV 2 v
Aktueller Sollwert der Regelung 406 REFV 2 v v
Effektivwert des Scheinstromes 408 APCUR 2 v v
Systemzeit nach dem Einschalten 86 TSYS 3 v
Betriebsstunden Positionierregler 87 TOP 3 v
égz‘;é:de der digitalen Ein- und Aus- 419 10STA ) v v
Gefilterte Eingangsspannung ISA00 416 ISAO 4 v
Gefilterte Eingangsspannung ISAO1 417 ISA1 4 v
Gefilterter Eingangsstrom ISA00 418 [ISAO 4 v
Mﬁgortemperatur bei KTY84-Auswer- 407 MTEMP 5 v
Innenraumtemperatur 425 DTEMP 2 v v
Ktihlkorpertemperatur 427 KTEMP 2 v v
Gefilterte Ausgangsspannung 420 0SA00 4 v
Tabelle 6.54 Einstellungen fur Daueristwertanzeige und Bargraph
Normierung der Parameter bei Anzeige im Bargraph
Parameter Funktion W_irkuryg/ Bezugswert
Hinweise
SPEED aktuelle Istdrehzahl nur Rechtslauf (nur positive Max. Drehzahl

Werte)

APCUR aktueller Scheinstrom

2%

Tabelle 6.55 Normierung der Parameteristwerte
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. Wirkung/
Parameter Funktion . Bezugswert
Hinweise
Spannung oder Strom am analogen
ISAQ Eingang ISA00 10V/20mA
Spannung am analogen Eingang
ISA1 ISAO1 10V
Motortemperatur nur bei o
MTEMP aktuelle Motortemperatur linearer Auswertung (PTC) 200 °C
< 15 kW: Temperaturen > 100
°C im Endstufenmodul ent-
sprechen Temperaturen > 85
°C am Khlkérper und fiihren
P zur Abschaltung ®
KTEMP aktuelle Kihlkorpertemperatur > 15 kKW: Temperaturen >85 200 °C
°C flihren zur Abschaltung, da
der Temperatursensor direkt
auf dem Kiihlkérper montiert
ist
DTEMP aktuelle Innenraumtemperatur Innenraumtemperatur > 85 °C 200 °C
fihren zur Abschaltung
Bezugswerte abhangig von
- ; Gerateausfiihrung
DCV Zwischenkreisspannung CDB32.xxx 500V 500V /1000 V
CDB34.xxx 1000V
ACTT aktuelles Istdrehmoment Max. Drehmoment

Tabelle 6.55 Normierung der Parameteristwerte
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6.8 Istwerte
1 m =
lstwerte. . |
6.8.1  Temperaturiberwachung
Funktion Wirkung
. Visualisierung der Gerate- und
Motortemperaturen
[ _tswerte x
| Gerat | Optiah I CaNopen |
Kihlkorper [*C] -
Inmenraum [*C) -
Matar Nur KTY34] [°C) -
Bild 6.64 Istwertanzeige Temperaturen
DriveManager Bedeutung Einheit = Parameter
Kiihlkorper Kiihlkérpertemperatur der Positionierregler °C 42(7_\5LEL')\/|P
Innenraum Innenraumtemperatur der Positionierregler °C 42(5—313\@

Tabelle 6.56 Parameter Temperaturen




DriveManager

Motor

Bedeutung

Motortemperatur. Wird nur angezeigt, falls der
Motor mit einem linearen Temperatursensor
KTY84-130 ausgestattet ist und die Auswertung
parametriert ist, siehe Kapitel 6.4.3.

Eine Warnschwelle ist programmierbar (siehe
Kapitel 6.9.2)

Bei Uberschreitung von 150°C erfolgt eine paramet-
rierbare Fehlermeldung (siehe Kapitel 6.9.1)

Einheit

°C

Parameter

407-MTEMP
(_VAL)

6.8.2  Geratedaten

Funktion

Wirkung

. Bereitstellung aller Daten des
Positionierreglers

o Eindeutiges Identifizieren des
Positionierreglers und der Gera-
tesoftware

Tabelle 6.56 Parameter Temperaturen

I T e
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Die Geratedaten geben Informationen Uber Hardware und Software, die im Fall des
Supports per Telefon bereit zu halten sind.

Die Geratedaten konnen auch teilweise von den Typenschildern abgelesen werden.

[ tswerte x|

lI Option I CéMopen I

Temperaturen | G

Softwareversion: Y130 -1
C5: 5474H
Seriennummer: 043601160

Datensatzbezeichnung |

Zwischenkreizspannung [¥]

Zeit
Betriebsstunden _ 191 h
Zeit nach Einzchalten 142 mir
Bild 6.65 Karteikarte Geréatedaten

DriveManager Bedeutung Wertebereich Einheit Parameter
) ) N 92-REV
Softwareversion Softwarereversion (_STAT)
Softwareversion Versionsindex als Zusatz zur Versions- . 106-CRIDX
- Zusatz -xx nummer (_STAT)
. « 115-CSXOR
Cs: Checksumme XOR (_STAT)

Tabelle 6.57 Parameter Geradtedaten
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DriveManager Bedeutung Wertebereich Einheit Parameter
Seriennummer Seriennummer des Gerates * 1(2_75%?\'T\I)R
E;Ei?}sua;ébe_ Datensatzname 0-28 Zeichen 8?_2‘8’,&?5
Z;\;izﬂz]ir;kreis- Aktuelle Zwischenkreis-Gleichspannung * % 4?3/2'3\/
Betriebsstunden * h E(SEVTAOLI;
Erschahen vossss | mn |0

*) Der Wertebereich ist bei einem Istwert nicht von Bedeutung

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF 138

INFO:

O || Ausfihrliche Informationen zu den Optionsmodulen finden Sie im jeweiligen
Benutzerhandbuch (z. B. PROFIBUS-Benutzerhandbuch) bzw. in den Monta-
geanleitungen.

Zunachst werden die Daten des Optionsmoduls angezeigt. Diese bestehen auf dem
erkannten Modul und, falls vorhanden, der Softwareversion des Moduls.

Tabelle 6.57 Parameter Gerdtedaten

6.8.3  Option

Funktion Wirkung

DriveManager Bedeutung Parameter
Kennung eines angeschlossenen Moduls. Mégliche
Anzeigen sind: )
Modul NONE: kein Modul angeschlossen 57(9 gFI:TT)M
PROFI: PROFIBUS-Kommunikationsmodul CM-DPV1 -
101: E/A-Klemmenerweiterungsmodul UM-8140
Softwareversion des angeschlossenen Optionsmoduls. Ein 576-0P1RV
Softwareversion Wert von 0.00 zeigt an, dass das Modul keine Software (_OPT)
beinhaltet. -

. Bereitstellung aller Daten eines .
angeschlossenen Optionsmoduls

Eindeutiges Identifizieren des
angeschlossenen Optionsmoduls

* Statusanzeige

[ stwerte x|
Temperaturen I Gerdt  Option I CaMopen I

Daten des Optionsmoduls:

Modul  E/a-Maodul (UM-E140)
Softwareversion: 000

Bild 6.66 Statusanzeige Optionsmodul, hier des E/A-Moduls UM-8/40
Der Einsatz folgender Module ist mdglich:

. PROFIBUS-Feldbus-Modul CM-DPV1

. Kommunikationsmodul UM-8140

Tabelle 6.58 Parameter der Optionsmodul-Kennung

Die weitere Anzeige ist abhangig vom jeweiligen Modul.

Statusanzeige fur das PROFIBUS-Modul CM-DPV1

Neben der Optionskennung wird bei dem PROFIBUS-Kommunikationsmodul das tber
den Feldbus Ubertragenden Steuer- und Statuswort angezeigt.




Temperaturen | Gerat

Daten des Optionsmoduls:

CaMopen |

Modul:  Profibuz DF [CM-DPWT)

Softwareversion:  1.65

ProzeRdatenkanal - Konfiguration

FasyD rive TablePos [Positionienung mit Fahrsatztabelle]

Steuerwaort FZD - B

Statuzwort Profibus

Parameter: PBSTA-539[0]

Bild 6.68 Bitcodierte PZD-Anzeige

Erldauterungen

Bild 6.67 Statusanzeige fir das PROFIBUS-Kommunikationsmodul CM_DPV1
DriveManager Bedeutung Parameter
E;T%ezf)i?iteg}(a_ Aktive EasyDrive-Betriebsart. Auswahl im Meni , Bussys- 589_OPCFG

) 9 teme/PROFIBUS”, siehe Kapitel 6.5.2 (_OPT)
ration
Anzeige des hexadezimal codierten EasyDrive-Steuerwor-
Steuerwort tes mit den PZD's 1-6. 598.x_PBCTR.x
PZD1-6 Durch ,Klick” auf das jeweilige PZD wird dieses bitcodiert (_OPT)
und teilweise mit Textanzeige dargestellt.
Anzeige des hexadezimal codierten EasyDrive-Statuswor-
Steuerwort tes mit den PZD's 1-6. 599.x_PBSTA .x
PZD1-6 Durch ,Klick” auf das jeweilige PZD wird dieses bitcodiert (_OPT)
und teilweise mit Textanzeige dargestellt.

Tabelle 6.59 Parameter der Statusanzeige des PROFIBUS-Moduls CM_DPV1

I T e
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. Eine detaillierte Diagnose des Bussystems ist nur mit handelstblichen Busana-
lysatoren méglich. Hier ist lediglich die Uberpriifung der Steuer- und Statusin-

formation maoglich.

» 1 INFO:

l» Ausftihrliche Informationen zur PROFIBUS-Kommunikation finden Sie im Be-

nutzerhandbuch CM-DPV1.
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6.8.4  CANopen Feldbus-Status

Funktion

Wirkung

. Bereitstellung des Status der .
CANopen-Kommunikation

Temperaturen I Gerat I Option

Aktive Betriehsart:

Fas_l,lDrive TablePos [Positionierung mit Fahrsatztabelle]

Hetzwerkzustand:

|'|2? - Pre-Operational

Steuerwort [Byte 1-0]

Erweitertes Steuenwort [Byte 3-2]

[nur Easy Drive]

Statuswort [Byte 1-0]

Erweitertes Statuzwart [Byte 3-2) ARABH

[nur Easy Drive]

aaa4H |
aaaaH |

BC268H

e et

Eindeutiges Identifizieren der
korrekten DatenUbertragung

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF 140

DriveManager Bedeutung Parameter
Netzwerkzustand Aktueller Zustand des Netzwerkes S(E;SCX,\'\‘/;T
St (B ) Hexadezimal codiertes Steuerwort der CANopen-Kommu- 573-H6040

Y nikation (_CAN)
Erweitertes Steuerwort Erweitertes hexadezimal codiertes Steuerwort der 574-H223E
(Byte3-2) CANopen-Kommunikation bei EasyDrive-Betriebsarten. (_CAN)
Hexadezimal codiertes Statuswort der CANopen-Kommu- 572-H6041
Statuswort (Byte1-0) nikation (_CAN)
Erweitertes Statuswort Erweitertes hexadezimal codiertes Statuswort der 575-H223F
(Byte3-2) CANopen-Kommunikation bei EasyDrive-Betriebsarten. (_CAN)

Durch ,Klick" auf das jeweilige Steuer- oder Statusbyte wird dieses bitcodiert und teilweise mit Textanzeige
dargestellt, siehe Bild 6.63.

Tabelle 6.60Parameter CANopen-Feldbus-Status

Erlauterungen

Bild 6.69  Status der CANopen-Kommunikation
DriveManager Bedeutung Parameter
Ge_rategdre;se . . Gerateadresse, resultierend aus der Summe der Hard- 571-CAADR
(teilweise nicht in Funkti- ) .
: warecodierung und der Softwareeinstellung (580-COADR). (_CAN)
onsmaske angezeigt)
Aktive Betriebsart Aktive (gewdhlte) CANopen-Betriebsart 65(3_CH:,8)61

Tabelle 6.60Parameter CANopen-Feldbus-Status

. Eine detaillierte Diagnose des Bussystems ist nur mit handelstblichen Busana-
lysatoren méglich. Hier ist lediglich die Uberpriifung der Steuer- und Statusin-
formation maglich.

» 1 INFO:

l» Ausfuhrliche Informationen zur CANopen-Kommunikation finden Sie im
CANopen-Benutzerhandbuch.




6.8.5  Filter fur IstwertgroBen Parameter Einstellung

Funkti Wirk H2274 628 Drehmomentistwert EasyDrive
unktion Irkung Tabelle 6.62 Einstellungen des Selektors
. Bereitstellung zweier gefilteter
IstwertgroBen
. Wertebe- .y .
DriveManager Bedeutung reich WE  Einheit Parameter
Auswahl der GroBe die mit Filterzeit
plwert aus 298 _ IFTIME in 299 _IFOUT o OFF 29Z'XC—A',5)5EL
angezeigt wird. _
e 7 Filterzeit T von PT1 Filter fir Istwert
IFS'&‘*/;I;" derin 297" _IFSEL ausgewahlt 0- 1000 10 ms 298('X5)\%'ME
wurde. -
Anzeige fir Zeigt die ausgewahlten GroBen aus i i
gefilterten 297 _IFSEL mit der Filterzeit aus 33227234 0 299(')(\;1{?“
Iswert 298 _IFTIME an. -

Tabelle 6.61 FiltergréBen

Einstellmoglichkeiten flr 297.x _ IFSEL

Parameter Einstellung

SPEED 77_Speed
VMOT 404 Motorspannung eff., muss mit sqrt(3)/sqrt(2) multipliziert
DCV 405 Zwischenkreisspannung
REFV 406 Aktueller Drehzahlsollwert
APCUR 408 Scheinstrom
VLACT 752 Istdrehzahl in Geschwindigkeitseinheiten
POACT 754 Istposition in Wegeinheiten
POREF 755 Sollposition in Wegeinheiten
PODIF 756 Schleppfehler in Wegeinheiten
H22A0 672 Istwert eff. Scheinstrom
H22A1 673 Istwert Analogeingang ISAQ in mV
H22A2 674 Istwert Analogeingang ISAT in mV

Tabelle 6.62 Einstellungen des Selektors

a
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6.9  Warnungen/Fehler

1 B Fehler i amung... |

6.9.1 Fehlermeldungen

Funktion Wirkung

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF 142

Meldung von Fehlern

CDE, CDB: CDF:

Schnelles Finden der Fehlerursa-
che und Festlegen der Reaktion
des Antriebs auf eine Stérung

. Anzeige und Ricksetzen von Sto- .
rungen des Antriebssystems

. Einstellung der Fehlerreaktionen

2
B ~Letzter Fehler
Fehler IW Diagnoze |
Zeitpunkt I_EI— mik

Fehler riickzetzen |

Fehlerreaktionen ... I

—Fehlerhistone

2 -letzter IE-F'DS-245,SDh_ Diagnoze |
3-letzter I OFF- 1,90k Diagnosze |
4 -letzter I OFF- 190k Diagniose |

Bild 6.70 Register , Warnungen/Fehler”

Uber die Status-LED's der Regler und dem DriveManager kénnen Fehlermeldungen
erkannt und ausgewertet werden. Blinkt die rote LED H1, so liegt ein Fehler vor.

Die Reaktion auf einen Fehler kann je nach Fehlerursache parametriert werden.

Blinkcode der Anzeige Fehlerursache
roten LED (H1) KeyPad

1x E-CPU, diverse Sammelfehlermeldung

2x E-OFF Unterspannungsabschaltung

3x E-0C Uberstromabschaltung

4x E-OV Uberspannungsabschaltung

5% E-OLM Motor iberlastet

6x E-OL Gerat Uiberlastet

7x E-OTM Motortemperatur zu hoch

8x E-OTI Kuhlkorper-/Geratetemperatur zu hoch

Tabelle 6.63Stérmeldungssignalisierung

> INFO:
l» Weitere Fehlernummern und maogliche Ursachen entnehmen Sie bitte dem
Anhang.

Darstellung der Fehlerhistorie

Es werden die zuletzt aufgetretenen 4 Fehler in der Historie gespeichert. Jeder Fehler
wird mit Fehlerort-Nummer sowie der Fehlerzeit bezogen auf den Betriebsstundenzahler
gespeichert.



Nach jedem Fehler rolliert der Fehlerspeicher und der Fehlerparameter zeigt die letzte
Stérung an.
Ansicht der Fehlerhistorie im DriveManager

Die Fehlerhistorie wird in der Funktionsmaske ,Fehler/Warnung” angezeigt. Uber den
Button , Diagnose” wird die Fehlerursache im Detail beschrieben sowie AbhilfemaBnah-
men vorgeschlagen.

Warnungen/Fehler

~Letzter Fehler

Fehler I OFF- 1,90k Diagnoze |
Zeitpunkt I 0 it

Fehlemeaktioner ... | Fehler riickzetzen I

~Fehlerhistorie

2 -letzter IE-F'DS-245,E|Dh_ Diagnoze |
3-letzter I OFF- 1,90k Diagnose |
4 -letzter I OFF-1.90k Diaghoze |

Bild 6.71 Darstellung der Fehlerhistorie im DriveManager

E-OTM-1,191h

Zeitpunkt des Fehlers
bezogen auf den Betriebs-
stundenzahler

Fehlerort-Nr. (Fehlerursache)

Fehler

I T e
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. Wertebe- ..
DriveManager Bedeutung reich WE  Einheit Parameter
Letzter Fehler - 0.. 95-ERR1
Fehler Letzter aufgetretener Fehler 65535 0 h (_ERR)
Letzter Fehler - Systemzeit bei Auftreten des letzten 0.. 0 min 94-TERR
Zeitpunkt Fehlers 65535 (_ERR)
Fehlerhistorie - . 0.. 96-ERR2
) -letzter zweitletzter Fehler 65535 0 h (_ERR)
Fehlerhistorie - q 0.. 97-ERR3
3 -letzter drittletzter Fehler 65535 0 h (_ERR)
Fehlerhistorie - ) 0.. 98-ERR4
4 -letzter viertletzter Fehler 65535 0 h (_ERR)

Tabelle 6.64Parameter der Fehlerhistorie

Fehleranzeige beim KeyPad

Fehlerort-Nr.

Fehler

Bild 6.72 Fehleranzeige beim KeyPad
‘o INFO:

KeyPad angezeigt werden, befindet sich im Anhang.

Eine Auflistung der Fehler- und Warnmeldungen, die im DriveManager oder
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Quittierung und Zurticksetzen von Fehlern

Fehler kdnnen auf verschiedene Arten quittiert und zurtickgesetzt werden:

. Steigende Flanke am digitalen Eingang ENPO

. Steigende Flanke an einem programmierbaren digitalen Eingang mit Einstellung

des Funktionsselektors auf RSERR

. Schreiben des Wertes 1 auf den Parameter 74-ERES Uber Bussystem oder tber

entsprechendes Bit im Steuerwort

. Im DriveManager im Register ,Fehler/Warnung” durch Betatigung des Buttons

Fehler riicksetzen”
. Im PLC-Ablaufprogramm mit dem Befehl ,SET ERRRQ=1"

Fehler und ihre Fehlerreaktionen

Fehler 16sen verschiedene Reaktionen aus. Fur jeden Fehler ist diese einstellbar.

3.

Bild 6.73

Unterspannung Unrichter IHALT [2] = Endstute spemren j
[Iberspannung Limichter ILD CKH [4] = Endstufe spemren, gegen Wiederanlauf sichern j
Uberstrom Umnrichter I LOCKH [4] = Endstufe sperren, gegen ‘Wiederanlauf sichern j
(bertemperatur Matar I LOCKH (4] = Endshufe sperren. gegen Wiederanlauf sichern j
lst-Abschaltung Matar ILD CKH [4) = Endshufie spemren, gegen Wiederanlauf sichern j
Externe Fehlermeldung ISTDP [3) = Bremsen mit Fehlerstoprampe =1
Drahtbruch bei 4... 20 m4, ISTDP (3] = Bremzen mit Fehlerstoprampe j
Vertauschte Endschalter ISTDF‘ (3] = Bremsen mit Fehlerstoprampe j
Endzchalter angefahien [ j

Softwareendschalter
Positionierung

Schleppfehler
PLC-&blaufprogramm

Zeitverzogenng Fehlermeldung E-OC-1

ISTDF‘ 3] = Bremsen mit Fehlerstoprampe

, Schrelhalt durchiubren

I STOF (3] = Bremzen mit Fehlerstoprampe

IWAHN [1]=Wammeldung ausldsen

IHALT [2] = Endstufe speren

_ 0 ms

K1 NEINE]

Fehlerstoprampe... |

ok

Abbrechen | Qhernehmenl
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DriveManager Wertebereich WE Parameter
Unterspannung Urichter NOERR ... RESET HALT 51(2_—ERR‘F?)FF
Uberspannung Umrichter HALT, LOCKH, RESET LOCKH 51(&2;8\/
Uberstrom Unrichter HALT, LOCKH, RESET LOCKH 51(3_—EE'R()’C
Ubertemperatur Motor HALT ... RESET LOCKH 51?_—;3; M
Ixt-Abschaltung Motor NOERR ... RESET LOCKH 51?_—;%"”
Externe Fehlermeldung NOERR ... RESET STOP 52(4_—EF;‘§)XT
Drahtbruch bei 4 .. 20 mA WARN ... RESET STOP 52?_—;‘4‘4“
Vertauschte Endschalter NOERR ... RESET STOP 53(5_—EF;‘RL)5X
Endschalter angefahren NOERR ... RESET STOP S?ilE_RRI%)LS
Softwareendschalter NOERR ... LOCKS WARN 54(3_—&';;’“
Positionierung HALT ... RESET STOP 53(6__ERR-’§)OS
Schieppfehler NOERR ... RESET WARN 54(2_—EF;'FE)LW
PLC-Ablaufprogramm WARN ... RESET HALT 54(1__;;—;&
éﬁir:\éegggé;ung Fehlermel- 0. 1000 0ms SAIEE'IF'{I;{())C

Einstellung der Fehlerreaktionen

Tabelle 6.65Parameter der Fehlerreaktionen fir die Stérmeldungen




Erlauterungen

. Die Funktionalitat der Fehlerreaktion ist in folgender Tabelle beschrieben.

. Beim Schalten in der Motorleitung am Motorausgang des Positionierreglers
kommt es bei aktiver Endstufe oder noch erregtem Motor zu kurzzeitig hohen
Spannungen und Strémen. Diese kbnnen zwar die Endstufe des Positionier-
reglers nicht zerstoren, fihren jedoch mitunter zur Fehlermeldung E-OC-1.

Die Endstufe wird bereits bei Erkennung des Uberstroms mit Meldung E-OC-1
deaktiviert. Durch die programmierbare Zeitverzdgerung TEOC wird die
Fehlermeldung zurlickgehalten und nach Ablauf der Zeit Uberprift, ob die
Hardwarefreigabe ENPO noch gesetzt ist. Ist dies der Fall, so wird die Fehler-
meldung signalisiert.

. Die Fehlerstopprampe ist in einer separaten Registerkarte parametrierbar,
hierzu siehe Kapitel 6.2.3.

BUS KP/DM Funktion
0 NOERR keine Reaktion

BUS KP/DM

5 LOCKS

Funktion

Antrieb mit Fehlerstopprampe auf 0 1/min abbremsen, anschlieBend Endstufe
sperren. Gegen Wiederanlauf sichern.

Liegt der Fehler nicht mehr vor, so kann nach Bestatigung der Fehlermeldung das
Gerat neu gestartet werden. Bei programmiertem Autostart (7-AUTO=0N) wird ein
selbstandiger Start des Gerates verhindert.

6 RESET

Endstufen sperren und auf Fehlerriicksetzen durch Netz aus/ein warten.
HINWEIS:

Dieser Fehler kann nur durch Netz aus/ein quittiert werden!

Nach einem Reset fiihrt das Gerat eine Initialisierungs- und Selbsttestphase durch.
Wahrend dieser Zeit bricht es Busverbindungen ab und erkennt keine Signaldnde-
rungen an den Eingangen. Die Ausgange nehmen zusatzlich ihre hardwareseitige
Ruhelage ein. Der Abschluss einer Initialisierungs- und Selbsttestphase kann tiber
einen digitalen Ausgang mit ,Gerat betriebsbereit” angezeigt werden.

Liegt der Fehler nicht mehr vor und meldet sich das Gerat nach dem abgeschlosse-
nen Reset betriebsbereit, so kann das Gerdt neu gestartet werden. Bei program-
miertem Autostart (7-AUTO=0N) startet das Gerat selbstandig.

Warnung (Meldung) auslosen, keine weitere Reaktion bzgl. des Antriebs.

Diese Warnung ist nicht gleichbedeutend mit den Warnmeldungen unter Kapitel
6.9.2.

HINWEIS:

Bei der Fehlerreaktion , Softwareendschalter” wird entgegen der allgemeinen
Definition ein Schnellhalt ausgefiihrt.

1 WARN

Tabelle 6.66Bedeutung der Reaktionen auf Fehler

6.9.2  Warnmeldungen

Endstufe sperren.

Liegt der Fehler nicht mehr vor, so kann nach Bestatigung der Fehlermeldung das
Gerdt neu gestartet werden. Bei programmiertem Autostart (7-AUTO=0N) startet
das Gerdt nach der Quittierung selbstandig.

2 HALT

Antrieb mit Fehlerstopprampe auf 0 1/min abbremsen, anschlieBend Endstufe
sperren.

