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Wegweiser durch das
Handbuch

Liebe Anwenderin, lieber Anwender,

dieses Handbuch richtet sich vorwiegend an Sie als Programmierer von
Antriebs- und Automatisierungslésungen. Es beschreibt, wie Sie Ihr
neues Antriebssystem optimal auf den jeweiligen Anwendungsfall anpas-
sen kénnen. Wir gehen hier davon aus, dass |Ihr Antrieb bereits lauft —
sonst sollten Sie zuerst zur Betriebsanleitung greifen.

Lassen Sie sich durch den Umfang des Handbuches nicht abschrecken:
Nur in den Kapiteln 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 den vollen Funkti-
onsumfang und die Flexibilitdt der Software der Positionierregler zur
Lésung der unterschiedlichsten Antriebsaufgaben.)

1 Sicherheit 1 >
2 Gerite - Hardware 2>

3 Bedienstruktur 3 >
4 Drehzahlbetrieb 4 >
5 Positionierbetrieb 5 >

6 Allgemeine Softwarefunktionen 6 >

7 Anwenderprogrammierung 7 >

8 Drehzahlsteuerung "OpenLoop" 8 >

Anhang: F(-?hlermeldung_en _ A>
Stichwortverzeichnis

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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Hinweis: Nutzliche Information

Verweis: Weiterflhrende Information in anderen
Kapiteln des Anwenderhandbuches oder
zusatzlichen Dokumentationen

Schritt 1: Schritt-fur-Schritt-Anleitung

Allgemeine Erkldrung

Achtung! Fehlbedienung kann zu
Beschédigung oder Fehlfunktion des
Antriebs fiihren.

Gefahr durch elektrische Spannung!
Falsches Verhalten kann Menschenleben
geféhrden.

Gefahr durch rotierende Teile! Antrieb
kann automatisch loslaufen.

Gefahrenklasse nach
ANSI Z 535

Korperverletzung oder
Sachschéaden konnen
eintreten.

Tod oder schwere Kor-
perverletzung werden
eintreten.

Tod oder schwere Kor-
perverletzungen werden
eintreten.
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MaBnahmen zu
lhrer Sicherheit

A

1 Sicherheit

Die nachfolgenden Hinweise sind vor der ersten Inbetriebnahme, zur Vermeidung von
Korperverletzungen und/oder Sachschéden, zu lesen.
Die Sicherheitshinweise sind jederzeit einzuhalten.

— Lesen Sie zuerst die Betriebsanleitung!
ﬂ ¢ Sicherheitshinweise beachten!
o ¢ Benutzerinformationen beachten!

— Von elektrischen Antrieben gehen grundsétzlich
é Gefahren aus:

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

e rotierende Teile
¢ heiBe Oberflachen

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 betrie-
ben werden. Besondere Gefahr geht von Motoren
mit Dauermagneten aus.

Gefahr: Besteht die Notwendigkeit solche Bereiche zu
betreten, so ist dieses zuvor von einem Arzt zu
entscheiden.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 1-1
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1 Sicherheit

Ihre Qualifikation:

Zur Vermeidung von Personen- und Sachschéaden darf
nur qualifiziertes Personal mit elektrotechnischer Aus-
bildung an dem Gerat arbeiten.

Die qualifizierte Person muss sich mit der Betriebsanlei-
tung vertraut machen (vgl. IEC364, DIN VDEO0100).

Kenntnis der nationalen Unfallverhiitungsvorschriften
(z. B. VBG 4 in Deutschland)

Beachten Sie bei der Installation:

Anschlussbedingungen und technische Daten unbedingt
einhalten.

Normen zur elekirischen Installation beachten, z. B. Lei-
tungsquerschnitt, Schutzleiter- und Erdungsanschluss.

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

1-2
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1.2 Bestimmungsge-
maBe Verwen-
dung

C€

C€

1 Sicherheit

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 bestimmungsgemafen Betriebes) solange unter-
sagt, bis festgestellt wurde, dass die Maschine den Bestimmungen der
EG-Richtlinie 98/37/EG (Maschinenrichtlinie) entspricht; 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.

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

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

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 fir die Antriebsregler angewendet.

Kommt der Antriebsregler in besonderen Anwendungsgebieten, z. B. in
explosionsgefahrdeten Bereichen, zum Einsatz, so sind dafir die ein-
schlagigen Vorschriften und Normen (z. B. im Ex-Bereich EN 50014 “All-
gemeine Bestimmungen” und EN 50018 “Druckfeste Kapselung”) unbe-
dingt einzuhalten.

Reparaturen dirfen nur durch autorisierte Reparaturstellen vorgenom-
men werden. Eigenméchtige, unbefugte Eingriffe kénnen zu Tod, Kérper-
verletzungen und Sachschaden fiihren. Die Gewahrleistung durch LTi
DRIVES erlischt.

Hinweis: Der Einsatz der Antriebsregler in nicht ortsfeste Ausrustun-
gen gilt als auBergewdhnliche Umweltbedingung und ist nur
nach gesonderter Vereinbarung zuléssig.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 1-3
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1 Sicherheit

Elektronische Geréate sind grundsétzlich nicht ausfallsicher. Der Errichter
und/oder Betreiber der Maschine bzw. Anlage ist dafiir 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 Ausrustung von Maschinen” Sicherheitsanforde-
rungen an elektrische Steuerungen aufgezeigt. Diese dienen der Sicher-
heit von Personen und Maschinen sowie der Erhaltung der Funktionsfa-
higkeit der Maschine oder Anlage und sind zu beachten.

Die Funktion einer Not-Aus-Einrichtung muss nicht unbedingt zum
Abschalten der Spannungsversorgung des Antriebs filhren. Zum Abwen-
den von Gefahren kann es sinnvoll sein, einzelne Antriebe weiter in
Betrieb zu halten oder bestimmte Sicherheitsablaufe einzuleiten. Die Aus-
fahrung 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 Maschi-
nen - Sicherheitsbezogene Teile von Steuerungen” mit Auswahl der
Schaltungskategorie bestimmt.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 1-4
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2 Geratehardware

2.1 Position der Anschliisse CDE3000 ............cccesersanne 2-2
2.2 Position der Anschliisse GCDB3000 ...........c..cosersanne 2-8
2.3 Position der Anschliisse CDF3000 ...........c..cceeriunns 2-13
24 Leuchtdioden ..........cccennminmimnnnnnnmssnnssssn, 2-17
25 Riicksetzen von Parametereinstellungen ............ 2-18
2.6 Geratesoftware laden ...........coceensisnnmsessensnssnsanens 2-19
2.7 Gerateschutz ..........ccccvnninmnsnn————— 2-20

Dieses Kapitel zeigt grundlegende Punkte zur Geratehardware, die fir
das Verstéandnis und das Arbeiten mit dem Anwendungshandbuch not-
wendig sind. Weitere Informationen zur Geratehardware finden Sie in den
jeweiligen Betriebsanleitungen der Positionierregler.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 2-1
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2.1 Position der
Anschliisse
CDE3000

LUST

Bild 2.1 Geréteansicht CDE3000

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 2-2



LTi

LUST

2 Geratehardware

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Nr. Bezeichnung Funktion
Einstellen der CAN-Adresse =
81 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 Eingédnge, 2 analoge Eingdnge, (10 Bit)
X2 Steueranschluss 3 digitale Ausgéange, 1 Relais
Sicherer Halt mit Relaisausgang
Motortemperatur- PTC, Anlehnung DIN 44082 oder
X3 ijberwachzn KTY 84-130 (linearer Temperaturgeber) oder
g Klixon (Thermoselbstschalter)
X4 RS232-Anschluss fiir 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
. Erweiterungssteckplatz fiir z. B. Optionsmodul
X8 Optionssteckplatz CM_DPV1 (PROFIBUS-DP)
24V Ausgang 2 A max. bei Versorgung iber
X9 Bremstreiber X2 Pin 1+2,
Kurzschluss-/Leitungsbruchiiberwachung
Tabelle 2.1 Legende zu "Gerédteansicht CDE3000"
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Leistungsanschluss
X1 Bezeichnung X1 Bezeichnung
alv Motorleitung U alu Motorleitung U
ol v Motorleitung V alv Motorleitung V
| w Motorleitung W o|w Motorleitung W
oL Schutzleiter PE (s | R Schutzleiter PE
oL Schutzleiter PE [ | Schutzleiter PE
o | I Zwischenkreisspannung + | L+ Zwischenkreisspannung +
|rs Bremswiderstand 3|rs Bremswiderstand
| S Zwischenkreisspannung - | N Zwischenkreisspannung -
(i | B Schutzleiter PE = | B Schutzleiter PE
O NC Of3 | [Netzphase L3
Ofn Neutralleiter Otz | Netzphase L2
Ofu Netzphase Oju Netzphase L1

Tabelle 2.2 Leistungsklemmenbezeichnung CDE32.xxx und CDE34.xxx

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 2-4
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Steueranschluss
X2 Bezeichnung Funktion
1 DGND digitale Masse
2 +24V Hilfsspannung Uy=24 V DC
3 ISAO+ Analoger Eingang 10 Bit = 10V
4 ISAO- Analoger Eingang
5 ISA1+ Analoger Eingang 10 Bit = 10V
6 ISA1- Analoger Eingang
7 0SD00 Digitaler Ausgang
8 0SDO1 Digitaler Ausgang
9 0SD02 Digitaler Ausgang
10 ENPO Hardwarefreigabe der Endstufe
11 RSH Relaisausgang Sicherer Halt (SchlieBer)
12 RSH Relaisausgang Sicherer Halt (Wurzel)
13 DGND digitale Masse
14 +24V Hilfsspannung Uy=24 V DC
15 I1SD00 Digitaler Eingang 0
16 I1SDO1 Digitaler Eingang 1
17 1SD02 Digitaler Eingang 2
18 I1SD03 Digitaler Eingang 3
19 1SD04 Digitaler Eingang 4
20 ISD05 Digitaler Eingang 5
21 1SD06 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
Pin-Nr. Funktion
1 +15 V DC fiir 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 (friiher KP200-XL)
6 +24 V DC, Spannungsversorgung Steuerprint
7 nicht benutzen
8 nicht benutzen
9 GND fiir +24 V DC, Spannungsversorgung Steuerprint
Tabelle 2.4 Pinbelegung der seriellen Schnittstelle X4, 9-polig D-Sub
Buchse
(DE
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CAN

LUST

Resolver

2 Geratehardware

Pin-Nr. Funktion

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

2 CAN_LOW, CAN Signal

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

4 CAN-SYNC_LOW.

5 Wellenabschlusswiderstand 120 € intern fir CAN-SYNC durch Briicke zwi-
schen Pin 5 und Pin 4

6 CAN_GND, mit Pin 3 gebriickt

7 CAN_HIGH, CAN Signal

8 CAN-SYNC_HIGH.

9 CAN_+24V (24 V = 10%, 50 mA?‘.
Diese Versorgungsspannung ist fiir den Betrieb des CAN erforderlich.

Tabelle 2.5 Pinbelegung der CAN-Schnittstelle X5, 9-polig D-Sub Stift
Pin-Nr. Funktion

1 S2 / (Sinus+)

2 S4 / (Sinus-)

3 S1/ (Cosinus+)

4 +5 V (gegeniiber Pin7)

5 PTC+, Motortemperaturiiberwachung

6 R1/ (REF+), Resolver-Erregung

7 R2 / (REF-), Resolver-Erregung, GND

8 S3/ (Cosinus-)

9 PTC-Temperaturiiberwachung

Tabelle 2.6 Pinbelegung der Resolver-Schnittstelle X6, 9-polig D-Sub,

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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LUST

Drehgeber
Pin-Nr. Funktion TTL SSI

1 |A- (Spur A do not use

2 |A+ (Spur AV do not use

3 +5V bei 150 mA

4 |donotuse DATA+") differentieller Eingang RS485

5  |donotuse DATA-" differentieller Eingang RS485

6 |B-,(SpurB)" do not use

7 do not use

8 GND (5 VanPin 3)

9 |R- (Nullimpuls)" do not use

10 |R+ (Nullimpuls)" do not use

11 |B+, (SpurB)" do not use
Sensor +  (+5 V-Versorgung ):

12 Es kann, bedingt durch die Leitungslénge zu Spannungsabféllen auf der Geberlei-
tung 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 notuse CLK- Differentieller Ausgang, Taktsignal

") Die Leitungen der Spuren A, B, R und Data sind intern mit 120 Ohm-Widerstand abge-
schlossen.

Tabelle 2.7 Pinbelegung der Drehgeber-Schnittstelle X7, 15-polig D-Sub
High Density, Buchse
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2.2 Position der
Anschliisse
CDB3000

LUST

2 Geratehardware

X8

$1,82

X13

X10

X11

Bild 2.2 Lageplan CDB3000
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LUST

2 Geratehardware

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Nr. Bezeichnung Funktion
H1, H2, H3 |Leuchtdioden Gerétezustandsanzeige
Netz, Motor, DC-Einspeisung (L+/L-)
X1 Leistungsanschluss bis < 22 kW: Bremswiderstand L+/RB,
ab > 22 kW: Bremswiderstand L+/RB
4 digitale Eingénge, 2 analoge Eingdnge
X2 Steueranschluss 3 digitale Ausgénge (davon 1 Relais)
1 analoger Ausgang
PTC, Thermoselbstschalter oder linearer
X3 PTC-Anschluss Temperaturgeber KTY 84-130
fiir PC mit DRVEMANAGER oder Bedienteil
X4 |RS232-Anschluss KP300 (friiher KP200-XL)
X5 CAN-Schnittstelle Zugang zur integrierten CAN-Schnittstelle
X7 TTL-/SSI-Drehgeberschnittstelle | zum Anschluss geeigneter Encoder
) Einstellen der CAN-Adresse =
83 Adresscodierschalter CANopen Hardwareadresse + Parameterwert COADR
X8 Optionssteckplatz 2. B. Optionsmodul DPV1
X10 Spa_nnungsversorgung fiir + 24, Masse
Optionsmodul
X11 Schnittstelle PROFIBUS-DP Eingang Busverbindung
X13 Adresscodierstecker Nur bei Optionsmodul DPV1
S$1,82 | Adresscodierschalter Nur bei Optionsmodul DPV1
Tabelle 2.8 Legende zu "Lageplan CDB3000"
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LUST

Leistungsanschluss
X1 Bezeichnung X1 Bezeichnung
alv Motorleitung U alv Motorleitung U
alv Motorleitung V alv Motorleitung V
| w Motorleitung W olw Motorleitung W
oL Schutzleiter PE oL Schutzleiter PE
| Schutzleiter PE [ | Schutzleiter PE
o | I Zwischenkreisspannung + A L+ Zwischenkreisspannung +
E|rs Bremswiderstand 3|rs Bremswiderstand
O Zwischenkreisspannung - | 8 Zwischenkreisspannung -
o)+ Schutzleiter PE O+ Schutzleiter PE
O NC Of3 | [Netzphase L3
O~ Neutralleiter Otz | Netzphase L2
Ofu Netzphase OJu | [Netzphase L1
Tabelle 2.9 Leistungsklemmenbezeichnung CDB32.xxx und CDB34.xxx
Steueranschiuss X2 Bezeichnung Funktion
20 0SD02/20 | SchlieBer des Wechslerrelais X2-18
19 0SD02/19 | Wurzel des Wechslerrelais xe-19+
18 0SD02/18 | Offner des Wechslerrelais 'w
17 DGND digitale Masse
16 0SDO1 digitaler Ausgang
15 0SD00 digitaler Ausgang
14 DGND digitale Masse
13 Uy Hilfsspannung 24 V
12 1SD03 digitaler Eingang
1 1SD02 digitaler Eingang
10 I1SDO1 digitaler Eingang
9 I1SD00 digitaler Eingang
8 ENPO Hardwarefreigabe der Endstufe
7 Uy Hilfsspannung 24 V DC
6 Uy Hilfsspannung 24 V DC
5 0SA00 analoger Ausgang
4 AGND analoge Masse
3 ISAO1 analoger Eingang
2 ISA00 analoger Eingang
1 Ug Referenzspannung +10,5 V
Tabelle 2.10  Steuerklemmenbezeichnung CDB3000
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RS232

LUST

CAN

2 Geratehardware

Pin-Nr. Funktion
1 +15 V DC fiir Bedienteil KP300 (friihner KP200-XL)
2 TxD, Senden von Daten
3 RxD, Empfangen von Daten
4 nicht benutzen
5 GND fiir +15 V DC des Bedienteil KP300 (friiher 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

Pin-Nr.

Funktion

Wellenabschlusswiderstand 120 Q 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

nicht belegt, bitte nicht beschalten

CAN_GND, mit Pin 3 gebriickt

CAN_HIGH, CAN Signal

O N| O gl | W N

nicht belegt, bitte nicht beschalten

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

Tabelle 2.12

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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Drehgeber

LUST

2 Geratehardware

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

11 B+ CLK+

12 +5 V (Sensor) +5 V (Sensor)

13 GND (Sensor)

1 WelIenat?‘schlussyvidersta.nd 120Q ir?tern f1ijr Spur B nicht belegt
durch Briicke zwischen Pin 14 und Pin 15 ")

15 Briicke 120 QAbsch.Iuss Spur B (mit.P.in 14 :/erbin— nicht belegt
den, um Abschlusswiderstand zu aktivieren)"

1) Die Spur B muss (iber eine Briicke zwischen Pin 14 und 15 abgeschlossen werden. Der Abschluss-
widerstand (120 ©) ist gerateintern 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

X2 Klemmenbezeichnung Funktion HTL
14 GND GND

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

12 I1SD03 B+

1 1SD02 A+

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

Tabelle 2.14

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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2.3 Position der ‘

LUST

Anschliisse
CDF3000

H1, H2, H3
N s | 8
[ J
H1, H2| H3 g x| :
x| H
[
[
[
o
[
o
[ 3
o
[ J
.. Q|
/
” //
p "
| 4
P ”
\ L L
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

fiir PC mit DRIVEMANAGER oder
Bedienteil KP300 (friiher KP200-XL)

X5 CAN-Schnittstelle DSP402

X4 RS232-Anschluss

xg  |Resolver/SSiGeberan- |45 g HD-Sub-D (Buchse)
schluss

Tabelle 2.15  Legende zu "Gerédteansicht CDF3000"
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Leistungsanschluss

LUST

Steueranschluss

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

2 Geratehardware

X1 Bezeichnung
ale Speisung 24 V - 55V
al. Masseanschluss
ol Schutzleiter PE
o Schutzleiter PE
e+ Anschluss externer Bremswiderstand
Ofre- Anschluss externer Bremswiderstand

Tabelle 2.16  Leistungsklemmenbezeichnung X1, CDF3000

X2 Bezeichnung Funktion
20 REL 0SD05 | Digitaler Ausgang
Relaisausgang, 25V /1 A AC
19 REL0SDOS |71 AQDCQ
18 RSH Relaiskontakt Sicherer Halt (Wurzel)
17 RSH Relaiskontakt Sicherer Halt (SchlieBer)
16 ISDSH Digitaler Eingang Sicherer Halt
15 1SD02 Digitaler Eingang
14 I1SDO1 Digitaler Eingang
13 1SD00 Digitaler Eingang
12 ENPO Reglerfreigabe / Hardwarefreigabe der Endstufe
11 +24V +24 V-Vlersorgung
10 0SD00 Digitalausgang
9 ISA1+ Analoger Eingang, differentiell +
8 ISA1- Analoger Eingang, differentiell -
7 ISA0+ Analoger Eingang, differentiell +
6 ISAO- Analoger Eingang, differentiell -
5 +24V +24 V-Versorgung des Steuerteils
4 GND Masseanschluss
3 GND Masseanschluss
2 0SD03 Digitaler Ausgang, Motorbremsentreiber 1 (0,5 A eff, 2 A max)
1 0SD04 Digitaler Ausgang Motorbremsentreiber 2 (0,5 A eff, 2 A max)

Tabelle 2.17  Signalbelegung der Steuerklemme X2, CDF3000
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Motoranschluss

LUST

RS232

CAN

2 Geratehardware

KI. X3/ Pin Bezeichnung
w
v Motorphasenanschluss (max. 1,5 mm?)
U
PE Schutzleiteranschluss

Tabelle 2.18

Motoranschlussbezeichnung X3 CDF3000

KI. X4/ Pin-Nr. Funktion
1 +15 V DC fiir 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 (friiher KP200-XL)
6 +24 V DC, Spannungsversorgung Steuerprint
7 nicht benutzen
8 nicht benutzen
9 GND fiir +24 V DC, Spannungsversorgung Steuerprint

Tabelle 2.19

Pinbelegung der seriellen Schnittstelle X4, CDF

KI. X5/ Pin-Nr. Funktion
1 Wellenabschlusswiderstand 120 Q intern fiir CAN durch Briicke zwischen
Pin 1 und Pin 2
2 CAN_LOW
3 CAN_GND
4 CAN_SYNC_LOW.
5 Wellenabschlusswiderstand 120 Q intern fiir CAN-SYNC durch Briicke zwi-
schen Pin 4 und Pin 5
6 CAN_GND
7 CAN_HIGH
8 CAN_SYNC_HIGH.
9 CAN_+24V (24 V = 25 %, 50 mA)
Diese Versorgungsspannung ist fiir den Betrieb des CAN erforderlich.
Tabelle 2.20  Pinbelegung der CAN-Schnittstelle X5, 9-polig D-Sub Stift

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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LUST

2 Geratehardware

Resolver -
KI. X6/ Pin-Nr. Funktion
1 Sinus-, Resolver (S4)
2 Sinus+, Resolver (S2)
3 +5V/150 mA, SSI
4 DATA+, SSI
5 DATA-, SSI
6 Cosinus-, Resolver (S3)
7 REF-, Resolver (R2)
8 GND, SSI
9 PTC- (KTY / Klixon), Resolver / SSI
10 PTC+ (KTY / Klixon), Resolver / SSI
1 Cosinus+, Resolver (S1)
12 REF+, Resolver (R1)
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 -
g:nﬁ/ Bezeichnung Funktion '::;::::L
1 0SDo4 kurzschlussfest
4 DGND K_abelbruchijberwachung; zu_r Ansteuerung ja
einer Motorhaltebremse geeignet.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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2.4 Leuchtdioden

LUST

CDE/CDB

2 Geratehardware

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

Geratezustand rote LED (H1) | gelbe LED (H2) | griine LED (H3)
Versorgungsspannung 24 V DC
(intern oder extern) fiir Steuerteil O O P
anliegend oder Regler im
Zustand ,Parametrierung”
Betriebsbereit (ENPO gesetzt) ! O (] o
In Betrieb/Selbsteinstellung aktiv O * o
Warnung (bei Betriebsbereit) @) o ]
Warnung (bei Betrieb/Selbstein-
stellung aktiv) O * 1
Fehler >k (Blinkcode) O ([

OLED aus, @ LED an, > LED blinkt

und Klemme low aktiv)

") Gerat ist Einschaltbereit bei Zwischenkreisspannung ok, ENPO gesetzt und Schnellhalt deaktiviert (Bus

Tabelle 2.22  Bedeutung der Leuchtdioden

Hinweis: Der Parametriermodus per Bedieneinheit wird nicht geson-

dert angezeigt.

Blinkcode der Anzeige Fehlerursache
roten LED Bedienteil
1x E-CPU Sammelfehlermeldung
2X E-OFF Unterspannungsabschaltung
3x E-0C Uberstromabschaltung
4x E-OV Uberspannungsabschaltung
5x E-OLM Motor iberlastet
6x E-OLI Gerét tberlastet
7X E-OTM Motortemperatur zu hoch
8x E-OTI Kiihitemperatur zu hoch

Tabelle 2.23  Stérmeldungen

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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Stérmeldungen kdnnen mit dem Bedienteil KP300 (friher KP200-XL)
oder dem DRIVEMANAGER genauer angezeigt werden.

LUST

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 2-18
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2.5 Riicksetzen von
Parameterein-
stellungen

LUST

Parameterreset

Werkeinstellung

2 Geratehardware

Das Ricksetzen von Parametereinstellungen teilt sich in zwei Bereiche
mit unterschiedlichen Auswirkungen. Der Parameterreset setzt einen ein-
zelnen Parameter auf den zuletzt gespeicherten Wert zurtick. Der Gera-
tereset setzt den gesamten Datensatz auf Werkeinstellung (Lieferzu-
stand) zurtck.

Im PARA-Men( des KEYPAD:

Wenn Sie im Einstellmodus eines Parameters sind und driicken gleichzei-
tig die beiden Pfeiltasten, wird der gerade editierte Parameter auf die
zuletzt gespeicherte Einstellung zuriickgesetzt.

Im DRIVEMANAGER:

Im fokussierten Einstellfenster durch Betétigen der F1-Taste. Die Werk-
einstellung des Parameters ist der Karteikarte ,Wertebereich“ zu entneh-
men und einzutragen.

KEYPAD:

Durch gleichzeitiges Drlcken der beiden Pfeiltasten des KEYPADs wéh-
rend des Netz-Ein des Servoreglers werden alle Parameter auf Werkein-
stellung gesetzt und eine Neuinitialisierung durchgefihrt.

DRIVEMANAGER:
Anwahl der Funktion ,Rucksetzen auf Werkeinstellung“ im Menu ,Aktives
Gerat".

[T aktantrieb, Eil-/Schleichgang]

Datei  Kommunikation  Anzsicht o Estraz Fenster 7

1 m Einztellungen andern ...
i Einzstellungen in Gerat Jaden won
1

feoll

[14]

o)

- v

Einzstellungen des Gerates speichermn auf
Einztellung drucken ...
Einztellungen vergleichen
Ri —

Steusmn 3
Uberwachen 3
Auswahlen 3

Bild 2.4 Reset im DRIVEMANAGER

Hinweis: Durch die Werkeinstellung wird auch die gewahlte voreinge-
stellte L6sung zurlickgesetzt. Kontrollieren Sie die Klemmen-
belegung und die Funktionalitéat des Positionierreglers in die-
ser Betriebsart bzw. laden Sie lhren User-Datensatz.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 2-19
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2.6 Geritesoftware
laden

LUST

2 Geratehardware

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 durchfih-
ren.

1. Hierzu stellen Sie eine Verbindung zwischen DRIVEMANAGER und
Positionierregler her.

2. Wahlen Sie unter dem Menl Extras ,,Geratesoftware (Firmware)
laden ...“. AnschlieBend werden Sie vom DRIVEMANAGER durch die
weiteren Arbeitsschritte gefihrt. Wahrend der Ubertragung der Firm-
ware leuchten die LEDs H2 und H3. Bei erfolgreicher Ubertragung
erldscht die LED H2, wenn kein ENPO-Signal anliegt.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 2-20
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2.7 Gerdteschutz
Funktion

‘ LTi 2 Geratehardware

Wirkung

¢ Schutz des Positionierreg-
lers vor Zerstérung durch
Uberlast

keit

* der Kuhlkérpertemperatur,

Der Positionierregler schaltet den
Motor mit einer Fehlermeldung

ab.

¢ der aktuellen Zwischenkreisspannung,
e des verwendeten Transistormoduls der Endstufe und
¢ der Schaltfrequenz der Modulation

E-OTI, wenn die Geratetem-
peratur einen festen Grenz-
wert Uberschreitet

E-OLI, wenn der aufinte-
grierte Stromzeitwert den
abhangig vom Leistungsmo-
dul eingestellten Grenzwert
fur eine bestimmte Auslése-
zeit Uberschreitet

E-OC bei Kurz- oder Erd-
schlusserkennung

Der Positionierregler kann
eine Warnmeldung bei Start

des I°xt-Gerateschutz-Inte-
grators ausgeben

Die Soft- und Hardware des Positionierreglers Gbernimmt selbstandig
Uberwachung und Schutz des Gerates.

Die Leistungsendstufe schiitzt sich vor Uberhitzung selbst in Abhangig-

@ Hinweis: Die aktuelle Kiihlkdrpertemperatur des Positionierreglers im

Bereich der Leistungstransistoren (KTEMP) und die Gerate-
innenraumtemperatur (DTEMP) werden in °C angezeigt.

fahigkeit des Reglers.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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Bei hoher Belastung wird der |xt-Integrator aktiviert. Die 12xt-Uberwa-
chung dient zum Schutz des Gerates vor dauerhafter Uberlastung. Die
Abschaltgrenze errechnet sich aus dem Nennstrom und der Uberlast-

Bei aktivem I2xt-lntegrator kann eine Warnmeldung auf einem digitalen
Ausgang, Feldbus oder PLC ausgegeben werden.




‘ LTi 2 Geratehardware

Kurzschluss Einen Kurzschluss am Motorausgang erkennt die Hardware des Positio-
nierreglers und schaltet den Motor ab.

LUST

o Info: Die detaillierten Angaben zur Strombelastbarkeit der Positionierreg-
l» ler entnehmen Sie bitte den entsprechenden Betriebsanleitungen und
dem Katalog CDE/CDB3000.
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3 Bedienstruktur

3.1 Bedienebenen in der Parameterstruktur ................ 3-2
3.2 Bedienen mit DRIVEMANAGER .....cccocusnssemsanssnssessansanins 3-4
3.2.1 Bedienmasken ..., 3-5
3.3 Bedienen mit Bedienteil KP300 (friiher KP200-XL) 3-9
34 Inbetriebnahme ..., 3-14

Die Bedienstruktur ist durch verschiedene Bedienvarianten und umfang-
reiche Parametriermdglichkeiten sehr flexibel. So unterstitzt eine geord-
nete Datenstruktur die Handhabung der Daten und die Parametrierung
der Positionierregler.

Die Parametrierung der Positionierregler kann Uber die einfache Handbe-
dieneinheit KP300 (friher KP200-XL) oder Uber die komfortable PC-
Bedienoberflache DRIVEMANAGER erfolgen.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 3-1
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LUST

3 Bedienstruktur

3.1 Bedienebenen Durch die Parameter kénnen die Positionierregler vollstandig an die Auf-
in der Parame- gabenstellung der Anwendung angepasst werden. Darlber hinaus gibt es
terstruktur Parameter fur die internen GréBen der Positionierregler, die zur allgemei-

nen Betriebssicherheit vor dem Anwender geschitzt werden.

Die Bedienebenen werden Uber einen Parameter eingestellt. In Abhan-

gigkeit der Bedienebene andert sich die Anzahl der editierbaren und

anzeigbaren Parameter. Je hoéher die Bedienebene desto groBer die

Anzahl der zugriffsberechtigten Parameter. Im Gegensatz dazu verringert

sich fur den Anwender auch die Ubersichtlichkeit der wirklich benétigten

Parameter, damit er schnell zu seiner Anwenderlésung gelangen kann.

Daher wird die Bedienung spurbar erleichtert, wenn man eine mdéglichst

niedrige Bedienebene wahit.

Hinweis: 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 ange-

wahlt, so wird automatisch nach dem zugehdrigem Passwort gefragt. Das

Passwort kann uber einen Passwort-Parameter geandert werden (Ein-

stellung ,,000“ = Passwort abgeschaltet).

Zielarunoe Passwort- Bemerkun Bedienebene | Passwortin
grupp Parameter 9 01-MODE we?
Laie kein Parameter |ohne Zugriffserlaubnis, nur zur Statusiiberwachung ]
i -
vorhanden o keine Parametrierung, Anzeige der Grundparameter
mit Grundkenntnissen zur Minimalbedienung
Anfanger 362-PSW2 e erweiterte Grundparameter editierbar 2 000
* erweiterte Parameteranzeige
zur Inbetriebnahme und Feldbus-Anbindung
Fortgeschrittener 363-PSW3 e Parametrierung fiir Standard-Anwendungen 3 000
o erweiterte Parameteranzeige
mit regelungstechnischem Fachwissen
Experte 364-PSW4 e alle Regelungsparameter editierbar 4 000
* erweiterte Parameteranzeige
Andere 365-PSW5 | fiir Systemintegratoren 5 -
: Bedienung und Inbetriebsetzung per Bedienteil KP300 (frii- ) .
Fachpersonal 367-PSWCT her KP200-XL) CTRL-Menii 573

) WE = Werkeinstellung
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3 Bedienstruktur

Wird ein Passwort fir die Bedienebene 2 ... 4 eingestellt, so bleibt die
Ansicht und Editierung der Parameter in der jeweiligen Bedienebene mit-
tels Bedienteil KP300 (friher KP200-XL) erhalten, bis zu einer niedrige-
ren Bedienebene gewechselt wird. Dazu ist tber dem Parameter 01-
MODE eine neue Bedienebene anzuwéhlen.

Andern des Passwortes fiir eine Bedienebene

Eine Passwortdnderung kann nur fur die bedienberechtigten Ebenen
erfolgen, das heisst Passworter einer hdheren Bedienebene kénnen nicht
verandert oder eingesehen werden. Durch Anwahl des Parameters, Edi-
tieren und anschlieBende Ubernahme durch die Enter-Taste am Bedien-
teil KP300 (friiher KP200-XL) wird das Passwort verandert. Die Anderung
kann auch Uber den DRIVEMANAGER erfolgen. Die Aktivierung des Pass-
wortes erfolgt erst beim Wechsel in eine niedrigere Bedienebene.

Andern der Bedienebene im DRIVEMANAGER

Unter dem MenUlpunkt ,Extras - Neue Benutzerebene wahlen” wird die
entsprechende Ebene angewéhilt.

| Zugriffsberechtigungen fiir aktuelle Gerdtesitzung rz|

Anmelden als

" Beobachter (1)

" Bediener [2]

" Einrichter (3]

" Service-Techniker [3)

" Enbwicklungsingenizur [5]

ieb und Steuer

Iv Freigeben

Ok Abbrechen Hilfe:

Ein Passwort beim Wechsel der Ebenen ist nicht erforderlich.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 3-3
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3.2 Bedienen mit Anschluss und Start

DRIVEMANAGER  SchlieBen Sie das Schnittstellenkabel an und schalten Sie die Ver-
sorgungsspannung des Positionierreglers ein .

* Nach dem Start des Programms baut der DRIVEMANAGER automa-
tisch eine Verbindung zum angeschlossenen Regler auf (mindestens
V2.3).

¢ Sollte der Verbindungsaufbau nicht automatisch funktionieren, tber-
prufen Sie die Einstellungen im Men( Extras > Optionen und star-

ten den Verbindungsaufbau mit dem Icon il .

LUST

Drive
Manager

Bild 3.1 Anschluss (iber RS232-Schnittstellenkabel (9-polig, Buchse/

Stifte)
Die wichtigsten Funktionen
Icon Funktion Menii
Verbindung mit Gerat | Kommunikation > Verbindungsaufbau >
aufnehmen Einzelnes Gerat

Weitere Informationen
finden Sie in der Hilfe
zum DRIVEMANAGER.

Gerateeinstellungen

N Aktives Gerat > Einstellungen &ndern
andern

Parameterdatensatz

Aktives Gerat > Einstellungen drucken
drucken

Aktives Gerat > Steuern > Grundbe-

Antrieb steuern triebsarten, keine Positionssollwerte

Aktives Gerat > Uberwachen > schnell

Digital Scope veranderliche GréBen Digital Scope

e & 23| =
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3.2.1 Bedienmasken

= | User lcon , GERATE-
@J EINSTELLUNGEN ANDERN “
oder liber die
Meniifiihrung:
Aktives Gerédt > Einstellungen
andern

3 Bedienstruktur

Icon

Funktion

Einstellungen von
Gerat in Datei spei-
chern

Aktives Gerat > Einstellungen des
Gerates speichern auf

Einstellungen von
Datei in Gerat laden

Aktives Gerat > Einstellungen in Gerat
laden von

A=

Bus-Initialisierung
(Einstellungen
andern)

Kommunikation > Buskonfiguration

&

Verbindung zum
Gerat l6sen

Kommunikation > Verbindungsabbau

&

Gerateeinstellungen
vergleichen

Aktives Gerat > Einstellungen verglei-
chen

Hinweis:

Weitere Informationen finden Sie in der Betriebsanleitung

zum DRIVEMANAGER.

Erstinbetriebnahme... |

Voreingestellte Lisung:

E&l 1-CDE 32.004 einstellen X

Drehmomentregelung, +/-10% Sollwert, Stewern Lber Klemme

Grundeinstellungen... |

o ||

Istwerte... |

I

Fehlerw armung...

(o=

| Handbetrieb... |

2

Pazswirter... |

L=

g im Gerat sp n |

abbrechen | hite |

Bild 3.2

Einstellen in minimierter Darstellung

Uber diese Bedienmaske ,Einstellen“ kénnen die Positionierregler para-
metriert werden.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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3 Bedienstruktur

B8l 1-CDE 32.004 einstellen
Voreingestellte Lisung:
Pa ﬂ % Drehmomentregelung, +/-10% Sollwert, Stewern Lber Klemme
Erstinbetriebnahme... | Grundeinstellungen... |
S— -@ LSH-050-2-45-
320
tttiey V_\ ‘
. Geber:
Eingange... Resolver-historgeber,
Resolver-lagageber
Ausgange... | Sollwert/R ampen... | Fegelung... | Motor und Geber. .. |
Tl I
[Fesite [ B [ o>=
Busspsteme.. | Mockenschalwerk.. | KP20OKP300.. | FE. |
| |||[||||||||||. | Q,__:\ | h ’7
|stwerte. .. | Fehlerw armung... | Handbetrieb. .. | FPasswirter...
Einstellung im Gerat speichern | Abbrechen | Hilfe |
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 Gerét speichern“ im Gerat gesichert wer-
den. Gleiches wird auch durch gleichzeitiges Driicken der
beiden Pfeiltasten fiir ca. zwei Sekunden auf der Bedienein-
heit KP300 (friher KP200-XL) erreicht, wenn man sich in der
Menlebene befindet (siehe Kapitel 3.3).

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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Funktion der Schaltfldchen

Erkldrung der Einstellung

3 Bedienstruktur

Beispiel Maskenbedienung

Analog | Digtal | Digtal UMBI4D | Vituel |
-IsA0
Funktion

Totgang _ 0.00 & [ BHiEmeEs... |
Filter |3 =1ms 'l

1541

Funktion IF'LEI [35) = Eingang im Ablaufprogramm venwendbar j

Totgang I_D.DD & [ pEtomer.. |
Filter |3 =1ms 'l

Ok | Abbrechen Ubermehmen
Bild 3.4 Beispiel fiir Maskenbedienung
0K —>  Anderung iibernehmen und Maske schlieBen
Abbrechen —>  Anderung verwerfen und Maske schlieBen
{bernehmen N Anderung iibernehmen (aktivieren) und Maske gedffnet las-
sen
Optionen —>  Optionale Einstellungen zu der jeweiligen Funktion
zum Beispiel:
OFF (1) = keine Funktion
Funktion (max. funf Zeichen), Einstellung Klartextanzeige
Anzeige im Bedienteil KP200-XL Uber Feldbus der Funktion

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 3-7
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Hilfefunktion

In jedem Eingabefenster kann mit der Taste F1 eine Hilfefunktion aufgeru-
fen werden, die weitere Informationen Uber den Parameter enthélt.

z. B. Maske Funktionsselektor analoger Standardeingang

Parametereigenschaften E

ISAD: Funktionsselektor

‘Wertebereich I Zugriff I Farmat I

Parameternurmmer 180

Kiirzel IFISAD

Bild 3.5 Kennung

Parameternummer; Nummer des Parameters
. Name, max. fiinf Zeichen, Anzeige im KP300 (friiher KP200-
Kirzel:
XL)

ISAD: Funktionsselektor

Kennung : Zugriff I Farmat I
Minimum |oFF (@
b aximum [420142)

Werkseinstelung  [PM10V [40)

Bild 3.6 Wertebereich
Minimum/Maximum: Wertebereich (hier: zwischen OFF und /E-EX).

Werkeinstellung: Nach einem Geratereset auf Werkeinstellung (WE), wird auto-
matisch dieser Wert eingetragen.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 3-8
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LUST

3.3 Bedienen mit Montage und Anschluss des Bedienteils
Bedienteil ]
KP300 (friiher
KP200-XL) KP300/ X4
KP200XL ¢
% 000000000 :
b)
A
o)
a) [ XXX XXX XX] :

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

Achtung: Der Anschluss bei dem Positionierregler CDF3000 erfolgt
immer Uber das Schnittstellenkabel an Steckplatz X4.

Hinweis: Fur die Bedienung und Menustruktur des KP300 siehe
Bedienungsanleitung KEYPAD KP300, Id.-Nr.: 1080.00B.

=]

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 3-9



LTi

Bedien- und Anzeigeelemente
des KP300 siehe Bedienungs-
anleitung KeyPad KP300.

LUST

Mentistruktur KP300, siehe
Bedienungsanleitung KP300

3 Bedienstruktur

Bedien- und Anzeigeelemente des KP200-XL

Chipkarte SMARTCARD zum Sichern und
Ubertragen von Einstellungen

3-stellige Ziffernanzeige, z. B. fiir
Parameternummer
(3- line DRvES

SMARTCARD

(3)  aktuelles Menii
SC-XL

5-stellige Ziffernanzeige fiir Parame-

(2) @ ternamen und -wert

@) g5 © —(5)
o Beschleunigungs- oder Bremsrampe
ACC 7

(4) 15 153»& ) aktiv
\ mr0000000

O (6) Bargraphanzeige, 10-stellig

Meniizweige oder Parameter aufrufen; Anderungen speichern;

Start bei Antrieb steuern

Meniizweige verlassen; Anderungen abbrechen; Stopp bei Antrieb steuern

@ Menii, Sachgebiet oder Parameter auswéhlen; Einstellung erhdhen

™ Menii, Sachgebiet oder Parameter auswéhlen; Einstellung verringern
Bild 3.8 Bedien- und Anzeigeelemente des Bedienteils KP200-XL

Das Bedienteil KP200-XL besitzt folgende MenUstruktur zur Ubersichtli-
chen Bedienung.

Istwerte Sachgebiet Antrieb SMARTCARD

e auswéhlen e auswahlen e steuern e Jlesen

® anzeigen Parameter e schreiben
e auswahlen e Schreib-

Auslastungsan- e #ndern schutz

zeige Erstinbetriebnahme

Bild 3.9 Funktionen der Meniis

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 3-10
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Auf der Menuebene (Anzeige ,MENU") kann mit den Pfeiltasten zwischen
den Menls gewechselt werden. Mit der start/enter-Taste wird ein Menu
gedffnet, mit der stop/return-Taste wird das Men( verlassen.

LUST

[PARA

@ @>» [CTAL] B> @
I I\/IEI\ " I\/IEI\ " /E I
VLI |l 4 LN e | ILIVL  le-
@D &D @D

Bild 3.10  Bewegen in der Mentiebene des KP200-XL

3¢
:

Hinweis: Jede Anderung eines Parameters im Menlzweig ,PARA®
E] erfolgt nur im fliichtigen Arbeitsspeicher und muss abschlie-
Bend zur dauerhaften Sicherung in den Festspeicher tber-
nommen werden. Befindet man sich in der Menlebene, so
kann dies durch gleichzeitiges Drlicken der beiden Pfeiltasten
fur ca. 2 s einfach durchgefiihrt werden.
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B | Daueristwertanzeigen, mit
Pfeiltaste wechseln zu ...

C1
Cc2

nachstem Istwert
Parameterindex wahlen

D |Istwert anzeigen

Sachgebiet auswéhlen

Parameter auswahlen
Parameterindex auswéhlen

Parameterwert anzeigen und
ggf. &ndern

Antrieb steht

(gof. Passwortabfrage mit
Anzeige PASSW, Werk-
einstellung = kein Passwort)

Sollwert eingeben

Antrieb starten mit start/
enter, mit Pfeiltasten Soll-
wert verdndern (MP =
Motorpotifunktion)

[ vaL ] [ cTAL | [ CARD ]
@ @D, = @ o @ e v
AT TMENY TP MENY TP MENY P MENU
[TITTIT] [TTTTIT] [TTITTT [TITTI]]
ED
Lol [renad
AT @ T &>
B 2028 | 4 _CONF (& 570F READ &
b mmm ITTITIT [TITTTTH [TIITIT]
o@D
o [ E— 0.9
L] o oD
C1 AN a> auTo > T
11| [BRNS] LL
[TITTIT & [TTTTIT & ITITTIT &
C2 7 & = &
nur bei Feld- IAI]]E \/ & INTIC v
1N JC A INUCA |&
parametern [TIT I [TITIIT]
Snier
: . = .
ol Be
o N e a
&> m
D b OFF s 9550 |2 RERDY
SR LITIT] [TTTTIT] i [ [TITTIT
mp O
A | Menii VAL wahlen Menii PARA wéhlen Menii CTRL wéhlen Menii CARD wahlen (laden/
(Istwerte anzeigen) (parametrieren) (Antrieb steuern) speichern mit SMARTCARD)

READ = laden von SC, Auswahl
einzelner Datensdtze mdglich
WRITE = speichern aller Daten-
sétze auf SC

LOCK = Schreibschutz setzen
UNLOCK = Schreibschutz auf-
heben

Parameter-Teilgebiet wihlen

Funktion fehlerfrei beendet

Tabelle 3.2

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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Wertanzeige in Exponentialdar-
stellung

SMARTCARDS

]

3 Bedienstruktur

Die Darstellung der finfstelligen Ziffernanzeige fur Parameterwerte
erfolgt in exponentialer Schreibweise. Ebenso wird die Sollwertvorgabe
im CTRL-MenU in Exponentialdarstellung vorgegeben und angezeigt.

Exponent —»| £/111 <«—————-Exponentialwert

n
Basiswert—> Z’S 7.5 3”2

Bild 3.11  Exponentialdarstellung in der KP200-XL-Anzeige

Mit der Exponentialdarstellung lasst sich einfach arbeiten, wenn man den
Exponentialwert 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 ent-
sprechend dem Exponentialwert.

Beispiel:

! Kommaverschiebung um eine Stelle nach links
a5 7.53,, =%7,63*10" Hz = 5,763 Hz

. Kommaverschiebung um zwei Stelle nach rechts
75 :.5 3. =%7,63*10% Hz = 5763 Hz

SMARTCARDS werden in Abhangigkeit der Firmware der Positionierregler
erstellt. Bei einer Firmware-Erweiterung im Zuge einer neuen Version der
Geratesoftware werden automatisch die Erweiterungen beim Sichern
(“WRITE") auf die SMARTCARD Ubernommen. SMARTCARDs sind somit
immer aufwartskompatibel.

Hinweis: SMARTCARDS kdnnen nur von dem Positionierreglertyp (z. B.
CDB3000) gelesen werden, von dem sie auch geschrieben
wurden.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 3-13
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Inbetriebnahme

3 Bedienstruktur

Vorgehensweise zur Inbetriebnahme mit Hilfe des Anwendungs-
handbuches

1.  Erstinbetriebnahme per Betriebsanleitung:

Voraussetzung ist die grundsatzliche Erstinbe-
triebnahme mit Hilfe der Betriebsanleitung.
Das Anwenderhandbuch befasst sich aus-
schlieBlich mit der Anpassung der Software-
funktionen.

Falls die Einstellungen der Erstinbetriebnahme aus der Betriebs-
anleitung far Ihren Anwendungsfall nicht ausreichen:

2. Auswahl der optimalen voreingestellten L6sung

Die voreingestellten Lésungen erfassen die

* typischen Anwendungsfélle der Positionierreg-
ler.

Der den Anwendungsfall am besten
abdeckende Datensatz wird ausgewéhlt.

3. Individuelle Anpassung der voreingestellten Losung an
die Anwendung

Die voreingestellte Loésung dient als Ausgangs-
punkt zur anwendungsorientierten Anpassung.
Weitere Funktionsanpassungen werden an den
Parametern in den funktionsorientierten Sach-
gebieten vorgenommen. Sichern Sie Ihre Ein-
stellungen im Gerat!

4.  Uberpriifung der eingestellten Anwendungslésung

Eine Uberpriifung der Anwendungslésung
sollte zur Sicherheit von Mensch und Maschine
nur bei kleinen Drehzahlen erfolgen. Die rich-
tige 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 lhre Einstellungen (mit SMARTCARD oder
DRIVEMANAGER) und speichern Sie den Daten-
satz im Gerét ab.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 3-14
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4 CDE/CDB/CDF3000 im Drehzahlbetrieb

.1 Voreingestellte | Voreingestellte Lésungen sind komplette Parameterdatensatze zur
Losungen Lésung verschiedenster anwendungstypischer Bewegungsaufgaben.
Durch das Einstellen einer voreingestellten Lésung werden die Positio-
nierregler automatisch konfiguriert. MaBgeblich werden die Parameter fir
¢ den Steuerort der Positionierregler,
¢ die Sollwertquelle,
¢ die Belegung der Ein- und Ausgange der Signalverarbeitung und
* die Regelungsart
voreingestellt.
Die Anwendung einer voreingestellten Lésung vereinfacht und verkulrzt
erheblich die Inbetriebnahme der Positionierregler. Durch Veréndern ein-
zelner Parameter kdnnen die voreingestellten Lésungen den Erfordernis-
sen der Anwenderaufgabenstellung angepasst werden.
Insgesamt elf voreingestellte Losungen decken die typischen Anwen-
dungsgebiete fiir die Drehmoment-/ Drehzahlregelung mit den Reglern
ab.
- Steuerort/ Zusétzlich erforderliche
Kiirzel L T Bus-Steuerprofil Kap. Dokumentation
ToT_1 | *10V-Analog-Drehmo- e yiommen 482
ment
SCT_1 |+/-10V-Analog E/A-Klemmen 4.8.2
SCT_2 |Festdrehzahltabelle E/A-Klemmen 45
SCC_2 |Festdrehzahltabelle CANope_n—Feldpus—S_cTnﬂtstelle 4.5 |CANopen-Dateniibertragungsprotokoll
- EasyDrive-Profil ,,Basic
SCB_2 |Festdrehzahitavelle | Feidbus-Modul CM-DPVT 45 |PROFIBUS-Dateniibertragungsprotokoll
- EasyDrive-Profil ,,Basic
CANopen-Feldbus- CANopen-Feldbus-Schnittstelle -
SCC_3 Schnittstelle EasyDrive-Profil ,Basic* 4.6 |CANopen-Dateniibertragungsprotokoll
Feldbus-Kommunikati- | Feldbus-Modul CM-DPV1 .
SCB_3 onsmodul (PROFIBUS) |- EasyDrive-Profil ,Basic* 4.6 |PROFIBUS-Dateniibertragungsprotokoll
SCP_3 |PLC PLC 4.7 |siehe Kapitel 7
SCT_4 |[PLC E/A-Klemmen 4.7 |siehe Kapitel 7
CANopen-Feldbus-Schnittstelle ) .
SCC_4 [PLC - EasyDrive-Profil ProgPos* 4.7 | CANopen-Dateniibertragungsprotokoll
Feldbus-Modul CM-DPV1 .
SCB_4 [PLC - EasyDrive-Profil ProgPos* 4.7 |PROFIBUS-Dateniibertragungsprotokoll

Tabelle 4.1 Voreingestellte Lésungen - im Drehzahlbetrieb

Alle voreingestellten Lésungen besitzen ein individuelles Grundeinstel-
lungsfenster im DRIVEMANAGER. Hierin enthaltene Karten oder Schaltfla-
chen unterscheiden sich in Allgemeinfunktionen und speziellen Funktio-
nen. Die Allgemeinfunktionen werden im Kapitel 4.2, die speziellen
Funktionen bei den jeweiligen Voreinstellungen von Kapitel 4.4 bis 4.7
beschrieben.