3 STOP Liegt der Fehler nicht mehr vor, so kann nach Bestatigung der Fehlermeldung das
Gerdt neu gestartet werden. Bei programmiertem Autostart (7-AUTO=0N) startet
das Gerdt nach der Quittierung selbstandig.

Endstufe sperren und gegen Wiederanlauf sichern.

Liegt der Fehler nicht mehr vor, so kann nach Bestatigung der Fehlermeldung das
Gerat neu gestartet werden. Bei programmiertem Autostart (7-AUTO=0N) wird ein
selbstandiger Start des Gerates verhindert.

4 LOCKH

Tabelle 6.66Bedeutung der Reaktionen auf Fehler
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6 Allgemeine Softwarefunktionen

Funktion Wirkung
. Beim Uberschreiten von einstell- o Eine bevorstehende Stérung des
baren Grenzwerten fur verschie- Antriebssystems wird friihzeitig
dene Istwerte der Positionierreg- an die Steuerung der Anlage
ler oder des Motors wird eine signalisiert.

Warnung ausgegeben.

Warmnungen
2 ™ Status I 0 Hex

Wamzchwellen .

Bild 6.74  Anzeige der Warnungen im Register ,\Warnungen/Fehler”
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Warnmeldungen setzen sich selbstandig zuriick, sobald die Ursache fur die Warnung

nicht mehr besteht. Sie werden gemeldet oder ausgewertet Uber:

. Digitale Ausgange

o Feldbus-Statuswort

. PLC-Ablaufprogramm

. DriveManager-Statusanzeige

Die Warnmeldungen werden im DriveManager gemaB folgender Tabelle hexadezimal
codiert im Parameter 122-WRN angezeigt.

Hex-
Warnun Funktion Bit
9 Wert
Warnmeldung, wenn die Kiihlkdrpertemperatur den Wert in Parameter
worl 500-WLTI {iberschritten hat 0001H 0
Warnmeldung, wenn die Innenraumtemperatur den Wert in Parameter
WOTD | 501-WLTD iberschritten hat 0002H | 1
Warnmeldung, wenn die Motortemperatur den Wert in Parameter 502-
WOTM WLTM dberschritten hat 0004H 2
Warnmeldung, wenn die Zwischenkreisspannung den Wert in Parameter
1oy 504-WLOV iiberschritten hat ot 5
Warnmeldung, wenn die Zwischenkreisspannung den Wert in Parameter
wov 503-WLUV unterschritten hat 0010H 4
Warnmeldung, wenn die Ausgangsdrehzahl den Wert in Parameter 505-
e WLS Gberschritten hat ez 2
Wis \I{Vammelldung, wenn der Scheinstrom den Wert in Parameter 506-WLIS 0040H 6
tiberschritten hat
WIIT Warnmeldung, wenn [#*t Integrator des Gerates aktiv 0080H 7
reserviert 0100H 8
WIT Warnmeldung, wenn Ixt-Integrator des Motors aktiv 0200H 9
WLTQ Warnmeldung, wenn das Drehmoment den Wert in Parameter 507-WLTQ 0400H 10

liberschritten hat

Tabelle 6.67 Hexadezimale Darstellung der Warnmeldungen

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF

Warnmeldungen sind mit einer Hysterese versehen:

Physikalische GroBe Hysterese

Spannungen Unterspannung -0V /+ 10V
P g Uberspannung - 10V /+ 10V
Temperatur -0°C/+5°C
Frequenz +0Hz/-1Hz

Tabelle 6.68Hysterese der Warnmeldungen

Warnschwellen

Warnschwellen legen fest, wann eine Warnung abgesetzt werden soll.

3 x
n Kiiblkarperternperatur 100 ‘C

Innenraumtemperatur ISD— C

Matortemperatur [Mur KTvE4-130] I‘ISD— C

Matorschutz I_D— 4

Unterspannung I_D— W

Uberspannung 800 W

Drehaahl [32767__ 1smin

Scheinstiom IF A

Drrehmoment lm Mm (Optionen ... |

............ i I Abbrschen | ibemehmen |

Bild 6.75 Warnschwellen
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DriveManager Wertebereich WE Einheit Parameter
Kuhlkdrpertemperatur 5...100 100 °C ?OS\I—A\/;,L\IT)I
Innenraumtemperatur 5..80 80 °C S((Tvvx\g;?
Motortemperatur (nur KTY84-130) 5..250 180 °C SFZVVXVFL_L,)VI

503_WLUV
Unterspannung 0...800 0 V (_WARN)
Motorschutz (prozentual vom 0. 100 0 o 337_WLITM
Integratormaximalwert) ° (_WARN)
Y 504_WLOV
Uberspannung 0...800 800 % (_WARN)
Drehzahl 0..32767 32767 {/min (50\;’@%?

: 506_WLIS
Scheinstrom 0...1000 1000 A (_WARN)
Drehmoment -10000 ... 10000 10000 Nm 5(O7VVXVRLIE$
Einschaltverzogerung (Option fiir 0. 10 0 s 508_TWLTQ
die Warnmeldung ,Drehmoment”) (_WARN)

Tabelle 6.69 Parameter Warnschwellen

I T e
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6 Allgemeine Softwarefunktionen

Jede Warnung kann auf jeden digitalen Ausgang ausgegeben werden.

Die Warnung Motortemperatur (WLTM) weist auf eine Uberlastung des
Motors hin.

Die Warnung Geratetemperatur (WLTI) bezieht den Temperaturwert vom
Sensor auf dem Kuhlkoérper bei den Endstufentransistoren bzw. bei kleinen
Reglern direkt aus dem Endstufenmodul.

Aufgrund hoher Losbrech- bzw. Anlaufmomente kann es erforderlich sein,
die Warnschwelle Drehmoment erst bei langerer Uberschreitung des Schwell-
wertes zu aktivieren. Dies kann mit Parameter 508-TWLTQ , Einschaltverzdge-
rung far Warnschwelle Drehmoment” erfolgen.

Unterschreitung bzw. Uberschreitung der Zwischenkreisspannung 16st die
Warnung Unterspannung (WLUV) bzw. Uberspannung (WLOV) aus.

Das Statuswort 122-WRN bildet sich aus den anstehenden Warnmeldungen.
Es wird im Warnungen/Fehler-Fenster angezeigt.
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7 Anwenderprogrammierung

B8l 1-CDE 32.004 einstellen

&L &,

7. 1 P I_C_ FU n ktl O n a | Itat Erstinbetriebnahme... ‘ Grundeinstellungen... | Enweitert >

Voreingestellte Losung:

Drehmomentregelung, +/-10% Sollwert, Steuern Liber Klemme

Die PLC-Firmware enthalt eine Routine zur sequentiellen Bearbeitung eines benutzerpro- _@ LaRsHe
grammierbaren Ablaufprogramms. IRAFEE V_\ _‘ -
. . . Eingange... Resolwer-historgeber,
Anzahl der Programme im Geratespeicher: 127 %” | | Fesolvr zgeseber |
Ausgange... Solwert/Rampen... Regelung... Matar und Geber...
Anzahl der Befehlszeilen pro Programm: 498
s 4 Bo [}
Bearbeitungszeit pro Befehlszeile: 1..50 ms Bussysteme... | | Nackenschalwerk... | | KP200/KP | L. |
Das Ablaufprogramm ermaoglicht: I T E
prog g [ | [ g | 2
° Starten der Motorregelung Istwerte.. | Fehler w arnung.. | Handbetrieb.. | Passwiiter... I
. Sollwertvorgabe fur die Motorregelung (Drehmomente, Drehzahlen, Position) Einstollung im Garit sasichorn | Abbrosben | ife |
. Setzen/Lesen von analogen und digitalen Aus-/Eingdngen
° Lesen/Schreiben von Parametern Bild 7.1 DriveManager-Hauptfenster
. Mathematische Operationen (+,-,*, :, #, <, >, modulo, abs, round)
. Logische Verkntpfungen (UND, ODER, Exklusiv ODER)
. Zeit- oder Zahlerfunktionen
. Einachs-Positioniersteuerung
. Unterprogramme
. Eventauswertung
. Aufruf Unterprogramm bei Start und Stop
Ein installierter DriveManager ist VVoraussetzung zur Arbeit mit der PLC-Funktonalitat
bzw. dem PLC-Editor, da dieser integraler Bestandteil dessen ist.
a
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/.2 PLG-Programm

Der PLC-Editor wird als Installationsversion auf einer separaten CD-ROM geliefert. Als
Sprachversionen sind Deutsch und Englisch verfugbar.

7.2.1 PLC-Editor

Der PLC-Editor ist als ,,Add-On” Bestandteil des DriveManagers und dementsprechend
nur Uber den DriveManager nutzbar.

E PlcEdit [C:AProgrammellTi DRIYES GmbHM_Ti DriveManager 3

Datei Bearbeiten PLC Programm  Extras 7

Dlw(a| 3|(@| =] o|nl & of Plxl

m PLC_3 - Lageregelung. Steusmn uber Klemme

Die Lageregelung wird Uber Klemme gestartat.
: Die Lageregelung fuhrt eine absolute Positionierung 2wischen 2 Positionen aus.
; Das PLC-Programm |auft immer dann, wenn die Fegelung gestartet ist,

%TEXT(PLC_3_Lageregehung]
DEF MO00 = Referenzpunlkt_0F

DEF HOOO = Sollposition_1

DEF HOO = Sollpasition_2
DEF HODZ = I stposition

DEF HOO3 = Mullpunktkomrektur

PLEY3.10, Starte Textcodierung der Programmsequenz. ..
Tertcodierung - O Fehler, 0 W arnunalen].

HINWEIS:

O  Der PLC-Editor ist nur fur die Projektierung bzw. Erstinbetriebnahme erfor-
derlich, eine Serieninbetriebnahme des Antriebsreglers erfolgt dann Uber den
DriveManager-Datensatz oder die SmartCard.
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Der PLC-Programmeditor bietet die Funktionen:

Programmerstellung
— Editor zur Programmerstellung

— Generierung einer Textdeklarationsdatei <Projektname>.txt fur die Variablen
zur Anzeige applikationsspezifischer Texte im DriveManager.

— Syntaxiberprifung des Befehlscodes

— Renummerierung der Zeilennummern

Programm-Handling

— Laden/Speichern/Drucken/Neuerstellung von Programmen

— Laden/Speichern eines Programms aus/in Antriebsregler.

— Laden/Speichern eines Programms aus/in DriveManager-Datensatz
Online-Hilfe zum PLC-Editor und zur Befehlssyntax mit Beispielen



Samtliche PLC-Funktionen sind Uber Funktionsschaltflachen (Button) anwéahlbar

DR *%|B|@| === 8| € P52 28 293

Programm-Syntax-Uberpriifung / Programmrumpf bei neuem file

o
s
c = <}
— c
1 @ g IS c
S 9] ] £ = 5]
= = =] =} (<%} S =
=]
3] = c c e} = =
o S ] = © ) ]
< © IS [} — o = <=
o o £ 5 = N a |2 ]
o > N =
= =3 g S ~N [ R ] o
BS) * RV ~ ,_ & © — A
T | T £ |3 g T |2 | B | =
£ |5 |8 |8 o |5 g = =lE 3|3
(<2
FRERE AHHE 2| |$]3)8 ¢
o 20 ] 2 c = T T N = = > P = =
= © © [ 5] @ o @ @ © = © =
> = < LN IN oY% @ =
<} £ £ 3 Q =] < I > |G e | = 7} IS IS £ £
~ |E |E |8 |S|E |5 |5 |5 |2 |E|T £ E |E |E | E
4 © © © ~ D 2 2 ) @ © 5} IS © © I} I}
D o o <z |z |2 o S = o o o o
g o | D | = = = = = < | S o> | .£ 2 o | o | o | o
@ S S < < < © < |. ] S = ) S ) )
pus put (3] (3] (3] =} > pus [<%) pust put put put
Z | | |» |k |k |=Z|=2 |& |&ad |a |o o a | | |

7.2.2  Programm Neuerstellung

Fur einen Schnellstart bzw. eine Neuerstellung eines Ablaufprogramms wird die
Syntaxprifung mit leerem Textfeld aufgerufen. Der PLC-Editor bietet jetzt die Erstellung
eines Programmrumpfes an.

7.2.3  PLC-Programmaufbau

Mit dem PLC-Programmeditor werden die Funktionen Programmerstellung, Programm-
Handling und Online-Hilfe zum PLC-Editor unterstitzt. Die Funktionen sind Uber Funkti-
onsschaltflachen anwahlbar, siehe Kapitel 7.2.1.

I T e
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7 Anwenderprogrammierung

Ein Programm gliedert sich in zwei Teile:
1. Textdeklaration fur verwendete Variablen, Merker, Zahler und Timer
2. Ablaufprogramm

Die Textdeklaration dient zur Kennzeichnung der im Ablaufprogramm verwendeten
Variablen, Merker, Zahler und Timer mit der applikationsspezifischen Funktion. Aus der
Textdeklaration wird eine Textdatei erzeugt, die, im DriveManager ausgewertet, die
GroBen mit den anwendungsspezifischen Texten anzeigt.

Die Textdeklaration beginnt mit dem Bezeichner, der den Projektnamen der Textdeklara-
tionsdatei enthalt (Details hierzu siehe unter ,PLC-Programmdateien”).

$TEXT (Projektname) ; Beginn Textdeklaration

Es folgt die Zuweisung der Parametertexte:

DEF M00O = Referenzpunkt OK

DEF H000 = Sollposition 1

DEF HO001 = Sollposition 2

DEF HO002 = Istposition

DEF HO03 = Nullpunktkorrektur

Am Ende der Textdeklaration steht immer die Zeile:

END
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Die Textdeklaration ist optional. Nicht deklarierte PLC-Parameter werden in der Textdatei
nicht angelegt bzw. im DriveManager mit ihrer Nummer angezeigt.

PLC Integer Variablen H=] E3 PLC Merker =] B3
‘ariable Wiart | & ety el =
HO0 = 5 olipasitian_1 0 000 = Referenzpunkt_OK. 0
= Moo 0
HOO0 = Sollpozition_2 0 M0z 0
HO02 = |stposition 0 WMon3 0
HOO03 = Mullpunkteorrektur a 004 0
HOo4 a 1005 0
HO0S 0 TS HE
HOOE 0 i »
unn7z n j
i »
Bild 7.2 Anzeige von PLC-GréBen mit anwendungsspezifischen Texten

Das Ablaufprogramm schlieBt sich der Textdeklaration an. Es enthalt einen Pro-
grammbkopf, den eigentlichen Programmteil und das Programmende.

Der Programmkopf besteht aus einer Zeile, welche die Programmnummer (z. Z. nur
%P00 maglich) enthalt:

sP00

Die Zeilen des eigentlichen Programmteils heiBen Befehlszeilen. Die Anzahl der im Posi-
tionierregler maximal speicherbaren Satze ist auf 498 beschrankt (NOO1 ... N498). Jede
Befehlszeile besteht aus der Zeilennummer, dem Befehl und dem Operanden. Durch ein
Semikolon abgetrennt, kann ein Kommentar eingefiigt werden.

NO30 SET MO0OO = 0 ;
Am Programmende steht immer die Zeile (ohne Zeilennummer):

Referenzpunkt nicht definiert

END

Beispielprogramme finden Sie im installierten DriveManager-Verzeichnis ,,.\userdata\
samples\PLC".
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7.2.4  ProgrammprUfung und -bearbeitung

Die Syntaxpriifung Uberpriift das aktuelle Programm auf Fehler im Befehlscode. Sie
wird automatisch beim Speichern des Programms in den Antriebsregler oder manuell
Uber den entsprechenden Button ausgefiihrt. Das Ergebnis der Priifung wird in der Sta-
tusleiste angezeigt. Treten Fehlermeldungen auf, so kann durch Doppelklick auf die ent-
sprechende Fehlermeldung direkt zur fehlerhaften Programmzeile gesprungen werden.

Die Renummerierung der Zeilennummer erleichtert das Einfligen von Programmsatzen.
Bei einer Renummerierung erhalt die erste Zeile die Nummer N0O10, alle weiteren werden
mit einer Schrittweite von 10 inkrementiert (N020, NO30, ...). Ist ein Programm im vorge-
gebenen Zeilenbereich (001-498) so nicht darstellbar, wird die Schrittweite automatisch
verkleinert.

7.2.5  PLCG-Programmdateien

Der Programminhalt wird in zwei Dateien gespeichert:

1. Programmdatei *.plc
Diese Datei enthalt das Ablaufprogramm sowie die Textdeklaration und somit
die komplette Programminformation. Bei Weitergabe des PLC-Programms ist es
also ausreichend, diese Datei zu kopieren.

2. Textdeklarationsdatei <Projektname>.txt
Die Datei wird vom DriveManager zur Anzeige der anwendungsspezifischen
Parameterbezeichnungen genutzt.
Sie wird automatisch nach erfolgreich abgeschlossenem Laden des Programms
in den Antriebsregler oder in einen Datensatz aus der Texdeklaration der Pro-
grammdatei generiert. Die Datei <Projektname>.txt wird in das DriveManager
Programm-Verzeichnis , DriveManager\firmdata\<Projektname>.txt" kopiert.
Diese Datei steht nur auf dem PC, mit dem das Progamm erzeugt, bzw. der
Quellcode in den Antriebsregler geladen wurde, zu Verfligung. Sie kann aber
auf andere PCs kopiert werden.

HINWEIS:

O || Das gesamte Ablaufprogramm ist als Maschinencode in zwei Parametern
gespeichert. Diese Parameter sind im Geratedatensatz enthalten und kénnen
dementsprechend Uber den DriveManager oder bei einer Serieninbetriebnah-
me Uber die SmartCard geladen bzw. gespeichert werden.



HINWEIS:

O | Zur Reproduktion aller Programminformationen bzw. -daten muss jedes Pro-
gramm als Datei *.plc gespeichert werden.
Die Kommentarzeilen des Ablaufprogramms und die Textdeklarationen wer-
den nicht im Regler oder im Geratedatensatz gespeichert, sind also auch nicht
rucklesbar.

7.2.6  Programm Handling

Offnen / Bearbeiten

Ein vorhandenes PLC-Programm kann unterschiedlich ge6ffnet werden:

1. Doppelklick auf die Datei *.plc. AnschlieBend 6ffnet sich der DriveManager,
welcher wiederum den PLC-Editor startet und das Programm 6ffnet.

2. Offnen (iber das DriveManager-Meni , Datei/Offnen/PLC-Ablaufprogramm ..."

Datei Kommunikation A&nzsicht  Aktives Gerat  Est

Difren Gergteeinzstelung ...
Drigital Scope Bilddate; ...
Ablaufprogramm ...
Werfahrdaten ...
Parameterdaten ..

Ducken k
Yergleichen ¥

Beenden

PLC-Ablaufpragranam ...

fiist
Bild 7.3 Offnen eines PLC-Programms (iber den DriveManaq =
3. Offnen Uber den bereits gestarteten PLC-Editor I_l

4. Offnen eines Programms aus einem Geréte-Datensatz.

o

Speichern nach Erstellen / Bearbeiten

Ein vorhandenes PLC-Programm kann vom PLC-Editor unterschiedlich gespeichert wer-

den.
=

5. Speichern eines Programms in eine Datei _|
Uber diesen Button wird eine Datei *.plc auf Ihrem PC erzeugt, welche das PLC-
Programm sowie die Textdeklaration enthalt.

I T e
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6.  Speichern eines Programms in ein Gerat gl
Uber diesen Button wird das PLC-Programm als Maschinencode in zwei Para-
metern im Regler abgespeichert. Dabei wird auch die aus der Textdeklaration
erzeugte Datei <Projektname.txt> im entsprechenden DriveManager - Verzeich-

nis abgelegt, siehe 7.2.5. -
7. Speichern eines Programms in einen Datensatz El

Bei einem bestehendem Gerdtedatensatz kann Uber diesen Button ein PLC-
Programm in einen bestehenden Gerdtedatensatz abgespeichert werden. Dabei
wird auch die aus der Textdeklaration erzeugte Datei <Projektname.txt> im
entsprechenden DriveManager - Verzeichnis abgelegt, siehe 7.2.5.

ACHTUNG:
Es ist nicht moglich, einen neuen Datensatz zu erzeugen, der ausschlieBlich

das PLC-Programm enthalt.
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7.3 PLC-Befehlssyntax 73.1 Ubersicht
Befehl Operand Bemerkung
Operand Bemerkung Operand Bemerkung Sprungbefehle
Cxx, Cyy Zahlerindex 00-10 b Wert 1-32 imp Ny/END | unbedingter Sprung
Hxxx, Hyyy | Variablenindex 000-127 d Stand eines Zahlers 0 ...65535 (ACTVAL= < > Hxxx,Fyyy) Ny/END | Istwert
Fxxx, Fyyy | Variablenindex 000-127 Lol (ACTVAL <= >= Hxxx,Fyyy) Ny/END
S ) Stand eines Timers (ACTVAL != Hxxx,Fyyy) Ny/END
Zes || Eiee O ! 0 ... 4.294.967.295 (32 bit) :
Ny Zeilennummer 001-999 - (ACTVAL= = 0) Ny/END
£ ieBkomma-Zahlenwert
PARAIN. il Parameternummer n 000-999 (32 bit)
' Parameterindex i 000-255 Integer Zahlenwert (REFVAL= < > Hxxx,Fyyy) Ny/END | Sollwert
Mxxx, Myyy | Merkerindex 000-255 ‘ +2147483648 (32 bit) (REFVAL <= >= Hxxx,Fyyy) Ny/END
Eingange (REFVAL = Hxxx,Fyyy) Ny/END
ppi = A0, AO1, E00-EO7, |
lppi | S00-503 (CDB300O), (REFVAL = '= 0) Ny/END
S00-506 (CDE3000),
500-502 (CDF3000
( ) (REF = 0/1, =Mxxx) Ny/END | Achsstatus Sollwert erreicht
AUSQE
ool & £00-£03 (ROT_O= 0/1, =Mxx) NY/END | Achsstatus Stillstand
Oppi $00-502 (CDB3000), (Ippi = 0/1) Ny/END | Zustand eines Einganges
-504 (CDE
ggg 55%3_(SC05 (32[?%000) (Oppi = 0/1) Ny/END | Zustand eines Ausganges
(Mxxx = 0/1, = 1= Myyy) Ny/END | Zustand eines Merkers
_ L Zustand eines speziellen Merkers, z.
. . (spez. Merker = 0/1, = = Myyy) Ny/END B.STA_REF
Logische Operanden: Mathematische Operanden: (Mxxx & | A Tpp) NYEND | Log, Verkniipfung Merker-Eingang
e HEEL ] e TG (Mxxx & | ~ Oppi) Ny/END | Log. Verknlpfung Merker-Ausgang
& UND + Addition (Hxxx= 1= 0) Ny/END
| ODER . Subtraktion (Hxxx= 1= < <= > >=) Hyyy | GroBe der Integer-Variablen
Ny/END
A Exklusiv ODER * Multiplikation y
— (Fxxx = 1=0.0) Ny/END
I= = g Division (Frxx= 1= < <= > >= Fyyy) | GroBe der FlieBkomma-Variablen
<= < % Modulo Ny/END
>= > ABS Betragsbildung (Cxx=1=d) Ny/END | Zéhlerstand
ABS Betragshildung ROUND Runden (Zxx = 1=0) Ny/END | Timerstand
END Sprung zum Programmende




Befehl

Operand
M[Cxx] = 0/1

Bemerkung

MICxx] = Myyy

Merker setzen (indziert*)

Mxxx & | A Myyy

Merker logisch verkniipfen

Befehl Operand Bemerkung
Touchprobe
_ Wert der Variablen logisch gleich,
(TPx=& |~ 0/1) N.../END UND, ODER, XODER
_ Wert der Variablen logisch gleich,
e A N.../END | ynp, ODER, XODER
(Mxxx = & | A TPx) N.../ END

SET

Mzzz = Mxxx = & | » Myyy

Wert aus logischer Operation einem
neuen Merker zuweisen

Mxxx = STA_ERR

Fehler-Status lesen (1 -> Fehler)

Mxxx = STA_WRN

Warnung-Status lesen (1 -> Warnung)

JMP (ISxx OP 1Syy) Nxxx

OP = Operator (GLEICH =, UND &,
ODER |, XODER A)

Mxxx = STA_ERR_WRN

Warnung/Fehler-Status lesen
(1 -> Warnung/Fehler)

(ISxx OP OSyy) Nxxx

OP = Operator (GLEICH =, UND &,
ODER |, XODER #)

Mxxx = STA_ACTIV

Regelung aktiv

Mxxx = STA_ROT_R

Motor rechts drehend

(0Sxx OP 0Syy) Nxxx

OP = Operator (GLEICH =, UND &,
ODER |, XODER )

Mxxx = STA_ROT_L

Motor links drehend

Mxxx = STA_ROT_0

Motor Stillstand

(MSxx OP MSyy) Nxxx

OP = Operator (GLEICH =, UND &,
ODER |, XODER )