4-2
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4.2.1 Drehmoment-/
Drehzahlprofil-
generator

4 CDE/CDB/CDF3000 im Drehzahlbetrieb

Der Drehzahlprofilgenerator generiert die entsprechenden Beschleuni-
gungs- und Verzdgerungsrampen 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

MPTYP = 3, verschliffene Rampen durch Ver-
schliff um JTIME [ms].

Mechanik schonend

Tabelle 4.2 Aktivierung der Ruckbegrenzung

T >

‘
—
n [1/min] /
RACC.x

Bild 4.1 Drehzahlprofilgenerator

4-3
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Werzogerung
Bereich "Sollwert ereicht'*

Frafilart

Drehzahlprofil =
Beschleunigung |_1 oo, 14minds

4 CDE/CDB/CDF3000 im Drehzahlbetrieb

Durch die Ruckbegrenzung erhéhen sich die Beschleunigungs- und Ver-
zOgerungszeit um die Verschliffzeit JTIME. Das Drehzahlprofil wird im
DRIVEMANAGER geman Bild 4.2 eingestellt.

I_‘I 0o 1/minds
|_5-7

3 = Ruckbegrenzte Rampe [Werschliff]

Werzchliffzeit bei Ruckbegrenzung

=

100 ms

Abbrechen | Qbemehmenl

Bild 4.2 Drehzahlprofil
DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit Parameter
Beschleunigung 4 590_ACCR
(nur fiir Drehzahlregelung) 0...32760 0 min”'/s (_SRAM)
Verzdgerung 4 591_DECR
(nur fiir Drehzahlregelung) 0...32760 0 min”'/s (_SRAM)
. ) 230_REF_R
“ P | - —
Bereich ,Sollwert erreicht 0...32760 20 min (ouT)
Profilart
0: Lineare Rampe 0.3 3 ) 597_MPTYP
3: Ruckbegrenzte Rampe (_SRAM)
1, 2: nicht unterstiitzt
. 596_JTIME
Verschliff 0...2000 100 ms (_SRAM)
Hinweis: In der Betriebsart Drehmomentregelung sind keine Beschleu-

nigungs- oder Verzdgerungsrampen aktiv. Nur die Verschliff-
zeit gilt noch sinngeman, erzeugt also rampenférmige Soll-
drehmoment-Verlaufe.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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4.2.2 Begrenzungen/
Stopprampen

4 CDE/CDB/CDF3000 im Drehzahlbetrieb

Mit dem Parameter 230-REF_R kann ein Drehzahlbereich definiert wer-
den, in dem der Istwert vom Sollwert abweichen darf, ohne dass die Mel-
dung ,Sollwert erreicht” (REF) inaktiv wird. Sollwertschwankungen durch
Sollwertvorgabe Uber analoge Eingdnge kdénnen somit beriicksichtigt
werden.

Istwert

+REFR — —\ — — —

Sollwert J— J— — —
-REFR —1/ — — — -

Die Rampeneinstellungen kénnen unabhéngig voneinander erfolgen.
Eine Rampeneinstellung von Null bedeutet Sollwertsprung.

\ DECR
ACCR / |

Diese Funktionen werden bei den allgemeinen Softwarefunktionen in den
Kapiteln 6.2.2 (Begrenzungen) und 6.2.3 (Stopprampen) beschrieben.

Begrenzungen sind einstellbar fir:

e Drehmoment
e Drehzahl
Es sind verschiedene Stopprampen bzw. Reaktionen einstellbar:
* Ausschalten der Regelung
e Halt Vorschub
¢ Schnellhalt
* Fehler

4-5
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4.3 Drehmomentrege-
lung mit
Sollwert iiber
Analogeingang

LUST

4.4 Drehzahlrege-
lung mit
Sollwert iiber
Analogeingang

4 CDE/CDB/CDF3000 im Drehzahlbetrieb

Der skalierbare Drehmomentsollwert wird bei der voreingestellten Losung
TCT_1 Uber den Analogeingang ISAO vorgegeben. Die Parametereinstel-
lungen fir den Analogeingang sind in Kapitel 6.1.3, die spezifischen Ein-
stellungen der Ein- und Ausgénge in Kapitel 4.8 beschrieben.

[%]
1.17
-0 I
= 2 (V]
! 3. +10V
————— 4.
1. +10% entspricht 100 %

|2

+0% entspricht I 0 %
-0 entzpricht I 1] &

[

4. 10 entspricht _-100 &
S |_2_B Mm
R B | Abbrechen | Qbemehmenl

Bild 4.3 Einstellung Drehmomentregelung

Der skalierbare Drehzahlsollwert wird bei der voreingestellten Losung
SCT_1, Uber den Analogeingang ISAO vorgegeben. Die Parameterein-
stellungen fir den Analogeingang sind in Kapitel 6.1.3, die spezifischen
Einstellungen der Ein- und Ausgénge in Kapitel 4.8 beschrieben.

]
siehe Kapitel 6.2

Sollwertzkalierung ...

siehe Kapitel 6.2.2
siehe Kapitel 6.2.3

Begrenzungen ...

|

Drehzahlprafil ... | siehe Kapitel 4.2.1
|
|

Stoprampen ...

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

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 4-6
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45 Drehzahlrege-
lung mit
Sollwert aus
Festdrehzahlta-
belle

]

4 CDE/CDB/CDF3000 im Drehzahlbetrieb

Die Festdrehzahltabelle ist die Sollwertquelle bei den voreingestellten
Lésungen SCT_2, SCC_2 und SCB_2. Es gibt 16 Fahrséatze (0-15), wel-
che Uber die Maske ,Festdrehzahlen“ aus Bild 4.6 eingegeben werden.
Die spezifischen Einstellungen der Ein- und Ausgéange flr die Steuerorte
Uber E/A-Klemmen (SCT_2), CANopen (SCC_2) oder PROFIBUS
(SCB_2) sind in Kapitel 4.8 dargestellt.

Drehzahlregelung. Festd ll

Festdrehzahltabelle ...

siehe Kapitel 4.2.1
siehe Kapitel 6.2.2
siehe Kapitel 6.2.3

Direhzahlprofil ...

Begrenzungen ...

Stoprampen ...

Bild 4.5 Grundeinstellung ,Drehzahlregelung, Festdrehzahlen*

Festdrehzahltabelle
x|
Direhzahl “ert [1/min] |+ |
0 1

10
1a0
1000

|~

La=1E=1E=1K=]

Abbrechen | Qbemehmenl

Bild 4.6 Maske ,,Festdrehzahlen”

DRIVEMANAGER Wertebereich WE | Einheit Parameter

269.x-RTAB (_RTAB)

B I~
Drehzahl 32764.0 ... 32764.0 0.0 min % = Festdrehzahl 0-15

Hinweis: Das Drehzahlprofil ist fiir alle Festdrehzahlen gleich. Die
Realisierung eines variablen Drehzahlprofils in Abh&ngigkeit
von der Drehzahl kann mit einem PLC-Programm realisiert
werden, Beispiel siehe Kapitel 7.5.4.

4-7
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4 CDE/CDB/CDF3000 im Drehzahlbetrieb

Festdrehzahlanwahl

Die Festdrehzahlen sind tber Klemmen oder Feldbus (Profil EasyDrive
+Basic”) anwahlbar. Die Nummer der aktiven Festdrehzahl wird in einem
Parameter und binér codiert Uber die Ausgange (falls parametriert) ange-
zeigt.

Die zur Festdrehzahlanwahl vorgesehenen Eingédnge werden mit Flxxx =
TABX konfiguriert. Die Auswahl wird binér codiert vorgenommen.

Die bindre Wertigkeit (20, 21 , 22 | 29) ergibt sich aus der TABx-Zuord-
nung. Dabei besitzt die Einstellung TABO die niedrigste (2°), die Einstel-

lung 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 | 1E06 | 1E05 | 1E04 | 1E03 | IE02 | 1EO1 | 1EO0 | 1503 | 1502 | 1501 | 1500 | WEIBar
Fahrsitze
TAB3| TAB2 | TABT | TABO
= === 0-15
28 [ 22|21 20
TAB1 TABO TAB3
- _ - 0-3,
21 0 3 8-11

Tabelle 4.3 Beispiele fiir die Festdrehzahlanwahl (iber Klemme

Zur Auswahl bzw. zur Anzeige des aktiven Fahrsatzes werden folgende
Parameter genutzt:

DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich | WE | Einheit | Parameter

Auswahl der Fahrsatz-Fest-
drehzahl. Die Auswahl (iber
Eingénge wird in diesem 278-TIDX
Parameter geschrieben. (_RTAB)
Feldbus: Auswahl des
Tabellensatzes

Anzeigeparameter
- Zeigt die aktuelle gewahlte 0-15 0 -
Festdrehzahl an.

776-ATIDX
(_RTAB)

Uber die HALT-Logik (Vorschubfreigabe) (Klemme oder Bus) kann eine
laufende Bewegung mit dem programmierten Drehzahlprofil angehalten
und wieder aufgenommen werden.

4-8
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4.6 Drehzahirege- Bei den voreingestellten Lésungen SCC_3 und SCB_3 wird der Feldbus
lung mit als Sollwertquelle voreingestellt. Die spezifischen Einstellungen der Ein-
Sollwert und und Ausgange fir die Steuerorte CANopen (SCC_3) und PROFIBUS
Steuerung iiber (SCB_3) sind in Kapitel 4.8 dargestellt.

Feldbus Die Sollwertvorgabe fiir die Drehzahlregelung erfolgt entweder (ber die
geréateinterne CANopen-Feldbus-Schnittstelle (SCC_3) oder Uber das
PROFIBUS-Kommunikationsmodul (SCB_3).

Drehzahlregelung, Soll =

Drehzahlprofil . | 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 (iber
Bus*

4.6.1 CANopen Uber die gerateinterne potentialgetrennte CANopen-Schnittstelle X5 wer-
den die Antriebsregler in das Automatisierungsnetzwerk eingebunden.

Die Kommunikation erfolgt nach dem Profil DS301. Die Steuerung und
Zielpositionsvorgabe erfolgt nach dem proprietdren EasyDrive-Profil
,Basic.

dert, so ist der Profile-Velocity-Mode zur Drehzahlregelung
des Antriebs zu nutzen. Dieser Modus ist eine Sonderform
der Positionierung. Bitte wéhlen Sie dafir die Voreinstellung
,PCC_1-Positionierung, Fahrsatzvorgabe und Steuern lber
CAN-Bus*.

@ Hinweis: Wird eine nach DSP402 konforme Drehzahlregelung gefor-

Detailinformation zur Konfiguration des Antriebsreglers im Netzwerk fin-
den Sie in der separaten Dokumentation ,CANopen-Datenlibertragungs-
protokoll“.

4-
Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 9
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4.6.2 PROFIBUS

LUST

4.7 Drehzahlrege-
lung mit Soll-
wert iiber PLC

4 CDE/CDB/CDF3000 im Drehzahlbetrieb

Zur Drehzahlvorgabe und Steuerung Uber PROFIBUS ist das externe
Kommunikationsmodul CM-DPV1 erforderlich.

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

Detailinformation zur Konfiguration des Antriebsreglers im Netzwerk sind
in der separaten Dokumentation ,PROFIBUS-Datenlbertragungsproto-
koll“ beschrieben.

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

x|
PLC ... ssiehe Kapitel 7

siehe Kapitel 4.2.1

siehe Kapitel 6.2.2

siehe Kapitel 6.2.3

Direhzahlprofil ...

Begrenzungen ...

Stoprampen ...

Bild 4.8 Grundeinstellung ,Drehzahlregelung mit PLC*

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

Hinweis: Fir Detailinformation zur Handhabung der PLC sowie zur
Programmierung und Bedienung mit dem PLC-Editor siehe
Kapitel 7, Anwenderprogrammierung.

4-10
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4.8 Belegung der
Steuerklemme

4.8.1 Klemmenbele-

4 CDE/CDB/CDF3000 im Drehzahlbetrieb

Die Steuerklemme fir die Drehzahlregelung wird je nach gewahlter vor-
eingestellter L6sung konfiguriert.

In Abhéngigkeit von der gewahlten Voreinstellung erhalten die Ein- und

gung CDE3000 Ausgépge gegenlber der Werkeinstellung eing geanderte Parqmetrie-
rung, siehe Tabelle 4.4. Nach der Wahl der Voreinstellung kann die Para-
metrierung der Klemmen beliebig an die Applikation angepasst werden.
Voreingestellte Losung
E/A Parameter Funktion o 1 S(WE—; scT 2 ggg:i §g§:§ scp 3 | sct ggg::
ISAO | 180-FISAO ;‘:::;f:ijﬁ;e:;grlgf\%'gger PM1OV [OFF  |OFF  [OFF [PLC  [PLC  [PLC
ISA1 [181-FISAT ;‘:::;g’::;ﬁ;e:ggrlgx"gger OFF PLC |PLC |PLC
ISD00 | 210-FIS00 E?;:;f&ifﬁfﬁgﬂg'é’gg'e' START OFF  [OFF |PLC PLC
ISDO1  [211-FISO1 ;‘:::;z’rzzsiﬁge::grlgg’gf'e’ OFF  [INV PLC |PLC |PLC
ISD02  |212-FIS02 ;‘:::;z’rzzsiﬁge::grlgg’gg'e’ OFF  [TABO PLC |PLC |PLC
ISD03 | 213-FIS03 ;‘;::;frz‘f;ﬁ;e::grlgg’gg'er OFF  |TABT PLC  [PLC |PLC
o e |
Tabelle 4.4 Voreinstellung der Steuerein- und Ausgénge im Drehzahlge-

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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4.8.2 Klemmenbele-

4 CDE/CDB/CDF3000 im Drehzahlbetrieb

In Abhéngigkeit von der gewéahlten Voreinstellung erhalten die Ein- und

gung CDB3000 Ausgéqge gegenlber der Werkeinstellung elng geanderte Pargmetne-
rung, siehe Tabelle 4.5. Nach der Wahl der Voreinstellung kann die Para-
metrierung der Klemmen beliebig an die Applikation angepasst werden.
Voreingestelite Losung
E/A | Parameter Funktion ;g':'__: ST 2 scc_2 | scc.3 sep 3 | st 4 SCC_4
— — | SCB_2 | SCB_3 - ~ | SCB_4
(WE)
ISA00 |180-Fisag | Funktionsselektor analoger Stan-pyyoy 1opr  |oFr  |oFF  [PLC [PLC [PLC
dardeingang ISA00
1SA01 | 181-FISA1 Funkti_onsselektoranaloger Stan- OFF PLC PLC PLC
dardeingang ISA01
1SDO0 | 210-FIS00 Fynktionsselektor digitaler Standard- OFF
eingang ISD00
1SD01 | 211-FIS01 Fynktionsselektor digitaler Standard- OFF IV PLC PLC PLC
eingang ISDO1
1SD02 | 212-FIS02 Fynknonsselektor digitaler Standard- OFF TABO PLC PLC PLC
eingang ISD02
1SD03 | 213-FIS03 Fynknonsselektor digitaler Standard- OFF TABT PLC PLC PLC
eingang ISD03
0SA00 |200-FOSAO Funktionsselektor fiir analogen Aus- ACTN PLC PLC
gang 0SA00
0SD00 | 240-FOS00 Funktionsselektor digitaler Standard- REF
ausgang 0SD00
0SD01 | 241-FOSO1 Funktionsselektor digitaler Standard- ROT 0
ausgang 0SDO1
0SD02 |242-F0S02 Funktionsselektor digitaler Standard- OFF

ausgang 0SD02

Tabelle 4.5

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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4 CDE/CDB/CDF3000 im Drehzahlbetrieb

In Abhéngigkeit von der gewahlten Voreinstellung erhalten die Ein- und
Ausgénge gegenuber der Werkeinstellung eine geédnderte Parametrie-

gung CDF3000 rung, siehe Tabelle 4.6. Nach der Wahl der Voreinstellung kann die Para-
metrierung der Klemmen beliebig an die Applikation angepasst werden.
Voreingestelite Losung
E/A | Parameter Funktion 1ot 1 s&.’rE_; scT 2 :gg:i :gg:g scp 3 | ser 4 :gg::
ISAO | 180-FISAD ;‘:::;frzzslﬁge::grlgzg'fger PMOV [OFF  |OFF [OFF [PLC  |PLC  |PLC
ISA1 [ 181-FISAT ;‘:;:;z’rzzsiﬁge::‘;rlgfﬁ'fger OFF PLC |PLC |PLC
ISD00 | 210-FIS00 ;‘:::;fr?;slﬁ;e::grlgg’gg'er START OFF  [OFF [PLC PLC
ISD01  [211-FiS01 ;‘:::;z’rr:;siﬁ;e::grlgg’gf'er OFF |INV PLC |PLC |PLC
ISD02 | 212-FIS02 ;‘:::;z’rr:;siﬁ;e::grlgg’gg'er OFF  |TABO PLC |PLC  |PLC
0SD00 |240-FOS00 gg:;z’rzzsues'gg‘g gg’gg'gr REF
05003 | 240-F0500 | et OFF
05004 | 240-F0500 | et OFF
Tabelle 4.6 Voreinstellung der Steuerein- und Ausgédnge im Drehzahlge-

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetrieb

.1 Voreingestellte | Voreingestellte Lésungen sind komplette Parameterdatensatze zur
Losungen Lésung verschiedenster anwendungstypischer Bewegungsaufgaben.
Durch das Laden einer voreingestellten Lésung in den Arbeitsspeicher
(RAM) werden die Positionierregler automatisch konfiguriert. MaB3geblich
werden die Parameter fur
¢ den Steuerort des Antriebsreglers,
¢ die Sollwertquelle,
¢ die Belegung der Ein- und Ausgange der Signalverarbeitung und
* die Regelungsart
voreingestellt.
Die Anwendung einer voreingestellten Lésung vereinfacht und verkurzt
erheblich die Inbetriebnahme der Positionierregler. Durch Veréndern ein-
zelner Parameter kdnnen die voreingestellten Lésungen den Erfordernis-
sen der Anwenderaufgabenstellung angepasst werden. Diese modifizier-
ten voreingestellten Lésungen werden im Geréat als kundenspezifische
Datensétze abgespeichert. Somit gelangen Sie schneller zu lhrer
gewunschten Bewegungslésung.
Insgesamt neun voreingestellte LOsungen decken die typischen Anwen-
dungsgebiete fir die Positionierung mit den Reglern ab.
o Steuerort/ Zusétzlich erforderliche
A ol L Bus-Steuerprofil W3 Dokumentation
PCT_2 |Tabellenfahrsatz E/A-Klemmen 53 |-
PCC_2 |Tabellenfahrsatz CANope_n—Feldpus—Schnl’ﬁtsteIIe 5.3 |Benutzerhandbuch CANopen
- EasyDrive-Profil ,, TablePos
Feldbus-Kommunikationsmodul
PCB_2 |Tabellenfahrsatz (PROFIBUS) 5.3 |Benutzerhandbuch PROFIBUS
- EasyDrive-Profil ,, TablePos*
CANopen-Feldbus-Schnittstelle
PCC_1 |CANopen-Feldbus-Schnittstelle |- DSP402-Profile Position-Mode 5.4 |Benutzerhandbuch CANopen
- DSP402-Profile Velocity-Mode
- Feldbus-Kommunikationsmodul
pcg_1 |Feldbus-Kommunikationsmodul | oon ey e, 5.4 |Benutzerhandbuch PROFIBUS
(PROFIBUS) i Lo
- EasyDrive-Profil ,DirectPos*
PCP_1 |PLC PLC 5.5 |siehe Kapitel 7
PCT_3 |PLC E/A-Klemmen 5.5 |siehe Kapitel 7
PCC_3 |PLC CANopen-Feldbus-Schnittstelle | 5 5 | gon t7erhandbuch CANopen
- EasyDrive-Profil ,,ProgPos'
Feldbus-Kommunikationsmodul
PCB_3 |[PLC (PROFIBUS) 5.5 |Benutzerhandbuch PROFIBUS
- EasyDrive-Profil ,,ProgPos”

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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Alle voreingestellten Ldésungen besitzen ein individuelles Grundeinstel-
lungsfenster im DRIVEMANAGER. Hierin enthaltene Karten unterscheiden
sich in Allgemeinfunktionen und speziellen Funktionen. Die Allgemein-
funktionen werden im Kapitel 5.2 aufgefihrt.

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

In Kapitel 5.6 sind die Eigenschaften des Steuerortes bzw. der Gerate-
steuerung inklusiv der Klemmenbelegung definiert.

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 fir alle
nachfolgenden Einstellungen.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 53
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5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetrieb

Nach Aktivierung der Funktionsschaltflache ,Grundeinstellungen® im
DRIVEMANAGER 6ffnet sich das Fenster:

Bild 5.1

Positionierung, Tabellen-Fahrsatze, Steuern uber Klemme

Fahrsatztabelle

Fshrprofil | Rieterenziaht | Endschalter | Handbetrieh | Schaltpunkte |

Fahrsatz-Hr. 0 1

Zielpasition I—D Grad l—D Grad

Modus [REL (1) = Relativ =] || [REL 1) =Relativ |

Geschwindigkeit I_T Grad/s I_T Grad/s

Anfahrbeschleunigung I_T Grad/s2 I_T Grad/s2

Bremsbeschleunigung I_T Grad/s2 I_T Grad/s2

Wiederholung m m

Frlgeauftiag ID = Fahrsatz 01 j IVW = kein Folgeauftiag j

G |5W-DT (2) = Eingang, ma. Tmae =] || [5/ (0) = Eirgana =

Witkung Stentsignal JNEXT (2) = Sofort, Rel-Bez. ActPas [ || | [OFF () = Hur bei Acksstilstand =]

Verzogerungszeit I_U— ms I_El— ms

Schaltpunkt & IEI = inaktiv j IIJ =inaktiv j

Schaltpunkt B |0 = inaktiv =] || [0 =inaktiy =l

1 | ’

Einheiten und Mormierung. | Ok | Abbrechen I Ubermehmen |

ern lber Klemme*

Voreingestellte Lésung ,Positionierung, Tabellen-Fahrsétze, Steu-

In diesem Kapitel werden die Arten der Positionierung und die Funktionen

(Schaltflachen und Karteikarten) beschrieben:

Einheiten und Normierungen

Fahrprofil
Referenzfahrt
Endschalter
Handbetrieb

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetriech

Die Positionierung unterteilt sich in drei Modi:

Positioniermodus

Bedeutung

ABSOLUT

Die Positionierungsanwendung erfordert eine absolute Referenzpo-
sition (Nullpunkt). Dieser wird endweder durch eine Referenzfahrt
oder ein absolut messendes Lagemesssystem hergestellt. Bezogen
auf diese Referenzposition wird ein absoluter Weg verfahren.

RELATIV

Relative Fahrauftrage beziehen sich auf die letzte Zielposition, auch
wenn diese, z. B. bei Auslésen wahrend einer laufenden Positionie-
rung, noch nicht erreicht wurde. Eine neue Zielposition berechnet
sich demnach mit:

Zielposition(neu) = Zielposition(alt) + relativer Weg

Ausnahmen sind:
Beendigung eines endlosen mit einem relativen Fahrauftrag.
- Das Ausldsen eines Folgeauftrags bei der Fahrsatztabelle mit
der Wirkung ,NEXT - Sofort, Rel.-Bez. ActPos.“
Hier bezieht sich der relative Weg auf die Istposition zum Auslose-
zeitpunkt. Die neue Zielposition berechnet sich mit:
Zielposition(neu) = Istposition + relativer Weg

Relative Positioniervorgange erfordern keinen Referenzpunkt bzw.
keine Referenzfahrt.

ENDLOS

Bei endlosen Fahrauftrdgen wird der Antrieb mit vorgegebener
Geschwindigkeit (Geschwindigkeitsmodus) verfahren. Eine in die-
sem Fahrsatz enthaltene Zielposition ist nicht von Bedeutung.
Auch Tabellenfahrsatze, die einen Folgeauftrag mit der Startbedin-
gung ,WSTP - Ohne Halt ab Zielposition“ auslosen, sind endlose
Fahrauftrége. Sie werden jedoch bei vorgegebener Zielposition
abgebrochen und in den Folgeauftrag tiberfiihrt.

Ein endloser Fahrauftrag kann nur mit einem neuen Fahrauftrag
beendet werden. Absolute Fahrauftrége fahren direkt die neue Ziel-
position an. Relative Fahrauftrdge beziehen sich auf die Istposition
zum Auslosezeitpunkt.

Endlose Positioniervorginge erfordern keinen Referenzpunkt bzw.
keine Referenzfahrt.

Mit einer endlosen Positionierung kann eine Drehzahlregelung bzw.
eine Online-Umschaltung zwischen Positionierung und Drehzahlre-
gelung realisiert werden. Das CANopen Profil DSP402 ,,Profile
Velocity Mode* ist eine Form der Endlos-Positionierung.

Tabelle 5.2 Arten der Positionierung

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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5.2.2 Einheiten und
Normierung

]

1.

Einheiten und Maormierung...

5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetrieb

Hinweis: Nach Auswahl der voreingestellten Lésung sind als erstes die
Einheiten und die Normierung des Antriebs einzustellen. Sie
sind Grundlage fir alle nachfolgenden Einstellungen. Diese
Einstellungen sind nur tber den DRIVEMANAGER mdglich.

Einheiten

Fur die Positionierung sind die Einheiten fir die Position, Geschwindigkeit
und Beschleunigung einstellbar. Sofern nicht anders angegeben, basie-
ren alle Positionierparameter auf diesen Einheiten. Es ist die Einstellung
folgender Basiseinheiten mdglich:

¢ Translatorische Einheit: m

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

¢ Sondereinheiten: Incr, Steps

e Einheit mit benutzerdefiniertem Text (max. 20 Zeichen): User

Die Zeitbasis der Geschwindigkeit wird automatisch auf [Exp*Wegein-
heit)/s, die der Beschleunigungen auf [Exp*Wegeinheit]/s® gesetzt.

Alle Parameter sind ganzzahlige Werte. FlieBkommaeinstellungen sind
nicht méglich. Fiur die Eingabe eines Wertes der kleiner 1 (<1) der Basis-
einheit ist, muss zuséatzlich der Exponent gesetzt werden. Aus Basisein-
heit (z. B. [m]) und Exponent (z. B. E-2) ergibt sich dann die resultierende
Einheit (z. B. [cm]).

Einheiten und Hormierung [1]
Dimension Exponent Basiseinheit Resultierende Einheit
Position [e0 =] [ x| => [rad

rad -

ECT]

PR min
Geschwindigkeit E0 - Girad ~| => |rad/s
Beschleunigung EO hd => |rad/s2
Weiter > | Abbrechen | Qbsmshmenl

Bild 5.2 Vorgabe der Einheiten

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 5-6
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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 fiir die Einheiten

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

Vorschubkonstante und Getriebefaktor

2 Die Vorschubkonstante setzt die vorgegebene Wegeinheit in Umdrehun-

\ gen der Abtriebswelle um. Desweiteren ist die Eingabe des Getriebe-
Ubersetzungsverhéltnisses in Bruchschreibweise mdglich. Dadurch ist
gewahrleistet, dass die Position an der Abtriebswelle jederzeit rundungs-
fehlerfrei auf die Motorwelle umgerechnet wird.

M Mormierung und Einheiten [2] E
Vorschubkonstante:
360 Grad entsprechen

I 1 Umdrehungen der Abtriebswelle

Getriebe (falls vorhanden):

Umdrehungen der Motonwelle I 1
Umdrehungen der Abtriebzwelle I 1
<< Zuniick. | Fertig | Wbermehmet | {“ibbrechen |

Bild 5.3 Einstellungen fiir Normierung und Einheiten

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit | Parameter
Vorschubkonstante / . 789.0_FGFC
Weg fiir n Umdrehungen 0 ... 4294967295 360 | variabel ( FG)
Vorschubkonstante / 789.1_FGFC
Umdrehungen der Abtriebswelle 0... 4294967295 ! ) (_FG)
Getriebe/ 788.0_FGGR
Umdrehung der Motorwelle 0... 4294967295 ! ) (_FG)
Getriebe/ 788.1_FGGR
Umdrehungen der Abtriebswelle 0... 4294967295 1 ) (_FG)
Tabelle 5.4 Parameter Normierung und Einheiten

| DE
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FEertig |

5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetrieb

Nach Eingabe der Parameter werden mit ,Fertig“ die Einstellungen
geprift. Die Betatigung des ,Zurlck“-Buttons fuhrt wieder zur Eingabe
der Einheit.

Einstellungen priifen

Die Einstellungen fur die Einheiten und Normierungen werden auf Plausi-
bilitdt und gerateinterne Wertebereiche Uberprift und Gbernommen.

In seltenen Féllen kommt es zu der Meldung:

[_Information x|

[Diie waon lhnen gewahite Mormierung ist fur die interne D arstellung nicht
@ geeignet und wurde geandert.
Bitte priifen Sie die neuen Einstellungen!

[T Hilfe

Bild 5.4 Fehlermeldung durch Kollision

Hier kollidieren Wertebereiche oder Normierungen im Regler miteinan-
der. Der Einheiten- und Normierungs-Assistent schlagt nun eine andere
Potenz bzw. Exponenten fiir die Einheiten vor und bittet Sie, diese im Ein-
heitenfenster, was bei Quittierung direkt aufgerufen wird, zu prifen, zu
akzeptieren oder zu &ndern. Wird die neue Einstellung akzeptiert, dann
wird auch die Vorschubkonstante angepasst.

5-8
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5.2.3 Fahrprofil

5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetriech

In dieser Maske werden die Grenzwerte fir den Fahrsatz, die Profilform
und der Verfahrbereich konfiguriert. Die Einheiten wurden bereits festge-
legt, siehe Kapitel 5.2.2.

Positionierung, Tabellen-Fahrsatze, Steuern uber Klemme 5[
Fahrsatztabelle  Fahiprofil | Referenziatt | Endschalter | Handbetrieh | Schaltpunkte

Grenzwerte:
i ax. Geschwindighkeit 10000 Grad/s
Man. Anfahrbeschleunigung 10000 Grad/s2
Max. Bremsheschleunigung 10000 Grad/s2 Stoprampen...
Zulassiger Schleppabstand 180 Grad
Sollwert-emeicht-Fenster 100 Grad

Profil:
Profilart [3 = Ruckbegrenzte Rampe [verschii) =l
Verschliffzeit bei Ruckbegrenzung _100 ms
Drehrichtung IU = Zahliichtung normal j
Werfahrbereich IDN (1) = Ein - Endloser Fahnweg j

Rundtischkonfiguration:
Richtungsoptimierung IDFF (0] = Az j
Drehrichtungsspeme IUFF [0] = Keine Drehrichtungssperne j
Umlauflange 360 Grad
Einheiten und Mormierung. | o Qk i Abbrechen I Wbernehmet |

Bild 5.5  Fahrprofil
Grenzwerte:

DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich WE | Einheit | Parameter
Max. Maximale Geschwindigkeit des Fahrsatzes. Alle . 724_POSMX
Geschwindigkeit Geschwindigkeiten werden hierauf begrenzt. 0... 4294967295 | 10000 | variabel (_PRAM)
Max. Anfahr— Maximale Anfahrbeschleunigung des Positionier- 0. 4294967295 | 10000 | variabel 722_POACC
beschleunigung satzes (_PRAM)
Max. Brems— Maximale Bremsbeschleunigung des Positionier- 0. 4294967295 | 10000 | variabel 723_PODEC
beschleunigung satzes (_PRAM)

- Max. Differenz zwischen Positionssoll- und Istwert
ig:::ger SChlePP- | jes profilgenerators. Bei Uberschreitung wird Feh- | 0 .. 4294967205 | 180 | variabel 75(7_;,*382\%')\")(

lerreaktion E-FLW ausgefiihrt (siehe Kapitel 6.9).
) Hysterese fiir die Zielposition zur Anzeige des Sta-

Il ht* ) " ) ) L . 758_POWIN
SOIWertermeicht™ ¢ Zielpostion erreicht”. Ist die Istposition in die- | 0 .. 4294967205 | 100 | variabel | />0
Fenster . (_PBAS)

sem Fenster wird der Status auf 1 gesetzt.

Tabelle 5.5

Grundeinstellungen Fahrprofil - Grenzwerte

Die Button ,,Begrenzungen” und ,Stopprampen® werden bei den allgemei-
nen Softwarefunktionen in den Kapiteln 6.2.2 (Begrenzungen) und 6.2.3
(Stopprampen) beschrieben. [ DE

5-9
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Begrenzungen sind einstellbar far:
e Drehmoment
e Drehzahl
Stopprampen bzw. deren Reaktionen sind einstellbar fir:

* Ausschalten der Regelung
e Halt Vorschub

¢ Schnellhalt

e Fehler

Geschwindigkeits-Override

Bei der Positionierung kann die Fahrgeschwindigkeit online skaliert wer-
den. Hierzu steht die Geschwindigkeits-Override-Funktion zu Verfigung
mit der eine Skalierung im Bereich von 0% - 150% der Fahrgeschwindig-
keit moglich ist.

Der Override wird Uber den flichtigen Parameter POOVR gesetzt.

Funktion Wertebereich WE Datentyp | Parameter
Geschwindigkeits 0 0 usigng 753-POOVR
-Override 0..150% 100 % (RAM) (_PBAS)

Die Override-Funktion wird aktiviert durch:

» Anderung des Parameter 753-POOVR, z. B. iiber Feldbus

* Analogeingang FISA1 = OVR.
Der Analogwert wird direkt auf den Parameter 753-POOVR geschrie-
ben. 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.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 5-10
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Profil
DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich | WE | Einheit | Parameter
0: Lineares Beschleunigungsprofil, d.h. keine Ruckbe-
grenzung .
Profilart 3: Ruckbegrenztes Beschleunigungsprofil mit prog. 0-3 3 - SEZS“F:IXI\T/I\)( P
Verschliffzeit 596-JTIME
1,2: ohne Funktion
Verschliffzeit Die Hoch- und Tieflaufzeit erhéht sich um diese Ver- 506-JTIME
bei Ruckbe- schliffzeit. Hiermit wird eine Ruckbegrenzung erreicht. 0-2000 100 ms (SRAM)
grenzung
. 0: Normal: Sollwert wird vorzeichengerecht 795-FGPOL
Drehrichtung umgesetzt. 0/1 0 - ( FG)
1: INVERS: anstehender Sollwert wird invertiert
OFF (0): Aus - begrenzter Fahrweg, z B. fiir Linearach-
sen
. ON (1): Ein - Endloser Fahrweg, z. B. fiir Rundachsen. 773-PORTA
Verfahirbereich Eine Umlauflange ist zu definieren. Weitere OFF/ON OFF (_PBAS)
Einstellmdglichkeiten sind bei der Rundtisch-
konfiguration vorzunehmen.
Tabelle 5.6 Grundeinstellungen Fahrprofil - Profil
Endloser Verfahrweg - Rundtischkonfiguration
Bei einem endlosen Verfahrbereich, haufig auch Rundtisch genannt, kdn-
nen weitere Detaileinstellungen vorgenommen werden. Alle Verfahrwege
werden hier auf den Bereich 0 <= Verfahrweg < Umlauflange berechnet.
DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich| WE | Parameter
) . | OFF (0): Ausgeschaltet
mcehrt”n"gs‘)pt' ON (1): Eingeschaltet OFF..ON | OFF 77&};2\2?'3
ung Weitere Erkldrung siehe unten
OFF (0): Keine Drehrichtungssperre
POS (1:) Positive Drehrichtung
Drehrichtungs- |gesperrt 308_DLOCK
sperre NEG (2): Negative Drehrichtung OFF ... NEG | OFF (_CTRL)
gesperrt
Weitere Erkldrung siehe unten
umiautings oo an. Dnacn ot Gy |, O | g0 | T7A-PONAR
ridng oreich an. van 4294967295 (_PBAS)
wird wieder bei 0 begonnen.
Tabelle 5.7 Grundeinstellungen Fahrprofil - Rundtischkonfiguration
Richtungsoptimierung Bei aktiver Richtungsoptimierung wird eine absolute Zielposition immer

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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Beispiele fur eine Umlauflange von 360°, aktueller Position von 0° und
Absolutpositionierung:

Ohne Richtungsoptimierung Mit Richtungsoptimierung
1) Sollwert 120°:

2) Sollwert 240°:

e

Tabelle 5.8 Beispiele fiir eine Umlaufldnge von 360°

Drehrichtungssperre Eine Drehrichtungssperre hat bei der Rundtischkonfiguration immer Vor-
rang. Wére in den vorhergehenden Beispielen die negative Drehrichtung
gesperrt, wirde trotz aktiver Richtungsoptimierung immer in positiver
Richtung verfahren.

Verhalten absoluter Fahrauf- Absolute Fahrauftrage werden in Abhéngigkeit ihrer Zielposition in drei
trdge Bereiche aufgeteilt.
Fahrbereich Wirkung

Zielposition < Umlauflange |Der Antrieb fahrt die vorgegebene Zielposition an.

Zielposition = Umlaufldnge |Der Antrieb bleibt stehen.

Der Antrieb verfahrt innerhalb der Umlaufiénge auf die Posi-
tion ,.Zielposition - (n x Umlauflange)*.

n = ganzzahliger Anteil von Zielposition/Umlauflange
Zielposition > Umlaufldnge |Beispiel:

Umlauflange=360°, absolute Zielposition=800°

n = 800°/360° = 2,222

Zielposition = 80° = 800° - 2 x 360°

Tabelle 5.9 Endloser Verfahrbereich - Verhalten von absoluten Fahrauftrdgen

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 5-12
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Verhalten relativer Fahrauftrdge

Verhalten endloser Fahrauf-
trdage

Verhalten bei Fahrsatzénderung
bei laufender Positionierung

5.2.4 Referenzfahrt

5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetriech

Relative Fahrauftrage beziehen sich immer auf die letzte Zielposition,
auch wenn diese, z. B. bei Ausldésen wahrend einer laufenden Positionie-
rung, noch nicht erreicht wurde.

Bei relativen Fahrauftrdgen sind Wege gréBer der Umlauflange mdglich,
wenn die Zielposition gréBer der Umlauflange ist.

Beispiel:

Umlauflange = 360°; relative Zielposition = 800°, Startposition = 0°

Der Antrieb fahrt hier um volle 2 Umlaufe (720°) und bleibt im 3. Umlauf
auf 80° (800° - 720°) stehen.

Bei endlosen Fahrauftragen wird der Antrieb mit vorgegebener
Geschwindigkeit (Geschwindigkeitsmodus) verfahren. Eine in diesem
Fahrsatz enthaltene Zielposition in nicht von Bedeutung. Auch Tabellen-
fahrsatze, die einen Folgeauftrag mit der Startbedingung ,WSTP - Ohne
Halt ab Zielposition“ auslésen, sind endlose Fahrauftrdge. Sie werden
jedoch bei vorgegebener Zielposition abgebrochen und in den Folgeauf-
trag Gberfihrt.

Endlose Fahrauftrage fahren mit vorgegebener Geschwindigkeit ohne
Beriicksichtigung der Umlauflange. Bei Umschaltung auf den néchsten
Fahrsatz (absolut oder relativ) wird in laufender Fahrtrichtung auf die
neue Zielposition verfahren. Eine eingestellte Wegoptimierung wird dabei
nicht bericksichtigt.

Wahrend einer laufenden Positionierung wird der Fahrauftrag geandert.
Kommt der Antrieb dabei, z. B. durch eine zu groBe Verzdgerungszeit,
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
0 abgebremst, anschlieBend wieder mit definiertem Fahrprofil beschleu-
nigt und erneut in Fahrtrichtung bis zur Zielposition verfahren.

Eine eingestellte Wegoptimierung wird bei einem Uberschwingvorgang
nicht berucksichtigt.

Die Referenzfahrt dient dazu, einen absoluten Positionsbezug (bezogen
auf die gesamte Achse) herzustellen und muss in der Regel einmal nach
dem Netz-Ein durchgefiihrt werden. Eine Referenzfahrt ist notwendig,
wenn absolute Positionierungen ohne Absolut-Encoder (z. B. SSI-Multi-
turn-Encoder) durchgefiihrt werden. Bei allen anderen Positionierungen
(relativ, endlos) ist keine Referenzfahrt erforderlich. Fir einen Nullpunkt-
abgleich bei Absolut-Encodern steht der Referenzfahrttyp -5 zur Verfi-
gung.

Es gibt 41 verschiedene Typen, die je nach Anwendung eingestellt wer-
den koénnen.

5-13
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Durch die Auswahl einer Referenzfahrt (Typ -5 bis 35) und Festlegung der
Einstellungen werden:

— das Referenzsignal (positiver Endschalter, negativer Endschal-
ter, Referenznocken)

— die Fahrtrichtung des Antriebs und

— die Position des Nullimpulses

definiert. Der Ablauf der Referenzfahrt entspricht dem graphisch darge-
stellen Referenzfahrttyp.

Positionierung, Fahisatzvorgabe iiber PLC. Steuermn iiber Klemme

Fakhrsatztahelle I Fahiprofil ~ Fieterenziahit | Endschalter | Handbetieh

Schaltpunkte

Referenzfahttyp

Eilganggeschwindigkeit W1 150 mmds
Schlgichganggeschwindigkeit V2 a0 mms
Beschleunigung 3B 52
Mullpunist-Offset o mm
Startbedingung IDFF [0) = At Anforderung (Eingang, Bus, PLC) j
[:D=_,—_ﬂ
-
o
Refnmadion — |
Bild 5.6 Auswahlfenster Referenzfahrt
DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich WE | Einheit | Parameter
Der Referenfahrttyp legt das Ereignis zum Set- 730_HOMDT
Referenzfahrityp |zen des Referenzpunktes fest. -7..35 -1 (_HOM)
Weitere Erkldrungen siehe unten.
) . |Referenzfahrtgeschwindigkeit bis zum ersten
E!Igaqggeschwm Referenzierungs-Ereignis (Referenznocke, Null- | 0 ... 4294967295 20 Grad/s 727_HOSPD
digkeit V1 (_HOM)
puls)
. Referenzfahrtgeschwindigkeit ab dem ersten
Schle.lch.gangge Ereignis zur langsamen Anfahrt der Referenzie- | 0 ... 4294967295 20 Grad/s 727_HOSPD
schwindigkeit V2 " (_HOM)
rungsposition
h Beschleunigung wéhrend der ganzen Referenz- 5 | 728_HOACC
Beschleunigung fahrt 0 ... 4294967295 10 Grad/s (_HOM)
Der Referenzpunkt wird immer mit dem -2147483648 ... 729_HOOFF
Nullpunktoffset |y, o nktoffset gesetzt, 2147483647 0 | Grad 1 hom)
) Startbedingung der Referenzfahrt. 731_HOAUT
Startbedingung Weitere Erklarungen siehe unten. OFF ... TBEN OFF (_HOM)

Tabelle 5.10

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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Start der Referenzfahrt

Die Startbedingungen sind programmierbar.

BUS |Einstellung Wirkung

Die Referenzfahrt wird angefordert (iber:

- Feldbus (DSP402-Homing mode oder EasyDrive-Steuerwort),
Pegelgetriggert (1-Referenzfahrt Ein, 0-Referenzfahrt Aus)

0 OFF - Klemme (ISxx=HOMST, Flankengetriggert 0->1)

- PLC (Befehl GO 0, Flankengetriggert)

Bei jeder Anforderung wird die Referenzfahrt gestartet.

Die Referenzfahrt wird einmalig automatisch beim ersten Start der
1 AUTO Regelung ausgefiihrt. Bleiben die Referenzierungsbedingungen bei

weiteren Regelungsstarts gegeben, wird keine weitere Referenzierung
ausgefiihrt.

Giiltig nur bei Positionierung mit Tabellenfahrsétzen.

Die Referenzfahrt wird einmalig automatisch bei erstmaliger Anwahl
2 TBEN eines Fahrsatzes ausgefiihrt. Bleiben die Referenzierungsbedingungen
bei weiterer Fahrsatzanwahl gegeben, wird keine weitere Referenzie-

rung ausgefiihrt.

Tabelle 5.11  Referenzfahrt-Startbedingungen

Referenzfahrttypen

Im weiteren werden die verschiedenen Typen beschrieben. Die einzelnen
Referenzpunkte, die dem Nullpunkt entsprechen, sind in den Grafiken
numeriert. Die unterschiedlichen Geschwindigkeiten (V1-Eilgang, V2-
Schleichgang) und die Bewegungsrichtungen werden ebenfalls darge-
stellt.

Die vier Signale fiir 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 Referenz-
fahrt eine Besonderheit dar, da sie direkt den absoluten Lagebezug her-
stellen. Zur Referenzierung mit diesen Encodern ist also keine Bewegung
und unter Umstanden auch keine Bestromung des Antriebs erforderlich.
Weiterhin ist der Ableich des Nullpunktes erforderlich. Hierflr ist beson-
ders der Typ -5 geeignet.
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Typ -7,
Istposition = Nullpunktoffset

Typ -5, Absolute Encoder

Typ -4, laufende Referenzie-
rung, neg. Referenznocken

Typ -3 laufende Referenzie-
rung, pos. Referenznocken

5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetrieb

Der Nullpunkt-Offset wird der Istposition zugewiesen, d. h. der Regler
fahrt 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 Nullpunk-
toffset gesetzt.

Dieser Typ ist besonders fiir Absolut-Encoder (z. B. SSI-Multiturn-Enco-
der) geeignet. Die Referenzierung wird direkt nach Netz-Ein durchge-
fuhrt, heiBt, 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 Referenzierung mit Nullpunkt-Offset = 0 die Absolutlage des SSI-
Encoders. Eine erneute Referenzierung bei unveranderter Einstellung
des Nullpunkt-Offsets fiihrt nicht zu einer Anderung der Position.

Eine Referenzierung bzw. der Nullpunktabgleich der Anlage ist wie folgt
vorzunehmen:

1. Nullpunkt-Offset = 0 eintragen

2. Referenzieren (Referenzfahrt starten) liefert Absolutlage des Gebers
3. Antrieb an Referenposition (Maschinen-Nullpunkt) verfahren
4

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

(4]

. Erneut Referenzieren (Referenzfahrt starten)

(=]

. Einstellung (Nullpunkt-Offset) speichern

7. Bei Netz-Ein wird das System automatisch referenziert. Ein manuel-
les Referenzieren ist nicht mehr notwendig.

Wie Referenzfahrttyp 22, mit anschlieBender Méglichkeit zur fortlaufen-
den Referenzierung. Weitere Erklarungen unter , Typ -3

Wie Referenzfahrttyp 20, mit anschlieBender Méglichkeit zur fortlaufen-
den Referenzierung.

Die Typen ,-3“ und ,-4“ sind nur bei endlosem Verfahrbereich (773-
PORTA=0ON) verwendbar. Sie dienen zur vollautomatischen Kompensa-
tion von Schlupf oder einer ungenauen Getriebelbersetzung. Nach der
ersten Referenzfahrt wird mit jeder steigenden Flanke des Referenznok-
kens die Istposition mit dem Nullpunkt-Offset tiberschrieben. Die noch zu
verfahrende Strecke wird korrigiert, die Achse kann somit selbst bei
schlupfbehafteten Antrieben beliebig viele Relativbewegungen in eine
Richtung ausfihren ohne wegzudriften.

Die Umlauflange (774-PONAR) muss mdglichst genau der Strecke zwi-
schen zwei Referenzsignalen entsprechen. Mit anderen Worten: Es
muss z. B. nach einem Umlauf wieder die gleiche Position angezeigt wer-
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Typ -2, keine Referenzfahrt

Typ -1, Istposition = 0

Typ 0

Typ 1, negativer Endschalter
und Nullimpuls
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den, da ansonsten stérende Bewegungen bei einer Korrektur auftreten
kénnen. Der zuléssige Schleppabstand (757-PODMX) muss gréBer als
die maximale mechanische Ungenauigkeit sein.

Achtung: Die Korrektur der Istposition erfolgt sprungférmig. Es wirken
keine Beschleunigungsrampen. Die Korrektur wird dement-
sprechend wie ein Schleppfehler-Ausgleich behandelt. Die
maximale Drehzahl wéhrend des Korrekturvorgangs ist unter
der Funktion ,Begrenzungen® (siehe Kapitel 6.2.2) einstell-
bar. Die maximale Geschwindigkeit des Positionier-Fahrprofil
wirkt hier nicht.