Mxxx = STA_LIMIT

Sollwert-Begrenzung

Unterprogrammaufruf

Mxxx = STA_REF

Sollwert erreicht

Unterprogrammaufruf nach Zeile Ny

Mxxx = STA_HOMATD

Referenzpunkt definiert

Mxxx = STA_BRAKE

Schnellhalt aktiv

Mxxx = STA_OFF

Zustand spannungsfrei

Mxxx = STA_C_RDY

Zustand Regelung bereit

Mxxx = STA_WUV

Warnung Unterspannung

Mxxx = STA_WOV

Warnung Uberspannung

Mxxx = STA_ WIT

Warnung 12*t

Mxxx = STA_WOTM

Warnung Ubertemperatur Motor

Mxxx = STA_WOTI

Warnung Kihlkérpertemperatur

Mxxx = STA_WOTD

Warnung Innenraumtemperatur

CALL Ny Maximale Verschachtelungstiefe:250
RET Riicksprung zur Zeile des Unterpro-
grammaufrufs
JMP Pxx Ruft Unterprogramm Numer xx auf
END Rl'jc_kkehr von Unterprogramm und
weiter nach Aufruf
SET BRKPT=1 Aktiviertl Breqkpoint; der gesetzte
Breakpoint wird ausgewertet
BRICPT Deaktiviert Breakpoint; d tzt
_ eaktiviert Breakpoint; der gesetzte
S GG Breakpoint wird nicht ausgewertet
Setzbefehle

Mxxx = STA_WIS

z. Z. ohne Funktion (immer 1)

SET Oppi = 0/1, Mxxx

Ausgang direkt oder mit Merker

Mxxx = STA_WFOUT

z. Z. ohne Funktion (immer 1)

OUTPUT = Hxxx

Ausgangsabbild setzen

Mxxx = STA_WFDIG

z. Z. ohne Funktion (immer 1)

Mxxx = 0/1, Ippi, Oppi, Myyy,
M[Cxx]

Merker setzen

Mxxx = STA_ WIT

Warnung 1t Motorschutz

Mxxx = Hxxx

Merker (LSB von Hxxx) setzen

Mxxx = STA_ WTQ

Warnung Drehmoment

LTi
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Mxxx = STA_INPOS

Positionssollwert erreicht
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Befehl

Operand

Hzzz = Hxxx << >> Hyyy

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF 156

Bemerkung

links / rechts verschieben

Hxxx = ROUND Hyyy

Runden von H-Variablen

EGEARPOS = Hxxx

Leitgeberinkremente setzen

Befehl Operand Bemerkung
Mzzz = Mxxx & | A Myyy logische Operationen fiir Merker
ENCTRL = 0/1, Mxxx Regelung aus / ein
=0, o et b0t
ERR = 1, Mxxx Fehler auslosen
SET ERRRQ = 1, Mxxx Fehler zurlicksetzen

OSAO = Hxxx

Analogwert zuweisen, nur CDB

BRKPT = 0/1, Mxxx

Breakpoints aus / ein

BRAKE = 0/1, Mxxx

Schnellhalt aus / ein

REFVAL = Hxxx, Fxxx

Sollwert zuweisen (nur Drehzahl- und
Drehmomentregelung)

HALT = 0/1, Mxxx

Halt/Vorschub aus / ein

INPOSWINDOW = Hxxx

Sollwert erreicht Fenster

PCTRL = 0/1, Mxxx

ohne Funktion

Fxxx = f, Hxxx, F[Cxx], Fyyy

FlieBkomma-Variable setzen

Hxxx = EGEARPOS, EGEARSPEED

Leitgeberinkremente, Leitgeberge-
schwindigkeit lesen

FICxx] =1, Fyyy

FlieBkomma-Variable setzen (indiziert)

Fxxx + - *: f, Fyyy

FlieBkomma-Variable berechnen

FICXX], H[Cxx], M[Cxx] = Value

Indizierte Zuweisung

Fxxx = ROUND Fyyy

FlieBkomma-Variable runden

Hxxx = z, Hyyy, HICyy], Fxxx, Mxxx,
Cyy, Zxx

Variable setzen

Fxxx = ABS Fyyy

FlieBkomma-Variable Betragsbildung

HICxx] =z, Hyyy

Integervariable setzen (indiziert)

Fxxx = PARA[n, i], PARA[N],
PARA[Hyyy,Hzzz], PARA[Hyyy]

Parameter setzen

Hxxx + - * : % z, Hyyy

Variable berechnen

Hxxx << >>z, Hyyy

Variable schieben

Fzzz = Fxxx+-*:%Fyyy

Wert einer Operation einer F-
Variablen zuweisen

Hxxx = ABS Hyyy

Variable Betragsbildung

Fxxx = ROUND Fyyy

runden von F-Variablen

Hxxx = PARA[n], PARA[, i]

Variable setzen

Cxx = d, Cyy, Hyyy

Zahler setzen

Hxxx, Fxxx = REFPOS

Positionssollwert

Cxx + - d, Hyyy

Zahler berechnen

Hxxx, Fxxx = ACTPQOS

Positionsistwert

Zxx =1, Hyyy

Timer setzen

Hxxx, Fxxx = ACTFRQ

Istfrequenz [Hz] zuweisen

PARA[N] = Hxxx, Fxxx

Parameternummer direkt

Hxxx, Fxxx = ACTSPEED

Istdrehzahl [min-1] zuweisen

PARA[Hxxx] = Hyyy, Fxxx

Parameternummer Uber Integerva-
riable

Hxxx, Fxxx = ACTTORQUE

Istdrehmoment [Nm] zuweisen

PARA[N,i] = Hxxx, Fxxx

Angabe Parameternummer, direkt

Hxxx, Fxxx = ACTCURRENT

Iststrom (effektiv) [A] zuweisen

Hxxx = OSAO

Analoger Ausgangswert, nur CDB

PARA[Hxxx, Hyyyl = Hzzz, Fxxx

Angabe Parameternummer u. Index
iiber Integervariable

Hxxx = ISAOQ, ISA1

Analoger Eingang 0/ 1 zuweisen

Hxxx = OUTPUT, INPUT

Variable mit Ausgangs- bzw. Ein-
gangsabbild lesen

Hzzz = Hxxx +-*:% Hyyy

mathematische Operation

ACCR = Hxxx Beschleunigung andern
DECR = Hxxx

ACCR =0...150% Skalierung

DECR =0...150% Skalierung

Hzzz = Hxxx & | Hyyy

logische Operation




Befehl Operand
Wartebefehle

Bemerkung

Befehl Operand Bemerkung
Touchprobe
™ P0 = 1 ?eligll/igrrelsliz)gsame Probe (Funktions-
=1 Aktiviere schnelle Probe (schneller

Eingang C-Line)

WAIT d, Hxxx

Wartezeit in ms
(0 ... 4.294.967.295 ms)

Mxxx = & | A TPO / TP1

Merker mit TPx Zustand (Speicherung
erfolgt) setzen

Mxxx = STA_TPO..1

Status Touchprobe-Kanal 0..1

Hxxx = TPxINC

Wert von TPx (Inkremente)

ROT_0O Sollposition = Zielposition

REF Istposition im Positionsfenster

PAR Warte, bis Parameter geschrieben ist.
TPO/TP Warte mit Programmbearbeitung bis

TP-Ereignis stattgefunden hat.

Hxxx = TPx

Wert von TPx (Wegeinheiten)

Verfahrbefehle (nur bei Positionierung)

EGEARPOSINC = Hxxx

Setzen der Leitgeberposition absolut
(Inkremente)

R EGEARPOSINC = Hxxx

Setzen der Leitgeberposition relativ
(Inkremente)

GO W A Hxxx

Verfahre absolut um Wert von

Hxxx mit Geschwindigkeit geméaB
Parameter 724_POSMX und warte
mit Programmbearbeitung bis Zielpo-
sition erreicht ist

EGEARPOS = Hxxx

Setzen der Leitgeberposition absolut
(Wegeinheiten)

R EGEARPOS = Hxxx

Setzen der Leitgeberposition relativ
(Wegeinheiten)

Hxxx = ACTPOSINC

Setzen der Absolutposition absolut
(Inkr.)

W R Hxxx

Verfahre relativ um Wert von Hxxx
mit Geschwindigkeit gemaB Para-
meter 724_POSMX und warte mit
Programmbearbeitung bis Zielpositi-
on erreicht ist

ACTPOSINC = Hxxx

Setzen der Absolutposition absolut
(Inkr.)

A Hxxx

Verfahre absolut um Wert von
Hxxx mit Geschwindigkeit gemaB
Parameter 724_POSMX (Programm-
bearbeitung geht weiter)

R ACTPOSINC = Hxxx

Setzen der Absolutposition relativ
(Inkr.)

Hxxx = ACTPOS

Setzen der Absolutposition absolut
(WE)

R Hxxx

Verfahre relativ um Wert von Hxxx
mit Geschwindigkeit gemaP Parame-
ter 724_POSMX (Programmbearbei-
tung geht weiter)

ACTPOS = Hxxx

Setzen der Absolutposition absolut
(WE)

0

gewdhlte Referenzfahrt ausfiihren

Hxxx = REFPOSINC

Sollposition in Inkrementen

0+Hxxx

gewdhlte Referenzfahrt ausfiihren
und Referenzposition=Hxxx setzen

R ACTPOS = Hyyy

Setzen der Absolutposition relativ
(WE)

Hxxx = CANSTAT

A Hxxx V Hyyy

Verfahre absolut um Wert von Hxxx
mit Geschwindigkeit Hyyy (Pro-
grammbearbeitung geht weiter)

Hxxx = EGEARSPEED

Geschwindigkeit Leitgeber in Inkr./s

Hxxx = EGEARPOSINC

Leitgeberposition in Inkrementen

R Hxxx V Hyyy

Verfahre relativ um Wert von Hxxx
mit Geschwindigkeit Hyyy (Pro-
grammbearbeitung geht weiter)
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T[Hxxx]

Position (iber Tabelle
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Befehl Operand Bemerkung
T[Cxx] Verfahre (iber Tabelleneintrag Cxx
GO W T[Hxoxx] Verfahre (iber Tabelleneintrag Hxxx,
warten
W T[Cxx] Verfahre tiber Tabelleneintrag Cxx,
warten
Txxx] Verfahre (iber Tabelleneintrag xxx
Verfahre iiber Tabelleneintrag xxx,
il warte bis Position erreicht
V Hxxx Verfahren endlos Giber Variable
Verfahre absolut um Wert von
W A Hxxx V Hyyy Hxxx mit Geschwindigkeit Hyyy und

warte mit Programmbearbeitung bis
Zielposition erreicht ist

W R Hxxx V Hyyy

Verfahre relativ um Wert von
Hxxx mit Geschwindigkeit Hyyy und
warte mit Programmbearbeitung bis
Zielposition erreicht ist

SYN 1/SYNO

Synchronfahrt ein- und ausschalten

Befehle zum Anhalten des Antriebs

Abbremsen mit parametrierter

STOP B .
Verzégerung
STOP M Abbremsen mit Schnellhaltrampe
Abbremsen mit Schnellhaltrampe
STOP 0 und Ausschalten der Regelung, falls
Steuerort=PLC
Schnellhalt gemaB Schnellhalt-Reakti-
_ on (siehe 6.2.3) durchfiihren:
SET | BRAKE=0/1, Mxxx 1: Schnellhalt durchfihren
0: Schnellhalt beenden
Halt Vorschub geméB Reaktion (siehe
SET HALT = 0/1, Mxxx 6.2.3) durchfiihren:

1: Achse anhalten
0: Achse freigeben

Weitere Befehle

NOP

Anweisung ohne Funktion
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Befehl Operand
INV Oppi, Mxxx, Hxxx Invertierung

Bemerkung

Beendet Programm, alle nachfolgen-
END den Zeilen werden ignoriert. Keine
Zeilennummer eingeben.

speichern der aktuellen Gerate-

SAlE Einstellung
Breakpoint in Programmzeile
BRKPT einfiigen, Auswertung bei aktiven

Breakpoints, siehe diese Tabelle unter
BRKPT

7.3.2  Detailerklarungen

Sprungbefehle und Unterprogrammaufrufe (JMP)
. Unbedingte Sprungbefehle werden in jedem Fall ausgefuhrt (ohne Bedingung).

. Bedingte Sprungbefehle werden nur durchgeftihrt, wenn die angegebene
Bedingung erfiillt ist. Die Bedingung fur die Ausfihrung des Befehls wird in
Klammern (...) angegeben.

. Als Sprungziel wird jeweils eine Zeilennummer oder das Programmende ange-
geben.

ACHTUNG:
Wird ein JMP/SET-Befehl auf nicht vorhandene Ein-/Ausgdnge gesetzt, so wird

keine Fehlermeldung generiert.

Unbedingte Sprungbefehle
Diese Befehle sind an keine Voraussetzungen (Achsposition, Zustand von programmin-
ternen GroBen) geknlpft und werden daher sofort und bedingungslos ausgefihrt.

JMP Ny Sprung zum Satz mit der Nummer y

JMP END Sprung zum Programmende



Bedingte Sprungbefehle Sollwert

Bedingte Sprungbefehle / Unterprogrammaufrufe sind an eine bestimmte Bedingung ge- erreichen:
knupft, die in Klammern angegeben wird. Ist die Bedingung erfllt, so wird der Sprung
auf die angegebene Satznummer zum Programmende ausgefihrt. Ist die Bedingung
nicht erfallt, wird das Programm mit dem darauffolgenden Satz fortgesetzt.

JMP (REFVAL = Hxxx,Fyyy) Ny/END
Uberschreiten:

JMP (REFVAL > Hxxx,Fyyy) Ny/END
HINWEIS: JMP (REFVAL >= Hxxx,Fyyy)  Ny/END
o | Die Au;fuhrung ein.es bedingten SPrunge§ kann an eine der nachfolgend unterschreiten:
beschriebenen Bedingungen geknipft sein.
JMP (REFVAL < Hxxx,Fyyy) Ny/END
JMP (REFVAL <= Hxxx,Fyyy) Ny/END
Istwert vergleichen:
erreichen: JMP (REFVAL != Hxxx,Fyyy) Ny/END
JMP (REFVAL = 0) Ny/END
JMP (ACTVAL = Hyyy,Fyyy) Ny/END JMP (REFVAL I= 0) Ny/END
Uberschreiten:
JMP (ACTVAL > Hxxx,Fyyy) Ny/END Achsstatus
JMP (ACTVAL >= Hxxx,Fyyy) Ny/END REF erreicht:
unterschreiten: JMP (REF = 1) Ny/END Istwert im Sollwertfenster
JMP (ACTVAL < Hxxx,Fyyy) Ny/END
JMP (ACTVAL <= Hxxx,Fyyy) Ny/END REF nicht erreicht:
vergleichen: JMP (REF = 0) Ny/END Istwert nicht im Sollwert-
JMP (ACTVAL != Hxxx,Fyyy)  Ny/END fenster
JMP (ACTVAL = 0) Ny/END
JMP (ACTVAL != 0) Ny/END in Abhdngigkeit eines Merkers:
JMP (REF = MxxX) Ny/END Merker: Mxxx=1l; Mxxx=0
HINWEIS:

o  Der Befehl REFVAL ist fur die Drehzahlregelung relevant.
Bei Positionierung wird mit dem Befehl REF gearbeitet, da dieser Befehl sich
auf ,Sollwert erreicht” bezieht. JMP (ROT _0 = 1) Ny/END

Achse steht:

Achse fahrt:

a
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JMP (ROT 0 = 0) Ny/END

in Abhangigkeit eines Merkers:
JMP (ROT 0 = Mxxx) Ny/END

Zustand eines digitalen Eingangs
Zustand = 0:

JMP (Ippi = 0) Ny/END
Zustand = 1:
JMP (Ippi = 1) Ny/END

Zustand eines digitalen Ausgangs

Zustand = O:
JMP (Oppi = 0) Ny/END
Zustand = 1:
JMP (Oppi = 1) Ny/END

Zustand eines logischen Merkers
JMP (Mxxx = Myyy) Ny / END

JMP (Mxxx != Myyy) Ny / END
JMP (Mxxx = 0) Ny / END
JMP (Mxxx = 1) Ny / END
JMP (Mxxx & Ippi) Ny / END
JMP (Mxxx | Ippi) Ny / END
JMP (Mxxx * Ippi) Ny / END
JMP (Mxxx & Oppi) Ny / END
JMP (Mxxx | Oppi) Ny / END
JMP (Mxxx ~ Oppi) Ny / END

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF -

Zustand eines speziellen Merkers

JMP (spez. Merker = Mxxx) Ny / END
JMP (spez. Merker != Mxxx) Ny / END
JMP (spez. Merker = 0) Ny / END
JMP (spez. Merker = 1) Ny / END

GroBe einer Integervariablen (Direktvergleich)

vergleichen:
JMP (Hxxx = 0) Ny / END
JMP (Hxxx != 0) Ny / END

GroBe einer Integervariablen (Vergleich mit zweiter Variablen)
vergleichen:

JMP (Hxxx = Hyyy) Ny / END

JMP (Hxxx != Hyyy) Ny / END

Uberschreiten:

JMP (Hxxx >= Hyyy) Ny / END

JMP (Hxxx > Hyyy) Ny / END

unterschreiten:

JMP (Hxxx <= Hyyy) Ny / END

JMP (Hxxx < Hyyy) Ny / END

GroBe einer FlieBkommavariablen (Direktvergleich)

vergleichen:
JMP (Fxxx = 0.0) Ny / END
JMP (Fxxx !'= 0.0) Ny / END

GroBe einer FlieBkommavariablen (Vergleich mit zweiter Variablen)

vergleichen:



JMP (Fxxx = Fyyy) Ny / END
JMP (Fxxx != Fyyy) Ny / END
Uberschreiten:

JMP (Fxxx >= Fyyy) Ny / END
JMP (Fxxx > Fyyy) Ny / END
unterschreiten:

JMP (Fxxx <= Fyyy) Ny / END
JMP (Fxxx < Fyyy) Ny / END

Stand eines Zahlers

JMP (Cxx = d)
JMP (Cxx !'= d)

Ny/END
Ny/END

Sprung wenn Wert erreicht
Sprung wenn Wert nicht
erreicht

Stand eines Timers (Zeitzahlers)

JMP (Zxx = 0) Ny/END Timer abgelaufen?

JMP (zxx != 0) Ny/END Timer noch nicht abgelaufen?

HINWEIS:

O || Eine Abfrage auf Gleichstand ist nur bei abgelaufenem Timer (d.h. ,=0")
mdglich, da nicht gewahrleistet ist, dass ein bestimmter Zwischenstand (,,=t")
zum Abfragezeitpunkt erreicht wird.

Unterprogramme (JMP, CALL, RET, END)

Ein Unterprogramm stellt einen Teil des Hauptprogramms dar. Es wird ein eigenstandiger
Programmkopf z. B. %P02 erzeugt. Der Aufruf dieser Unterprogramme wird Gber den
JMP Befehl ausgefiihrt. Die maximale Verschachtelungstiefe betragt 5 Unterprogramme.
Insgesgesamt konnen 127 Unterprogramm angelegt werden.
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HINWEIS:

O . Weitere Erkldrungen finden Sie in der Online Hilfe des PLC Editors.

JMP Pxx Sprung in Unterprgramm xx (xx = 0 - 127)

JMP P[HyvyyY] Sprung in Unterprogramm Nummer = Wert in Hyyy

CALL Ny Aufruf eines Unterprogramms, bzw. Sprung zur
ersten Programmzeile des Unterprogramms

RET Ruckkehr vom Unterprogramm, vorzeitiges Program-

ende (wirkt wie END)

END Rickkehr vom Unterprogramm, Unterprogramm Ende

Moglicher Aufbau der Programmstruktur (die Zeilennummern sind lediglich Beispiele)

$P00

;Programm 00

NO10 ... ; Beginn Hauptprogramm POO

NO50 JMP POl ; Aufruf des Unterprogramms POl

N100 JMP ... ; Ende

des Hauptprogramms

END ;Ende Programm P00

P01 ;Programm POl
N110 ... ; Beginn Unterprogramm
END ;RUcksprung in Programm P00 Zeile NO50+1
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HINWEIS:

O | Nach Abarbeitung des Unterprogramms wird das Programm mit dem Satz
fortgesetzt, welcher auf den Aufruf (JMP) folgt. Die maximale Verschachte-
lungstiefe betragt 5 Unterprogramme. Wenn diese Zahl Gberschritten wird,
erfolgt eine Fehlermeldung und das laufende Programm wird abgebrochen.

Eventprogramme

ACHTUNG:
Funktion der Eventprogramme nur aktiv ab der Firmware-Version V 3.60 und

hoher!

Grundsatzlich kénnen bis zu 127 Unterprogramme in einem PLC-Hauptprogramm erstellt
werden.

Ab der CDE Firmware-Version V 4.00 gibt es zusatzlich die Méglichkeit, zwei dieser
Unterprogramme als sogenannte , Eventprogramme” zu nutzen (PLC-EVO, PLC-EV1). Die
Zuweisung, welches Unterprogramm Eventprogramm 0 oder 1 ist, ist in der Maske (siehe
Bild 7.5) im Feld Programmnummen PLC-EPX zu sehen.

Die Events fur das Aufrufen der Eventprogramme kdnnen eine steigende und/oder eine
fallende Flanke an einem Ein-/Ausgang oder an einem Merker sein. Das Eventprogramm
lasst sich auch zyklisch tber die Timer TIMx aufrufen. Die Timer konnen Vielfache des
PLC-Zykluses sein. Eventgesteuerte Unterprogramme kénnen entweder komplett in
einem PLC-Zyklus oder je ein Befehl pro PLC-Zyklus abgearbeitet werden. Wird das
Eventprogramm in einem PLC-Zyklus abgearbeitet, darf in diesem Programm kein WAIT-
Befehl, GO-Befehl und keine Endlosschleife programmiert werden. Im Falle der Zyklus-
Uberschreitung wird eine Fehlermeldung ausgegeben.

Beispiel:
TIMx = 5ms, PLC-Zyklus = Tms

EV-Programm wird alle 5 ms aufgerufen
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Uber die zwei folgenden Masken lassen sich die notwendigen Einstellungen vornehmen:

[Er x|

SoftTest

Betrighsstatus | Prozessdaten | ~Ereignisgesteuerte Programme

& dusschalten PLC-EP 0 PLC-EP 1

r HOE - NN

" Unterbrechen

Auslastung Zykhaszeit Status: | Status: 5!
[ x| [i = =
g me Ereignisse.. | Ersigrisse... |
Shart | Stop |

 Hauptprogramm: PLC-Main
Programm bei Start PLC (einmalig)

Pragrammnummer PLC - Entry: P [

Bearbeitung:

" Ein Befehl/Zpklus

Programm Nummet [F) / Zeile: [N]
P IO ~ EEN

Zur Diaghose: Programm [P] unterbrechen in Zeile [M)

¥ Gesamtes Frogiamm/Zykhis P [0 N [0

Startbedingungen I PLC-Fehlerdiagnase I Ok

ITEHM (0] = PLC iiber Klemme starten j Abbrechen |
PLCMain: Starte mit Programm P [o .
Ubermehmen |
Bild 7.4 Maske zur Einstellungen der PLC

. Werte- .
DriveManager Bedeutung bereich WE Einheit  Parameter
. Bearbeitungszeit pro Befehl in der
Zykluszeit Ablaufsteuerung 0-5 1 ms 453 _PLCIR
Programmnum- Nummer des Unterprogramms wel-
mergPLC Entr ches beim Start der PLC einmalig 0-127 0 494.2 EVPRG
y aufgerufen wird. 0= Aus
Programmnunm- Nummer des Unterprogramms
mergPLC Exit welches beim Stoppen der PLC 0-127 0 494.3 _EVPRG
einmalig aufgerufen wird. 0 = Aus
Bearbeitun Entscheidet Uber die Abarbeitung
9 der Unterprogramme.

Tabelle 7.1  Einstellparameter der PLC




Werte-

DriveManager Bedeutung . WE Einheit  Parameter
bereich
. Startbedingung des Ablaufpro- Term -
Startbedingung gramms, siehe Kapitel 7.4.2 Bus Term 452 _PLCCT
PLC_Main: Nach Abarbeiten des Startpro-
Starte mit Pro- gramms (494.2 ungleich 0) wird 0-127 0 456 _PLCSN
gramm dieses Unterprogramm aufgerufen
Hilfe zur Diagnose, hier kann das
Zur Diagnose P | Frogramm angehalten werden. Es 0-127 | 0 552 _PLCBP
muss hier das Programm angeben
werden
7ur Diagnose N Zeile bei der im Programm in aus 0-127 0 455 PLCBN
g 552 angehalten werden soll. -

Tabelle 7.1 Einstellparameter der PLC

Uber die Maske in Bild 7.4 kann das EV-Programm ereignisgesteuert beeinflusst werden.

i
fiir die Progr Bearbeitung:
Frogrammmummer FLCEPD P [0 © Ein BefehlZpklus —/
& Gesamtes Progiamm/Zyklus
Programmaktivierung bei Events:
[sind mefnere Events gesstat, werden disss ODER verkniipft
Ausgange: Eingénge: PLC-Merker:
0SDo0 [Oif x| 1spoo [off x| Mose [off |
0spor [orf x| isoon [oif x| mosr Joit |
0spo2 [of x| isooz (o x| w0 o |
0soo3 [off = isoo3 o = wio Joff |
03004 [0rF =] 1spos [on = |
0SDos [off =l isoos (o | o] —
OE00 [0 | 1sDos [off R [y
ol T | [0'- Fehle oder w7
oeo2  for - off =
DE03  [OF - i durch Aufruf alle:
ovoo  [orf = Mo [orf = [—o ms
ovol - [oif =l M1 Joif 2 [ ms
G5 gbbrechen | Ubermetoen |
Bild 7.5 Einstellméglichkeiten Ereignisse PLC-EPx

I T e
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7 Anwenderprogrammierung

. Werte- ..
DriveManager Bedeutung . WE Einheit  Parameter
bereich
Programmnum- Nummer des Unterprogramms, )
mer PLG-EPx welches bei Event aufgerufen wird. 0-127 0 494X EVPRG
. Entscheidet Uber die Abarbeitung
Bearbeitung
der Unterprogramme.
Auswahl welche Ereignisse an
0SDOx den Ausgangen zum Auslésen des
Eventprogramms fiihren
Auswahl welche Ereignisse an
ISDOX den Eingangen zum Ausl6sen des
Eventprogramms fiihren
Auswahl welche Ereignisse der
Mxxx Merker zum Ausldsen des Event-
programms fiihren
Auswahl der Flanken zum Ausl6sen
Mx der Events bei Gerdteinternen
Zustande
Zeit von Timer fiir zyklsiche Pro- 0-
TiMx grammbearbeitung 65536 0 ms

Tabelle 7.2 Einstellungen Ereignisse PLC-EPx

Breakpoint setzen (BRKPT)

Mit diesem Befehl ist es mdglich, das Ablaufprogramm in einer beliebigen Zeile zu unter-
brechen.