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

Dieser Typ ist geeignet fir Absolut-Encoder, sofern kein Nullpunktab-
gleich erforderlich ist. Bei Nullpunktabgleich bitte Typ -5 wéhlen.

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

Nicht definiert.

Die Anfangsbewegung erfolgt gemaf Bild 5.7 in Richtung des negativen
(linken) Hardware-Endschalters (dieser ist inaktiv) und die Bewegungs-
richtung dreht sich bei aktiver Flanke um. Der erste Nullimpuls nach fal-
lender Flanke entspricht dem Nullpunkt.

I
Nullimpuls I

negativer Endschalter — l

Bild 5.7 Typ 1, negativer Endschalter und Nullimpuls
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nocken und Nullimpuls
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Die Anfangsbewegung erfolgt gemaf Bild 5.8 in Richtung des positiven
(rechten) Hardware-Endschalters (dieser ist inaktiv) und die Bewegungs-
richtung dreht sich bei aktiver Flanke um. Der erste Nullimpuls nach fal-
lender Flanke entspricht dem Nullpunkt.

=

Nullimpuls | |
positiver Endschalter |

Bild 5.8 Typ 2, positiver Endschalter und Nullimpuls

Die Anfangsbewegung erfolgt gemaf 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 Bewegungs-
richtung um.

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

Die Anfangsbewegung erfolgt in Richtung des negativen (linken) Hard-
ware-Endschalters und der Referenznocken ist aktiv, siehe Symbol B in
Bild 5.9.
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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 stei-
gender Flanke entspricht dem Nullpunkt.

=0

| v1:v25
® |© | 2

I

I

|

|

I

|

Nullimpuls I

I

|

Referenznocken _EJ_I_

Bild 5.9 Typ 3+4, positiver Referenznocken und Nullimpuls

Typ 5+6, negativer Referenz- Die Anfangsbewegung erfolgt in Richtung des positiven (rechten) Hard-
nocken und Nullimpuls ware-Endschalter, und der Referenznocken ist aktiv, sieche Symbol A in
Bild 5.10.

Bei Typ 5 entspricht der erste Nullimpuls nach fallender Flanke dem Null-
punkt. Wird der Referenznocken inaktiv, dreht sich bei Typ 6 die Bewe-
gungsrichtung, und der erste Nullimpuls nach steigender Flanke ent-
spricht dem Nullpunkt.

Die Anfangsbewegung erfolgt in Richtung des negativen (linken) Hard-
ware-Endschalters, und der Referenznocken ist inaktiv, sieche Symbol B in
Bild 5.10.
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Typ 7 bis 10, Referenznocken,
Nullimpuls und positiver End-
schalter
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Bei Typ 5 &ndert 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.

/L

1F T i]

Nullimpuls |
I
Referenznocken —:_L|_

Bild 5.10  Typ 5+6, negativer Referenznocken und Nullimpuls

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

Typ 7 andert die Bewegungsrichtung nach aktivem Referenznocken. Der
Nullpunkt entspricht dem ersten Nullimpuls nach fallender Flanke. Bei Typ
8 entspricht der Nullpunkt dem ersten Nullimpuls bei aktivem Referenz-
nocken. Typ 9 andert die Bewegungsrichtung, wenn der Referenznocken
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Uberfahren 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) Hard-
ware-Endschalters. Der positive Endschalter ist inaktiv und der Referenz-
nocken ist aktiv, sieche Symbol B in Bild 5.11.

Bei Typ 7 ist der Nullpunkt bei dem ersten Nullimpuls nach fallender
Flanke des Referenznockens. Typ 8 andert die Bewegungsrichtung nach
fallender Flanke des Referenznockens. Der Nullpunkt entspricht dem
ersten Nullimpuls nach steigender Flanke des Referenznockens.

Die Anfangsbewegung erfolgt in Richtung des positiven (rechten) Hard-
ware-Endschalters. 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) Hard-
ware-Endschalters. Dieser und der Referenznocken sind inaktiv. Sobald
der positive Endschalter aktiv wird, &ndert sich die Bewegungsrichtung,
siehe Symbol D in Bild 5.11.

Bei Typ 7 entspricht der erste Nullimpuls nach Uberfahren des Referenz-
nockens dem Nullpunkt.

Typ 8 &ndert die Bewegungsrichtung, wenn der Referenznocken tberfah-
ren wurde. Der Nullpunkt entspricht dem ersten Nullimpuls nach steigen-
der Flanke. Bei Typ 9 entspricht der Nullpunkt dem ersten Nullimpuls bei
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Nullimpuls und negativer End-
schalter
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aktivem Referenznocken. Typ 10 &ndert die Bewegungsrichtung nach

aktiven Referenznocken. Der Nullpunkt entspricht dem ersten Nullimpuls
nach fallender Flanke.

==

]
@ i i fé\ vi

I
I
v2
) @)v ) @)C_"P
7 v2 i
: I

|

|
Nullimpuls | /L
1 77
Referenznocken [ : IIII |
! |
positiver l ! 11 —
Endschalter 17

Bild 5.11  Typ 7 bis 10, Referenznocken, Nullimpuls und positiver Endschalter

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

Typ 11 &ndert die Bewegungsrichtung nach aktivem Referenznocken. Der
Nullpunkt entspricht dem ersten Nullimpuls nach fallender Flanke. Bei Typ
12 entspricht der Nullpunkt dem ersten Nullimpuls bei aktivem Referenz-
nocken.

Typ 13 andert die Bewegungsrichtung, wenn der Referenznokken Uber-
fahren wurde. Der Nullpunkt entspricht dem ersten Nullimpuls nach stei-
gender Flanke.

Bei Typ 14 wird der Referenznocken uberfahren und der erste Nullimpuls
danach entspricht dem Nullpunkt.

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

Typ 13 a@ndert 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.
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Die Anfangsbewegung erfolgt in Richtung des positiven (rechten) Hard-
ware-Endschalters. Der negative Endschalter ist inaktiv und der Refe-
renznocken ist aktiv, siehe Symbol C in Bild 5.12.

Bei Typ 11 ist der Nullpunkt bei dem ersten Nullimpuls nach fallender
Flanke des Referenznockens. Typ 12 &ndert die Bewegungsrichtung
nach fallender Flanke des Referenznockens. Der Nullpunkt entspricht
dem ersten Nullimpuls nach steigender Flanke des Referenznockens.

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

Bei Typ 11 muss der Referenznocken Uberfahren sein, dann entspricht
der erste Nullimpuls dem Nullpunkt.

Typ 12 andert die Bewegungsrichtung, wenn der Referenznocken Uber-
fahren wurde. Der Nullpunkt entspricht dem ersten Nullimpuls nach stei-
gender Flanke.

Bei Typ 13 entspricht der Nullpunkt dem ersten Nullimpuls bei aktivem
Referenznocken.

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

I]=E T o | "II’ T :]
<14
&@—»

T, ®.0
& v2 }

o, “PTo— w2
— L &

@ v2 : :

I 1 I 1

I 1 I 1

I ] I I

I 1 I 1

Nullimpuls | | // |

1 1 7 |

| —— :

Referenznocken — " ]
I AT
positiver Endschalter 7/

Bild 5.12  Typ 11 bis 14, Referenznocken, Nullimpuls und negativer Endschalter
Diese Referenzfahrten sind nicht definiert.
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Typ 17 bis 30, Referenznocken | Die Referenzfahrten Typ 17 bis 30 sind &hnlich den Typen 1 bis 14. Die
Nullpunktbestimmung ist nicht abhangig vom Nullimpuls, sondern ledig-
lich vom Referenznocken oder von den Endschaltern.

I

o

Referenznocken _li

Bild 5.13  Typ 17 bis 30, Referenznocken

Typ1 |entspricht |Typ 17

Typ4 |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 35
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Der Nullpunkt entspricht dem ersten Nullimpuls in Bewegungsrichtung.

Nullimpuls

Bild 5.14  Typ 33 und 34, Nullimpuls

Die aktuelle Istposition entspricht dem Nullpunkt. Es wird kein Reset
durchgefiihrt.
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5.2.5 Endschalter Softwareendschalter

Die Softwareendschalter sind nur gltig fir die Positionierung. Sie werden
erst nach erfolgreich abgeschlossener Referenzfahrt aktiv.

Die Softwareendschalter werden durch gleiche Einstellung (Endschalter+
= Enschalter- = 0) deaktiviert.

Pozitionierung. Tabellen-Fahrsdtze, Steuern uber Klemme

Fahrzatztabelle I Fahrprofil I Referenzfaht ~ Endschalter | Handbetrieb

Software-Endschalter:

Fogitiv I a Grad
Megativ I 1] Grad

Diie Hardware-Endzchalter gind in der Funktionsmaske "Eingange" einstellbar.

Bild 5.15  Auswahlfenster Endschalter

DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich WE | Einheit | Parameter

N e T R
p 2147483647 (_PBAS)
tung

Negativ 510::’ ?gt?\t’%grdgﬁzliter 2147483648 .. | (| ooy | 760-SWLSN

9 richtugng 2147483647 (_PBAS)

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

Positioniermodus Verhalten/Reaktion

Absolut Vor Freigabe eines absoluten Fahrauftrags wird iberpriift,
ob das Ziel im giiltigen Bereich, also innerhalb der Soft-
wareendschalter liegt. Liegt das Ziel auBerhalb, wird kein

Relativ Fahrauftrag abgesetzt und die programmierte Fehlerreak-
tion nach 543-R-SWL ausgefiihrt.
Der Antrieb verféhrt, bis ein Softwareendschalter erkannt
Endlos wird. Danach wird die programmierte Fehlerreaktion nach

543-R-SWL ausgefiihrt. Auch bei den Reaktionen von
R-SWL=NOERR oder WARN wird ein Schnellhalt ausge-
fiihrt

(Geschwindigkeitsgeregelt)

Tabelle 5.13 Verhalten der Softwareendschalter
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Tippbetrieb

Tippbetrieb tiber Klemme oder
Feldbus
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Hardware-Endschalter

Die Hardware-Endschalter sind gultig fur alle Regelungsarten. Sie wer-
den Uber Eingadnge des Antriebsreglers angeschlossen. Hierzu sind zwei
Eingénge entsprechend Kapitel 6.1.1 einzustellen.

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

Der Tippbetrieb ist nur nach Achsstillstand mdéglich!

Fir den Handbetrieb sind zwei Tippgeschwindigkeiten einstellbar. Diese
kénnen Uber das DRIVEMANAGER-Handbetriebsfenster oder tGber Klemme
und Feldbus aktiviert werden. Voraussetzung fir die Aktivierung ist, dass
der Antrieb stillsteht.

Positionierung, Fahrsatzvorgabe iiber PLC, Steuern iiber Klemme

Fahrsatztabelle | Fahrprofil | Referenzfahit I Endschalter ;| ) i| Schaltpunkte

Geschwindigkeiten:

Eilgang 1000 mms
Schleichgang a00 mms

Beschleunigungen:

Fiir Anfahrt- und Bremsbeschleunigung gilt die Beschleunigung der R eferenztaht!

Bild 5.16  Auswahlfenster Handbetrieb

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit Parameter
Geschwindigkelt | 404967095 | 1000 | variabel | 721 VQJOG (_PRAM)
Eilgang
Geschwindigkelt | 4594967005 | 500 | variabel | 720 VSJOG ( PRAM)
Schleichgang

Tabelle 5.14  Einstellungen fiir Handbetrieb

Der Antrieb wird im Tippbetrieb Uber zwei Signale bzw. Eingdnge entwe-
der 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 zusétzlich 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 fur einen Tipp-Ablauf in positiver Fahrtrichtung ist
in Tabelle 5.15 dargestellt.
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Lfd. Nr. s.'r?:: ! s.;f:; ! 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

Tabelle 5.15

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Beispiel Tipp-Betrieb in positiver Fahrtrichtung
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5.3.1 Fahrsatzanwahl
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Bei den voreingestellten Lésungen PCT_2, PCC_2 und PCB_2 wird die
Fahrsatz-Tabelle als Sollwertquelle voreingestellt. Die spezifischen Ein-
stellungen der Steuerung tUber E/A-Klemmen oder Feldbus sind in Kapitel
5.6 dargestellt. Wird der Antrieb Uber Feldbus gesteuert, dann wird das
spezielle proprietédre EasyDrive-Protokoll , TablePos* verwendet.

Es gibt 16 Fahrsatze (0-15). Ein Fahrsatz besteht aus:
. Zielposition

. Modus fiir Absolut-/Relativ-/Endlospositionierung
. Geschwindigkeit

. Anfahrbeschleunigung

. Bremsverzégerung

. Wiederholungen eines relativen Fahrsatzes

N o oA ON =

. Folgeauftragslogik mit verschiedenen Ubergangsbedingungen. Fol-
geauftrage ermdglichen die Realisierung kleinerer automatisierter
Ablaufprogramme.

8. Fahrsatzabhangige Schaltpunkte, siehe Kapitel 5.3.4
Zur Ruckbegrenzung existiert eine im Fahrprofil programmierbare Ver-

schliffzeit in ms. Sie gilt fir alle Fahrsatze. Die Fahrsétze sind nur Uber die
PC-Oberflache DRIVEMANAGER oder Feldbus einstellbar.

Hinweis: Die Fahrséatze besitzen die vordefinierten Standard-Einhei-
ten. Vor Parametrierung der Fahrsatze mussen daher
zunéchst die Einheiten und Normierung eingestellt werden,
siehe Kapitel 5.2.2.

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

Die zur Fahrsatzauswahl vorgesehenen Eingénge werden mit Flxxx =
TABX konfiguriert, siche Beispiel in Tabelle 5.16. Die Auswahl wird bin&r
codiert vorgenommen.

Die bindre Wertigkeit (2°, 2" , 22 | 29) ergibt sich aus der TABx-Zuord-
nung. Dabei besitzt die Einstellung TABO die niedrigste (29), die Einstel-

lung TAB3 die héchste Wertigkeit (23). Ein Logisch-1-Pegel am Eingang
aktiviert die Wertigkeit.

5-29

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000




o ‘ LT' 5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetrieb
2 i
Beispiele:
07 |1E06 |IE05 |IE04 |IE03 |IE02 |IEOT |IE0O |1S03 [1S02 [1S01 [1S00 |WaRIbare
Fahrsatze
TAB3 [ TAB2| TAB1 | TABO
= = = = 0_15
28 | 22| 21| 20
TAB2 TAB1 TABO
= = = 0-7
22 2! 20
TAB1 TABO TAB3
- - _ 0-3,
" 0 3 8-11

Tabelle 5.16  Beispiele flir die Fahrsatzanwahl (iber Klemme

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

Steuerort Signal Bemerkung

Freigabe gewahlter Fahrsatz

Die Auswahl eines neuen Tabellenindizes und
Eingang Fixxx = TBEN damit eines neuen Fahrauftrags unterbricht stets
eine laufende Positionierung bzw. die Folgeauf-

tragslogik.
E/A-Klemme

Folgestart

Wirkung wie , TBEN“, wenn bei nicht vorhandenem
Eingang Flxxx = FOSW | bzw. anstehendem Folgeauftrag ein neuer Folge-
auftrag gestartet wird. FOSW startet dann den
nachsten gewdhlten Fahrsatz.

Freigabe gewahliter Fahrsatz

Die Auswahl eines neuen Tabellenindizes und
damit eines neuen Fahrauftrags unterbricht stets
eine laufende Positionierung bzw. die Folgeauf-

Bit
,Fahrauftrag ausfiihren”

tragslogik.
Feldbus
Folgestart
Bit Wirkung wie Bit ,Fahrauftrag ausfiihren®, wenn bei
»Wiederholung/Folgeauf- | nicht vorhandenem bzw. anstehendem Folgeauf-
trag ausfiihren“ trag ein neuer Folgeauftrag gestartet wird. FOSW

startet dann den nichsten gewahlten Fahrsatz.

Tabelle 5.17  Freigabesignale fiir neuen Fahrsatz
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Zur Auswahl bzw. zur Anzeige des aktiven Fahrsatzes werden folgende
Parameter genutzt:

DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich | WE | Einheit | Parameter
Auswahl des Fahrsatzes.
) Die Auswahl (iber Ein- 0-15 0 ) 278-TIDX
gange wird in diesem (_RTAB)
Parameter geschrieben.
Anzeigeparameter
. ) 776-ATIDX
- Zeigt den aktuell bearbei- 0-15 0 - (_RTAB)

teten Fahrsatz an.

Tabelle 5.18  Parameter zur Auswahl/Anzeige des aktiven Fahrsatzes

Uber die HALT-Logik (Vorschubfreigabe) (Klemme oder Bus) kann eine
laufende Positionierung entweder mit der programmierten oder der
Schnellhalt-Rampe (siehe Kapitel 6.2.3) angehalten und anschlieBend
wieder fortgesetzt werden.

5.3.2 Ablauf der Fahr- | Der Ablauf der Fahrsatzbearbeitung ist priorisiert:

satzauswahl 1. Ausfiihrung des gewahlten Fahrsatzes

mit Folgeauf- 2. Ausflihrung Wiederholung bei relativen Fahrsatzen

tragslogik Die Wiederholungen werden mit parametrierbarer Startbedingung
ausgefihrt. Die Startbedingungen sind identisch mit denen des Fol-
geauftrags.

3. Sprung zum Folge-Fahrsatz
Der Folgeauftrag wird mit parametrierbarer Startbedingung ausge-
fuhrt. Die Startbedingung ist identisch mit denen der Wiederholun-
gen.

Die Aktivierung eines neuen Fahrsatzes unterbricht stets den Ablauf.

-31
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Modus

‘Wiederholung

Startbedingung fir Folge
und ‘Wiederholung

wirkung Startzignal

Werzogerungszeit

Folgeauftrag

Startbedingung fir Folge
und ‘Wiederholung

wirkung Startzignal

Werzogerungszeit

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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Diesen Ablauf zeigt das Bild 5.17

( Start )

>

|| 'HEL[1]=F|eIativ jl

A

Fahrsatz-
anwabhl

>

A

Fahrsatz
ausfliihren

“l1 =] —

|Sw-DT (2) = Eingang. max. Tmax x|
| OFF (D) = Mur bei Achsstilstand. 7|

500 ms

|2 = Fahrsatz 2 _E
|Sw-DT (2) = Eingang. max. Tmax x|
| OFF (D) = Mur bei Achsstilstand. 7|

500 ms

Bild 5.17  Ablauf der Fahrsatzauswahl mit Folgeauftragslogik
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Positionierung, Tabellen-Fahrsatze, Steuern iiber Klemme

Fahrsatztabelle

Fahrsatz-Hr.

Zielposition

Madus
Geschwindigkeit
Antahibeschlzunigung

Eremsbeschleunigung

Fahrprafil | Referenztahit I Endschalter I Handbetrish | Schaltpunkte |

1

1] Grad

I a Grad

[REL (1) = Relativ =l
I_T Gradds
[0 Gradis2
[0 Gradis2

[REL (1) = Reelativ =l
I_T Grad/s
| T
| T

Wiederholung 1] - ID 'I

Folgeaufirag [0 = Fabesatz 0 =1 || [1 = kein Folgeaurag =
Sl [5w-DT 121= Eingang, max. Tmax = || 5% (0) = Eingara =l
i S [MEXT (2) = Sofor, Rel.-Bez ActPas = | || [OFF 10)= Nur bei dchestilstard. ]
“Werzogerungszeit 0 ms I a ms

Schaltpurkt & |0 = inaktiv =[]0 = inakti =l
Schaltpurkt B |0 = inaktiv =[]0 = inakti =l

4 |
Einheiter und MNarmierung. I Ok | Abbrechen | Uhemehmen I

Bild 5.18  Auswabhlfenster Fahrsatztabelle

Zielposition
Die Zielposition ist in einer benutzerdefinierten Wegeinheit parametrier-
bar.

DRIVEMANAGER Wertebereich WE | Einheit Parameter

272 x-PTPOS
Zielposition 2211447;1‘?;5;‘?7 0 variabel (_RTAB)
x = Fahrsatz 0-15

Modus

Der Modus definiert den Bezug der Zielposition. Beachten Sie hierzu bitte

die Hinweise im Kapitel 5.2.1-"Positioniermodi".

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

DRIVEMANAGER Wertebereich WE | Einheit Parameter
274.x_PTMOD
Modus ABS ... SPEED REL (_RTAB)
x = Fahrsatz 0-15
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Modus-Einstellungen:

Wirkung

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

Ein relativer Fahrauftrag wird immer auf eine variable Position
bezogen. Diese kann je nach Startbedingung fiir Wiederho-
lung oder Folgeauftrag die letzte Zielposition oder die aktuelle
Position sein.

BUS Einstellung
0 ABS
1 REL
2 SPEED

Die Achse verfahrt mit dem im gewéhlten Fahrsatz program-
mierten Geschwindigkeitsprofil. Die Zielposition ist nicht rele-
vant.

Geschwindigkeit
Die Geschwindigkeit

Die Geschwindigkeit
profil begrenzt.

Tabelle 5.19  Einstellmdglichkeiten - Modus

kann vorzeichenbehaftet vorgegeben werden. Eine

negative Einstellung wird nur bei der Endlospositionierung ausgewertet.

wird durch die maximale Geschwindigkeit im Fahr-

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit Parameter
273.x_PTSPD
Geschwindigkeit -2147483648 ... 1000 variabel (_RTAB)
2147483647
x = Fahrsatz 0-15

Beschleunigung

Die Beschleunigungen fir das Anfahren und Abbremsen kénnen unab-
hangig voneinander parametriert werden. Eine Eingabe von 0 bedeutet
eine Beschleunigung mit maximaler Rampensteilheit bzw. maximalem
Drehmoment. Die Beschleunigungen werden durch die maximalen Werte
im Fahrprofil begrenzt.

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit Parameter
276.x_PTACC

Anfahrbeschleunigung | 0 ... 4294967295 | 10000 variabel (_RTAB)
x = Fahrsatz 0-15

277.x_PTDEC

Bremsbeschleunigung | 0 ... 4294967295 | 10000 variabel (_RTAB)

x = Fahrsatz 0-15

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Tabelle 5.20  Einstellmdglichkeiten - Beschleunigung
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Wiederholung

Ein Fahrsatz mit Relativpositionierung kann mehrmals mit dem program-
mierten Wert wiederholt werden. Die Wiederholungen des Fahrsatzes
werden wie der Folgeauftrag in Abh&ngigkeit von der Startbedingung
gestartet. Die Ausfihrung von eventuellen Wiederholungen hat Prioritat
vor der Ausfliihrung 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 (Folgeauf-
trag) aktiviert werden soll.

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit Parameter
761.x_FONR
Folgeauftrag -1...15 -1 (_RTAB)
x = Fahrsatz 0-15

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 SwW (_RTAB)
x = Fahrsatz 0-15

5-35
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Beschreibung der Einstellung:

BUS Einstellung Bedeutung
0 SwW Switch- digitaler Eingang oder Steuerbit startet den Ablauf
Eine Wiederholung oder der Folgeauftrag wird nach Erreichen
1 DT der Zielposition mit einer programmierbaren Verzogerungszeit
gestartet.

Eine Wiederholung oder der Folgeauftrag wird {iber einen

2 SW-DT digitalen Eingang oder Steuerhit aber spétestens nach einer

definierten Verzogerungszeit gestartet.

Der Antrieb fahrt mit der Geschwindigkeit v1 des aktuellen

3 WSTP Fahrsatzes zur Zielposition und beschleunigt dann fliegend

(ohne Stopp) auf v2 der Wiederholung oder des Folgeauftrags.

Tabelle 5.21

Die "WIE"-Bed

Einstellméglichkeiten - Startbedingung

Wirkung Startbedingung - Aktivierungsbedingung "WIE"

ingung wird in Abhangigkeit von der Einstellung der vorher

gewahlten "WANN"-Aktivierungsbedingung parametriert:

DRIVEMANAGER Wertebereich WE | Einheit Parameter
765.x_FOSWC
Wirkung Startsignal OFF ... NEXT OFF (_RTAB)
x = Fahrsatz 0-15
Startbedingung = SW: Der Folgeauftrag oder die Wiederholung wird flankengetriggert (High-

Positionierung

Pegel) aktiviert. Die Wirkung eines Startsignals wahrend einer laufenden

kann parametriert werden, sieheTabelle 5.22.

Bus | Einstellung

Bedeutung

0 OFF

Signale wéhrend einer laufenden Positionierung werden ignoriert. Ein
Signal unterbricht also niemals einen laufenden Fahrauftrag.

1 STORE

Signale wéhrend einer laufenden Positionierung fiihren zur sofortigen
Anderung der aktuellen Zielposition. Ein relativer Anteil wird zur vorheri-
gen Zielposition addiert und ohne Zwischenstopp angefahren. Die
Anzahl der auszufiihrenden Folgeauftrage ist abhangig von den aufak-
kumulierten Signalflanken. Diese Funktion ist niitzlich bei der Relativpo-
sitionierung.