Vorgehensweise zur Verwendung von Breakpoints in einem Ablaufprogramm:
Breakpoints im Ablaufprogramm aktivieren/deaktivieren

Ny SET BRKPT =1 / 0

Breakpoints im Ablaufprogramm in Zeile setzen

Ny BRKPT

Bei aktivierten Breakpoints wird die Programmbearbeitung in Zeile Ny unterbrochen
(Parameter 450 PLCST = BRKPT).

Durch Start (Parameter Betriebsstatus auf ,Starten” im PLC-Fenster, 450-PLCST = GO)
wird die Programmbearbeitung mit der ndchsten Befehlszeile fortgesetzt.
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I T.
I Id.-Nr.: 1001.02B.

HINWEIS:

5-00 Stand: 04/2014

O || Breakpoints kdnnen auch von der Bedienoberflache des DriveManagers ge-

setzt werden.

EalrLc
SoftTest

Betiiebsstatus | Prosssdaten |

@ Ausschalten
© Starten
 Unterbrechen

Auslastung Zykluszei:

N

rte

PLC-EP O

N o |

PLCEP1

Status g\g

ms -
Ercignisse.. |

P I
Staus gg

Ereignisce..__ |

Start | Stop |
Programm bei Start PLC (einmalig)

Frogrammnummer PLC - Entry:
Bearbeitung:
€ EinBefehl/Zyklus

& Gesamtes Programm/Zyklus

PLC-Main

Frogramm Nummer (F] / Zeile (N]

P [

P HEEN ~ HCE

Zun Diagnoss: Progiamm (P) unterbrechen in Zails (N

P [ N

|7u

Statthedingungen | PLCFshlsrdisgnose

o |

[ TERM (0] = PLC iiber Klemme stanten

PLC-Main: Starte mit Progiamm

Abbrechen |

bemetmen |

Durch Abschalten der PLC (z. B. Gber Parameter 450 PLCST = OFF) wird die Programm-

bearbeitung beendet.
Beispielprogramm:

%P00

NO10 NOP

NO20 SET BRKPT = 1

NO30 SET HO000
NO40 SET HOO1

NO50 BRKPT
NO60 SET HO00 +
NO70 JMP

(HOOO < HO001)

; keine Anweisung

; Breakpoints aktivieren

0 ; Variable zuweisen
10 ; Variable zuweisen
; Breakpunkt
1 ; Variable inkrementieren

N100

; HOOO kleiner 10 ?
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NO080 SET BRKPT = 0 ; Breakpoints deaktivieren
N100 JMP NO040 ; welter inkrementieren
END

Bei deaktivierten Breakpoints ist die Funktion wie bei einer Leeranweisung (NOP).

Leeranweisung (NOP)

Es handelt sich um eine Anweisung ohne Funktion, d.h. das Programm bearbeitet die
Zeile, ohne dass eine Reaktion darauf ausgeldst wird. Die Verarbeitung nimmt (wie bei
anderen Befehlen auch) Rechenzeit in Anspruch.

Vorgehensweise zur Verwendung im Ablaufprogramm:

Ny NOP Anweisung ohne Funktion

Programmende (END)

Sowohl die Textdeklaration als auch das eigentliche Ablaufprogramm muss mit diesem
Befehl beendet werden. Alle nachfolgenden Zeilen werden ignoriert. Bei fehlendem END
wird eine Fehlermeldung ausgegeben.

Vorgehensweise zur Verwendung im Ablaufprogramm

END Es wird keine Zeilennummer angegeben!

Setzbefehle (SET)

HINWEIS:

5 || Die Ergebnisse von Rechenoperationen etc. werden stets in den linken Variab-
len gespeichert.
FOO1 = 10; FOO2 = 15, Set FOO1 - FOO2; in FOO1 entsteht ,-5"



Mit Hilfe der Setzbefehle kbnnen vielfaltige Operationen in den Verfahrprogrammen
durchgefuhrt werden:

Setzen von Ausgangen (direkt, Gber Merker)

Setzen von Merkern (direkt, indiziert, Uber logische Verknipfung, ...)
Variablen setzen, berechnen, ...

Zahler setzen, inkrementieren, dekrementieren

Timer setzen und starten

Zugriff auf Gerdteparameter (z. B. Regelungseinstellungen, Overridefunktionali-
tat, Sollwert-Tabellen, etc.)

Beschleunigungsparameter andern

Digitalen Ausgang setzen

direkt:

SET Oppi
SET Oppi =

Il
= o

Uber Merker:

SET Oppili = Mxxx

Ausgangsbild:

SET OUTPUT = HxXxX

ACHTUNG:
Es werden nur die Ausgdnge gesetzt, deren Funktionsselektor FOppi=PLC

gesetzt ist.
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Anwenderprogrammierung

Logischen Merker setzen
direkt:

SET Mxxx
SET Mxxx

indiziert:
SET M[Cxx]
SET M[Cxx]

Uber 2. Merker:
direkt:

SET Mxxx = Myyy

Merkerwert zuweisen
indiziert:

SET M[Cxx] = Myyy

Uber logische Verknupfung:

SET Mxxx & Myyy Logisch UND

SET Mxxx | Myyy Logisch ODER

SET Mxxx ~ Myyy Logisch EXCLUSIV-ODER
Uber Integervariable
SET Mxxx = Hxxx Zuweisung des LSB von Hxxx
Uber digitale Ein- und Ausgange

SET Mxxx = Ippi Zustand Eingang zuweisen

SET Mxxx = Oppi Zustand Ausgang zuweisen
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Spezielle Merker — Variablen (Statusvariablen) setzen

SET Mxxx
SET Mxxx
SET Mxxx

SET Mxxx
SET Mxxx
SET Mxxx
SET Mxxx
SET Mxxx
SET Mxxx
SET Mxxx
SET Mxxx
SET Mxxx
SET Mxxx

SET Mxxx
SET Mxxx
SET Mxxx
SET Mxxx
SET Mxxx
SET Mxxx
SET Mxxx
SET Mxxx
SET Mxxx

SET Mxxx
SET Mxxx
SET Mxxx

STA ERR
STA _WRN
STA _ERR _WRN

STA _ ACTIV
STA _ROT _R
STA ROT L
STA _ROT 0

STA _LIMIT
STA _REF
STA _ HOMATD
STA _ BRAKE
STA _OFF
STA _C _RDY
STA WUV
STA WOV
STA _WIIT
STA _WOTM
STA _WOTI
STA _WOTD
STA WIS
STA _WEOUT
STA _WFDIG
STA _WIT
STA _WTQ
STA _ INPOS

Antrieb ist im Zustand Fehler
Antrieb ist im Zustand Warnung
Antrieb ist im Zustand Fehler /
Warnung

Regelung aktiv

Motor rechts drehend

Motor links drehend

Stillstand des Motors
Begrenzung erreicht

Sollwert erreicht

Achse Referenziert

Antrieb ist im Zustand Bremsen
Antrieb ist im Zustand Spannungsfrei
Antrieb ist im Zustand Regelung
bereit

Warnung
Warnung
Warnung
Warnung
Warnung
Warnung
Warnung
Warnung

Warnung

Unterspannung

Uberspannung

Warnung I"2*t

Ubertemperatur Motor
KihlkOrpertemperatur
Innenraumtemperatur
Scheinstrom - Grenzwert
Ausgangsfrequenz - Grenzwert

Sollwert des Masters

fehlerhaft

Warnung

Warnung

I*t Motorschutz

Drehmoment

Positionssollwert erreicht
(nur bei eingeschaltetem Lageregler)
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Spezielle Merker — Variablen (Steuervariablen) setzen

SET

SET

SET
SET

SET
SET

SET

SET

SET

SET

SET

SET

ENCTRL = 0 / 1, Mxxx
INV = 0 / 1, Mxxx
ERR =0/ 1, Mxxx
ERRRQ = 0 / 1, Mxxx
BRKPT = 0 / 1, Mxxx
ACCR = 0 150%
DECR = 0 150%
HALT = 0/ 1, Mxxx
BRAKE = 0/ 1, Mxxx

EGEARPOS = Hxxx

Hxxx = EGEARPOS

Hxxx = EGEARSPEED

Regelung aus / ein(nur bei
Steuerort PLC)

Sollwert invertieren

(nur bei Drehzahlregelung, nicht bei
endloser Positionierung)

Fehler auslosen

Fehler zuricksetzen

Achtung: PLC darf nicht mit Regelung
abgeschaltet werden.

Zum Einschalten der Regelung tber
PLC Steuerort beachten!

Breakpoints aus / ein

Skalierung der Beschleunigung von 0
Prozent bis 150 Prozent

Skalierung der Verzdgerung

von 0 Prozent bis 150 Prozent

Stopp Vorschub gemaR Halt-Reaktion,
siehe 6.2.3 und ,Bremsen des Antriebs
(STOP, SET HALT / BRAKE)“

Schnellhalt ausldsen gemabl
Schnellhalt-

Reaktion, siehe 6.2.3 und ,Bremsen
des Antriebs (STOP, SET HALT /
BRAKE)"

Eingelaufene Leitgeberinkremente
setzen

Eingelaufene Leitgeberinkremente
lesen

Leitgebergeschwindigkeit in U/min
lesen



Indizierte Zuweisung eines konstanten Wertes

SET F[Cxxx] = Value
SET H[Cxxx] = Value
SET M[Cxxx] = Value

Integervariable setzen
direkt:

SET Hxxx = z
indiziert:

SET H[Cxx] = z

mit 2. Variable:

direkt:

SET Hxxx = Hyyy
indiziert:

SET H[Cxx] = Hyyy

mit 2. indizierter Variable:

SET Hxxx = H[CyVy]

mit 2. FlieBkommavariable:

SET Hxxx = Fxxx

Zuweisung einer Float-Variablen mit Begrenzung auf +/- 2147483647 und keine Rundun-

gen.
mit Merker:

SET Hxxx = Mxxx

mit Zahlerstand:

SET Hxxx = Cyy

I T e
I Id.-Nr.: 1001.02B.5-00 Stand: 04/2014

7 Anwenderprogrammierung

mit Timerstand:

SET Hxxx = Zxx

Uber Berechnung - direkt: 2

SET Hxxx +z Addition

SET Hxxx -z Subtraktion

SET Hxxx *z Multiplikation

SET HxxX :z z # 0 Y Division
SET Hxxx % z Modulo

Uber Schieben mit Konstante;

nach rechts:

SET Hxxx >> z Division Hxxx durch 2z

nach links:

SET Hxxx<< z Multiplikation Hxxx mit 2z
Berechnung tber zweite Variable - direkt: ?

SET Hxxx + Hyyy Addition

SET Hxxx - Hyyy Subtraktion

SET Hxxx * Hyyy Multiplikation

SET Hxxx : Hyyy Hyyy # 0 Y Division
SET Hxxx % Hyyy Modulo

Berechnung Uber Schieben mit zweiter Variable:

Rechts:

SET Hxxx >> Hyvyy Division Hxxx durch 2%vy

Links:

SET Hxxx << Hyyy Multiplikation Hxxx durch 2%vY
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Berechnung Uber Betragsbildung:

SET Hxxx = ABS Hyyy

1) z bzw. Hyyy = 0 ist nicht erlaubt (Division durch 0)!
(Fehlermeldung wird ausgelost).

2) Bei diesen Operationen ist darauf zu achten,
dass kein Wertebereichstberlauf entsteht.

Spezielle Integervariable setzen

mit Wert des Parameters:
direkt:

SET Hxxx = PARA[nN]

mit Wert des Feldparameters:
direkt:

SET Hxxx = PARA[n,i]
mit Istwerten:

direkt:

SET Hxxx = ACTPOS
SET Hxxx = ACTFRQ

SET Hxxx = ACTSPEED
SET Hxxx = ACTTORQUE
SET Hxxx = ACTCURRENT
mit Sollwerten:

direkt:
SET Hxxx = REFPOS

mit Ein- und Ausgangsfunktionen:

SET Hxxx = OSA0

SET Hxxx = ISAQ0

Positionsistwert zuweisen
Frequenzistwert zuweisen
nur bei U/f)
Drehzahlistwert zuweisen
Drehmomentistwert zuweisen

Stromistwert zuweisen

Positionssollwert zuweisen

Wert des Analogausgangs (nur CDB3000)
(0..10.000 = 0V..10V) lesen

Wert des Analogeingang 0 zuweisen

(0 ... 1.000 = OV ... 10V)

SET Hxxx = ISAL

SET Hxxx = Input
SET Hxxx = Output

SET OSAQ0 = Hxxx
SET Oppi = 0

SET Oppi =1
SET Oppi = Mxxx

HINWEIS:
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Wert des Analogeingang 1 zuweisen
(0 ... 1.000 = OV ... 10V)
Eingangsabbild zuweisen

Ausgangsabbild zuweisen

CDB3000-Analogausgang
(0..10.000 = 0V..10V) =zuweisen.

Digitalausgang auf low setzen
Digitalausgang auf high setzen

Digitalausgang Merkerwert zuweisen

O || Der Funktionsselektor der Ausgange muss auf PLC stehen.

SET REFVAL =

SET INPOSWINDOW =

FlieBkommavariable setzen

direkt:

SET Fxxx = f

mit 2. Variable:

direkt:

SET Fxxx = Fyyy
indiziert:

SET F[Cxx] = Fyyy
mit 2. indizierter Variable

SET Fxxx = F[Cxx]

Hxxx  Sollwert zuweisen nur fur
Drehmoment—/Drehzahlregelung=

Hxxx Sollwert-erreicht-Fenster
zuweisen (nur fir Positionierung)

Zuweisung von Float-Variablen

Indizierte Zuweisung

Indizierte Zuweisung



mit 2. Integervariable

SET Fxxx = Hxxx Zuweisung von Integer-Variablen

Uber Berechnung - direkt:

SET Fxxx + f Addition von Float-Konstanten
SET Fxxx — f
SET Fxxx * f

SET Fxxx : f

Subtraktion von Float-Konstanten
Multiplikation von Float-Konstanten

Division von Float-Konstanten

Berechnung Uber 2. Variable - direkt:

SET Fxxx + Fyyy Addition von Float-Variablen

SET Fxxx - Fyyy Subtraktion von Float-Variablen
SET Fxxx * Fyyy Multiplikation von Float-Variablen

SET Fxxx : Fyyy Division von Float-Variablen
Berechnung durch Runden:
Mathematisch aufrunden

2.8 > 3.0 -2.8 > -3.0

SET Fxxx = ROUND Fyyy

Spezielle FlieBkommavariable setzen
Berechnung Uber Betragsbildung:

SET Fxxx = ABS Fyyy Betragsbildung -2.8 -> 2.8
SET Fxxx = PARA[Hyyy, Hzzz]Feldparameterwert zuweisen
SET Fxxx = PARA[Hyyy]
SET Fxxx = PARA[n, 1i]
SET Fxxx = PARAI[nN]

SET Fxxx = ACTFRQ

SET Fxxx = ACTSPEED
SET Fxxx = ACTTOURQUE
SET Fxxx = ACTCURRENT
SET Fxxx = ACTPOS

SET Fxxx = REFPOS

Parameterwert zuweisen
Feldparameterwert zuweisen
Parameterwert zuweisen
Frequenzistwert (nur bei U/f)
Drehzahlistwert
Drehmomentistwert
Stromistwert
Positionsistwert zuweisen

Positionssollwert zuweisen
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SET REFVAL= Fxxx Sollwert idber

FlieBkommavariable zuweisen
(nur Drehmoment-/Drehzahlregelung)

Zahler setzen
direkt:

SET Cxx = d
mit Variable:

SET Cxx = Hyyy
mit Zahler:

SET Cxx Cyy
Zahler inkrementieren / dekrementieren:

SET Cxx + d
SET Cxx - d
Zahler inkrementieren / dekrementieren Uber Variable:

SET Cxx + Hyyy
SET Cxx - Hyyy

Timer setzen und starten

Nach dem Zuweisen eines Timers (Zeitzahlers) mit einem Wert wird dieser automatisch
jede Millisekunde um eins erniedrigt, bis schlieBlich der Wert O erreicht wird.

HINWEIS:

O || Der Timer Z11 darf beim Arbeiten mit dem Befehl WAIT nicht verwendet wer-
den, da Uber diesen Timer die WAIT Befehle ausgefiihrt werden.
Der Wert des Timers wird in ms angegeben.

direkt:

SET 7Zxx = t
mit Variable:

SET Zxx = Hyyy

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF 169



7 Anwenderprogrammierung

I T a
I Id.-Nr.: 1001.02B.5-00 Stand: 04/2014

Parameter setzen
mit Integervariable:

SET PARA[n] = HxxXx
SET PARA[Hxxx] = Hyyy

Angabe Parameternummer direkt
Angabe Parameternummer iber
FlieRkommavariable

mit FlieBkommavariable

SET PARA[n] = Fxxx
SET PARA[Hxxx] = Fxxx

Angabe Parameternummer direkt

Angabe Parameternummer uber
Integervariable

HINWEIS:
O || Das Sichern des Ablaufprogrammes, der Parameter und der Verfahrdaten in
das Flash-EPROM kann auch vom Programm ausgel6st werden. (SET PARA
[150] =1).
Feldparameter setzen

mit Integervariable:

SET Para [n,i] = Hxxx Angabe Parameternummer
und Index direkt
SET PARA [Hxxx,Hyyy] = Hzzz Angabe Parameternummer

und Index iber Integervariab-
len

mit FlieBkommavariable:

SET PARA [n,i] = Fxxx Angabe Parameternummer
und Index direkt
SET PARA [Hxxx, Hyyyl] = Fxxx Angabe Parameternummer
und Index iber Integervariab-
len
HINWEIS:

O || Beim Lesen / Schreiben eines Parameters ist der Datentyp zu beachten. Bei-
spiel: Keine FlieBkomma-Werte einem Parameter vom Typ Integer zuweisen
(mogliche Wertebereichsverletzung).
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Geeignet fiir

D W ich Funkti
atentyp ertebereic unktion PLC-Variable
USIGN8 0..255
USIGN16 0...65535 vorzeichenlos
USIGN32 0...4294967295
Hxxx, Fxxx
INT8 -128 ... 127
INT16 30768 . 32767 Ganzzahl, vorzeichenbe-
haftet
INT32 -2147483648 ... 2147483647
32-Bit-Zahl mit der
R Normierung 1/65536, d.
INT32Q16 32767,99 ... 32766,99 h. das Low-Word gibt die
Nachkommastellen an.
Festkommazahl mit der Fxxx
FIXPOINT16 0,00 ... 3276,80 Normierung 1/20, d. h.
InkrementgroBe 0.05
. 32-Bit-FlieBkommazahl im
FLOAT32 siehe IEEE IEEE-Format
Fehlernummer (Byte 0)
ErrorStruct Fehlerort (Byte 1) Hxxx

Fehlerzeit (Byte 2-3)

Tabelle 7.3 Datentypen

Invertieren (INV)

Mit dem INV Befehl ist es moglich, eine Integer Variable, einen Merker oder den Zustand
eines digitalen Ausgangs logisch zu invertrieren. Damit erhalt z. B. ein Ausgang mit
einem Low-Pegel einen High-Pegel, wodurch er im Programm als Statusanzeige verwen-

det werden kann.

Vorgehensweise zur Verwendung im Ablaufprogramm:

Ny INV Hxxx

Integer-Variable logisch invertieren

Ny INV Mxxx Merker logisch invertieren

Ny INV Oppi

Digitalen Ausgang logisch invertieren




Verfahrbefehle bei Positionierung (GO)

Mit diesen Befehlen kann die angetriebene Positionierachse verfahren werden. Diese
Befehle dirfen nur im Positioniermodus verwendet werden, der Sollwertkanal muss auf
PLC (voreingestellte Losung mit Sollwert Gber PLC) gesetzt sein. Bei Drehmoment-/Dreh-
zahlregelung werden GO-Befehle als NOP gewertet. Zur Wirkung der einzelnen Positio-
niermodi siehe Kapitel 5.2.1.

Grundsatzlich werden funf Methoden unterschieden, um die Achse zu verfahren:

. Absolutes Positionieren: Fahren auf eine bestimmte Position (GO A ..)

o Relatives Positionieren: Verfahren um einen bestimmten Weg (GO R ...)

. Endloses Positionieren: Verfahren mit definierter Geschwindigkeit (GO V ...)
. Referenzfahrt starten: (GO 0)

. Synchronfahren: Elektronisches Getriebe (GO SYN ..)

Verfahren mit oder ohne Programmfortsetzung

. mit Programmfortsetzung (GO ...)
Wird ein solcher Befehl innerhalb eines Programms gegeben, so wird nach

Starten der Achse das Programm sofort mit der darauffolgenden Programmzeile

fortgesetzt. Auf diese Weise kdnnen mehrere Befehle parallel zu einer Positio-
nierung abgearbeitet werden.

Wird der Befehl wahrend einer laufenden Positionierung Ubergeben, so wird
mit der gednderten Geschwindigkeit auf die neue Zielposition verfahren. Der
neue Befehl wird sofort ausgefiihrt, d. h. die Position aus dem urspriinglichen
Befehl wird nicht mehr angefahren. Der Bezug fur relatives Positionieren ist
immer die letzte Sollposition.

. ohne Programmfortsetzung (GO W ...)
Bei diesen Befehlen wird die darauffolgende Programmzeile erst dann abgear-
beitet, wenn die Istposition das Positionsfenster erreicht hat. Solange die Achse
- z. B. aufgrund eines Schleppfehlers - nicht im Positionierfenster ist, wird das
Programm nicht fortgesetzt.
Das ,W" ist eine Abkurzung fur ,Warte”, GO W = ,go and wait".

Verfahren mit Fortsetzung

Position bzw. Weg Uber Variable / Geschwindigkeit Uber Variable
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GO A Hxxx V Hyyy Verfahre absolut um Wert von Hxxx
mit Geschwindigkeit Hyyy
(Programmbearbeitung geht weiter)
GO R Hxxx V Hyyy Verfahre relativ um Wert von Hxxx
mit Geschwindigkeit Hyyy

Programmbearbeitung geht weiter)

Position Uber Variable / Geschwindigkeit Gber Parameter

GO A Hxxx Verfahre absolut um Wert von Hxxx
(Programmbearbeitung geht weiter)
GO R Hxxx Verfahre relativ um Wert von Hxxx

(Programmbearbeitung geht weiter)
Relative Fahrbefehle mit Fortsetzung durfen nicht in einer , kurzen” Endlosschleife
verarbeitet werden, da dieses zu einem Positionsiberlauf fiihrt. Siehe hierzu folgendes
Beispiel:
NO10 SET HOO01l = 360
N020 GO R HOO01
NO30 JMP NO20

Position bzw. Weg Uber Tabelle

GO T[Hxxx] Verfahre gem. Tabelleneintrag
(Programmbearbeitung geht weiter)
GO T[CxxX] Verfahre gem. Tabelleneintrag
(Programmbearbeitung geht weiter)
GO T[xxx] Verfahre gem. Tabelleneintrag

(Programmbearbeitung geht weiter)
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Verfahren ohne Fortsetzung

Position bzw. Weg Uber Variable / Geschwindigkeit Uber Variable

GO W A Hxxx V Hyyy Verfahre absolut um Wert von Hxxx mit Ge-
schwindigkeit Hyyy und warte mit weiterer
Programmbearbeitung bis Zielposition er-
reicht ist

GO W R Hxxx V Hyyy Verfahre relativ um Wert von Hxxx mit
Geschwindigkeit Hyyy und warte mit weiterer
Programmbearbeitung bis Zielposition er-
reicht ist

Position Uber Variable / Geschwindigkeit Gber Parameter

GO W A Hxxx Verfahre absolut um Wert von Hxxx und warte
mit weiterer Programmbearbeitung bis Ziel-
position erreicht ist

GO W R Hxxx Verfahre relativ um Wert von Hxxx und warte
mit weiterer Programmbearbeitung bis Ziel-

position erreicht ist
Position bzw. Weg Uber Tabelle

GO W T[Hxxx] Verfahre gem. Tabelleneintrag Hxxx, warte

bis Position erreicht

GO W T[Cxx] Verfahre gem. Tabelleneintrag Cxxx,
warte bis Position erreicht
GO WT[xxx] Verfahre gem. Tabelleneintrag, warte bis

Position erreicht ist.

Referenzieren

Die Referenzfahrt wird unter Verwendung des festgelegten Referenzfahrt-Typs und der
zugehdrigen Geschwindigkeiten (727 HOSPD) durchgefuhrt.

Wird dieser Befehl innhalb eines Programms abgesetzt, so wird der darauffolgende Satz
erst wirksam, nachdem die Referenzfahrt beendet wurde.

GO 0 Es wird eine Referenzfahrt durchgefihrt,
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abhédngig von der im Parameter 730 eingetra-
genen Methode, Jje nach Softwarestand
GO 0 + Hxxx Es wird die Referenzfahrt durchgefihrt, da-
raus resultiert Position 0. Danach wird
diese Nullposition auf den in Hxxx angege-

benen Wert gesetzt.

Der GO 0 - Befehl ist flankengetriggert. Die Referenzfahrt kann dementsprechend nur
durch eine Abbruchbedingung (z. B. STOP B) angehalten werden.

Der Status der Referenzfahrt kann mit dem speziellen Merker STA_HOMATD Uberwacht
werden:

Beispiel fur eine Referenzfahrt mit Abfrage des Status:

N0O10 SET HO00 = 30 ; (30 Grad Nullpunkt-Offset)
NO20 GO 0 + HO000
NO30 JMP (STA HOMATD = 1) NO50 ; HOMATD = 1 —-> Referenzpunkt
B ; definiert
; HOMATD = 0 —-> Referenzpunkt
; nicht definiert
N040 JMP NO30 ; Rucksprung in Abfrage
NO50 .... ; weiterer Programmdurchlauf

nach der Referenzfahrt erhalt die dabei ermittelte Nullposition den Wert 30° (im Gerét)

Verfahren endlos

Uber Variable:
GO V Hxxx Hxx= Index der Variablen mit Geschwindigkeitswert

Das Vorzeichen des Wertes in Hxxx bestimmt die Fahrtrichtung.

Drehzahlsynchronlauf

Synchronfahrt einschalten:
GOSYN 1
Synchronfahrt ausschalten:

GOSYN 0



Bei Drehzahlsynchronlauf (Konfiguration des Eingang siehe Kapitel 6.2.4) wird die Dreh-
zahl des Leitgebers in 1/min auf die Sollwertstruktur geschaltet. Die Drehzahlbeschleuni-
gungsrampen (siehe Kapitel 6.2) sind aktiv, heit es wird ,sanft” ein- und ausgekuppelt.

HINWEIS:
O « Der Drehzahlsynchronlauf ist nur bei Drehzahlregelung aktiv.

Der Drehzahlsollwert des Leitgebers bezieht sich immer auf die Motorwelle. Bei Einsatz
eines Getriebes am Motor und dem Ziel, die Drehzahl der Abtriebswelle durch den
Leitgeber vorzugeben, muss das Getriebelbersetzungsverhaltnis bei der Leitgeber-Konfi-
guration parametriert werden.

Winkelsynchronlauf (elektronisches Getriebe)

Beim Winkelsynchronlauf (Konfiguration des Eingang siehe Kapitel 6.2.4) setzt der An-
triebsregler die eingehenden Rechteckimpulse eines Leitgebers direkt in einen Positions-
sollwert um und féhrt diesen lagegeregelt an.

Die Konfiguration des Leitgebereinganges wird in Kapitel 6.2.4 ndher beschrieben.
Synchronfahrt einschalten:

GOSYN 1

Synchronfahrt ausschalten:

GOSYN 0

Nach dem Einschalten der Synchronfahrt durch den Befehl GOSYN 1 wird das Ablauf-
programm sofort mit dem darauffolgenden Satz fortgesetzt.

HINWEIS:

Das Ein- und Ausschalten der Synchronfahrt erfolgt hart, ohne die Dynamik
der Achse durch Rampen zu begrenzen. Ein sanftes Ein- und Auskuppeln auf
eine drehende Leitachse ist nicht moglich.

Die Leitgeberposition bezieht sich auf die Motorwelle. Die Einheit ist immer Inkre-
mente (65536 Inkr = 1 Motorumdrehung). Soll sich die Leitgeberposition direkt auf
die Abtriebswelle beziehen, so ist das Getriebe-Ubersetzungsverhdltnis beim Leitgeber
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einzutragen. Ein Getriebe-Ubersetzungsverhéltnis im Normierungsassistenten wird bei
Verwendung des Leitgebers ignoriert.

Beispiel fur dem CDB3000:

Systemaufbau:
. HTL-Leitgeber als Sollwertvorgabe an Klemme X2 des CDB3000 angeschlossen.
o CDB3000 mit Getriebemotor (i = 56 /3)

. Im Normierungsassistent (unter Grundeinstellungen) wurde ein Getriebetber-
setzungsverhéltnis von 56/3 eingetragen.

Folgerungen:

. bei einem Ubersetzungsverhéltnis von 1/1 des Leitgebers bezieht sich der Soll-
wert des Leitgebers auf die Motorwelle des Getriebemotors.

. bei einem Ubersetzungsverhéltnis von 56/3 des Leitgebers bezieht sich der
Sollwert des Leitgebers auf die Abtriebswelle des Getriebemotors.

Die Position und Geschwindigkeit des Leitgebers ist Uber spezielle PLC-Variablen lesbar:
SET Hxxx = EGEARPOS ; Lesen der Leitgeberposition in Inkremente

Als Leitgeberinkremente erhdlt man die tatsachlichen Inkremente des Leitgebers, multi-
pliziert mit dem Ubersetzungsverhéltnis des Leitgebers.

SET Hxxx = EGEARSPEED ; Lesen der Leitgebergeschwindigkeit
in 1/min

Man erhalt die Drehzahl des Leitgebers, multipliziert mit dem Ubersetzungsverhaltnis
des Leitgebers.

Die Position des Leitgebers ist auch Uber die PLC veranderbar:

SET EGEARPOS = Hxxx ; Setzen der Leitgeberposition in Inkremen-
te

Ein GOR-Befehl (relative Positionierung) wahrend der Synchronfahrt fihrt zu einer tber-
lagerten Positionierung.
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Bild 7.6 Relative Positionierung wéhrend der Synchronfahrt. t =Zeitpunkt des Befehls GO R
HO00 VOOT mit HO00 = 1000 und HOOT =200

Ein GOA-Befehl (absolute Positionierung) wahrend der Synchronfahrt bricht diese ab. Die
Achse fahrt mit der Gbergebenen Verfahrgeschwindigkeit weiter und fuhrt die angefor-
derte Absolutpositionierung unter Beachtung der eingestellten Rampen durch.

GO A und GO R-Positionen beziehen sich wie immer auf die Abtriebswelle. Das erforder-
liche Ubersetzungverhéltnis ist iber den Normierungsassistenten zu konfigurieren.

Wegoptimiertes Positionieren eines Rundtisches

Die Zielposition wird absolut vorgegeben und der Positionierregler verfahrt die Achse
in der Richtung, in der der Weg am kurzesten ist. Relative Bewegungen finden nicht
wegoptimiert statt. Siehe hierzu auch Kapitel 5.2.3.

HINWEIS:

O« Diese Art der Positionierung setzt voraus, dass ein endloser Verfahrweg aus-
gewahlt worden ist. Fir die Rundtischfunktion sind die Einstellungen im Fahr-
profil entscheidend. Sind dort Rundtischfunktion, Richtungsoptimierung und
Umlauflange parametriert, so werden die Befehle wegoptimiert verfahren.
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Bremsen des Antriebs (STOP, SET HALT/BRAKE)

Zum Abbremsen des Antriebs stehen verschiedene Befehle mit und ohne Regelungs-
Stop zur Verflgung.

Halt Vorschub
Mit dem Befehl

SET HALT = 1

wird der Antrieb gemaB der Reaktion ,Halt Vorschub” (siehe Kapitel 6.2.3) auf Stillstand
abgebremst. Der Antrieb bleibt dabei bestromt.

Mit dem Befehl

SET HALT = 0

wird der Antrieb wieder mit dem bisherigen vorgegebenen Fahrsatz verfahren. Eine
Beendigung des Bremsvorgangs ist jederzeit moglich.

Schnellhalt
Mit dem Befehl

SET BRAKE = 1

wird der Antrieb gemaf3 der Reaktion ,Schnellhalt” (siehe Kapitel 6.2.3) abgebremst.
Dabei befindet sich der Antriebsregler im Systemzustand , Schnellhalt”. Die Regelung
wird nur abgeschaltet, sofern ein Abschalten bei der Schnellhalt-Reaktion parametriert
ist und wenn sie Uber die PLC eingeschaltet (SET ENCTRL = 1, Steuerort PLC) wurde.

Mit dem Befehl

SET BRAKE = 0

wird der Zustand Schnellhalt beendet. Die Anweisung muss immer erfolgen, bevor der
Antrieb wieder eingeschaltet wird. Eine Beendigung des Schnellhalts und Ruckkehr zum
vorherigen Fahrsatz ist moglich, solange der Antrieb bestromt ist.

Bremsen mit Verzdgerungsrampe (nur Positionierung)

FUr normales Bremsen mit der programmierten Verzogerungsrampe steht der Befehl

STOP B



zur Verflgung. Der Bremsvorgang kann nicht abgebrochen werden. Der Fahrsatz bei
Auslosen der STOP-Anweisung wird verworfen. Dieser Befehl ist gultig bei Positionie-
rung.

Bremsen mit Schnellhaltrampe (nur Positionierung)

Fur schnelles Bremsen mit der Schnellhaltrampe steht der Befehl
STOP M

zur Verflgung. Der Bremsvorgang kann nicht abgebrochen werden. Der Fahrsatz bei
Auslosen der STOP-Anweisung wird verworfen. Dieser Befehl ist gultig bei Positionie-
rung.

Nothalt (Drehzahl = 0) und Abschalten der Regelung (nur Positionierung)

Fur schnellstmégliches Bremsen (Geschwindigkeits-Sollwert=0) und anschlieBendem
Abschalten der Regelung steht der Befehl

STOP O

zur Verflgung. Die Regelung wird nur dann abgeschaltet, falls sie Gber die PLC einge-
schaltet (SET ENCTRL = 1, Steuerort PLC) wurde.

Der Bremsvorgang kann nicht abgebrochen werden. Der Fahrsatz bei Ausldsen der
STOP-Anweisung wird verworfen. Dieser Befehl ist gultig bei Positionierung.

Wartebefehle (WAIT)

Zeit

Mit diesen Befehlen kann eine Verzdgerung um eine bestimmte Zeit in Millisekunden re-
alisiert werden. Nach Ablauf dieser Zeit wird das Programm mit der nachsten Programm-
zeile fortgesetzt. Der WAIT-Befehl wird tGber den Timer Z11 ausgefuhrt.

direkt:

WAIT d
Uber Variable:

WAIT Hxxx
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Achsstatus
Das Programm wird fortgesetzt, wenn folgende Bedingung erfullt ist.
Positionsfenster erreicht:

WAIT REF
Achse steht:

Istposition im Positionsfenster 1)
WAIT ROT O Sollposition = Zielposition 2)

1) Positionierung abgeschlossen,
Ausgang ,Achse in Position“™ wird gesetzt

2) Positionierung rechnerisch abgeschlossen

Parameter Schreibzugriff
WAIT PAR Warten bis Parameter Schreibzugriff erfolgt ist.

Sind die Parameter Schreibzugriffe fur die weitere Programmbearbeitung zwingend
notwendig, sollte nach den Parameter-Zuweisungen ein WAIT PAR stehen.

Beispielprogramm

$P00
NO010 SET HO00 = 1 ; Variable HO00 Wert 1 zuwelsen
N020 SET PARA[460,1] = HO0O ; Schreibe (Feld)parameter 460,
; Index 1
NO30 SET PARA[460,2] = HO00 ; Schreibe (Feld)parameter 460,
; Index 2
N040 SET PARA[270] = HO000 ; Schreibe Parameter 270
NO50 WAIT PAR ; Warten mit Programmbearbeitung bis

; alle Parmeter schreibzugriffe
; erfolgt sind

END ; Ende des Programms
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Touchprobe

Der CDE3000 besitzt einen schnellen, und einen langsamen Touchprobe-Eingang (auch
als Interrupt-Eingdnge bezeichnet), mit denen die aktuelle Istposition abgespeichert

und im Ablaufprogramm weiterverwendet werden kann. Dazu mussen in der Maske
.Eingdnge” die Parameter ISDO5/ I1SD06 fur den Touchprobe-Betrieb eingestellt werden.
Folgende Parameter stehen fur den Touchprobe-Betrieb zur Verfligung:

JMP - Befehle:

JMP (Mxxx = TPxXx) N... / END Wert der Variablen gleich

JMP (Mxxx & TPxx) N... / END Wert der Variablen logisch UND
JMP (Mxxx | TPxx) N... / END Wert der Variablen logisch ODER
JMP (Mxxx ~ TPxXx) N... / END Wert der Variablen logisch XODER

Bedingte Spriinge mit Touchprobe (TPxx = TP0O0..TPO1)

JMP (TPxxx = 0 / 1) N... / END Wert der Variablen logisch
gleich

JMP (TPxxx & O / 1) N... / END Wert der Variablen logisch UND
JMP (TPxxx | O / 1) N... / END Wert der Variablen logisch ODER
JMP (TPxxx ~ 0 / 1) N... / END Wert der Variablen logisch XODER
JMP (TPxxx = TPyyy) N... / END Wert der Variablen logisch
gleich

JMP (TPxxx & TPyyy) N... / END Wert der Variablen logisch UND
JMP (TPxxx | TPvvv) N... / END Wert der Variablen logisch ODER

JMP (TPxxx ”~ TPyyy) N... / END Wert der Variablen logisch XODER

SET - Befehle:

SET TP0/1 = 0/1, Mxxx Touchprobe aktivieren/deaktivieren

SET Hxxx = TPOINC Touchprobe Position TPO (Inkremente)

SET Hxxx = TP1INC Touchprobe Position TPl (Inkremente)

SET Hxxx = TPO Touchprobe Position TPO (Usereinheiten)
SET Hxxx = TPl Touchprobe Position TPl (Usereinheiten)
SET Mxxx = TPxx Zustand Touchprobe zuweisen

SET Mxxx & TPxx Zustand Touchprobe logisch UND

SET Mxxx | TPxx Zustand Touchprobe logisch ODER

SET Mxxx ~ TPxx Zustand Touchprobe logisch EXCLUSIV-ODER
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7.4  PLGCSteuerung und Parameter

Eine unkomplizierte Einstellung der angegebenen PLC-Steuerparameter ermdglich die
PLC-Funktionsmaske (erweitertes Hauptfenster -> PLC oder Uber , Grundeinstellungen/
PLC bei entsprechend gewahlter PLC-Voreinstellung):

EairLc

SoftTest

Betriehsstatus | Prozessdaten I

Ereigni: te Programme
% fusschalten PLC-EP D PLC-EP 1

P NOE - NN

£ Unterbrechen

Auslastung Zykluszeit Status: g\g Status: gg
| '

Ereignisze... I Ereighisze. |

Start | Stap | i
rHauptprogramm: PLC-Main

Programm Mummer (P 7 Zeile (M)

Programmnummer PLC - Entry: P ) P - ‘ N - ‘

Bearbeitung:

Programm bei Start PLC (einmalig)

1~ Ein Betehl/Zyklus Zur Diagnose: Programm [P) unterbrechen in Zeile (M)
i+ Gesamtes Programm/Zyklus P I_U N I a

Startbedingungen I PLCFehlerdiagnose Ok |

ITEHM (0] = PLC iber Klemme starten j Abbrechen |

PLCMair: Starte mit Programm P [ o — |
Hoermenmen

Bild 7.7 DriveManager - PLC-Funktionsmaske



7.4.1

PLC-Variablen

Séamtliche PLC-Variablen sind Gber Parameter abgebildet. Die Parameter konnen Uber den

DRIVEMANAGER in einer PLC-Funktionsmaske bearbeitet werden.

Werte-

ONLINE

7.4.2

PLC-Steuerparameter

Die PLC-Steuerparameter ermoglichen eine felxible Konfiguration des PLC-Programms
bzw. dessen Ablaufs.

ONLINE

DriveManager Bedeutung . Parameter
verandern
Der Projektname wird bei der Erstellung des Ablaufpro-
Name des PLC- | gramms (Textdeklaration) definiert. Der Name bezeichnet 468- PLCP)
Programms direkt die Textdeklarationsdatei (Projektname.txt) ja (_PLCO)
(Projektname) (max. 32 Zeichen ohne Sonderzeichen, Leerzeichen -
werden ignoriert)
Dieser Parameter ermdglicht das Starten/Stoppen (abh.
von Parameter 452-PLCCT=PARA) bzw. zeigt den aktuel-
len Betriebsstatus des Ablaufprogramms an.
OFF(0) PLC-Programmablauf ausschalten / ausge-
schaltet
Go(1) PLC-Programmablauf starten / in Bearbei-
tung
Betriebsstatus PLC-Prgrammablauf in Unterbrechung
der Ablauf- Mit GO wird der Betrieb fortgefiihrt. ja 450-PLCST
steuerung Unabhéngig vom Steuerort ist es jederzeit (_PLCO)
mdglich, die Programmbearbeitung iiber
den Parameter zu unterbrechen (BRKPT)
oder zu beenden (OFF). Mit GO kann dann
die Programmbearbeitung ab der Abbruch-
zeile wieder aufgenommen werden, sofern
die Bedingung des Steuerortes weiterhin
gegeben ist (z. B. Klemme noch gesetzt).
Ist die Bedingung nicht gegeben, wird der
Parameter auf OFF gesetzt.
Aktuelle Pro- Zeigt die aktuell bearbeitete Programmzeile an. Die Zei- lesen 451-PLCPL
grammzeile lennummer ist auch im digitalen Oszilloskop sichtbar. (_PLCC)

DriveManager Bedeutun . . Parameter

o 9 utung bereich  verandern

Integervariablen sind ganzzahlige GréBen.
Bei einer Verkniipfung mit FlieBkomma-
Integer Vari- | Variablen oder Parametern wird der 460-PLC_H
ablen Nachkommaanteil nicht beriicksichtigt. Es 23" bis 2% ja (_PLCP)
(32 bit) erfolgt auch keine Rundung. -
Zugriff im Ablaufprogramm H000...H127
HOO - HO19 werden gespeichert
Zugriff im Ablaufprogramm M000...M255 ) 461-PLC_M
Merker (0/1) M000 - M019 werden gespeichert e Ja (_PLCP)
Zeitbasis 1 ms
A . Zugriff im Ablaufprogramm Z00...Z11 R ) 462-PLC_Z
Timer’) (32 bit) Timer werden auf einen Wert gesetzt und 0 bis 2 a (_PLCP)
laufen dann auf 0 zurtick.

Zahler’) fir
indizierte - ) ) 463-PLC_C

Adressierung Zugriff im Ablaufprogramm €00...C10 0 bis 65535 ja (_PLCP)

(8 bit)
Das Abbild ist auch im Programm als spezi-
elle Variable OUTPUT schreibbar.
) 0SD00-0SD02 Bit 0 - Bit 2
Abbild der | 0ED0-OEDO3 Bit 4 - Bit 6 J6APLC O
grta 0V00-0Vv01 Bit 7 - Bit 8 ja N
Ausgange . (_PLCP)
Lo Um Ausgange aus dem Programm
(bitcodiert)
herauszusetzen muss der entsprechende
Funktionsselektor auf FOppi = PLC gesetzt
werden.

FlieBkomma Zugriff im Ablaufprogramm F000...F127 -3,37x10% i 465-PLC_F
Variablen FOOO - FO19 werden gespeichert bis 3,37x10%8 ! (_PLCP)
Abbild der Das Abbild ist auch im Programm als

digitalen und | spezielle PLC-Variable INPUT lesbar. 166-PLC. |
analogen ISD00-1SD03 Bit 0 - Bit 3 nur lesen ( PLCP)_

Eingange (bit- | IEDOO-IEDO7 Bit 4 - Bit 11 -
codiert) ISAQO - ISAO1 Bit 12 - Bit 13

*) Timer und Zahler werden nicht gespeichert.

Tabelle 7.4  PLCG-Variablen und Merker
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Tabelle 7.5  PLC-Steuerparameter
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Die Parametrierung dieser Funktionalitat erfolgt mit den Parametern 490 - 493. Es han-

. ONLINE
DriveManager Bedeutung verandern | arameter delt sich hierbei um Feldparameter, die jeweils einem Eingang zugeordnet sind.
Der Parameter PLCCT definiert, von welcher Stelle aus das Index Eingang Index Eingang
Ablaufprogramm gestartet wird. 0 1500 9 IE05
PLC-Start diber Eingang 1 1501 10 IE06
TERM(0) Funktionsselektor eines Eingangs muss auf
Fixxx = PLCGO gesetzt werden. (0 -> Pro- 2 1502 " IE07
gramm gestoppt, 1 -> Programm gestartet) 3 1503 12 1A00
PLC-Start dber Parameter , Betriebsstatus”
" " 4 IEOO 13 I1AQ1
PARA(1) Manuelle Anderung des Betriebsstatus
startbed PLCST 5 IEO1 14 1S04
tartbedin-
gungen der PLC-Start automatisch bei Gergteanlauf, . 452-PLCCT 6 IE02 15 1505
Ablaufsteue- AUTO(2) Parameter Betriebsstatus wird dabei auf GO Ja (_PLCC) 7 IE03 16 1506
rung gesetzt und dient dabei als Statusanzeige B
PLC-Start gleichzeitig mit Aktivierung der 8 I£04
CTRL(3) Regelung Tabelle 7.6 Zuordnung Index zu Eingang
PLC-Stop gleichzeitig mit Deaktivierung der
Regelung
PLC wird tiber Feldbus im EasyDrive-Prog- Art des Eingangsevents
Pos-Steuerwort mit dem Bit , PLC-Starten”
BUS(4) gestartet. Bei Riicksetzen des Bits wird der [
PLC-Ablauf direkt mit Sprung auf Zeile 0 490 PLCIS  PLC Input Selection:
beendet. Legt die Art des Eingangsevents fest. Festlegung der Bedingung fur das Beschreiben
Programm- Das Programm wird in der unter PLCBN angegebenen der Variable:
stopp in Zelle Zelle untedrbrochen; der Parameter 45(()1—PITC(jST geht ja 455-PLCBN OFF Funktion aus
x (Breakpoint) in Zustand BRKPT. Das Programm wird wieder mit (_PLCQ) _ . _ _ .
450-PLCST=GO(1) gestartet. HIGH Eingang wird durch die steigende Flanke aktiviert
Start mit Die Programmbearbeitung beginnt in der in PLCSN LOW Eingang wird durch die fallende Flanke aktiviert
Programmzeile | angegebenen Zeile. ZweckmaBig, wenn unterschiedliche 456-PLCSN
(0 = erste Pro- unabhangige Routinen in einem Programm vorhanden (_PLCCQ)
grammzeile). sind.

Tabelle 7.5  PLC-Steuerparameter

Ereignisgesteuertes Andern von Variablen und Verfahrauftragen

Uber die Funktionalitat ,Ereignisgesteuerte Variablenanderung” kénnen H-Variablen
und aktuell bearbeitete Verfahrauftrage der PLC anhand von Eingangszustandsanderun-
gen direkt mit bestimmten Werten beschrieben werden. Die Eingdnge mussen auf PLC
parametriert sein.



491 PLCIA PLC Input Action:
Auswahl der Reaktion

SET der in 492 PLCIH parametrierten Variablen wird der Wert aus 493 PLCIV
zugewiesen

ADD die in 492 PLCIH parametrierte Variable wird um den Wert aus 493
PLCIV erhoht

SUB die in 492 PLCIH parametrierte Variable wird um den Wert aus 493
PLCIV verringert

VSET Die Geschwindigkeit des aktuellen PLC-Verfahrauftrags wird auf den

Wert aus 493 PLCIV gesetzt. Diese neue Geschwindigkeit wird in die
Variable aus 492 PLCIH geschrieben.

VSCAL Die Geschwindigkeit des aktuellen PLC-Verfahrauftrags wird um den
Wert aus 493 PLCIV skaliert in [%]. Die Skalierung wird in die Variable
aus 492 PLCIH geschrieben.

492 PLCIH PLC Input H-Variable:

Die Variable, die durch die Eingdnge beeinflusst werden soll, wird durch den Parameter
492 PLCIH festgelegt (HO00-H127). Wird die aktuelle Geschwindigkeit festgelegt oder
skaliert, dann wird der neue Wert unter dieser Variablen abgelegt.

HOO0O bis H-Variable
H127

493 PLCIV PLC Input Value:

Die Variable 493 PLCIV gibt den Wert vor, um den die Variable 492 PLCIH verandert
wird.

Beispiel: Forder-Zweipunktregelung

In einem kontinuierlichen Prozess wird ein Band hergestellt. Dieses Band wird zur wei-
teren Bearbeitung immer wieder in eine Richtung positioniert. Erfolgt die Positionierung
schneller, als das Band hergestellt wird, muss die Positionierung verlangsamt werden.