2 NEXT

Signale wéhrend einer laufenden Positionierung fiihren zur sofortigen
Anderung der aktuellen Zielposition. Ein relativer Anteil wird auf die Ist-
position zum Zeitpunkt des Wechsels addiert und ohne Zwischenstopp
angefahren. Diese Funktion ist geeignet fiir einen Restwegausgleich.

Tabelle 5.22

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Wirkung der Startbedingung fiir Wiederholung und Folgeauf-
trag
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Startbedingung = SW-DT:

Beispiel Fahrsatzverkettung mit
Folgeauftragslogik

5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetriech

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

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

Verzégerungszeit

Dieses Feld wird nur aktiv, wenn unter Startbedingung die Verzégerungs-
zeit (DT, SW-DT) fur den Folgeauftrag angewéahlt wurde.

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit Parameter
763.x_FODT
Verzégerungszeit 0...65535 0 ms (_RTAB)
x = Fahrsatz 0-15

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

O
Vi

FOST = SW, DT oder SW-DT

\
Vz N

I

Fahrsatz 1 Fahrsatz 2

v FOST = WSTP

®,! '

3pece

2 \
Il Il > t

! Fahrsatz 1 Fahrsatz 2
e >
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Schaltpunkt A und B

Pro Fahrsatz kdnnen zwei Schaltpunkte ausgewertet werden. Die Aus-
wahl der Schaltpunkte 0-3 erfolgt Uber zwei Parameter . Bei einem Ein-

trag von 0 wird kein Schaltpunkt ausgewahlt (inaktiv).

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit Parameter

771.x_PTSP1

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

772.x_PTSP2

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

Tabelle 5.23  Einstellméglichkeiten - Schaltpunkte

Es kdnnen vier Schaltpunkte definiert werden. Jeder Schaltpunkt kann
bis zu drei Merker modifizieren. Die Schaltpunkte kdnnen in allen Fahr-
satzen benutzt werden. In jedem Fahrsatz sind max. zwei Schaltpunkte
verwendbar. Die Konfiguration erfolgt Uber die fahrsatzabhéngige Schalt-
punktkonfiguration. Jeder Schaltpunkt besitzt die nachfolgenden Einstel-

lungen.

Positionierung, Tabellen-Fahrsatze, Steuern uber Klemme 5[

Fahrsatztabelle I Fahrprofil | Referenzfabit | Endschalter | Handbetieb | °
Schaltpunkt 0 1
Zielposition 100 mm 200 mm
Modus IF!ELS (11 = Relativ zur Startpasition j IHELE [2) = Relativ zur Endpasition j
Aktion:
Merker CM 1 [SET 1) =Setzen | |[[CLER 120 = Zuiicksetzen =l
Merker CM2 |OFF (0] = Inaktiy | |[[0FF @) = Inaktie =l
Merker CM3 |OFF (01 = Inaktiv | |[[oFF 1m0 = naktiv =l

4 »

Bild 5.19  Auswahlfenster - Schaltpunkte

Zielposition

Die Zielposition wirkt in Abhéngigkeit des Schaltpunkt-Modus und der
Verknlpfung mit einem Fahrsatz.

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit Parameter
766.x_CPOS
Zielposition _221 f:;f: 5 ;?7 " 0 variabel (_RTAB)
x = Schaltpunkt 0-3
5-38
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Modus
DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit Parameter
767.x_CREF
Modus ABS ... RELE ABS (_RTAB)
x = Schaltpunkt 0-3

Einstellung des Modus:

BUS Einstellung Bedeutung

Schaltpunkt bezieht sich auf die Referenzposition bzw. Abso-

0 ABS lutlage des Systems.

1 RELS Relativ zur Startposition des Fahrsatzes: Schaltpunkt spricht
nach einem relativen Weg bezogen auf die Startposition an.

9 RELE Relativ zur Endposition des Fahrsatzes: Schaltpunkt spricht

einen relativen Weg vor Erreichen der Endposition an.

Tabelle 5.24  Einstellmdglichkeiten - Schaltpunkt: Modus

Merker
DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit Parameter
768.x_CM1CF
Merker 1 OFF ... INV OFF (__RTAB )
X = Schaltpunkt 0-3
769.x_CM2CF
Merker 2 OFF ... INV OFF (__RTAB )
x = Schaltpunkt 0-3
770.x_CM3CF
Merker 3 OFF ... INV OFF (__RTAB )
X = Schaltpunkt 0-3

Tabelle 5.25  Einstellméglichkeiten - Aktion: Merker

Funktion der Merker:

BUS Einstellung  [Bedeutung
0 OFF inaktiv
1 SET Merker wird auf 1 gesetzt
2 CLEAR Merker wird auf 0 gesetzt
3 INV Merker wird invertiert

Tabelle 5.26  Merkerfunktionen

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 5-39
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DRIVEMANAGER:

Die Istposition wird mit Hilfe des DRIVEMANAGERs in die entsprechende
Tabelle Gbernommen.

1. Offnen des Handbetrieb-Fensters und Auswahl der Karteikarte
,Fahrsatztabelle“.
2. Verfahren des Antriebs an die zu lernende Position.

3. Im Handbetriebsfenster die Fahrsatz.-Nr. eingeben und den Button
L+Ubernehmen*“ betétigen.

Pozitionierung. Tabellen-Fahrsdtze, Steuern uber Klem

Soll- und Istwerte =] Fahrsatatabelle | Fahrprofil I Referenzfaht I Endschalter

Sz0ll - Fahrsatz-Hr. 2

[mm] —_—
Sist | Zielposition 100 mm
[mim] >

Modus REL [1] = Relativ
[mm] Geschwindigkeit 1000 mmy's

—
Handbetrieb Positionierung mm#s

Tipphetrieh I Fositionieren I Referenziahtt  Fahrzatztabelle |

Fahrsatz-Nr./'l_2—

Starten | Folgeauftrag starten | Stoppen |

Teach In:

Ubernahme der Istposition in den gewahlten Fahrsatz. Ubermehmen |

Bild 5.20  Teach-In tiber DRIVEMANAGER

Klemmen:

Ist ein Eingang auf ,Teach in“ parametriert (FIxx = TBTEA), so wird bei
steigender Flanke an diesem Eingang die aktuelle Position als Zielposi-
tion in den derzeit gewéhlten Tabellenfahrsatz Gbernommen.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 5-40
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5.4 Positionierung
und Steuerung
iiber Feldbus

5.4.1 CANopen

5.4.2 PROFIBUS

5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetriech

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

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

Uber die geréateinterne potentialgetrennte CANopen-Schnittstelle X5 wird
der Antriebsregler in das Automatisierungsnetzwerk eingebunden.

Die Kommunikation erfolgt nach dem Profil DS301. Desweiteren wird eine
normkonforme Kommunikation mit dem Geréateprofil fur drehzahlverén-
derbare Antriebe DSP402 gewdhrleistet. Es werden folgende Profile
unterstutzt:

* Homing Mode (Referenzfahrt) mit 41 verschiedenen Typen

* Profile Position Mode zur direkten Fahrsatzvorgabe mit geréateinter-
ner ruckbegrenzter Profilgenerierung

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

* Profile Interpolated Position Mode zur Bahnkurvenansteuerung
von einzelnen Achsen im lagegeregelten Positionierbetrieb. In zykli-
schen Abstéanden werden Absolutpositionen an die einzelnen
Achsen lbergeben. Uber den Sync-Identifier wird die Synchronisa-
tion der einzlenen Achsen Gbernommen.

Zwischen diesen Modi kann online, also bei aktiver Regelung, umge-
schaltet werden. Weiterhin werden die Normierungen und Einheiten nach
der Factor Group und die Steuerung nach der DRIVECOM-Zustandsma-
schine ausgefuhrt.

Detailinformation zur Konfiguration des Antriebsreglers im Netzwerk fin-
den Sie in der separaten Dokumentation ,CANopen-Daten(libertragungs-
protokoll“.

Zur Fahrsatzvorgabe und Steuerung Uber PROFIBUS ist das externe
Kommunikationsmodul CM-DPV1 erforderlich.

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

Detailinformation zur Konfiguration des Antriebsreglers im Netzwerk fin-
den Sie in der separaten Dokumentation ,CM-DPV1 Benutzerhandbuch®.
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Positionierung
mit PLC

Belegung der
Steuerklemme

5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetrieb

Die PLC wird als Sollwertquelle voreingestellt bei den voreingestellten
Lésungen PCP_1, PCT_3, PCC_3 und PCB_8. Die spezifischen Einstel-
lungen der Ein- und Ausgénge 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 Uber spezielle Positionierbefehle
GO T [x] aufrufbar. Die automatische Verkettung Uber Wiederholungen
und Folgeauftrage sowie die Schaltpunkte sind jedoch bei Sollwertvor-
gabe Uber die PLC nicht verwendbar.

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

Fir Detailinformation zur Handhabung der PLC sowie zur Programmie-
rung und Bedienung mit dem PLC-Editor siehe Kapitel 7 Anwenderpro-
grammierung.

Die Steuerklemme fir die Positionierung wird je nach gewahlter voreinge-
stellter L6sung konfiguriert.

5-42
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In Abhéngigkeit von der gewahlten Voreinstellung erhalten die Ein- und

gung CDE3000 Ausgénge gegenlber der Werkeinstellung eine geéi.nderte Parametm.e-
rung, siehe Tabelle 5.27. Nach der Wahl der Voreinstellung kann die
Parametrierung der Klemmen beliebig an die Applikation angepasst wer-
den.
Voreingestelite Losung
E/A Parameter Funktion SCT 1 | PcC_1 ocp 1| per 2 PCC_2 bCT 3 PCC 3
(WE) | PCB_1 - — | PCB_2 ~— | PCB_3
ISA0 | 180-Fisng | Unklionsselektor analoger Stan- ooy Jope  |pic  |oFF  [oFF  [PLC |PLC
dardeingang ISAO+
ISA1 | 181-FISA1 Funktl_onsselektor analoger Stan- OFF PLC PLC PLC
dardeingang ISA1+
ISD00 | 210-Fisop | Funktionsselektor digitaler Standard-|gpapr | ope | pyg OFF PLC
eingang ISD00
1SD01 | 211-FIS01 Fynktionsselektordigitaler Standard- OFF PLC FOSW PLC PLC
eingang ISDO1
1SD02 | 212-FIS02 Fynktionsselektordigitaler Standard- OFF PLC TABO PLC PLC
eingang ISD02
Funktionsselektor digitaler Standard-
ISD03  |213-FIS03 eingang ISD03 OFF PLC TAB1 PLC PLC
Funktionsselektor digitaler Standard-
ISD04 eingang ISD04 OFF PLC TAB2 PLC PLC
Funktionsselektor digitaler Standard-
ISD05 eingang ISD05 OFF PLC TAB3 PLC PLC
ISD06 Funktionsselektor digitaler Standard-1 oee | oy | Homsw [HOMSW | HOMSW | HOMSW |HoMSw
eingang ISD06
Funktionsselektor digitaler Standard-
0SD00 |240-FOS00 ausgang 0SD00 REF
Funktionsselektor digitaler Standard-
0SD01 |241-FOS01 ausgang 0SDO1 ROT_0
Funktionsselektor digitaler Standard-
0SD02 |242-F0S02 ausgang 0SD02 S_RDY
0SD03 Funktionsselektor digitaler Standard- OFF

ausgang 0SD03

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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5.6.2 Klemmenbele-
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In Abhéngigkeit von der gewéahlten Voreinstellung erhalten die Ein- und

gung CDB3000 Ausgénge gegenliber der Werkeinstellung eine geénderte Parametn.e-
rung, siehe Tabelle 5.28. Nach der Wahl der Voreinstellung kann die
Parametrierung der Klemmen beliebig an die Applikation angepasst wer-
den.
Voreingestelite Losung
E/A Parameter Funktion SCT 1| PcC_1 ocp 1| per 2 PCC_2 bCT 3 PCC_3
(WE) | PCB_1 - — | PCB_2 — | PCB_3
ISA00 |180-Fisap | Funktionsselektor analoger Stan-pyiyoy [opr  |pLc |oFF  |OFF  [PLC  |OFF
dardeingang ISA00
Funktionsselektor analoger Stan-
ISAO1 | 181-FISA1 dardeingang ISAQ1 OFF PLC PLC
1SDO0 | 210-FIS00 Fynknonsselektor digitaler Standard- OFF START
eingang ISD00
1SD01 | 211-FIS01 Fynktionsselektor digitaler Standard- OFF PLC FOSW PLC
eingang ISDO01
1SD02 | 212-FIS02 Fynktionsselektor digitaler Standard- OFF PLC TABO PLC
eingang ISD02
ISD03 |213-Figog | Funktionsselektor digitaler Standard-/ ee 1 oyiewy | Homsw |HoMSW [HoMSW | HOMSW
eingang ISD03
0SA00 | 200-FOSAO Funktionsselektor fiir analogen Aus- ACTN PLC PLC PLC
gang 0SA00
0SD00 | 240-F0S00 Funktionsselektor digitaler Standard- REF
ausgang 0SD00
0SD01 |241-F0S01 Funktionsselektor digitaler Standard- ROT 0
ausgang 0SDO1
0SD02 |242-F0S02 Funktionsselektor digitaler Standard- S_RDY

ausgang 0SD02
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5.6.3 Klemmenbele- In Abhéngigkeit von der gewahlten Voreinstellung erhalten die Ein- und
gung CDF3000 Ausgénge gegenuber der Werkeinstellung eine geédnderte Parametrie-

rung, siehe Tabelle 5.29. Nach der Wahl der Voreinstellung kann die

Parametrierung der Klemmen beliebig an die Applikation angepasst wer-

den.
Voreingestelite Losung
E/A Parameter Funktion SCT 1 | PcC_1 ocp 1| per 2 PCC_2 bCT 3 PCC 3
(WE) | PCB_1 - — | PCB_2 — | PCB_3

Funktionsselektor analoger Stan-

dardeingang ISAO+ PM10V |OFF PLC OFF OFF PLC PLC

ISAO | 180-FISAO

Funktionsselektor analoger Stan- OFF PLC PLC PLC

ISAT  1181-FISAT dardeingang ISA1+

Funktionsselektor digitaler Standard-

ISDO0 | 210-FIS00 . START |OFF PLC OFF PLC
eingang ISD00

1SD01 | 211-FIS01 Fynktionsselektordigitaler Standard- OFF PLC TBEN PLC PLC
eingang ISDO1

1SD02 | 212-FIS02 Fynktionsselektordigitaler Standard- OFF PLC FOSW PLC PLC
eingang ISD02

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

0SD03 OFF

0SD04 OFF

Tabelle 5.29  Voreinstellung der Steuerein- und ausgdnge des CDF3000

-4
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Eingdnge und
Ausgéinge

6 Allgemeine Softwarefunktionen

Jeder Ein- und Ausgang des Positionierreglers besitzt einen Parameter,
der ihm eine Funktion zuweist. Diese Parameter heiBen Funktionsselek-
toren.

Zusatzlich haben die Sollwertstruktur und der Steuerort einen Einfluss
auf die Funktion der Ein- und Ausgénge. In den voreingestellten Lésun-
gen sind bereits Voreinstellungen getroffen.
Die Positionierregler verfligen Uber die in Tabelle 6.1 aufgefiihrten Ein-
und Ausgénge.

Ein-/Ausgénge CDE3000 CDB3000 CDF3000
Analoge Eingédnge ISAO, ISA1 ISAO, ISA1 ISAO, ISA1
Digitale Eingdnge ISD0O bis I1SD06 ISDOO bis 1SD03 ISDOO bis ISD02
Virtuelle Eingdnge FIFO, FIF1 FIFO, FIF1 FIFO, FIF1
Eingang ,,Sicherer Halt" ISDSH ISDSH
Analoge Ausgénge - 0SA0 -
Digitale Ausgange 0SD00 bis 0SD02 0SD00, 0SDO1 0SD00
Relaisausgénge RSH (nu;ﬁj{_gigggfn Halt 0SD02 RSH (nur fiir Sicheren Halt)
.. i Notorattremse) 05003 - 05003, 05004
Virtuelle Ausgénge 0v0o, 0vo1 0v00, 0Vo1 0Vv00, 0Vo1

Tabelle 6.1

Ein- und Ausgénge der Positionierregler

1»

Fur Informationen zur Hardware der Ein- und Ausgédnge beachten Sie
bitte die Kapitel 2.1 bis 2.3. Die Detailspezifikation ist in den jeweiligen
Betriebsanleitungen beschrieben.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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6.1.1 Digitale Ein-
gange

LUST

Funktion

6 Allgemeine Softwarefunktionen

Wirkung

Bild 6.1

* Mit den Funktionsselektoren .
wird die Funktion der digita-
len Eingénge bestimmt.

(1)
FISOx
FIEOX
FISAX
ISDOX
ISEOX FiFx
ISAOX
IFx
S|
— >

Bild 6.2

1\1?1 .
!

)

Freie Funktionsbelegung
aller digitalen Eingédnge

(1) Auswahl der Funktion des digitalen Eingangs
(2) Digitalwert

Funktionsblock zur Anpassung der digitalen Eingdnge

Eingange. .. |

Analog

Digial | Digital UMBI40 | Wituell |

1500 ISTAF!T [1] = Start Regelung

Optionen... |

1502 IINV [4] = Drehrichtungzsurnkehr

1501 I.-"STDF'[5]=Sc:hneIIhaIt uber Stoprampe [Low-aktiv] j Optionen... |

[ptionen... |

1503 IDFF [0] = Keine Funktion

[ptionen... |

Registerbeispiel ,,Digitale Eingdnge*

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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6 Allgemeine Softwarefunktionen

Parameter fiir die Einstellung der digitalen Eingédnge

il Funktion Wertebereich WE Parameter .gf'm.g i
MANAGER Positionierregler
1SD00 Funktionsselektor digitaler Standardeingang siehe Tabelle 6.5 1-START 210-FIS00 CDE, CDB, CDF

ISD0O (LIN)
1SD01 Funktionsselektor digitaler Standardeingang 0-OFF 211-FIS01 CDE, CDB, CDF
ISDO1 (LIN)
1SD02 Funktionsselektor digitaler Standardeingang 0-OFF 212-FIS02 CDE, CDB, CDF
ISD02 (LIN)
1SD03 Funktionsselektor digitaler Standardeingang 0-OFF 213-FIS03 CDE, CDB
ISD03 (LIN)
Funktionsselektor digitaler Standardeingang ) 224-FIS04
1SD04 S04 0-OFF CIN CDE
Funktionsselektor digitaler Standardeingang ) 225-FIS05
I1SD05 ISD05 0-OFF CIN) CDE
Funktionsselektor digitaler Standardeingang ) 226-FIS06
I1SD06 ISD06 0-OFF CIN) CDE
Tabelle 6.2 Parameter zur Einstellung der digitalen Eingédnge
Parameter fiir die Einstellung der digitalen Eingédnge des Klem-
menerweiterungsmoduls UM-8140
DRIVE . . giiltig fiir
Funktion Wertebereich WE Parameter e
MANAGER Positionierregler
Funktionsselektor digitaler Eingang des . ) 214-FIEOO
IEDOO Anwendermoduls IED0O siehe Tabelle 6.5 0-OFF CIN) CDE, CDB
Funktionsselektor digitaler Eingang des ) 215-FIEO1
IEDOT Anwendermoduls [EDO1 0-OFF (_IN) CDE, CDB
Funktionsselektor digitaler Eingang des ) 216-FIE02
IEDO2 Anwendermoduls IED02 0-OFF (_IN) CDE, CDB
Funktionsselektor digitaler Eingang des B 217-FIE03
EDO3 1 pvwendermoduls IED03 o 0-OFF (_IN) CDE, CDB
Funktionsselektor digitaler Eingang des ) 218-FIE04
IEDO4 Anwendermoduls IED04 0-OFF (_IN) CDE, CDB
Funktionsselektor digitaler Eingang des ) 219-FIE05
IEDOS Anwendermoduls IED05 0-OFF (_IN) CDE, CDB
Funktionsselektor digitaler Eingang des ) 220-FIEO6
IED06 Anwendermoduls IED06 0-OFF (_IN) CDE, CDB
Funktionsselektor digitaler Eingang des ) 221-FIEQ7
IEDO7 Anwendermoduls IEDO7 0-OFF (_IN) CDE, CDB

Tabelle 6.3

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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6 Allgemeine Softwarefunktionen

Parameter fiir die Einstellung der virtuellen digitalen Eingénge

Virtuelle Eingange besitzen den festen Wert 1 (High-Pegel). Diese kén-
nen anstelle eines dauerhaft eingeschalteten Schalters eingesetzt wer-
den.

Lo Funktion Wertebereich WE Parameter gu “'.g LT
MANAGER Positionierregler
FIFO Funktionsselektor virtueller digitaler Fixein- 0-OFF 222-FIF0 CDE, CDB, CDF
gang 0 (_IN)
FIF1 Funktionsselektor virtueller digitaler Fixein- 0-OFF 223-FIF1 CDE, CDB, CDF
gang 1 (_IN)
Tabelle 6.4 Parameter zur Einstellung der virtuellen digitalen Eingénge
3 Optionen... |
]
Abhéngig von der Einstellung des Funktionsselektors ist fir den entspre-
chenden Eingang eine Option anwéhlbar.
Einstellung der Funktionsselektoren fir die digitalen Eingénge:
BUS | Einstellung Funktion Wirkung
0 OFF keine Funktion Eingang abgeschaltet
1 START Start Regelung Start der Regelung - Motor wird bestromt. Die Drehrichtung
ist vom Sollwert abhéngig.
Low-High-Flankengesteuert. Pegelgesteuert tiber AUTO-
Start Funktion unter "Start ,Pegelgetriggert” (Auto-Start)"
auf Seite 6-55.
Das Reaktion des Antriebs bei Riicknahme des Startsignals
ist programmierbar (siehe Kapitel 6.2.3, "Reaktionen bei
»Regelung aus“")
2 STR Start Rechtslauf Startfreigabe fiir Rechtslauf des Motors (nicht bei Positionie-
rung).
Siehe auch ,Erlduterungen verschiedener Funktionen®.
3 STL Start Linkslauf Startfreigabe fiir Linkslauf des Motors (nicht bei Positionie-
rung).
Siehe auch ,Erlduterungen verschiedener Funktionen®.
4 INV Drehrichtungsumkehr Sollwert wird invertiert, dies bewirkt eine Drehrichtungsum-
kehr (nur fiir Drehzahlregelung).
5 |/STOP /Schnellhalt Schnellhalt geméB Schnellhalt-Reaktion (Low aktiv) (siehe
Kapitel 6.2.3, "Reaktionen bei Schnellhalt :")

Tabelle 6.5 Funktionsselektoren der Digitalen Eingédnge

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 6-6
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BUS | Einstellung Funktion Wirkung
6 SADD1 Umschaltung der Sollwertquelle 1 |Sollwertquelle 1 (280-RSSL1) wird auf die in 289-SADD1
(280-RSSL1) eingestellte Sollwertquelle umgestellt (siehe Kapitel 6.2.5,
"Sollwertstruktur - weitere Einstellungen/Steuerort").
7 SADD2 Umschaltung der Sollwertquelle 2 | Sollwertquelle 2 (281-RSSL2) wird auf die in 290-SADD2
(281-RSSL2) eingestellte Sollwertquelle umgestellt (siehe Kapitel 6.2.5,
"Sollwertstruktur - weitere Einstellungen/Steuerort").

8 E-EXT Externer Fehler Fehlermeldungen externer Geréte fiihren zu einer Stérmel-
dung mit Reaktion, wie in Parameter 524-R-EXT festgelegt
(siehe Kapitel 6.9.1, "Fehlermeldungen").

9 JE-EX Externer Fehler Fehlermeldungen externer Geréte fiihren zu einer Stérmel-
dung mit Reaktion, wie in Parameter 524-R-EXT festgelegt
(siehe Kapitel 6.9.1, "Fehlermeldungen"). (Low-aktiv)

10 |RSERR Fehlermeldung zuriicksetzen Fehlermeldungen werden mit steigender Flanke zuriickge-
setzt, wenn der Fehler nicht mehr vorliegt (siehe 6.9.1,
"Quittierung und Zuriicksetzen von Fehlern")

11 |TBTEA Fahrsatzpositionierung Teach in fiir Positions-Fahrsatztabelle (siehe Kapitel 5.3.5,
"Teach in").

12 |HOMST Start Referenzfahrt Referenzfahrt entsprechend des parametrierten Referenz-
fahrttyps 730_HOMTD starten (siehe Kapitel 5.2.4, "Refe-
renzfahrt").