I T e
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7 Anwenderprogrammierung

Wird der obere Schalter (an 1S02) erreicht, soll die Geschwindigkeit auf 25 % verringert
werden. Wird der untere Schalter (an 1S03) erreicht, soll die Geschwindigkeit wieder auf
100 % gessetzt werden.

Eingang ISO2 besitzt den Index [2]

490 - PLCIS[2]= HIGH; Eingang IS02 reagiert auf steigende
Flanke

491 - PLCIA[2]= VSCALE; Variable wird skaliert

492 - PLCIH[2]= 124; Aktuelle Geschwindigkeit wird in H124
geschrieben

493 - PLCIV[2]= 25; Skalierungswert flir die Geschwindig
keit

Eingang 1S03 besitzt den Index [3]

90 - PLCIS[3]= HIGH; Eingang IS03 reagiert auf steigende
Flanke

491 - PLCIA[3]= VSCALE; Variable wird skaliert

492 - PLCIH[3]= 124; Aktuelle Geschwindigkeit wird in H124
geschrieben

493 - PLCIV[3]= 100; Skalierungswert flir die Geschwindig
keit
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Digital Input
1SD02

Coil
° Positioning
Digital Input

ISD03

Vv
1 1
100 % 1/—
25 % ! :
I I
] ]
]
1SD02 - l—l 1
I
I

ISD03 |_| t

Bild 7.8 Férderzweipunktregelung

t

7.5  PLC-Programmbeispiele

Die Beispiele dieses Kapitels sind als reine Programmieriibungen gedacht. Deshalb sind
weder die Aufgabenstellungen noch die Lésungsvorschlage unter sicherheitstechnischen
Gesichtspunkten gepruft worden.

Die Beispiele sollen aufzeigen, welche Loésungen mit der integrierten Ablaufsteuerung
maoglich sind und wie ein typischer Programmteil aussehen kann. Es muss eine voreinge-
stellte Losung, die auf PLC zugreift, eingestellt werden. Z. B. ,,PCT_3 (18) Positionierung,
Fahrsatzvorgabe Uber PLC, Steuern Uber Klemme".

Die angegebenen Werte fur Wegeinheit, Geschwindigkeit und Beschleunigung sind
lediglich Beispiele und sollten unbedingt auf die vorliegende Anwendung angepasst
werden.
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Als Grundlage fur die Beispiele wird von einem Getriebemotor mit einer Nenndrehzahl
von 1395 min™ und einem Ubersetzungsverhaltnis von i=9,17 ausgegangen.

Die LTi DRIVES GmbH Ubernimmt infolgedessen keine Verantwortung und wird keine
daraus folgende oder sonstige Haftung Gbernehmen, die auf irgendeine Art aus der
Benutzung dieses Programmmaterials oder Teilen davon besteht.

Die Zahlenwerte fiir Weg, Geschwindigkeit und Beschleunigung beziehen sich jeweils
auf die im Positionierregler festgelegten Programmiereinheiten.

7.5.1 Forderband

Nach dem Start soll der Antrieb eines Férderbandes um 1m (entsprechen 10 Umdrehun-
gen der Abtriebswelle) mit einer Geschwindigkeit von 35 mm/s verfahren werden. Nach
Ablauf einer Wartezeit von 5 s soll der Vorgang wiederholt werden, bis ein Eingang
zurlickgesetzt wird. (Verwendeter Eingang ISD03).

Einheiten und Normierung im Normierungsassistenten einstellen:

Position: mm

Geschwindigkeit: mm/s

Beschleunigung: mm/s?

Vorschubkonstante: 1000 mm entsprechen 10 Umdrehungen der Abtriebs-

welle

Getriebe: Umdrehungen der Motorwelle 917

Umdrehungen der Abtriebswelle 100

Fahrprofil anpassen:

Max. Geschwindigkeit: 250 mm/s
Max. Anfahrbeschleunigung: 50 mm/s?
Max. Bremsbeschleunigung: 50 mm/s?

Das Beispielprogramm kann in den Regler eingespielt werden, nachdem die Referenz-
fahrten nach Kapitel 5.2.4 parametriert worden sind.



$TEXT (Foerderband)
DEF HO01l = Weg
DEF HO002 = Geschwindigkeit

END

%P00

NOO1 SET HOO1 = 1000 ; Wegstrecke in mm

N00O2 SET HO002 = 35 ; Geschwindigkeit in mm/s

NO10 GO 0 ; Referenzfahrt durchfihren

NO20 JMP (IS03=0) NO20 ; weiter, wenn Eingang = high

NO30 GO W R HO01 Vv HOO2 ; Verfahren in pos. Richtung mit
35 mm/s

NO40 WAIT 5000 ; 5 s warten

NO50 JMP NO0O20 ; Zyklus neu beginnen

END

75.2 Absolutes Positionieren

Die vier Positionen sollen mit der Geschwindigkeit v=80 mm/s absolut angefahren und
dort jeweils 1 s gewartet werden. Fir die Bewegung zuriick in die Ausgangsposition soll
die dreifache Geschwindigkeit (240mm/s) verwendet werden.

Le |
x=200 =100 x=100 x=100
= S(0) 1 S(2) (= v=80
GIXEX O—>O——0O
v=240
Bild 7.9 Positionen anfahren
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7 Anwenderprogrammierung

Einheiten und Normierung im Normierungsassistenten einstellen:

Position: mm

Geschwindigkeit: mm/s

Beschleunigung: mm/s?

Vorschubkonstante: 100 mm entsprechen 1 Umdrehung der Abtriebswelle

Getriebe: Umdrehungen der Motorwelle 917

Umdrehungen der Abtriebswelle 100

Fahrprofil anpassen:

Max. Geschwindigkeit: 250 mm/s
Max. Anfahrbeschleunigung: 50 mm/s?
Max. Bremsbeschleunigung: 50 mm/s?

Das Beispielprogramm kann in den Regler eingespielt werden, nachdem die Referenz-
fahrten nach Kapitel 5.2.4 parametriert worden sind.

Positionen und Geschwindigkeiten werden direkt als Wert vorgegeben, die Vorgabe der
Beschleunigung erfolgt gemaB den Maschinenparametern.
; Normierung in s=mm und v=mm/s

STEXT (Absolutpositionierung)

DEF H000 = Position 0

DEF HO001 = Position 1

DEF H002 = Position 2

DEF HO003 = Position 3

DEF H004 = Geschwindigkeit vl

DEF HO005 = Geschwindigkeit v2

END

sP00
NOO1 SET HO0O 200
NO002 SET HO01 = 300
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NOO3 SET HO002 = 400

NO04 SET HO003 = 500

NOO5 SET HO004 = 80

NOO6 SET HO05 = 240

N020 GO O ; Referenzfahrt

NO30 GO W A HOOO VvV HO04 ; Ausgangsposition anfahren

N040 WAIT ROT O ; Warten bis Achse steht

NO50 WAIT 1000 ; 1 s warten

NO60O GO W A HOO01 VvV HO004 ; Position 1 anfahren und warten bis
; Achse steht

NO70 WAIT 1000

NO80 GO W A H002 V H004 ; Position 2

NOS0 WAIT 1000

N100 GO W A HO03 V HO04 ; Position 3

N110 WAIT 1000

N120 GO W A HOOO VvV HO05 ; zurick in Ausgangsposition

N130 JMP NO050
END

75.3 Relatives Positionieren

Im vorigen Beispiel wird die Achse immer um den gleichen Weg weiter verfahren, daher
bietet sich eine Losung mit relativer Positionierung an. Ein Zahler enthalt jeweils die aktu-
elle Position; Einheiten und Normierung, siehe vorheriges Beispiel.

$TEXT (Relativpositionierung 1)
DEF HO000 = Position O

DEF HO001 = Abstand der Positionen
DEF H002 = Geschwindigkeit 1
DEF HO003 = Geschwindigkeit 2

END
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$P00

NOO1l SET HO00 = 200 ; Position 0 in mm

N0O2 SET HO01 = 100 ; Abstand zweier Positionen in mm

NOO5 SET HO002 = 80 ; Geschwindigkeit inn mm/s

NO0O6 SET HO003 = 240 ; Geschwindigkeit inn mm/s

NO010 GO O ; Referenzfahrt

NO20 GO W A HO00 V HO002 ; Ausgangsposition anfahren und
warten

NO30 SET C00 = 0 ; Zédhler = 0 setzen

NO40 WAIT 1000

NO50 GO W R HOO01 VvV HOO02 ; nachste Position anfahren

NO60 SET CO00+1 ; Positionszahler mitzahlen

NO70 WAIT 1000

N0O80 JMP (CO0 !'= 3) NO50 ; Position 3 noch nicht erreicht

N090 GO W A HOOO0 VvV HO03 ; zurick in Ausgangsposition

N100 JMP NO30

END

Die Losung ist noch einfacher und eleganter, wenn auf den Zah-
ler verzichtet wird, und der Vergleich mit der Sollposition (SP)
erfolgt

$TEXT (Relativpositionierung 2)
DEF HO000 = Position O
DEF HO001 = Abstand der Positionen

DEF H002 = Geschwindigkeit 1
DEF H003 = Geschwindigkeit 2
END



%P00
NOO1
NO02

NOO3
N004
NOOS5

NO10
NO20

NO30

NO40

NO50

NO60

NO70

NO80
END

754

SET HO00 = 200
SET HOO01 = 100

SET H002 = 80
SET HO03 = 240

SET HO04 = 500

GO 0
GO W A HO0O VvV H002

WAIT 1000
GO W R HOO01 V HO02

WAIT 1000
JMP (REFVAL < HO004) NO40

GO W A HOOO VvV HOO03

JMP NO30

Ablaufprogramm

Position 0 in mm

; Abstand zweier Positionen

in mm

Geschwindigkeit in mm/s
Geschwindigkeit in mm/s
Sollpos.3, mit der ver-
glichen wird

; Referenzfahrt

; Ausgangspos. anfahren und

warten

nachste Position anfahren

Position 3 noch nicht er-
reicht

zuriick in Ausgangsposition

Hier wird der Positionierregler als frei programmierbare Ablaufsteuerung fur ein Dreh-
zahlprofil verwendet.

Ein Endlos-Transportband wird mit zwei Geschwindigkeiten betrieben. Wenn eine Zielpo-

sition (> 10000) erreicht wird, soll das Band gestoppt werden. Die Wiederholung des

Zyklus erfolgt durch erneuten Freigabe-Eingang. Um die Struktur Ubersichtlich zu halten,

wird mit Unterprogrammen gearbeitet. Das Hauptprogramm Ubernimmt die Initialisie-
rung und ruft in einer Endlosschleife die Unterprogramme 1 bis 3 auf.
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7 Anwenderprogrammierung

Parametrierung
der Eingdnge
(DriveManager):

Eingang
(Programm):

Ausgang
(Programm)

IS00
1SO1
1S02
1S03

ISDO1

ISD02
0OsD0o0

Start(1) = Start Regelung

PLC (35) = Eingang im Ablaufprogramm verwendbar

PLC (35) = Eingang im Ablaufprogramm verwendbar

/HALT (Vorschubfreigabe, muss auf High liegen)

Anwahl der Geschwindigkeit
O0=vl/1=v2

Freigabe
Zielposition erreicht

Einheiten und Normierung im Normierungsassistenten einstellen:

Position:
Geschwindigkeit:
Beschleunigung:

Vorschubkonstante:

Getriebe:

Fahrprofil anpassen:

Max. Geschwindigkeit:

Max. Anfahrbeschleunigung:
Max. Bremsbeschleunigung:

Grad

Grad/s

Grad/s?

360° entsprechen 1 Umdrehung der Abtriebswelle

Umdrehungen der Motorwelle 917
Umdrehungen der Abtriebswelle 100

900 Grad/s
320 Grad/s?
320 Grad/s?

Das Beispielprogramm kann in den Regler eingespielt werden, nachdem die Referenz-
fahrten nach Kapitel 5.2.4 parametriert worden sind.

$TEXT (Ablaufsteuerung)

DEF HO000

DEF HOOl1 = Position

Geschwindigkeit
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END
sP00

NOO5
NO10

NO15

NO20

NO25

NO30

NO35
N040

NO45

NO50

NO55

NO60
NO65
NO70

NO75

N080

NO85

NO90

NO95
N100

GO 0
SET MO000

SET MO0l

SET HO01
CALL NO045
CALL NO8O

CALL N105
JMP NO025

JMP  (MOO1

JMP (IS02

SET M000 =

SET HO00 =
JMP (IS0l
SET HO00 =

RET

JMP  (M0OO0O

GO R HOO01

SET M00O =

SET MO001 =
RET

10000

= 1) NO075
= 0) NO75

0

300
= 0) NO75
600

= 1) N100
vV HO000

1

1

Hauptprogramm

Referenzfahrt durchfihren

Merker = 1:

Achse soll nicht gestartet werden
Merker = O:
Bewegung

Achse ist nicht in

Zielposition fir Vergleich

Unterprogramm Eingdnge abfragen
Unterprogramm Achse starten
Unterprogramm Positionsvergleich
Wiederholen

Unterprogramm 1l: Eingange abfragen
Wenn Antrieb in Bewegung,

Sprung zu RET

keine Abfrage

Start wurde gegeben, Merker = 0
setzen

Geschwindigkeit 1 setzen
Geschwindigkeit 1 angewdhlt
Geschwindigkeit 2 angewdahlt +
setzen

Unterprogramm 2: Achse starten

Achse starten mit
Geschwindigkeit HO0O0O,
HOO1

Freigabe ist erkannt, Merker rick-

Zielposition

setzen

Antrieb in Bewegung
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; Unterprogramm 3: Positionsvergleich
N105 JMP (REF = 1) N120
N110 SET 0S00 = 0
N115 JMP N135

N120 SET MO00O = 1
N125 SET M001 = 0 ; Antrieb steht
N130 SET 0S00 = 1

N135 RET

END

7.5.5  Touchprobe

Mit Hilfe einer Touchprobe kénnen Gber die touchprobefahigen Eingange Werte zum
Zeitpunkt eines Touchprobe-Ereignisses mit maximaler Genauigkeit ermittelt werden.
Die Werte werden zum Zeitpunkt des Ereignisses ermittelt, aber erst innerhalb eines PLC-
Programms ausgewertet. Ein zyklisches Lesen wiirde wegen der zeitlichen Differenz der
Erfassung das Ergebnis verschlechtern.
Fur das PLC-Programm stehen somit Befehle zur Verfigung, um

— ein Touchprobe-Ereignis zu aktivieren

— zu prufen, wann das Touchprobe-Ereignis eingetreten ist

— den Wert zu Gbernehmen

HINWEIS:

O || Die Touchprobe-Ereignisse kénnen auch als Event fiir ein Eventprogramm
verwendet werden.

%P00 Touchprobe (TP), Beispiel fir die Syntax

;TP 0..1 1 =Eingang ISD06
;SN 0..255 / Hxxx Signal number O=actual Position, 255 =

;EG 1..3 / Hxxx Edge l=low/2=high/3=both

/ Hxxx Probe-Channel 0=Eingang ISDOx,



NO10 SET TP 0 SN O EG 1 = 0 ; Funktion ,TP an ISDOx speichert
aktuelle Position bei low Flanke des Initiators“ ausschalten

NO020 SET TP 0 SN 0 EG 1 =1 ;  Funktion ,TP an IS-
DOx speichert aktuelle Position bei low Flanke des Initiators"™
einschalten

NO30 SET TP 1 SN 255 EG 3 = MO00O ;

N040 SET TP 1 SN 255 EG 3 = MO00O ;

NO050 SET TP HO00 SN HO00 EG H000 = MO0O0O ;

N060 JMP (TPO = 1) NO10 ; logische Verkniipfung
NO70 JMP (TPO & 0) NO1O
N080 JMP (TPO | 0) NO1O
N090 JMP (TPO ~ 0) NO10O

N100 JMP (TPO = TPO) NO10O
N110 JMP (TPO & TPO) NO10O
N120 JMP (TPO | TPO) NO10
N130 JMP (TPO ~ TPO) NO10

END

a
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8 Drehzahlsteuerung ,,OpenLoop”
fur CDE/CDB3000

8.1  Voreingestellte Lésungen

Voreingestellte Losungen sind komplette Parameterdatensatze zur Losung verschiedens-
ter anwendungstypischer Bewegungsaufgaben. Durch das Einstellen einer voreingestell-
ten Losung werden die Positionierregler automatisch konfiguriert. MaBgeblich werden
die Parameter fur

. den Steuerort der Positionierregler,

. die Sollwertquelle,

. die Belegung der Ein- und Ausgange der Signalverarbeitung und

. die Regelungsart
voreingestellt.
Die Anwendung einer voreingestellten Losung vereinfacht und verkurzt erheblich die
Inbetriebnahme der Positionierregler. Durch Verdndern einzelner Parameter kdnnen die

voreingestellten Losungen den Erfordernissen der Anwenderaufgabenstellung angepasst
werden.

Insgesamt drei voreingestellte Losungen decken die typischen Anwendungsgebiete fur
die Drehzahlsteuerung ,OpenLoop” mit den Reglern ab.

Kiirzel Sollwertauelle Steuerort/ Zusatzlich erforderliche
q Bus-Steuerprofil Dokumentation
VSCT1 0-10V-Analog E/A-Klemmen 8.4
VSCCT CANopen-Feldbus- CANopen-Feldbus-Schnittstelle 85 CANopen-Dateniibertra-
Schnittstelle - EasyDrive-Profil ,Basic” : gungsprotokoll
Feldbus-Kommu- Feldbus-Kommunikationsmodul .
VSCB1 nikationsmodul (PROFIBUS) g5 | PROFIBUS-Datenibertra-

gungsprotokoll

(PROFIBUS) - EasyDrive-Profil ,Basic”

Tabelle 8.1  Voreingestellte Lésungen - im Drehzahlgesteuerten Betrieb

LTi
8 Drehzahlsteuerung OpenLoop

Id.-Nr.: 1001.02B.5-00 Stand: 04/2014

Alle voreingestellten Losungen besitzen ein individuelles Grundeinstellungsfenster im
DriveManager. Hierin enthaltene Karten oder Schaltflachen unterscheiden sich in Allge-
meinfunktionen und spezielle Funktionen. Die Allgemeinfunktionen werden im Kapitel
8.2, das Motorregelverfahren in Kapitel 8.3 und die speziellen Funktionen bei den jewei-
ligen Voreinstellungen in den Kapiteln 8.4 und 8.5 beschrieben.

8.2  Allgemeinfunktionen

8.2.1 Datensatzumschaltung

Funktion Wirkung

. Zwischen zwei Datensatzen kann o
online umgeschaltet werden

Anpassung der Dynamik des
Motors an die Anwendung

o Betrieb von zwei verschiedenen
Motoren an einem Positionier-
regler

Die Drehzahlsteuerung ,,OpenLoop” beinhaltet zwei Datensatze. Auf den zweiten Da-
tensatz CDS2 kann

o durch Klemmen,

D bei Erreichen einer Drehzahlgrenze,

. bei Drehrichtungsumkehr oder

. durch Buszugriff

umgeschaltet werden.

, HINWEIS:

Eine Online-Umschaltung zwischen den Datensatzen CDS1 und CDS2 ist
moglich.
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Funktionsbereiche mit Kennlinien-Datensatz-Parametern

x| Funktionsbereich Parameter

CDS-Festdrehzahlen alle Parameter
j Drehzahlprofilgenerator "OpenLoop"”

Datensatzumschaltung

Umzchaltung [online maglich]
ISLIM [1] = CD52 wenn Drehzahl » Parameter SLIM

Beschleunigungs- und Verzégerungsrampen

Stromgrenzwert-Regler

Grenzwert und Funktionsselektor

Drehzahlschwelle SLIM I_EDD. 1/min U/f-Kennlinie alle Parameter
Anfahrstrom-Regler Sollwert, reduzierter Sollwert und Timer
| Abbrechen | Ubemehmen Schwingungsdampfungs-Regler Verstérkung

Bild 8.1

Parameter zur Datensatzumschaltung

Funktionsmaske , Datensatzumschaltung”

Tabelle 8.3  Funktionsbereiche mit Parametern im zweiten Datensatz (CDS)

Maglichkeiten der Datensatzumschaltung

DriveManager Funktion Wertebereich WE Einheit Parameter BUS KP/DM Funktion
Steuerort fiir die Umschaltung . 651-CDSSL keine Umschaltung
Umschaltung des Datensatzes (CDS) siehe Tabelle 8.4 OFF (_VF) 0 OFF . DS 1 aktiv
SDLrIe'\f)IzahIschweIIe gﬁgédlf%ashl zunlimschials -32764 ... 32764 600 min’! 65(2'\%'\/' 1 <l Umschaltung bei Drehzahliiberschreitung des Wertes in Parameter SILIM
X 5 = J CDS 2, wenn Drehzahl > SLIM, sonst CDS 1
Anzeige des aktiven Daten-
satzes (CDS) ' 650-CDSAC Umschaltung diber digitalen Eingang
(wird im DriveManager nicht siche Tabelle 8.5 0 (_VF) 2 TERM o CDS 2 wenn IxDxx = 1. sonst CDS 1
angezeigt) : !
Tabele 8.2 P tg p gd, Dot . halt g — Umschaltung bei Drehrichtungsumkehr
abelle 8. arameter fUr die Datensatzumschaltung . CDS 2, wenn Linkslauf, sonst CDS 1
A %0 Umschaltung tber SIO
o CDS 2, wenn Steuerbit gesetzt, sonst CDS 1
Erlauterungen : i Umschaltung tiber CANopen-Schnittstelle
. Eine Ubersicht der Funktionsbereiche, die Parameter fiir den zweiten Kennlini- . CDS 2, wenn Steuerbit gesetzt, sonst CDS 1
en-Datensatz enthalten, bietet Tabelle 8.3. ; - Umschaltung dber Feldbus auf Optionssteckplatz
o CDS 2, wenn Steuerbit gesetzt, sonst CDS 1
Tabelle 8.4  Einstellungen fir Varianten der Datensatzumschaltung




BUS Sl Aktive Kennlinien-Datensatz-Anzeige mit 650-CDSAC

Umschaltung bei Drehzahliberschreitung des absoluten Wertes (Betragsbildung) in BUS KP/DM Funktion
7 SLABS | Parameter SC'L”\Q e o8 0 CDs1 Kennlinien-Datensatz 1 (CDS1) aktiv
B2, e Dz > (SR Somst RS 1 CDS2 Kennlinien-Datensatz 2 (CDS2) aktiv

Tabelle 8.4  Einstellungen fir Varianten der Datensatzumschaltung Tabelle 8.5 Anzeige des aktiven Datensatzes

8.2.2  Drehzahlprofilgenerator ,OpenLoop”

Funktion Wirkung
. Einstellung der Beschleunigungs- . Anpassung der Dynamik des
und Verzégerungsrampen fur Motors an die Anwendung
das Drehzahlprofil . Ruckvermindertes Verfahren des

. Einstellung eines Verschliffs des Antriebs
Anfangs- und Endpunktes der
linearen Rampe

Die Rampen konnen fir jeden Datensatz getrennt gewahlt werden.

Mit dem Parameter MPTYP (linear/ruckbegrenzt) und JTIME kénnen lineare Rampen an
den Endpunkten zur Ruckbegrenzung verschliffen werden.

Bewegungsart Einstellung

dynamisch, ruckartig MPTYP =0, lineare Rampen ohne Verschliff
e Sy ——— MPTYP = 3, verschliffene Rampen durch Verschliff
um JTIME [ms].
Tabelle 8.6  Aktivierung der Ruckbegrenzung
e
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JTIVE .
& = =
T > e Drehzahlprofil *Open loop |
Datensatz 1 (CDS1) | Datensatz 2 (CDS2) |
n [1/min] -
RACC.x Beschleunigung I_‘l noa. 1minds
“Werzogerng I_'l oo, 1/mindzs
Bereich "Sallwert erreicht I 5
g Prafilart
. 3 = Ruckbegrenzte Bampe [Verzschiff) j
Bild 8.2 Drehzahlprofilgenerator fiir Drehzahlsteuerung ,, OpenLoop” Werschiiffzelt bei Ruckbegrenzung |_1 0o mis
Durch die Ruckbegrenzung erhéhen sich die Beschleunigungs- und Verzégerungszeit
um die Verschliffzeit JTIME. Das Drehzahlprofil wird im DriveManager gemaB Bild 8.2 Dkl Ahhrechen | iihermehmen |
eingestellt.

Bild 8.3 Funktionsmaske Drehzahlprofil ,,OpenLoop”

DriveManager Wertebereich WE Einheit Parameter
Beschleunigung - 620.x_RACC"
(datensatzabhangig) 0...32760 1000 min/s (_VF)
Verzogerung - 621.x_DECR "
(datensatzabhngig) 0...32760 1000 min'/s (VF)

) e 230_REF_R
Bereich ,Sollwert erreicht 0...32760 30 (ouT)
Profilart
0: Lineare Rampe 0.3 3 ) 597_MPTYP
3: Ruckbegrenzte Rampe (_SRAM)

1, 2: nicht unterstitzt

) 596_JTIME
Verschliff 0...2000 100 ms (_SRAM)
1) Feldparameter; Index ,x” = 0: Datensatz CDS1, Index ,x” = 1: Datensatz CDS2

Tabelle 8.7  Parameter Drehzahlprofigenerator ,,OpenLoop”



Mit dem Parameter 230-REF_R kann ein Drehzahlbereich definiert werden, indem der
Sollwert nach dem Profilgenerator vom Eingangs-Sollwert abweichen darf, ohne dass die
Meldung ,Sollwert erreicht” (REF) inaktiv wird. Sollwertschwankungen durch Sollwert-
vorgabe Uber analoge Eingange konnen somit bericksichtigt werden.

Istwert

+REF_R — -

Sollwert _

- REF_R — -

Die Rampeneinstellungen kénnen unabhangig voneinander erfolgen. Eine Rampenein-
stellung von Null bedeutet Sollwertsprung.

\ DECR
ACCR

LT i Id.-Nr.: 1001.02B.5-00 Stand: 04/2014
8 Drehzahlsteuerung OpenLoop

8.2.3 Begrenzungen/Stopprampen

Funktion Wirkung

Einstellung von maximalen und
minimalen Werten

. Begrenzung des Motorstroms .
und der Drehzahl

Die maximal zulassigen Stéme werden auf prozentual vom Gerdtenennstrom und die
maximale Drehzahl prozentual auf die Motor-Nenndrehzahl begrenzt.

Begrenzungen “Open loop™ il

Strombegrenzung:

Datensatz 1(C051) | Datensatz 2 (CDS2) |

100 % Anfahrstom biz 180 14mik

i

Stromgrenzwert |1 a0

Drehzahlbegrenzung:

|1 00,00 % totor-Menndrehzahl
Hmax = # I_'IEDEI.— 1/min

100%

| Abbrechen | Qbemehmenl

Bild 8.4 Funktionsmaske Begrenzungen , OpenLoop”

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF | 191
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Funktion Wertebereich  WE Einheit Parameter

DriveManager

Der Anfahrstrom (Motorre-
gelfunktion , Anfahrstrom- 0..180 601x CICN D
Anfahrstrom Regler”) wird datensatzab- vom Gerdte- 100 % '( _VF)
hangig bis zu einer definierten nennstrom -
Drehzahl geregelt.
Der Stromgrenzwert (Motorre- 0..180
Stromarenzwert gelfunktion ,Stromgrenzwert- vom.éeréte— 150 % 632.x_CLCL"
9 Regler”) wird datensatzabhén- nennstrom o (_VF)
gig begrenzt.
Drehzahlbe- Prozentuale Begrenzung des 0.00....999.95 o 813_SCSMX
von der Motor- | 100.00 %o
grenzung Drehzahlsollwertes (_CTRL)
nenndrehzahl
Motor-Nenn- . 157_MOSNM
drehzahl 0...100000 1500 | 1/min (MoT)
1) Feldparameter; Index ,x" = 0: Datensatz CDS1, Index ,x” = 1: Datensatz CDS2

Tabelle 8.8  Parameter fir die Funktion Begrenzungen ,OpenLoop”

Die Stopprampen sind bei den allgemeinen Softwarefunktionen in dem Kapitel 6.2.3
(Stopprampen) beschrieben. Es sind verschiedene Stopprampen bzw. Reaktionen einstell-
bar:

. Ausschalten der Regelung

. Halt Vorschub

. Schnellhalt

. Fehler

8.3  Motorregelverfahren ,,OpenLoop”

Der Antriebsregler arbeitet bei der Voreinstellung Drehzahlsteuerung ,,OpenLoop” mit
dem Motorregelverfahren VFC. In diesem Regelverfahren wird keine Drehzahlrickfuh-
rung bendtigt, da der Antriebsregler mit U/f-Kennlinienregelung arbeitet. Funktion, siehe
regelungstechnisches Blockschaltbild (Bild 8.5).
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Netz
U - Regelung
fm———————
|  DC-Haltestrom |
Regler |
‘ Is | 'H'
f
|
| Anfahrstrom | b
| is Regler |
L u I Uz Korrektur T
< | Upg Korrektur - Upqq Korrektur -
Ug
| | u 1
| UA-Charakteristik uuze|-> any
| U | b f tisa Tisa
"l \ pwm [
Fahrprofilgenerator [FPG] | | T Tisb Tieb
U
Sollwert f l l f < [T
— =1
f - Regelung { | i tisc tisc
N 1Ty f
| Schwingungs- |
| bedédmpfung |
| + Regler disq’
| T
! |
! |
| Stromgrenzwert
| Regler | isq .
| af s | 9 | Berechnung :23 | )
| i |der Strom- L=
I Is |, isc
komponenten

isq' X iw

Bild 8.5 Regelungstechnisches Blockschaltbild des Motorregelverfahrens ,,OpenLoop”

ALLE EINSTELLUNGEN WERDEN IN DER FUNKTION ,REGELUNG EINGE-
1 L STELLT.

Regelung... |

IN DER FUNKTIONSMASKE WERDEN ALLE AKTIVEN FUNKTIONEN MIT
2 L EINER GRUNEN STATUSANZEIGE ANGEZEIGT.



8.3.1 Anfahrstrom-Regler
Regelung YFC ﬂ ) )
st cosz Funktion Wirkung
Stromgrenzwert... Anfahrstrom... . Der Motor wird Uber einen P- o Erhohen des Anlaufdrehmo-
- Regler mit einem Strom ,vorge- ments bis zur eingestellten
n >\T/ » LI/t - Charakteristik. .. | -\T/ » sparmt“ Grenzdrehzahl
Schwingungsdampfung... | DC-Haltestrom.... |
cosl  cDs2 Anfahrstrom - Regler x|
D atensatzumnschaltung... | Endstufe. .. | Datensatz 1 [CDS1) | Datenzatz 2 [CD52) I
Anfahrstrom 100 %
Automatizche Umschaltung nach |_2D 3
Bild 8.6 Funktionsmaske Regelung ,, OpenLoop” auf Anfahrstrom |_5IZI %
Funk:tion:
IEIAEC [1] = Aktiv beim beschleunigen und stationarem Betrieb j
Grenzdrehzahl I_B * won |_1 F0_ 1fmin
ok |
Bild 8.7 Funktionsmaske Anfahrstrom-Regler

DriveManager Funktion Wertebereich  WE  Einheit Parameter
Funktion Regler OFF/ON OFFICIACC | OFF(0) 60?—\/%')5&
Anfahrstrom? Anfahrstrom in % vom An- o%‘égrgé(ie- 100 % 601.x_CICN®

triebsregler Nennstrom v ° (_VF)

nennstrom

Timer fiir Umschaltung auf
Automatische den reduzierten Anfahrstrom. 605.x CITM®
Umschaltung Nach Ablauf der Zeit wird auf 0..60 2 S ( T/F)
nach ... reduzierten Anfahrstromsoll- =

wert umgeschaltet.

Tabelle 8.9  Parameter fir den Anfahrstrom-Regler

LT i Id.-Nr.: 1001.02B.5-00 Stand: 04/2014
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8.3.2  Schwingungsbedampfungsregler

Funktion Wirkung

DriveManager Funktion Wertebereich  WE  Einheit Parameter

f Anfah Reduzierter Anfahrstrom nach o02x_
au r;)a I eauzierter n anrstrom nac 0..180 50 % CICNRY
strom Ablauf der Zeit CITM

(LVF)
0,
Grenz- Drehzahl, ab wann der P- % von Motor- o 603_CISM
drehzahl" Regler abgeschaltet wird nenndrehzah 8 t (_VF)
: MOSNM -

1) Ab der Abschaltdrehzahl wird der geregelte Anfahrstrom auf den normalen Betriebsstrom der U/f-Kennlinie
zurtickgeregelt. Der Ubergangsbereich ist mit 5% der Motorennennfrequenz (MOFN) festgelegt.
2) Die Einstellung des Anfahrstroms finden Sie auch in der Grundeinstellungsmaske unter dem Punkt Begrenzung.
3) Die Umschaltung kann deaktiviert werden, indem man den Anfahrstrom und den reduzierten Anfahrstrom auf
den gleichen Wert setzt.
4) Feldparameter; Index ,x“ = 0: Datensatz CDS1, Index ,x” = 1: Datensatz CDS2

Tabelle 8.9  Parameter fir den Anfahrstrom-Regler

HINWEIS SOLLWERT-ANFAHRSTROM:

O || Bitte beachten Sie, dass der Sollwert Anfahrstrom immer kleiner (mindestens
25 %) sein muss als der Stromsollwert des Stromgrenzwertreglers.

Die Regelfunktion bedampft das
Schwingverhalten von Motoren
mit biegekritischen Rotorwellen.

. Der Regler reduziert die Pen- .
delneigung durch automatische
dynamische Drehzahldnderungen

bzw. Frequenzénderungen. . Zusatzlich wirkt die Regelfunk-

tion auch bedampfend bei
Beschleunigungsvorgangen mit
Mechaniken, welche groBe Elasti-
zitaten und/oder Lose aufweisen.

Schwingungsdampfung - Regler |

Datensatz 1(C051] | Datensat 2 (CDS2) |

s

Verstirkung (OFF=0)  [_100

Filkerzeit I_D.1 I

EE'r'éE‘Hé'ﬁmél Qbemehmenl

Bild 8.8 Funktionsmaske Schwingungsdampfungs-Regler

DriveManager Funktion Wertebereich WE  Einheit Parameter
P-Anteil des Reglers.
Mit der Einstellung ,0" wird N
Verstarkung der Regler ausgeschaltet. -500 ... +500 0 % 6“‘)((—\/AF};GN
(Eine geeignete Grundeinstel- -
lung ist 100%)
Filterzeit Filter fir Stromistwert 0,1..10 0,1 S 61(2—\/AF§TF
1) Feldparameter; Index ,x" = 0: Datensatz CDS1, Index ,x” = 1: Datensatz CDS2

Tabelle 8.10 Parameter fir den Anfahrstrom-Regler



8.3.3 Stromgrenzvvertregler DINAENEDLT Funktion Wertebereich WE  Einheit Parameter
. . Regler OFF/ON
. , 631.x_
Funktion . — Wirkung _ Funktion ?c;Féhet Funktion ausge- OFF/CCWFR cLsL
o Der Antrieb beschleunlgt mit der o Schutz \{or Uberstrqmabschal— CCWER: siehe Tabelle 8.12 (_VF)
eingestellten Beschleunigungs- tung bei Beschleunigung von 0 p—

. . . : . X_
rampe. Bei Erreichen einer ein- groBen Tragheitsmomenten. Stromgrenzwert siehe Tabelle 8.12 vom Gerate- 150 % cLeLy
stellbaren Stromgrenze wird der . Schutz vor Abkippen des An- nennstrom (LVF)
EeST(h.leunlgul’:]gSV(l)rgang Je nSCh triebs. Hinweis: Im Drehzahlbereich

nktionswahl verlangsamt, bi . . is Ei i
g tions ? erlangsamt, bis . Beschleunigungsvorgénge mit 0 bis Einsatzdrehzahl wird der
wieder gentigend Stromreserven . ) Einsatzdrehzahl Wert der Beschleunigungsram- 0. 30.000 0 . 634_CLSR
. maximaler Dynamik entlang der Insatzdrenza pe RACC auf 25% reduziert w30, min (VF)
vorhanden sind. o e -
Stromgrenze. Bei Einstellung 0 min™ ist diese
. Bei stationdrem Betrieb wird die Funktion abgeschaltet
Drehzahl bei zu hohem Motor- Ist der Motorscheinstrom 633_CLSLR
- _
strom abgesenkt. sl ize] 100% des eingestellten Strom- U Lo 1 min (_VF)
grenzwertes (CLCL), dann wird
die Drehzahl mit der einge- 635 CLRR
Absenkrampe stellten Absenk-rampe auf die 0.... 32000 1000 | min'/s (vh)
Absenkdrehzahl gesenkt. -
il 1) Feldparameter; Index ,x“ = 0: Datensatz CDS1, Index ,x” = 1: Datensatz CDS2

Tabelle 8.11 Parameter fir den Stromgrenzwert-Regler

Zustand Funktion

Beim Beschleunigungsvorgang mit der Beschleunigungsrampe (RACC) wird bei
Erreichen von 75% des Stromgrenzwertes (CLCL) die Beschleunigung (RACC)
linear vom eingestellten Wert auf 0 1/min/s bei Erreichen des Stromgrenzwertes
(CLCL) reduziert. Dies bedeutet, bei Erreichen des Stromgrenzwertes wird der
Antrieb nicht weiter beschleunigt.

Datensatz 1 (CDS1) | Datensatz 2(CDS2) |

Furiktion:

ICE\-\-"FH [1] = Drehzahlabsenkung bei Grenzstromuberschreitung j

i

Stromgrenzwert 180

I 0. 1/min

Einzatzdrehzahl

Absenkdrehzahl |_1 S0 V/min Beschleunigen bei Wird der Stromgrenzwert {iberschritten, dann wird die Solldrehzahl reduziert.
I— 3 aktivierter Stromgrenz- Die Reduzierung erfolgt mit der in der Absenkrampe (CLRR) angegebenen
Absenkrampe AT wertregelung Steilheit. Die Steilheit steigt linear von 0 auf den eingestellten Wert CLRR bei der
[ Stromgrenze 125% CLCL. Dieser Vorgang wird nur im Bereich bis zur Absenk-
Ok | i_Abbrechen | Ubernehmen drehzahl (CLSLR) durchgefiihrt.
Fallt der Scheinstrom des Motors unter den Stromgrenzwert ab, wird wieder der
) ) Antrieb mit der Beschleunigungsrampe (RACC) beschleunigt. Dabei gelten die
Bild 8.9 Funktionsmaske Stromgrenzwert-Regler vorher genannten Bedingungen.

Tabelle 8.12 Verhalten des Stromgrenzwert-Reglers bei CLSL=CCWFR

LT i Id.-Nr.: 1001.02B.5-00 Stand: 04/2014
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Zustand Funktion

Stationdrer Betrieb bei
aktiver Stromgrenzwert-
regelung

Der Regler ist auch nach dem Beschleunigungsvorgang aktiv.

Steigt bei stationarem Betrieb die Last am Motor und damit der Strom, dann

wird ab einem Motorstrom groBer dem Stromgrenzwertes die Drehzahl redu-
ziert. Die Reduzierung der Drehzahl erfolgt mit der Absenkrampe (CLRR) bis

maximal zur Absenkdrehzahl CLSLR.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF 196

8.3.4  DC-Haltestromregler

Funktion

Wirkung

Verzdgern bei aktiver
Stromgrenzwert
Regelung

Die Stromgrenzwertregelung wirkt nicht auf die Verzégerungsrampe.
D. h. die Drehzahlrampe wird bei Stromgrenzwert-Uberschreitung des Motor-
stroms nicht verdndert.

Tabelle 8.12 Verhalten des Stromgrenzwert-Reglers bei CLSL=CCWFR

. Im Anschluss an die Verzdge-
rungsrampe (RDEC) wird ein
einstellbarer Gleichstrom in den
Motor eingepragt.

DC-Haltestrom - Regler

Haltesztram

Haltezeit [OFF = 0] ID.E T

[bernehmen |

Bild 8.10 Funktionsmaske DC-Haltestrom-Regler

Einem Verdrehen der Motorwelle
ohne Last wird entgegengewirkt.
Es wird kein Stillstandsmoment

gegen eine Belastung der Motor-
welle aufgebracht.

DriveManager Funktion Wertebereich WE  Einheit Parameter
DC-Haltestrom bezogen auf

DC-Haltestrom den Nennstrom des Antriebs- 0..180 50 % GOS(T/?;)CN
reglers -
Nach Ablauf der eingestellten
Zeit wird die Endstufe abge-
schaltet.

Haltezeit Der Regler wird mit der Einstel- 0..4 0 s 609(—}3/%DCT

lung , 0" abgeschaltet.
(Eine geeignete Grundeinstel-
lungist 0,5 s)

Tabelle 8.13 Parameter des DC-Haltestrom-Reglers




HINWEIS:

5 | Die Funktion wirkt nicht im Geratezustand , Schnellhalt”, d. h.:
¢ Bei der Reaktion ,Regelung aus” = ,-1= gemaB Reaktion Schnellhalt”

(siehe Kapitel 6.2.3)

¢ Bei Ausldsen des Schnellhalts Uber Klemme (FIxxx=/STOP) oder Felbus-

Steuerbit.

I T e
I Id.-Nr.: 1001.02B.5-00 Stand: 04/2014

8 Drehzahlsteuerung OpenLoop

835 U/f-Charakteristik

Die Anpassung der U/f-Charakteristik erfolgt automatisch tGber die Erstinbetriebnahme
bzw. die Motoridentifikation. Die weitere Optimierung des Motorregelverfahren VFC
erfolgt nicht Uber die U/f-Charakteristik, sondern tber die in Kapitel 8.3 beschriebenen
P-Regler.

HINWEIS:

O | Das VFC-Regelverfahren ist optimiert fur Asynchron-Normmotorren bzw.
Asynchron-Getriebemotoren entsprechend der VDE 0530.

U/f - Charakteristik x|
Datensatz 1 [CD51) | Datensatz 2 [CDS2) |
Boogtspannung |_34.22?’554 i
totornennzpannung |230. W
totornennfrequenz I_ED. Hz

Filterung bei D atenzatzumzchaltung IEI.DD3 z

ok | ¢ Abbrechen | Qbernehmenl

Bild 8.11 U/f-Charakteristik
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8.4  Drehzahlsteuerung ,OpenlLoop” mit 0-10 V

e o 1 oder Festdrehzahlen
/’ In diesem Kapitel wird die voreingestellte Lésung Drehzahlsteuerung ,OpenLoop” mit
/’ 0-10V oder Festdrehzahlen beschrieben. In diesem Kapitel werden die Ein-Ausgange und
T d die Sollwerterzeugung beschrieben.
ulv] / Die Anwahl der voreingestellten Antriebslésung erfolgt Gber den 1. Schritt” der Erstin-
/’ betriebnahme.
/ . o
VBx -o/ ; . .
1 1 Anwahl der voreingestellten Lésung
x|
FN
f[Hz] e 5 Auswahl fiir voreingestelite Losung:
IVSEH [21] = Drehzahlzteusung-OpenLoop, 010V oder Festdrehzahlen, Steuern lber Klemme j

Bild 8.12 U/f-Kennlinie mit zwei Stiitzstellen

DriveManager Funktion Wertebereich WE  Einheit Parameter :
Drehz_ahlsollwert uheri _ - )
Sartspannung bl O i - B S
er den Startstrom-Regler X
BOOStSpannung Wil'd diESE automatisch g 0 100 O V (_V7F) Steuerung des Antriebs iiber E/&
angepasst.
g p Funktionen:
Die Werte bezogen auf den an- ) - )
Motomennspan- geschlossenen Motor werden 61 6.X_VN” - Programmierbares zeitoptimales Beschleunigungsprofil
2 ; e Sy 0..460 460 v : . -
nung liber die Motoridentifikation (_VF) - Motorpoti-Funktion aktivierbar
ermittelt.
Motornennfre- 617.x_FN" Bild 8.13 Auswahl der voreingestellten Lésung VSCT1
quenz 0...1600 50 Hz (V)
- Die weiteren Standardeinstellungen erfolgen tber die DriveManager Maske ,, Grundein-
Bei Datensatzumschaltung stellung”
Filterung bei wird die Motorspannung zur 204 VTF
Datensatzum- Vermeidung einer sprungformi- 0..1P 0.003 S ( VF)
schaltung gen Anderung im Ubergangs- -
bereich gefiltert.
1) Feldparameter; Index ,x" = 0: Datensatz CDS1, Index ,x" = 1: Datensatz CDS2

Tabelle 8.14 Parameter U/f-Charakteristik



Drehzahlsteuerung-Openloopl

siehe Kapitel 6.1.3
siehe hier im Kapitel - , Anwahl des Sollwertes”
siehe Kapitel 8.2.2
siehe Kapitel 8.2.3

siehe Kapitel 6.2.3

Bild 8.14  Grundeinstellung , Drehzahlsteuerung ,,OpenLoop”, 0-10 V oder Festdrehzahlen, Steuern Giber Klemme”

a
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Belegung der Steuerklemme

CDB3000 CDE3000

_____ E
Ko@\ REL Relaiskontakt
+24V ——— i i it
19 05002 53 REL " fur Meldung , Betriebsbereit
18 05D02 22 ISDSH® 12
H2® 17 DGND 13 DGND digitale Masse
H1® 16 0sSDO1 8 0sDO1 Meldung ,BRK2"
15 0SD00 7 0SD00 | Meldung ,Sollwert erreicht”
14 DGND 1 DGND digitale Masse
L s2 13 +24V 14 +24V Hilfsspannung +24 V
s 12 ISDO3 18 ISD03 CDS-Festdrehzahl 1/2
S
STL Ll 1SD02 17 1SD02 0-10V/CDS-Festdrehzahlen
S
L~ sm 10 ISDO1 16 ISDO1 START links
| —_ENPO 9 ISD0O0 15 ISD00 START rechts
8 ENPO 10 ENPO" | Hardwarefreigabe der Endstufe”
7 +24V 2 +24V Hilfsspannung +24 V
6 +24V / / Hilfsspannung +24 V
OV 5 0SA00 / / OFF
R1 4 AGND / / analoge Masse (CDB3000)
T710kQ 3 ISAQ1 / / nicht belegt
2 ISA0O 3 ISAO+ Sollwert 0V ... + 10 V bei CDB3000 ?
N — \ v/ _ i 3)
CDE3000 CDB000 1 U, 4 ISAO Referenzspannung 10V, 10mA bei CDB3000
1) Bitte beachten Sie, dass bei CDE3000 der Steuereingang ENPO zur Steuerfunktion , Sicherer Halt”
gehort
2) Analoger Eingang, differentiell + bei CDE3000
3) Analoger Eingang, differentiell - bei CDE3000
4) Sicherer Halt, Schutz gegen unerwarteten Anlauf, siehe Betriebsanleitung CDE3000, Kap. 3.13.

Bild 8.15  Belegung der Steuerklemme CDE/CDB3000



Anwahl des Sollwertes

Die Sollwertvorgabe kann wahlweise tGber einen analogen Sollwert oder Uber zwei Fest-
drehzahlen erfolgen. Dabei gilt die Logik in Tabelle 8.15.

S1 S2 Werkeinstellung
Aktueller Sollwert
ISD02 I1SDO3 HEHErSORWER Tl
0 0 Analogeingang aktiv variabel
0 1 Analogeingang aktiv variabel
Umschaltung Analogeingang/CDS-Festdrehzahl
1 0 wenn S2 = 0 - Festdrehzahl 1 500

wenn S2 = 1 - Festdrehzahl 2

Umschaltung Analogeingang/CDS-Festdrehzahl
wenn S2 = 0 - Festdrehzahl 1 100
wenn S2 = 1 - Festdrehzahl 2

Tabelle 8.15 Wahrheitstabelle fir die Sollwertvorgabe (S1, 52)

Die CDS-Festdrehzahlen werden Uber eine Funktionsmaske eingestellt.

x
Datensatz 1(CD51) | Datensatz 2 (CD52) |

[ o tumin

I_U.i 1/min

TEO =0 | Festchehzahl 1

TEO =1 | Festdrehzahl 2

le berechenl Ubesmehmen

Bild 8.16 Funktionsmaske CDS-Festdrehzahlen

LT i Id.-Nr.: 1001.02B.5-00 Stand: 04/2014
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DriveManager Funktion Wertebereich WE  Einheit Parameter
32764 613.0_RCDS1"
Festdrehzahl 1 Festdrehzahl bei TBO = 0 - 500 min”! 614.0_RCDS2?
32764
(_VF)
32764 613.1_RCDS1"
Festdrehzahl 2 Festdrehzahl bei TBO = 1 100 min! 614.1_RCDS2?
32764
(LVF)
1) Parameter fir Datensatz CDST1
2) Parameter fir Datensatz CDS2

Tabelle 8.16 Parameter CDS-Festdrehzahlen

8.5  Drehzahlsteuerung ,OpenlLoop” mit Soll-
wert und Steuerung Uber Feldbus

Bei den voreingestellten Lésungen VSCC1 und VSCB1 wird der Feldbus als Sollwertquelle
voreingestellt.

Die Sollwertvorgabe fur die Drehzahlsteuerung erfolgt entweder Uber die gerateinterne
CANopen-Feldbus-Schnittstelle (VSCC1), oder tGber das PROFIBUS-Kommunikationsmo-
dul (VSCB1).

Drehzahlsteuerung-Openl oo x|

Drehzahiprofil ... | siehe Kapitel 8.2.2

siehe Kapitel 8.2.3

Bearenzungen ... |

Stoprampen ... | siehe Kapitel 6.2.3

Bild 8.17 Grundeinstellung ,, Drehzahlisteuerung ,,OpenLoop”, Sollwert und Steuern Uber Bus”
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Belegung der Steuerklemme

Die Ein- und Ausgange sind alle auf 0-OFF gestellt. Sie kénnen gemaR Kapitel 6.1 einge-
stellt werden.

CANopen

Uber die gerateinterne potentialgetrennte CANopen-Schnittstelle X5 werden die An-
triebsregler in das Automatisierungsnetzwerk eingebunden.

Die Kommunikation erfolgt nach dem Profil DS301. Die Steuerung und Zielpositionsvor-
gabe erfolgt nach dem proprietaren EasyDrive-Profil ,Basic”.

Detailinformation zur Konfiguration des Antriebsreglers im Netzwerk finden Sie in der
separaten Dokumentation ,,CANopen-Datenlbertragungsprotokoll”.