13 |TABO Fahrsatzauswahl (Wertigkeit 2°)  |Binére Fahrsatzauswahl (Bit 0) , (Wertigkeit 2°) fiir Drehzahl
(siehe Kapitel 4.5) oder Positionierung (siehe Kapitel 5.3.1)

14 |TAB1 Fahrsatzauswahl (Wertigkeit 2') |Binare Fahrsatzauswahl (Bit 1), (Wertigkeit 2") fiir Drehzahl
(siehe Kapitel 4.5) oder Positionierung (siehe Kapitel 5.3.1)

15 |TAB2 Fahrsatzauswahl (Wertigkeit 22) |Binare Fahrsatzauswahl (Bit 2), (Wertigkeit 22) fiir Drehzahl
(siehe Kapitel 4.5) oder Positionierung (siehe Kapitel 5.3.1)

16 |TAB3 Fahrsatzauswahl (Wertigkeit 2% |Binare Fahrsatzauswahl (Bit 3), (Wertigkeit 23) fiir Drehzahl
(siehe Kapitel 4.5) oder Positionierung (siehe Kapitel 5.3.1)

17 |/LCW Endschalter Rechtslauf Endschalterauswertung ohne Uberfahrschutz. Die Reaktion
bei bei Endschalteranfahrt und die Reaktion bei vertausch-
ten Endschaltern sind einstellbar (siehe Kapitel 6.9.1, "Feh-
lermeldungen").

Siehe auch ,Erlduterungen verschiedener Funktionen“.

18 [/LCCW Endschalter Linkslauf Endschalterauswertung ohne Uberfahrschutz. Die Reaktion
bei bei Endschalteranfahrt und die Reaktion bei vertausch-
ten Endschaltern sind einstellbar (siehe Kapitel 6.9.1, "Feh-
lermeldungen").

Siehe auch ,Erlduterungen verschiedener Funktionen“.

19 |SI0 Eingang erscheint im Statuswort |Zustand des Eingangs (iber Statuswortparameter 550-

der seriellen Schnittstelle (X4) SSTAT der seriellen Schnittstelle auslesbar.

20 |OPTN Auswertung iiber Feldbus-Modul |Wird iiber den PROFIBUS ausgewertet. (Platzhalter, Ein-

(PROFIBUS)-Modul gange konnen iiber Feldbus immer gelesen werden)

Tabelle 6.5
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BUS | Einstellung Funktion Wirkung
21 |CAN Auswertung iiber CAN-Bus Wird iiber den CAN-Bus ausgewertet (Platzhalter, Eingange
konnen tiber Feldbus immer gelesen werden).
22 |USERO fiir Sondersoftware reserviert Eingang kann von Sondersoftware genutzt werden.
23 |USER1 Nur fiir CDB3000 Nur fiir CDB3000
24 |USER2 bis Software V2.0: bis Software V2.0:
25 |USER3 fiir Sondersoftware reserviert | Eingang kann von Sondersoftware genutzt werden.
23 |DSEL Datensatz selektieren Nur bei Drehzahlsteuerung "OpenLoop"
Datensatz umschalten (0=CDS1, 1=CDS2)
(siehe Kapitel 8.2.1)
24 |MP_UP Motorpoti Drehzahl-Sollwert der digitalen Motorpotifunktion wird
Sollwert erhdhen erhoht (siehe Kapitel 6.2.7).
25 |MP_DN Motorpoti Drehzahl-Sollwert der digitalen Motorpotifunktion wird ver-
Sollwert verringern ringert (siehe Kapitel 6.2.7).
26 |MAN Aktivierung Handbetrieb Bei Feldbus-Betrieb (CAN, PROFIBUS) Umschaltung der Soll-
wertquelle (289-SADD1=xx) und des Steuerortes auf
Klemme (260-CLSEL=TERM). Siehe auch ,Erlduterungen
verschiedener Funktionen®.
27 |TIPP Tippen, positive Richtung Im Positionier-Handbetrieb kann die Achse mit Schleich-
oder Eilgeschwindigkeit verfahren werden (siehe Kapitel
5.2.6).
28 |TIPN Tippen, negative Richtung Im Positionier-Handbetrieb kann die Achse mit Schleich-
oder Eilgeschwindigkeit verfahren werden (siehe Kapitel
5.2.6).
29 |TBEN Freigabe Tabellenposition Ubernahme des gewihlten Positionier-Tabellenindices und
Ausfiihren des jeweiligen Fahrsatzes (siehe Kapitel 5.3.1).
30 |/HALT Vorschubfreigabe Die laufende Achshewegung geméaB der HALT-Reaktion
(siehe Kapitel 6.2.3, "Reaktionen bei ,,Halt Vorschub“") wird
unterbrochen und beim erneuten Setzen wieder fortgesetzt .
31 [PLCIS PLC-Programm anhalten Das PLC-Programm wird nach Bearbeitung der aktuellen
Befehlszeile angehalten. Bei Riicknahme des Signals wird
das Progamm mit der nachsten Befehlszeile fortgefiihrt.
32 |HOMSW Referenznocken flir Nullpunktbestimmung bei Positionierung
33 |FOSW Ausfiihrung Folgeauftrag bei Fahrsatzpositionierung (siehe Kapitel 5.3.2)
34 |CAMRS Zyklus des Nockenschaltwerkes |Setzen der Nullposition des Nochenschaltwerkes (siehe
riicksetzen Kapitel 6.6)
35 |[PLC Eingang wird im Ablaufprogramm | Platzhalter, Eingénge konnen unabhéngig von der Einstel-
verwendet lung immer gelesen werden.
36 |PLCGO Ablaufprogramm starten/stoppen | Das PLC-Programm wird mit erster Befehlszeile gestartet.
Bei Riicknahme wird der Programmablauf beendet (siehe
Kapitel 7.4)

Tabelle 6.5
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BUS | Einstellung |

Funktion Wirkung

Zusatzlich sind fiir den CDB3000 die Eingénge ISD01 - ISDO3 mit einem HTL-Drehgeber beschaltbar. Die Einstellung ist

dann:
37 |ENC HTL - Drehgeber 0-Spur ISDO1 (Nullimpuls), A-Spur ISD02 und B-Spur ISD03
(siehe Kapitel 6.4.2, "Geber fiir CDB3000")
46 |/LIM2 Drehrichtungsbegrenzung links / |Beim Uberfahren eines Endschalters bleibt der Antrieb

rechts ohne Fehlermeldung geméB der eingetellten Fehlerreaktion (z. B. ,,Bremsen mit
Fehlerstopprampe®) stehen, ohne einen Fehler auszuldsen.
Mit entgegengesetztem Sollwert kann man wieder von dem
Endschalter herunterfahren.

Der Eingang wirkt fiir die Drehrichtung ,.Links* und
~Rechts” gleichermaBen.

Flxxx = STR, STL
(Nicht bei Positionierung)

Fixxx = /LCW, /LCCW

Tabelle 6.5 Funktionsselektoren der Digitalen Eingédnge

Erlduterungen verschiedener Funktionen

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

Besitzt der Sollwert ein negatives Vorzeichen, so kommt dies beim Start
durch ein inverses 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 gemé&B 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
1 1 ,Regelung aus* (siehe Kapitel 6.2.3, "Stopprampen") . ")

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

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

1

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 flir das Steuern (iber Klemmen

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

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 6-9
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Fixxx = MAN

(Nur bei Positionierung (iber
Feldbus)

6 Allgemeine Softwarefunktionen

Die Endschalter werden drehrichtungsabhéngig tberwacht, so dass ver-
tauschte Endschalter als Fehler gemeldet werden. Der Antrieb lauft unge-
fahrt aus.

Die Reaktion bei bei Endschalteranfahrt und die Reaktion bei vertausch-
ten Endschaltern sind einstellbar (siehe Kapitel 6.9.1, "Fehlermeldun-

gen").

Das mechanische Uberfahren der Endschalter ist nicht zuléssig und wird
nicht auf Plausibilitéat Gberwacht.

Beispiel: Wird bei Drehrichtung rechts der rechte Endschalter ange-
fahren, so l6st dieses Signal ein Stop des Antriebs aus. Wird
dieses Signal jedoch Uiberfahren und der Endschalter ist nicht
mehr bedampft, so wird wieder in Drehrichtung rechts
gestartet, wenn die Startfreigabe Rechtslauf weiterhin
anliegt.

Fahrtrichtung

e
:

(1) mechanischer Endanschlag
(2) Endschalter nicht Gberfahrbar

Bild 6.3 Endschalterauswertung

Hinweis: Die Auswertung von Impulsschaltern oder vorgesetzten End-
schaltern wird nicht unterstitzt. Briickenbildung in Endschal-
ter , Zuleitung und Schaltschrank werden nicht iberwacht
oder erkannt.

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

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 6-10
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Die Umschaltung ist nicht mdglich bei aktivierter Endstufe oder wenn der
DRIVEMANAGER im Steuermodus/Handbetrieb ist.

LUST

Wird der Eingang aktiviert, dann wird der Steuerort auf ,Klemme* (260-
CLSEL=TERM) gesetzt. Gleichzeitig wird die Sollwertquelle auf den Gber
Parameter 289-SADD1 gewahlten Sollwert gesetzt. Die Auswahl der Soll-
wertquelle ist in der Funktionsmaske ,Sollwert/Rampen - Weitere Einstel-
lungen® (siehe Bild 6.4) vorzunehmen.

Quelle 1:
Standard-Sollwert:
I R0 [1] = Sollwert von Analogeingang [SA00 j
Sollwert-Quelle 1 bei Umschaltung Liber Eingang: r
[Eingang auf 5ADD1] IF!EDN [0] = Sollwert Konstant 0 ﬂ
1= 50 ingeingang 5400 =
Quelle 2: R&1 [2] = Solwert von Analogeingang 15400
StandardSollwert: RS0 [3] = Sollwert von Serielle Schnittstelle R5232
Andard-aalwen: RDIG [4] = Sollwert vom digitalen Eingang bei Slavebe
IH[;DN [0) = Sollwert Konstant 0 |RCAN (5] = Sollwert van CAN-Schrittstelle
X RPLLC [E] = Sollwert von FLC
Solwert-Ouele 2 bei RTAB [7) = Sollwert von Fahrsatz-T abelle
Umschaltung uber Eingang: |— RFI% (8] = Sollwert von Festwert -
[Eingang auf SADDZ) REDN (0] = Sallwert Ki pqpy [9] = Sallwert von Minimabwert |
Fitd&s [10] = Sollwert von b aximalwert
’ ROPT [11] = Sollwert von Optionzmodul LI
T — T

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

Ein Startsignal ist auf einen digitalen Eingang zu schalten und zu para-
metrieren (FIxxx = START).

Hinweis: Wahrend der aktiven Funktion ,MAN" darf kein ,,Speichern
der Einstellungen im Gerat“ durchgefiihrt werden, da die
Geréteeinstellung im Hintergrund veréndert wird und nach

dem néachsten Netz-Ein nicht die urspriingliche Einstellung
aktiv wirde.
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6.1.2 Digitale Aus-

LUST

génge Funktion Wirkung
* Mit den Funktionsselektoren * Freie Funktionsbelegung
wird die Funktion der digita- aller digitalen Ausgénge

len Ausgénge bestimmt.

(1)
IAusgang2,
Ausgang1 OSDOx
OEDOx
OVOx
S]]

)

Qu N
V

(1) Auswahl der Funktion des digitalen Ausgangs
(2) Digitalwert

Bild 6.5 Funktionsblock zur Anpassung der digitalen Ausgénge

illll-lli

1 (i
[ ]

Eingange... |

Auzgange... |

Ausgange [ ]

2 Digial | Analog FOSAD | Digital UMSIAD | Vituel |
u

[ pEtomer.. |
asm IHDT_D [8] = Stillstand [eregt] J L] e |
0502 |5_RDY (25 = Gerdt initalisiert [ |

(RN EREF [10] = Sollwert erreicht

Bild 6.6 Registerbeispiel ,,Digitale Ausgénge*

Parameter fiir die Einstellung der digitalen Ausgénge
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L0 Funktion Wertebereich WE Parameter 9!’“'9 AT
MANAGER Positionierregler
Funktionsselektor digitaler Standardaus- ) 240-FOS00
0SD00 gang 0SD00 siehe Tabelle 6.10 10-REF (OUT) CDE, CDB, CDF
Funktionsselektor digitaler Standardaus- 241-F0S01
- DE, CDB
0SDO1 gang 0SDOT 8-ROT_0 (ouT) CDE, Cl
Funktionsselektor Standardausgang
0SD02 . 242-F0S02
0sboz |, Digitaler Ausgang bei CDE, CDF o 25-S-ROY (_oum CDE, CDB
e Wechsler-Relais bei CDB
Funktionsselektor elektronischer Lei- 251-FOS03
) 3
05Do3 stungstreiber (2 A) 0SD03 0-OFF (oum CDE, GD
Funktionsselektor digitaler Standardaus-
gang 05004 250-FOS04
0SD04 e SchlieBer-Relais bei CDE 0-OFF (_Ol;D CDE, CDF
e elektronischer Leistungstreiber
(2 A) bei CDF
Funktionsselektor digitaler Ausgang
0SD05 0SD05 CDF
Funktionsselektor digitaler Ausgang des . 243-FOE00
OED0O Anwendermoduls OED0O 0-OFF (oum CDE, CDB
Funktionsselektor digitaler Ausgang des . 244-FOEO1
OEDO1 Anwendermoduls OEDO1 0-OFF (oum CDE, CDB
Funktionsselektor digitaler Ausgang des . 245-FOE02
OEDO2 Anwendermoduls OED02 0-0FF (_oum CDE, CDB
Funktionsselektor digitaler Ausgang des . 246-FOE03
OED03 Anwendermoduls OED03 0-0FF (oum CDE, CDB
Tabelle 6.7 Parameter fiir Einstellung der digitalen Ausgénge
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Parameter fir die Einstellung der digitalen Ausgéange des Klem-
menerweiterungsmoduls UM-8140

DRIV Funktion Wertebereich WE Parameter gu Itl.g L
MANAGER Positionierregler
Funktionsselektor digitaler Ausgang . 243-FOE00
OED0O des Anwendermoduls OEDOO 0-OFF (oum CDE, CDB
Funktionsselektor digitaler Ausgang . 244-FOEO1
OEDO1 des Anwendermoduls OEDO1 0-OFF (oum CDE, CDB
Funktionsselektor digitaler Ausgang . 245-FOE02
OED02 des Anwendermoduls OED02 0-OFF (oum CDE, CDB
Funktionsselektor digitaler Ausgang i 246-FOE03
OED03 des Anwendermoduls OED03 0-OFF (oum CDE, CDB
Tabelle 6.8 Parameter fir Einstellung der digitalen Ausgénge des Klemmenerweiterungsmoduls UM-
8140
Parameter fir die Einstellung der virtuellen digitalen Ausgénge
Virtuelle Ausgange koénnen u. a. genutzt werden zur:
* Erzeugung eines Ereignisses flr die TxPDO-Ereignissteuerung bei
der CANopen-Feldbus-Kommunikation
e Status-Auswertung in der PLC
DRIV Funktion Wertebereich WE Parameter gu Itl.g L
MANAGER Positionierregler
Funktionsselektor virtueller digitaler B i 248-FOV00
0voo Ausgang OV00 0-OFF (OUT) CDE, CDB, CDF
Funktionsselektor virtueller digitaler . 249-FOV01
0ovo1 Ausgang OVOT 0-OFF (OUT) CDE, CDB, CDF
Tabelle 6.9 Einstellung der Parameter der virtuellen digitalen Ausgédnge
Einstellungen fiir der Funktionsselektoren
BUS | Einstellung Funktion Wirkung
0 |OFF keine Funktion Ausgang abgeschaltet.
1 |ERR Sammelmeldung Storung Gerét befindet sich im Fehlerzustand. Der Fehler muss zur Wie-
deraufnahme des Betriebes beseitigt und quittiert werden (siehe
Kapitel 6.9.1, "Fehlermeldungen").
2 |WARN Sammelmeldung Warnung Parametrierbare Warngrenze (iberschritten, Gerét noch betriebs-
bereit (siehe Kapitel 6.9.2, "Warnmeldungen").

Tabelle 6.10
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BUS | Einstellung Funktion Wirkung

3 |/ERR Sammelmeldung Stdorung negiert Gerét befindet sich im Fehlerzustand. Der Fehler muss zur Wie-
deraufnahme des Betriebes beseitigt und quittiert werden (siehe
Kapitel 6.9.1, "Fehlermeldungen").

4 |/WARN Sammelmeldung Warnung negiert | Parametrierbare Warngrenze iiberschritten, Gerét noch betriebs-
bereit. Drahtbruchsichere Ausgabe (siehe Kapitel 6.9.2, "Warn-
meldungen").

5 |ACTIV Regelung in Funktion Endstufe aktiv und Regelung/Steuerung in Funktion.

6 |ROT_R Drehrichtung rechts Motor befindet sich im Rechtslauf.

7 |ROT_L Drehrichtung links Motor befindet sich im Linkslauf.

8 |ROT_O Stillstand des Motors Motor befindet sich im Stillstandsfenster, abhéngig vom Istwert.

9 [LIMIT Sollwertbegrenzung aktiv Der intern verarbeitete Sollwert (ibersteigt die Sollwertbegren-
zung und wird auf den Grenzwert gehalten (siehe "Erlduterungen
verschiedener Funktionen") .

10 (REF Sollwert erreicht Der vorgegebene Sollwert ist erreicht,
abhangig vom Istwert (siehe "Erlauterungen verschiedener
Funktionen").

11 |SI0 Zugriff durch Steuerwort von RS232 | Ausgang kann (iber die serielle Schnittstelle durch das LUSTBus-
Steuerwort gesetzt werden.

12 |OPTN Reserviert fiir kKommunikationsmodul | Ausgang wird iiber Optionsmodul (PROFIBUS) gesetzt.

(PROFIBUS)

13 [CAN Reserviert fiir CAN-Bus Ausgang wird (iber CAN-Bus gesetzt.

14 |BRK1 Haltebremsenfunktion 1 Ausgang wird aktiv, entsprechend der Haltebremsenfunktionali-
tét, siehe Kapitel 6.4.4.

Nur fiir U/f-Betrieb geeignet!

15 |BRK2 Haltebremsenfunktion 2 Ausgang wird aktiv, entsprechend der Haltebremsenfunktionali-
tét, siehe Kapitel 6.4.4

16 [WUV Warnung Unterspannung im Zwi- Warnmeldung, wenn die Zwischenkreisspannung den Wert in

schenkreis Parameter 503-WLUV unterschritten hat. Geréat betriebsbereit
(siehe Kapitel 6.9.2, "Warnmeldungen").
17 |Wov Warnung Uberspannung im Zwi- Warnmeldung, wenn die Zwischenkreisspannung den Wert in
schenkreis Parameter 5043-WLOV iiberschritten hat. Gerat noch betriebsbe-
reit (siehe Kapitel 6.9.2, "Warnmeldungen").

18 |WIT Warnung, IPt-Integrator angelaufen | Warnmeldung, wenn Integrator von Strom [? Giber die Zeit t zum

(Gerat) Geréteschutz angelaufen ist (siehe Kapitel 6.9.2, "Warnmeldun-
gen").

19 |WOTM Warnung Motortemperatur Warnmeldung, wenn die Motortemperatur den Wert in Parameter
502-WLTM (iberschritten hat (siehe Kapitel 6.9.2, "Warnmeldun-
gen").

20 |WOTI Warnung Kiihlkorpertemperatur des | Warnmeldung, wenn die Kiihlkérpertemperatur des Gerates den

Gerétes Wert in Parameter 500-WLTI tiberschritten hat.

Tabelle 6.10
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BUS | Einstellung Funktion Wirkung
21 |WOTD Warnung Innenraumtemperatur des |Warnmeldung, wenn die Gerateinnenraumtemperatur den Wert
Gerétes in Parameter 501-WLTD (iberschritten hat (siehe Kapitel 6.9.2,
"Warnmeldungen").

22 |WLIS Warnmeldung Scheinstromgrenzwert | Warnmeldung, wenn der Scheinstrom den Wert in Parameter
506-WLIS Gberschritten hat (siehe Kapitel 6.9.2, "Warnmeldun-
gen").

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

24 |WIT Warnung Ixt-Integrator angelaufen | Warnmeldung, wenn Motorschutz-Integrator programmierbare

(Motor) Schwelle 337-WLITM (iberschritten hat (siehe Kapitel 6.9.2,
"Warnmeldungen").

25 |S_RDY Gerat initialisiert Ist die Initialisierung des Gerétes abgeschlossen, wechselt der
Ausgang seinen Zustand auf ,high“. Die Initialisierung wird ent-
weder durch Einschalten der 24 V Steuerspannung oder durch
Einschalten der Netzspannung gestartet. Hat der Ausgang die
Meldung abgesetzt kann der Antrieb iiber BUS oder Klemme
angesteuert werden.

26 |C_RDY Gerat betriebsbereit Der Ausgang wird aktiv, wenn das Gerat durch Setzen des
Signals ENPO ,,Einschaltbereit” ist und keine Fehlermeldung
anliegt. Bei aktiviertem STO (save torque off) ist das Gerét nicht
einschaltbereit und kann nicht aktiviert werden.

27 |USERO

28 |USER1 o

Reserviert fiir Sonder-Software Ausgang kann von Sonder-Software genutzt werden.

29 |USER2

30 |USER3

31 |WLTQ Warnungsmeldung Drehmoment- | Warnmeldung, wenn das Drehmoment den Wert in Parameter

grenzwert (iberschritten 507-WLTQ iberschritten hat.

32 |ENMO Motorschiitz schalten Ausgang wird aktiv mit Start der Regelung und bleibt um die Zeit
247-TENMO verlangert aktiv bei Startwegnahme und Stop des
Antriebs (siehe "Erlduterungen verschiedener Funktionen").

33 |/ENMO Motorschiitz schalten, negierte Ausgang wird inaktiv mit Start der Regelung und bleibt um die

Funktion Zeit 247-TENMO verlangert inaktiv bei Startwegnahme und Stop
des Antriebs (siehe "Erlduterungen verschiedener Funktionen").

34 |PLC Ausgang im Ablaufprogramm ver- | Ausgang wird vom PLC-Programm gesetzt, z. B. SET 0S00 = 0/

wendbar 1, Mxxx (siehe Kapitel 7.3.2, "Setzbefehle (SET)")

35 |REFOK Referenzfahrt Referenzfahrt erfolgreich abgeschlossen.

36 |TABO Aktiver Tabellen-Fahrsatz (Wertigkeit 2°)

37 |TAB1 Aktiver Tabellen-Fahrsatz (Wertigkeit 21)

38 [TAB2 Aktiver Tabellen-Fahrsatz (Wertigkeit 22)

39 |TAB3 Aktiver Tabellen-Fahrsatz (Wertigkeit 23)

40 |TBACT Fahrsatz aktiv Tabellen-Fahrsatzpositionierung aktiv

Tabelle 6.10
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BUS | Einstellung Funktion Wirkung
41 |/EFLW Kein Schleppfehler
42 |STOP Schnellhalt aktiv Der Antrieb befindet sich im Zustand ,,Schnellhalt”.
43 |CM1 Schaltpunkt 1 e Nockenschaltwerk-Schaltpunkt (siehe Kapitel 6.6)
44 [CM2 Schaltpunkt 2 e Schaltpunkt-Merker CMx bei fiir Positionierfahrsatztabelle
25 |cM3 Schaltpunkt 3 (siehe Kapitel 5.3.4)
46 |[CM4 Schaltpunkt 4
47 [CM5 Schaltpunkt 5
48 |CM6 Schaltpunkt 6
49 |CM7 Schaltpunkt 7
50 [CM8 Schaltpunkt 8
51 [CM9 Schaltpunkt 9
52 |CM10 Schaltpunkt 10 Nockenschaltwerk-Schaltpunkte (siehe Kapitel 6.6)
53 [CM11 Schaltpunkt 11
54 |CM12 Schaltpunkt 12
55 |CM13 Schaltpunkt 13
56 |CM14 Schaltpunkt 14
57 |CM15 Schaltpunkt 15
58 |CM16 Schaltpunkt 16
59 |/BRK1 Haltebremsenfunktion 1, invertiert | Ausgang wird inaktiv, entsprechend der Haltebremsenfunktiona-
(ohne Motorstromiiberwachung) litdt, siehe Kapitel 6.4.4
Nur fiir U/f-Betrieb geeignet!
60 |/BRK2 Haltebremsenfunktion 2, invertiert | Ausgang wird inaktiv, entsprechend der Haltebremsenfunktiona-
litdt, siehe Kapitel 6.4.4
61 |FOPAR Ausgang von Parameter 258 ver- Ausgang wird high wenn im Parameter 258 das entsprechende
wendbar Bit gesetzt ist.
62 |FOCMX Schaltpunkt CCOMX Ausgang wird iiber Parameter 737 CCOMX konfiguriert
Nockenschaltwert Schaltpunkt siehe Kapitel 6.6
63 |PRACT AusgangsgroBe Technologieregler | Ausgang wird aktiv wenn AusgangsgroBe des Technologieregler
gréBer 1 groBer als 1 ist, keine Anzeige ob Technologieregler aktiv ist

Tabelle 6.10

FOxxx = LIMIT

Einstellunger
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Grenzwerte:

¢ Drehmomentregelung:
Die Grenzwertanzeige wird aktiv, wenn der Drehmomentsollwert das
max. Drehmoment Gberschreitet.
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
Uberschreitet.