PROFIBUS

Zur Drehzahlvorgabe und Steuerung tber PROFIBUS ist das externe Kommunikationsmo-
dul CM-DPV1 erforderlich.

Die Steuerung und Drehzahlvorgabe erfolgt nach dem EasyDrive-Profil , Basic”.

Detailinformation zur Konfiguration des Antriebsreglers im Netzwerk sind in der separa-
ten Dokumentation ,PROFIBUS-Datentbertragungsprotokoll” beschrieben.
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Ubersicht aller Fehlermeldungen

Die Fehlermeldungen sind aufgeteilt in Fehler inklusiv der Fehlernummer und dem Feh-
lerort. Detailerkldrungen zur Fehlerhistorie und zu den Reaktionen finden Sie im Kapitel

6.9.1.
Fehler- Fehler-
Fehler Beschreibun
Nr. Ort 9
1 E-CPU | Hard- oder Softwarefehler
0 Nicht identifizierbarer Fehler im Steuerprint
Fehler beim Selbsttest:
6 Parameterinitialisierung ist aufgrund fehlerhafter Parameterbeschrei-
bung fehlgeschlagen
10 RAM-Bereich flr Scope-Funktionalitat nicht ausreichend
16 Fehler im Programmdatenspeicher (zur Laufzeit ermittelt)
17 Fehler im Programmdatenspeicher
(in der Geratehochlaufphase ermittelt)
2 OFF Netzausfall

Zwischenkreisspannung < 212V /425 V

! (wird auch bei normalem Netz-Aus angezeigt)

Tabelle A.16 Ubersicht aller Fehlermeldungen

I T e
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Fehler- Fehler-
Fehler Beschreibun
Nr. Ort 9
3 E-OC | Uberstromabschaltung
Uberstrom durch:
0 1. Falsch eingestellte Parameter
2. Kurzschluss, Erdschluss oder Isolationsfehler
3. Gerdteinterner Defekt
Ixt-Abschaltung unterhalb von 5 Hz (schnelle Ixt) zum Schutz der
1 Endstufe
(Uberschreitung der zuldssigen Strom-Zeit-Fléche) gemeldet durch
Systemzustandstiberwachung
Endstufenschutz hat ausgeldst.
43 Der max. zuldssige Motorstrom wurde in Abhangigkeit von der ZK-
Spannung und Kiihlkdrpertemperatur tberschritten
46 Uberstromabschaltung nach Verdrahtungstest
Kurzschluss, Erdschluss oder Isolationsfehler wurde detektiert
Hardware detektiert eine Abschaltung wegen Uberstrom
48 1. Falsch eingestellte Parameter
2. Kurzschluss, Erdschluss oder Isolationsfehler im Betrieb
3. Gerdteinterner Defekt
Software detektiert eine Abschaltung wegen Uberstromt
49 Eine Millisekunde lang wird ein Phasenstrom gemessen der iiber Imax
der Endstufe liegt: Abhilfe: Last reduzieren, Dynamik reduzieren,
Schwergdngigkeit der Mechanik priifen
50 Interner Fehler bei der Uberstrom-Uberwachung
4 E-OV | Uberspannungsabschaltung
Ubgrspannung durch
1 1. Uberlastung des Bremschoppers (zu lange oder zu viel
gebremst)
2. Netzliberspannung
Ixt-Abschaltung Motor
5 E-OLM 47 Ixt-Abschaltung zum Schutz des Motors
(Uberschreitung der zuldssigen Strom-Zeit-Flache)
Ixt-Abschaltung Umrichter
6 E-OL I2xt-Abschaltung zum Schutz der Endstufe (Uberschreitung der zulssi-
48 =
gen Strom-Zeit-Flache)

Tabelle A.16 Ubersicht aller Fehlermeldungen
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Fehler- Fehler- Fehler- Fehler-
Fehl Beschrei Fehl Beschrei
NI ehler oo eschreibung NI ehler 0t eschreibung
7 E-OTM | Ubertemperatur Motor 130 Fehler bei der Durchfiihrung des Stromregler-Tunings
Ubertemperatur Motor (Temperatursensor im Motor hat angesprochen) 133 Fehlerhafter Ablauf in der Macro-State-Machine
durch: . PP -
47 1. Temperatursensor nicht angeschlossen oder falsch parame- 255 Userstack hat Maximalgrofe dberschritten
triert 10 E-PAR | Fehlerhafte Parametrierung
. 2. Uberlastung des Motors 0 Ungiltige Parametereinstellung
g =0 Ubertemperatur“Antrlebsgerat 5 Der Wert eines Parameters liegt nach der Geratehochlaufphase auBer-
Ubertemperatur der Endstufe (Kihlkorper) durch: halb seines Wertebereiches
44 1. Zu hohe Umgebungstemperatur ) R . .
Fehler bei der Erstinitialisierung der Parameterliste. Ein Parameter
2 Zu hohe Last (Endstufe oder Bremschopper) 6 konnte nicht auf Werkeinstellung gesetzt werden
Ubertemperatur im Gerdteinnenraum durch Fehler bei Initialisierung eines Parameters mit seiner gespeicherten
45 1. Zu hohe Umgebungstemperatur 7 Einstellun 9 gesp
2. Zu hohe Last (Endstufe oder Bremschopper) g
9 E-PLS Plausibilitatsfehler bei Parameter oder Programmablauf 8 Fv_ehler beim internen Pa.rameterzugnff liber KP3.OO (friiher KP200-XL)
Ein Parameter konnte nicht gelesen oder geschrieben werden
0 Nicht identifizierbarer Laufzeitfehler 47 Fehler bei der Initialisierung des Motorschutzmoduls
4 Unbekannte Schaltfrequenz oder unbekannter Gerétetyp ermittelt 55 Interner Fehler der Zustandsmaschine Regelung
: \Fl’vaerrsi‘n;ﬁterllste konnte in der Gerdtehochlaufphase nicht initialisiert 100 Fehler bei der Reglerinitialisierung
Wahrscheinlich fehlerhafte Tabelle der Geréteklassenparameter. 101 Fehler bei der Initialisierung der Modulation
7 Laufzeitliberwachung hat ungliltiges Parameterobjekt (falscher Daten- 102 Fehler bei der Initialisierung des Bremschoppers
typ oder falsche Datenbreite) erkannt 103 Fehler bei der Initialisierung des Strommodells
8 In der aktuellen Bedienebene existiert kein lesbarer Parameter oder 104 Fehler bei der Initialisieruna der Stromreaelun
Parameterzugriffsfehler Gber KP300 (friiher KP200-XL) 9 gelung
" Laufzeitliberwachung hat ungiiltige Ldnge des automatisch gesicherten 105 Fehler bei der Initialisierung der Drehzahlberechnung
Speicherbereichs erkannt. 106 Fehler bei der Initialisierung der Drehzahlreglers
12 Laufzeitfehler bei der Aktivierung eines Assistenzparameters 107 Fehler bei der Initialisierung der Drehmomentberechnung
13 Nicht identifizierbare Parameterzugriffsebene 108 Fehler bei der Initialisierung der Lageerfassung
42 Eine Ausnahmemeldung (Exception) wurde ausgelost 109 Fehler bei der Initialisierung des Lagereglers
54 Laufzeitfehler bei der Uberpriifung eines Assistenzparameters 110 Fehler bei der Initialisierung der V/f-Kennliniensteuerung
100 Interner Parameterzugriffsfehler bei der Reglerinitialisierung 11 Fehler bei der Initialisierung des stromgeregelten Betriebs
101 Unbekannte Schaltfrequenz bei der Initialisierung der PWM 112 Fehler bei der Initialisierung der Flusssteuerung im Feldschwachebereich
Tabelle A.16 Ubersicht aller Fehlermeldungen 113 Fehler bei der Initialisierung der Netzsausfallstitzung

Tabelle A.16 Ubersicht aller Fehlermeldungen




Beschreibung

Fehler

Fehler-
(014

Beschreibung

114 Fehler bei der Initialisierung der Strom- und Spannungserfassung

115 Fehler bei der Initialisierung der TTL-Drehgeberauswertung, Strichzahl
oder Ubersetzungverhéltnis wird nicht unterstitzt

16 Fehler bei der Initialisierung der HTL-Drehgeberauswertung, Strichzahl
oder Ubersetzungverhdltnis wird nicht unterstitzt

17 Fehler bei der Initialisierung der SSI-Schnittstelle und Drehgeberauswer-

tung, Strichzahl oder Ubersetzungverhéltnis wird nicht unterstiitzt

10 E-PAR

Fehlerhafte Parametrierung

Fehler bei der Initialisierung der Drehgeberkonfiguration

118 unerlaubte Kombination der Drehgeber (z. B. wird ein Geber als Drehge-
ber und Leitgeber verwendet)

119 Fehler bei der Initialisierung der Regelung
Ungiiltige Wert fir die Hauptinduktivitat (Null oder Negativ)

120 Fehler bei der Initialisierung des Analogausgangs

121 Fehler bei der Initialisierung der analogen Eingdnge

122 Fehler bei der Initialisierung der Resolver-Auswertung

123 Fehler bei der Initialisierung der Fehlerspannungskompensation

124 Fehler bei der Initialisierung der Sensorlosen Drehzahlregelung (SFC)
Fehler bei der Initialisierung der Sensorlosen Drehzahlregelung (U/I-

125
Modell)

126 Fehler bei der Initialisierung der externen AD-Umsetzer

127 Das gewiinschte Verfahren zur Kommutierungsfindung wird nicht
unterstitzt

128 Fehler bei der Initalisierung des GPOC-Fehlerkorrekturverfahrens
Fehler bei Konfiguration des HTL-Drehgebers. Es wurde HTL-Drehgeber

129 als Lage-Drehahl oder Leitgeber parametriert, aber die Eingangsklem-
men FIS02 und FISO2 nicht auf HTL-Auswertung gestellt

130 Fehler bei der Durchfiihrung des Stromregler-Tunings

131 Fehler bei der Selbsteinstellung (Testsignalgenerator)

132 Fehler bei UZK-Kalibrierung

133 Fehlerhafter Ablauf in der Macro-State-Machine

1 E-FLT | Floatingpoint-Fehler
0 ‘ Allgemeiner Fehler bei FlieBkommaberechnung
12 E-PWR | Leistungsteil unbekannt
4 Leistungsteil nicht korrekt erkannt
6 Leistungsteil nicht korrekt erkannt
13 E-EXT | externe Fehlermeldung (Eingang)
1 Fehlermeldung eines externen Gerats liegt vor
15 E-OPT | Fehler auf Modul in Optionssteckplatz
26 BUSOFF
27 Transmit - Protokoll konnte nicht abgesetzt werden
28 Guarding-Fehler
29 Node-Error
30 Initialisierungsfehler
16 E-CAN | Fehler CAN-Bus

0 Fehler CAN-BUS

31 BUSOFF erkannt

32 Transmitt-Telegramm konnte nicht gesendet werden

33 Guarding - Fehler

34 Node-Error

35 Initialisierungsfehler

36 Pdo Objekt auBerhalb des Wertebereichs

37 Initialisierung der Communication-Parameter fehlerhaft

38 Zielpositionsspeicher - Uberlauf

39 Heartbeat - Fehler

40 unglltige CAN-Adresse

4 Nicht gentigend Speicher zum Sichern der Communications-Objekte
42 Guarding - Fehler bei der Uberwachung eines Sync/Pdo-Objektes

Tabelle A.16 Ubersicht aller Fehlermeldungen
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Fehler- Fehler- Fehler- Fehler-
Fehl Beschrei Fehl Beschrei
NI ehler oo eschreibung NI ehler Ort eschreibung
17 E-PLC | Fehler wéhrend der Bearbeitung des PLC-Ablaufprogramms Fehler bei einer Floatingpoint-Operation in der Ablaufsteuerung.
0 Fehler in der Ablaufsteuerung (PLC) Die Ablaufsteuerung ist im Wartezustand und zeigt die fehlerhafte
9 Programmzeile an. Priifen Sie die Abbruchbedingungen (Wertebereiche)
210 Fehler Uber PLC ausgeldst (SET ERR = 1, Mxxx mit Mxxx = 1) bei floatingpoint-Operationen. Korrigieren Sie ggf. das Ablaufprogramm
. - . bzw. die fehlerhafte Programmzeile.
Fehler bei Unterprogrammaufrufen f Rucksprung mittels CALL / RET. 220 Beachte: Bei Floatingpoint Berechnungen konnen Wertebereichsverlet-
Stack underflow: unerwartetes RET ohne vorherigen CALL-Aufruf.
21 . ; zungen (0...3.37E+38) auftreten.
Stack overflow: max. Verschachtelungstiefe (250 CALL - Aufrufe) 9 . ) s . )
) Bei einem Vergleich zweier Floatinpoint-Variablen kann die Abbruchbe-
erreicht ) A : T .
dingung ggf. nicht erreicht werden. Achten Sie bei der Programmierung
Fehler bei Schreiben von Parametern (Zwischenpuffer voll). auf eindeutige und plausible Wertebereiche.
Das Schreiben aus dem Interrupt erfolgt Gber einen Puffer mit max. 30 : : " . :
Eintragen, wobei der Puffer selber in der Hauptschleife abgearbeitet 221 D::;ﬁg;ﬁ;?j;Ag!?ﬂ“&ﬁ:ﬁggirviﬁrii;brircsﬁh;t;m jﬁrs]t.eilte Pro-
wird. Tritt diese Meldung auf, ist die Puffergrenze erreicht, d. h. die 9 9 pruch, :
Hauptschleife konnte nicht alle Parameterzuweisungen bearbeiten. 223 Fehler bei der indizierten Adressierung, z. B. SET HO00 = H[CO1]
212 Der Befehl WAIT PAR bewirkt, dass die Programmbearbeitung so lange ) .
e ; 18 E-SIO | Fehler der seriellen Schnittstelle
angehalten wird, bis alle Parameter geschrieben und der Puffer geleert .
ist. Bei vielen Parameterzugriffen (mehr als 30 fortlaufende Parameter- 9 Watchdog zur Uberwachung der Kommunikation tber LustBus hat
zuweisungen) oder bei Sicherstellung des Parameterschreibzugriffes bei ausgeldst
der weiteren Programmbearbeitung sollte zwischenzeitlich ein WAIT 19 E-EEP | Fehlerhaftes EEPROM
PAR erfolgen.
3 Fehler beim Schreiben von Parametern. Parameter existiert nicht, ist 0 Fehler beim Zugriff auf den Parameter-Festspeicher
kein Feldparameter. Wertebereichsverletzung, Wert nicht schreibbar etc. 2 Fehler beim Schreiben des Parameter-Festspeicher
)14 Fehler beim Lesen von Parametern. Parameter existiert nicht oder ist 4 Fehler beim Lesen des Parameter-Festspeicher wahrend der Gerdtehoch-
kein Feldparameter. laufphase
215 Interner Fehler: Kein Code vorhanden oder Programmanweisung nicht 7 Fehler beim Schreiben eines String-Parameters im Parameter-Festspei-
ausfihrbar. cher
Interner Fehler: Kein Code vorhanden, Programmanweisung nicht 1 Priifsummenfehler bei der Initialisierung der AutoSave-Parameter
ausfiihrbar oder Sprung auf unbenuzte Adresse. 15 Priifsummenfehler bei der Initialisierung der Gerateeinstellung
216 Der Fehler tritt dann auf, wenn ein Ablaufprogramm geladen wird,
wahrend im Regler noch ein Ablaufprogramm lauft und das neue Pro- 20 E-WBK | Drahtbruch bei Stromeingang 4-20 mA
gramm andere Zeilennummern enthalt. Falls nicht unbedingt notwendig, . . .
schalten Sie die PLC beim Laden eines Programmes ab. ! Drahtbruch bei Stromeingang 4 bis 20mA erkannt
217 Beim Dividieren im Programm ist eine Division durch Null aufgetreten. 127 Phasenausfall Motor erkannt
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Fehler- Fehler- Fehler- Fehler-

NI, Fehler i Beschreibung NI, Fehler i Beschreibung
30 E-ENC | Fehlerim Drehgeberinterface 38 E-HW | Hardware-Endschalter angefahren

0 Fehler im Geberinterface 51 Linker Hardware-Endschalter angefahren

1 Fehler im Geberinterface: 52 Rechter Hardware-Endschalter angefahren

Drahtbruch der Spursignale wurde erkannt 39 E-HWE | Hardware-Endschalter vertauscht

17 Initialisierung der SSI-Schnittstelle
Hardware-Endschalter vertauscht
127 Fehler bei der Kommutierungsfindung: 1 negativer Sollwert bei positivem Endschalter oder
Der Kommutierungswinkel wurde nicht genau genug bestimmt positiver Sollwert bei negativem Endschalter
137 Drahtbruch SSI-Drehgeber 41 E-PER
32 E-FLW | Schleppfehler 4 Interner Fehler bei Peripheriebaugruppe der CPU
240 Schleppfehler Tabelle A.16 Ubersicht aller Fehlermeldungen
33 E-SWL | Softwareendschalterauswertung hat angesprochen
0 Fehler bei der internen Sollwertbegrenzung
243 Positiver Softwarendschalter hat angesprochen.
244 Positiver Softwarendschalter hat angesprochen.

Interne Sollwertbegrenzung
246 Verfahrsatz wurde aufgrund einer Begrenzung des Verfahrbereiches
durch angesprochene Hard- oder Softwareendschalter abgelehnt.

36 E-POS | Fehler bei der Positionierung

0 Fehler in der Positionier- und Ablaufsteuerung

Hardware-Endschalterfehler wéhrend der Referenzfahrt oder kein

241 Referenznocken gefunden

242 Hardware-Endschalterfehler wéhrend der Referenzfahrt vertauscht.

245 Kein Referenzpunkt definiert.

247 Timeout bei Zielposition erreicht.

248 Fehlende Vorschubfreigabe (Technologie nicht bereit, fehlende Vor-
schubfreigabe (HALT aktiv), Schnellhalt aktiv).

249 Positionierung aktuell nicht erlaubt
(Referenzfahrt aktiv, Tippen aktiv, Lageregelung inaktiv).

250 Initialisierung Normierungsblock: das Gesamtiibersetzungsverhaltnis
(Zahler/Nenner) ist nicht mehr in 16-Bit darstelbar.

251 Normierung: die normierte Position ist nicht mehr in 32-Bit darstellbar.
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Stichwortverzeichnis

A

ADIaUTPrOGramM ... 99, 150, 170, 183
Abschalten der REGEIUNG ... .viiiiiii e 174
ADSCNARVEIZOGEIUNG ... 80
ADSOIULES POSIIONIEIEN ... 181
ACNSSTATUS - 175
Aktion des Nockens definiEren ........coooiiiiii i 132
AllgemeinfunktioNeN ... ....ooiii i 34, 187
ANAIOGE EINGANGE .. .eiiiiiiie e 80, 81
Analoger Ausgang flr CDB3000 ......cc.cooiiiiiiiiieeiis et 84
ANFANISTIOM-REGIET ... 193
ANNANG e 203
Anpassung der analogen EINGENGE ... ..coiiiiiiii e 80
ANWeNderprogrammMIEIUNG «......couee ettt ettt 147
Arten der ProjektierUng ........viiie e 111
AUSGANGSVETNAIEN ..o 132
AUSIOSEOITE TUF HALT ... 88
Ausloseorte flr Schnellnalt ... 88
Auswahl des Leitgebers beim CDB3000............oiiiiiiiiiiiieeiee e 90
Auswahl des Leitgebers beim CDE/CDF3000 ..........oooiiiiiiiiiiiiiieeeee e 90
Auswertung des StartSignals..........oooiiioii e 97
AUTO-STAIT oo 98
B

BaIGraPN. . e 135
BargrapnanzZeige. . ... .o oot 135
BediENEDENEN. .. ..o 21
BEAIENMASKEN ... 24
Bedienteil KP300 .......iiiii it 26
Bedingte Sprungbefehle ..........oooiiiii e 157
BeGreNZUNGEN ...t 86, 191
BestimmungsgemaBe VerwendUNG ........ooveiiiriiiiieeee e 8
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BRAKE e s 174
BreakPOINT .. ..o 162
BUSSY S M e 127
C

CANOP BN <t 37,127, 140
CANOPEN-FEIADUS-STATUS ... et 140
CANOPEN-KOMMUNIKATION ..ottt 140
CANOPEN-SCANITESTEIIE ... 99
D

DateNbaNK ... 107
DatensatzumsChaltung ......ooiiiiiiiiece e 187, 188
DAUETISTWEITANZEIGE ..ottt 135
DAUEBTSTIIOM .. 119
DetailerkIarunGeN ... i 157
Digitale AUSGENTE ...ttt 73
Drehgeberkombination ... 112
DrehmomMeNnthEGIrENZUNG ... .cuvii ittt 86
Drehmomentregelung .....c..oi it 35,77
DrenrichtUNGSSPEITE «..ooi e 48
DrehzahlDetrieh ... . o 33
Drehzahlgeregelter BEtrieh ... .....o.iiiiiiii e 91
Drehzahlprofil ... .o i 34, 86
Drehzahlprofilgenerator.........ccooiiiiiiiicic e 34, 91, 189
Drehzahlr@gelUNG ...o.eiieice e 36
DrehzahlreglerverstarkUng ... ....oi. i 106
DrehZahlStRUETUNG .. .o 187
Drehzahlsteuerung ,,Openloop” ... .ccoviiiieee e , 187,198
Drehzahlsynchronlauf ... 172
DIVEIVIANAGET ..ottt 23
DriveManager-HauptfeNSTOr . .......ooiiiiii i 147
E

BINGANGSEVENT ... 178
EinstellMOgHChKEITEN ..o 136, 141
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Einstellung der digitalen EINGANGE .....c..ooviiiiiiii e
Einstellung der Eingange fir Motorpotifunktionen
EINStellung der FIer.. ...
Einstellung der Funktionsselektoren
Einstellung der Motorpotifunktion...................

Einstellung des Funktionsselektors ..................

Einstellung des Letgebers ... ...oo i
BINSTITUNGEN e
Einstellungen der Funktionsselektoren ..........ccccooiiiiiiiii
Einstellungen der PLC ...
Einstellung F2 der Motorpotifunktion...........ccoooiiiiiiiiiiicccce e
ENCOAEI-OFFSOTS ..ot
ENAANSCRIAG ..o
ENASCRAIRET ...
Endschalterauswertung.................

Endstufe ..o

Endstufen-Taktfrequenz
Er@IgNISSTEUBIUNG ...t
Erlauterungen verschiedener FUNKLIONEN ..ot
EVeNTPIrOgramiMe . .o
BV NS T RUBTUNG ..o e
BV PrOgramm .

F

Fahrauftrage
Fahrprofil ...................

FaNrSatZanWahl ... ..o
B O
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BNl N S O IO e
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Fehler ZUNUCKSETZEN ..o e
Feldparameter ...........
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BT EC TR Lo e
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Filter fUr IStWertgrOBEN ...t
Fixxx = MAN (Nur bei Positionierung tber Feldbus).............coceovviiiiiiiiiiiiiiee
FlaNKENGETIGGEIT .
FlieBkommavariable ................

Forderband..............ccccooeei.

Forderzweipunktregelung
FUNKTIONSDIOCK ...
FUNKEIONSMASKE ...
Funktionsmaske zur Einstellung der Lage-/Drehzahlregelung
FUNKEIONSSEIEKIOrEN ... oo

Funktionsselektoren der Digitalen EINGANGE.........ccciiiiiiiiiiiiicccee e
Funktionsweise der Motorschutzkennlinie.............cc..ooooiiiiiiii e

G

G e 11, 112
GEDEIANSCNIUSS. ... e 113
GebereinStellUNGEN ... 113, 115
Geber fir CDE3000/CDF3000 ......ciieieeeee e 114
GeberkonfigUIation ..........ccoiiiiiic e 112, 115
Gerateansicht CDE3000.........cooiii oo 9
GerAtEAATEN .. e

GEIETENAIAWAI. ... e
GRIATESCNULZ ...
Geratesoftware laden
Getriebefaktor
[Tl VAVl (I PP PPRR

H

HalEStrOMIEGIET ... o 196
Halt VOrSChUD ... 88
Handbetrieh . ... 57
Hinweise fUr den Betrieb..... ... 7
HTL-Gebern
Hysterese..............




LT NI e 2
Interpolated Position MOe.............ooiiii e 95
INVEITIEIEN L.
Istwertanzeige...........

Istwerte ..o,

IstwertgroBen............

Ixt-Uberwachung

J

JErEff Ok oo 133

K

KeNNINIENANPASSUNG .....eevit ittt

Kennlinien-DatensatZ-ANZEIGE ..........oiiiiii i

Kennlinien-Datensatz-Parameter........cccooiiiiiii i

KeNNINIENSTEUBIUNG ...ttt

KEYPAd KP300 .. ..o
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Technische Anderungen vorbehalten.

Der Inhalt unserer Dokumentation wurde mit gréBter Sorgfalt zusam-
mengestellt und entspricht unserem derzeitigen Informationsstand.

Dennoch weisen wir darauf hin, dass die Aktualisierung dieses Doku-
ments nicht immer zeitgleich mit der technischen Weiterentwicklung
unserer Produkte durchgefiihrt werden kann.

Informationen und Spezifikationen kénnen jederzeit gedndert werden.
Bitte informieren Sie sich unter http:/drives.It-i.com tber die aktuelle
Version.
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Gultig ab Softwareversion V1.30 CDB3000
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