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 E

Drehmomentbegrenzung:

I 100.00 % totar-Menndrehmoment
Mmax = R —— |_513— M

1003

Drehzahlbegrenzung:

I 100.00 % Mator-Menndrehzahl
Hmax = e, b 1395 14min

1003

T gbbrechen| Qbemehmen|

Bild 6.7 Funktionsmaske ,Begrenzungen*

Erlauterungen

* Der spezielle PLC-Merker STA_LIMIT und das Bit ,LIMIT in den
Feldbus EasyDrive Statuswortern hat die gleiche Bedeutung.

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) fur Positionierung kann ein Bereich defi-
niert werden, in dem der Istwert vom Sollwert abweichen darf, ohne dass
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die Meldung ,Sollwert erreicht‘ (REF) inaktiv wird. Sollwertschwankungen
durch Sollwertvorgabe z.B. Uber analoge Eingadnge konnen somit
berticksichtigt werden.

T 230-REF_R
n [1/min] *

Nsol/nmax [%]

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

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

Die Meldung ,Sollwert erreicht ist abh&ngig 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 Mel-
dung.

— Endlose Positionierung (Geschwindigkeitsmodus): Drehzahlsoll-
wert erreicht

Erlduterungen

e Drehrichtung rechts (ROT_R) bzw. ,Drehrichtung links“ (ROT_L)
werden in Abhangigkeit vom Parameter 230-REF_R erkannt.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 6-19




LTi

FOxxx = ENMO, /ENMO

LUST

6 Allgemeine Softwarefunktionen

Das Schalten in der Motorleitung muss grundsétzlich im stromlosen
Zustand erfolgen, da es sonst zu Problemen, wie abgebrannte Schitz-
kontakte, Uberspannungs- oder Uberstromabschaltung des Positionier-
reglers kommt.

Um das stromfreie Schalten zu gewahrleisten, missen die Kontakte des
Motorschiitzes vor der Freigabe der Umrichterendstufe geschlossen sein.
Im umgekehrten Fall, ist es notwendig, dass die Kontakite 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 Motorschiitzes
vorsehen oder die spezielle Softwarefunktion ENMO des Positionierreg-
lers nutzen.

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

Hinweis: In der Zeitvorgabe des Timers TENMO sind zusétzlich Zeiten
fur das typische Schutzprellen zu beriicksichtigen. Diese
kénnen je nach Schitz mehrere 100 ms betragen.

Einstellung ENMO = Motorschitz:

n [1/min]
0
t—>
1 |
START | [ 1
ENMO é |7 —
POWER ! o =
| TENMO ! 'TENMO |
! -

ENMO  Motorleistungsschutz
POWER Endstufe des Positionierumrichters

Bild 6.9 Funktionsweise der Motorschiitzsteuerung per digitalem Ausgang
mit der Einstellung ENMO
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¢ Bei Einstellung TENMO=0 ist die Motorschiitzfunktionalitat deakti-
viert.

* Bei Aktivierung der ENMO-Funktion wird wéhrend der Selbsteinstel-
lung das Motorschiitz automatisch geschlossen.

¢ Die Motorschitzfunktionalitat ist aktiv, wenn einer der Funktionsse-
lektoren der digitalen Ausgadnge OSDOx oder OEDOx den Wert
ENMO bzw./ENMO besitzt. Die Zeit TENMO ist im DRIVEMANAGER
nach Auswahl der Funktion unter ,,Optionen” einstellbar.

Optionen Ausgang - Motorschutz ﬂ
Ein- und Abschaltverzogerung zwizchen digitalem 300 i

Ausgang [Motorzchiitz] und Reglerfreigabe
[Endstufenfreigabe]:

T gbbrechen| Qbemehmen|

Bild 6.10  Einstellung der Abschaltverzé6gerung TENMO

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit Parameter

Ein- und Abschaltverzoge-
rung zwischen digitalem Aus-

gang Motorschiitz und 0...2000 300 ms 24(7_35#;\” 0
Reglerfreigabe (Endstufen-
freigabe)

Hinweis: Wird bei noch aktiver Endstufe in der Motorleitung geschaltet,
so ist zur Verminderung von Fehlermeldung E-OC aufgrund
transienter Strome in der Schaltphase eine Motordrossel ein-
zusetzen.

Dariber hinaus wird bei Fehlermeldung E-OC-1 vor Ausgabe
der Fehlermeldung Uberprift, ob die Hardwarefreigabe
ENPO anliegt. Ist dies nicht der Fall, so wird von einem
bewussten Schaltvorgang in der Motorleitung durch ein
Motorschutz ausgegangen und die Fehlermeldung unter-
drickt.
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6.1.3 Analoge Ein-

LUST

génge Funktion Wirkung
* Festlegung der internen Ver- e Aufbereitung und Filterung
arbeitung der analogen Ein- der analogen Sollwertvor-
gangssignale gabe
(1) ) (€) (4)

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

(L e = s

e ' (6)
“LHr ‘
=

(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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Konfigurationsméglichkeiten ISA0x

FxPXy FxPXy
‘ ‘ + fmax * fmax
[ T P/ 4
fT | o-1ov // f -
0-20mA // IADBX //
1 | FxPNy <o | FxPNy
T + fmin
o -0V FXNNVI +1ov
10V min +10V v
yas IADBx
7
/ 7
4
- fmax
- fmax FxNXy U/ —>
/71 —

Bild 6.12  Normierung bei unipola- Bild 6.13  Totgangsfunktion bei
rem Betrieb bipolarem Betrieb

e B 1 |

Einganae... |

x

Analog | Digtal | Digtal UMBI4D | Vituel |

1540

Funkfion  [PM10v [40) = Analoger Sollwerteingang -10V...+10v |

Totgang 000 Optionen... |
Filter |3 =1ms 'l

1541

2

Funktion [ OFF (0] = Keine Funktion |

Totgang I_D.DD & [ptionen... |
Filter |3 =1ms 'l

Abbrechen Ubemetmen

Bild 6.14  Analoge Eingdnge
Die zwei analogen Eingange ISAO und ISA1 lassen sich ebenfalls als

digitale Eingénge konfigurieren. Dazu stehen, genau wie bei den digitalen
Eingangen, die Einstellungen OFF (0) bis PLCGO (36) der Funktionsse-
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lektoren FISAO und FISA1 zur Verfigung, sieche auch Tabelle 6.5. Dar-
Uber hinaus gibt es furr die Verwendung als analoge Eingénge die Einstel-
lungen 0-10V (38) bis OVR (43). Diese zuséatzlichen Einstellmdglichkeiten
der Funktionsselektoren zeigt Tabelle 6.11.

Funktionsselektoren FISAO und FISAT:

DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich WE | Einheit | Parameter

Festlegung der internen Ver- PM10V 180_FISAO

Funktion arbeitung der analogen Ein- OFF ... 4-20 181_FISA1

) OFF

gangssignale (_IN)

Totgang um Null 192_IADBO

Totgang 0.00 ... 999.95 0.00 % 193_IADB1
(IN)

Filterzeit des analogen Ein- 188_AFILO

Filter gangs 0..7 3 ms 189_AFIL1
(IN)

DRIVEMANAGER

Bedeutung

0ms

300 ps

500 ps

1ms

2ms

4ms

8 ms

N o g A W N

16 ms

Optionen.... |

Abhéngig von der Einstellung ,Funktion” stehen unterschiedliche Optio-
nen bereit. In Bild 6.15 ist die Optionsmaske fiir die Einstellung des Funk-
tionsselektors auf ,PM10V (40) = Analoger Sollwerteingang -10V ...
+10V* dargestellt”.
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LUST

[%]
1.17
-0 I
: 2. iy
! 3. +10V
————— 4.
1. +10% entspricht 100 %

-

+0% entspricht I 0 %
-0 entzpricht I 1] &

-10% entzpricht _-100 &

Jer

=

Abbrechen | Qbemehmenl

Bild 6.15  Optionen analoger Eingang ISAO bei Einstellung PM10V

Parameter fiir den analogen Eingang ISAQ

DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich WE | Einheit | Parameter
1. Maximalwert ISA0O bei +10V -1000 ... 1000 100 % 186;?“
2. Minimalwert ISAQO bei +0V -1000 ... 1000 0 % 183('__"F\|[))PN
3. Minimalwert ISAQO bei -0V -1000 ... 1000 0 % 185(]7\‘(;'\"\‘
4, Maximalwert ISAQO bei -10V -1000 ... 1000 -100 % 18‘(‘37\8'\‘)(
Motor- Bezugwert der Skalierung bei Drehzahlregelung . 157_MOSNM
Nenndrehzahl | (siehe Kapitel 6.2.2, "Begrenzungen") 0.... 100000 1500 | 1/min (_MOT)
Motor- Bezugwert der Skalierung bei Drehmomentrege- 852_ MOMNM
Nenndrehmoment lung 0.001 ... 5000 41 Nm (MoT)
(siehe Kapitel 6.2.2, "Begrenzungen")
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Optionen analoger Eingang ll

(%]

= [V]
1. 10% entspricht 100 &
von
2. DV entspricht I 1] &
I_‘IS?D. 1/min
.............. DkI Abbrechen | Qbemehmenl

Bild 6.16  Optionen analoger Eingang ISA1 fir Einstellung 0-10V

Parameter fiir den analogen Eingang ISA1
DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich WE | Einheit | Parameter
1 Maximalwert ISAO1 bei +10V 1000 . 1000 100 % 186_F1PX
(IN)
5 Minimalwert ISAO1 bei +0V 1000 . 1000 0 % 187_F1PN
(IN)
Motor- Bezugwert der Skalierung bei Drehzahlregelung . 157_MOSNM
Nenndrehzahl (siehe Kapitel 6.2.2, "Begrenzungen") 0...100000 1500 | 1/min (_MOT)
Motor- Bezugwert der Skalierung bei Drehmomentre- 852 MOMNM
Nenndrehmoment | 9€Un9 0.001 ... 5000 41 Nm (Mo
(siehe Kapitel 6.2.2, "Begrenzungen")

]

Hinweis:

Die Auflésung der analogen Eingénge betragt 10 Bit. Um
eine optimale Stérunterdriickung zu erreichen, werden sie mit
250 ps abgetastet und gefiltert. Die Weiterverarbeitung
erfolgt mit 1 ms.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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Einstellung der Funktionsselektoren FISAO und FISA1:
Bus E'"s;e"“" Funktion Wirkung ISAO ISAT
38 (0-10V Analoger Sollwert- | Sollwertvorgabe 0-10 V. Normierungen beachten und Soll- v v
eingang 0-10 V wertstruktur mittels Sollwertselektor anpassen.
39 |SCALE Drehmomentskalie- |Online-Drehmomentskalierung 0 - 100% vom Maximal-
rung wert (siehe Kapitel 6.2.2)
Die Drehmomentskalierung wird direkt hinter dem Analog- (4
filter und vor dem Totgang abgegriffen Der Totgang ist
daher fiir diese Funktionen nicht wirksam!
40 |PM10V Analoger Sollwert- | Sollwertvorgabe 0-10 V. Normierungen beachten und Soll-
eingang wertstruktur mittels Sollwertselektor anpassen. v
-10V... +10V
41 |0-20mA  |Stromeingang Nur fiir CDB3000! v
0 ... 20 mA-Stromeingang
42 |4-20mA  |Stromeingang Nur fiir CDB3000!
4..20mA Sinkt der Strom unter 3 mA, so wird die Drahtbruchiiber- v
wachung ausgelést. Reaktion auf Stérmeldung wird tiber
Parameter 529-R-WBK festgelegt.
43 |OVR Geschwindigkeits- |0 - 150%
Override Skalierung der parametrierten Fahrgeschwindigkeit bei
Positionierung (siehe Kapitel 5.2.3, Unterthema "Geschwin-
digkeits-Override"). (4
Der Override wird direkt hinter dem Analogfilter und vor
dem Totgang abgegriffen Der Totgang ist daher fiir diese
Funktionen nicht wirksam!

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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FISA1
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Funktion Wirkung
* Festlegung, welcher ska- ¢ Aufbereitung und Filterung
lierte Istwert auf dem Ana- des analogen Istwertes
logausgang (0 ... 10V) * Freie Funktionsbelegung des
ausgegeben wird analogen Ausgangs

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

* Der Analogausgang dient
dem Zweck der Diagnose
Uber ein Voltmeter, wenn
kein DRIVEMANAGER mit Digi-
tal-Scope zur Verfligung
steht.

4)
Bezugswert 10V
(2) (3) (5)
|Funktion| | Fitter | 10V
i i ov

H T OSA00
[SI_]

A

M

Qu
Y

(1) Istwert

(2) Auswahl des analogen Istwertes

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

(

5) Normierung des Analogausgangs

Bild 6.17  Funktionsblock zur Anpassung des analogen Ausgangs
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Konfigurationsméglichkeiten OSA00

10V /

/

f /

U v /

/

/

LUST

oV
OAMNO [%] 1) —> OAMXO [%)]

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

1 [ ] Eingange... |
Ausgange... |

2 Digisl ~ Analog FOSAD | Digital LMEIAD | Vituel |
[}
Funktion ACTH [2] = Aktuelle |stdrehzahl [ BHiEmeEs... |
Filter 10 =
[ entzpricht I_D— % vom Bezugswert
100 entzpricht 100 % vom Bezugswert

Bild 6.19  Register ,Analoge Ausgdnge FOSA0“ des CDB3000

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit Parameter
Funktion OFF ... PLC ACTN ZO%SSTS)AO
Filter 10 ... 3000 10 ms 20(3__00UI-\TT)F0
0V entspricht -200 ... 200 0 % 201(:83%"\‘0
10V entspricht -200 ... 200 100 % 20%83?;')(0
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Erlauterungen

LUST

e 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
Grenzfrequenz von 100 Hz gefiltert.

Einstellung des Funktionsselektors fiir FOSAOQ:

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%y
5 ISA00 ISA00 10V/20 mA
6 ISAO1 ISAO1 0V
7 MTEMP aktuelle Motortemperatur (nur mit KTY) 200 °C
8 KTEMP aktuelle Kiihlkérpertemperatur 200 °C
9 DTEMP aktuelle Innenraumtemperatur 200 °C
10 PLC Wert aus der Ablaufsteuerung vorgeben 10.000
1 APCR2 Strom, normiert auf Iy Motor Iy

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 6-30
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Funktion Wirkung
* Die Sollwerterzeugung dient * Alle Systemzustande wirken
zur Aufbereitung des Soll- auf den Sollwert.

wertes. Hier wird die applika-
tionsabhangige Sollwert-
struktur mit den ,Rohdaten”
versorgt und begrenzt.

e Der Sollwert wird in Abhan-
gigkeit verschiedener
Systemzustande (Fehler,
Warnungen usw.) veréndert.

Sollwert/R ampen... |

Bild 6.20 zeigt alle Funktionen der Sollwerterzeugung fir die Regelungs-
arten Drehzahlregelung und Drehmomentregelung. Diese Funktionen
werden im folgenden beschrieben. Wird diese Maske bei einer Positio-
niervoreinstellung gedffnet, wird die Funktion ,Drehzahlprofil* nicht ange-
zeigt.

Sollwert / Rampen E

Direhzahlprofil |
Stoprampen |
S

>

SN

Leitgeber |

i Begrenzungen |
‘weitere Einztellungen |

Bild 6.20  Register Sollwert / Rampen
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Funktion

Wirkung

¢ Einstellung der Beschleuni-
gungs- und Verzégerungs-
rampen fir das
Drehzahlprofil

¢ Einstellung eines Verschliffs

des Anfangs- und Endpunk-
tes der linearen Rampe

Anpassung der Dynamik des
Motors an die Anwendung

Ruckvermindertes Verfah-
ren des Antriebs

Diese Funktion ist nur gultig fur drehzahl und eingeschrankt fir drehmo-
mentgeregelte Voreinstellungen. Sie wird in Kapitel 4.2.1 beschrieben.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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Funktion Wirkung
e Begrenzung des Drehmo- e Einstellung von maximalen
ments und der Drehzahl und minimalen Werten

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

Hinweis: Die prozentuale Skalierung des Drehmoments wird automa-
tisch bei der Reglerinitialisierung auf das maximal mit dem
Antriebsregler stellbare Drehmoment reduziert, sofern die

Einstellung groBer ist.

Begrenzungen E

Drehmomentbegrenzung:

I 100.00 % totar-Menndrehmoment
— |_4.17 MNm

#
1003

Mmax =

Drehzahlbegrenzung:

I 100.00 % Mator-Menndrehzahl
Hmax = e, b 1500, 14min

1003

Abbrechen | Qbemehmenl

Bild 6.21  Funktionsmaske Begrenzungen

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit Parameter
Drehmomentbegrenzung 0.00 ... 999.95 100.00 % 80&%"3\“
Motor-Nenndrehmoment 0.001 ... 5000 41 Nm 852(1':\28%'\‘“,'
Drehzahlbegrenzung 0.00 ... 999.95 100.00 % 81EEST(F:‘SL')WX
Motor-Nenndrehzahl 0...100000 1500 1/min 157(:““,73%'\"\,'

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

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 6-33
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1. Drehmomentbegrenzung Uber Analogeingang ISA1
Bei Einstellung FISA1=SCALE wird das eingestellte Maximaldreh-
moment 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 nichtfliichtig gespeichert,
d. h. nach Netz-Ein ist die Einstellung immer 100%.
Mit dieser Funktion kann Uber Feldbus oder PLC das maximale
Drehmoment dynamisch verandert werden.

LUST

Ist der Analogeingang auf FISA1=SCALE gesetzt, wirkt sich eine Einstel-
lung des Parameters 805-SCALE nicht aus.

Funktion Wertebereich WE Datentyp | Parameter

fixpoint16 | 805_SCALE

i 0,
Drehmomentskalierung 0.00 ... 100.00 % 100.00 (RAM) (_CTRL)

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 6-34
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6.2.3 Stopprampen

Funktion Wirkung
* Verzdgerungsrampen in * Unterschiedliche Rampen-
Abhangigkeit unterschiedli- einstellungen sind méglich

cher Systemzustande

Regelung ausschalten

— Halt Vorschub
—  Schnellhalt
—  Fehler

Reaktion bei "Regelung aus"

ID = Endstufe speren j

Reaktion bei "Halt Yorschub™

I‘I = Bremzen mit Yerzogerungs-F ampe j

Reaktion bei Schnellhalt

|2 = Bremsen mit 5chnellhalt-Fampe, Endstufe speren j
Schnellhaltrampe I_SDDD. 14mindzs
Reaktion bei Fehler Id

-1 = gemah fehlerabhangiger R eaktion [herstellerspezifisch) j

Fehlerstoprampe I_SDDD. 14mindzs
Fehlerreaktionen... |

Abbrechen | Qbemehmenl

Bild 6.22  Funktionsmaske Stopprampen

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit Parameter
Reaktion bei ,Regelung aus* a1 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 9 661_QSOPC
- Quick Stop Option Code - (_SRAM)

. 592_STOPR
1) —
Schnellhaltrampe 0...32760 3000 1/min (_SRAM)

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 6-35
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DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit Parameter
Reaktion bei .Fehlerrpeldung 662_FROPC
- Fault Reaction Option -1 -1 (_SRAM)
Code -

) 593_ERR_R
1) T
Fehlerstopprampe 0... 32760 3000 | 1/min/s (_SRAM)

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

Reaktionen bei ,,Regelung aus*

Der Zustandslbergang ,Regelung aus® wird bei Ausschalten der End-
stufe durchlaufen. Die Regelung wird Uber verschiedene Steuerkanéle
(Klemmen, Bus, PLC) ausgeschaltet.

BUS Einstellung Reaktion
-1 -1 Gleich der Reaktion bei Schnellhalt
0 0 Endstufe sperren - Antrieb ,lauft aus”
1 1 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. Wéahrend des Bremsvorgangs kann wieder in den
alten Zustand beschleunigt werden. Bei Deaktivierung wird wieder mit der
programmierten Beschleunigungsrampe angefahren.

LHalt Vorschub® wird ausgeldst tber:

Ausloseort HALT-Einschalten HALT-Ausschalten
Klemmen Flxxx = /HALT = 0 Flxxx = /HALT = 1
Feldbus Bit HALT = 1 Bit HALT = 0
PLC SET HALT =1 SETHALT=0

Tabelle 6.13  Ausléseorte fiir HALT
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BUS Einstellung Reaktion
0 0 Ohne Funktion - bitte nicht einstellen
1 1 Bremsen mit programmierter Verzogerungsrampe
2 2 Bremsen mit Schnellhaltrampe
3 3 Bremsen mit max. Dynamik an der Stromgrenze. Der Dreh-

zahlsollwert wird gleich 0 gesetzt.

4 4 Bremsen mit max. Dynamik an der Stromgrenze. Der Dreh-
zahlsollwert wird gleich 0 gesetzt.

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 Bremsvor-
gangs und in Abhéangigkeit von der Reaktion kann wieder in den alten
Zustand ,Technologie bereit” beschleunigt werden, solange die Regelung
aktiv ist.

Schnellhalt wird ausgeldst 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 fiir Schnellhalt

BUS Einstellung Reaktion
0 0 Endstufe sperren - Antrieb ,|auft aus”
1 1 Bremsen mit programmierter Verzogerungsrampe,
anschlieBend wird die Endstufe gesperrt.
2 2 Bremsen mit Schnellhaltrampe,
anschlieBend wird die Endstufe gesperrt.
3 3 Bremsen mit max. Dynamik an der Stromgrenze. Der Dreh-

zahlsollwert wird gleich 0 gesetzt,
anschlieBend wird die Endstufe gesperrt.
4 4 Bremsen mit max. Dynamik an der Stromgrenze. Der Dreh-

zahlsollwert wird gleich 0 gesetzt,
anschlieBend wird die Endstufe gesperrt.

Tabelle 6.16  Einstellung der Reaktion bei Schnellhalt
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BUS Einstellung Reaktion
5 5 Bremsen mit programmierter Verzogerungsrampe.
Der Antrieb verbleibt in Zustand Schnellhalt, die Achse wird
mit Drehzahl 0 bestromt.
6 6 Bremsen mit Schnellhaltrampe.
Der Antrieb verbleibt in Zustand Schnellhalt, die Achse wird
mit Drehzahl 0 bestromt. "
7 7 Bremsen mit max. Dynamik an der Stromgrenze. Der Dreh-
zahlsollwert wird gleich 0 gesetzt.
Der Antrieb verbleibt in Zustand Schnellhalt, die Achse wird
mit Drehzahl 0 bestromt. "
8 8 Bremsen mit max. Dynamik an der Stromgrenze. Der Dreh-
zahlsollwert wird gleich 0 gesetzt.
Der Antrieb verbleibt in Zustand Schnellhalt, die Achse wird
mit Drehzahl 0 bestromt. "
" Ubergang in den Zustand ,Technologie bereit* nur durch Riicksetzen der
Schnellhaltanforderung méglich.
Im Zustand ,Schnellhalt” wirkt sich die Rlicknahme des Signals ,Start Regelung/
Antrieb“ nicht aus bevor nicht auch die Schnellhaltanforderung zuriickgesetzt wurde.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Tabelle 6.16

Einstellung der Reaktion bei Schnellhalt

Reaktion bei Fehler

Die Reaktion der Fehlerstopprampe ist immer abhéngig vom jeweiligen
Fehler. Diese sind in Kapitel 6.9 beschrieben.
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6.2.4 Leitgeber/

Master-Slave- Funktion Wirkung
Betriebh + TTL oder HTL-Leitgeberein- + Folgeachse (Slave)
gang alis Sollwertquelle ¢ Drehzahl- oder winkelsyn-
(Master) chroner Gleichlauf bezogen
* Potentialfreier Anschluss bei auf eine Leitachse (Master)
Verwendung des HTL-Ein- * Master-Slave-Betrieb

gangs beim CDB3000

¢ A/B Inkremental- oder
Impuls-Richtungssignale

» Ubersetzungsverhiltnis als
Bruch einstellbar

Die Konfiguration des Leitgebereingangs ist unter der Funktion ,Sollwert/
Rampen®, Unterrubrik ,Leitgeber” einzustellen.

chen Parameter wie die Konfiguration der Encoder (siehe
Kapitel 6.4.2), da die Hardware-Schnittstellen identisch sind.
Ein Verandern der Leitgeberparametrierung beeinflusst
daher unmittelbar die Konfiguration der Drehgeber.

Q Hinweis: Die Konfiguration des Leitgebereingang verwendet die glei-

Leitgeber: | TTLSI [1) = 551 ader TTL-Geber p<7) =l Leitgeber: |HTL (21 = HTL-Geber (<2) =l
Bitte die folgenden Eingang auf Encoder (EHC) setzen:
Eingang IEETTL (1] = TTL-Drehgeber j
15002 IENC [37] = HTL-Drehgeber: A-Spur ISD02, B-Spur 15003 j
Signalart IA_B [0] = &/B Inkrementalgeberzignals j
15003 IENC [37] = HTL-Drehgeber: A-Spur ISD0Z, B-Spur 1ISD03 j
iUbersetzungsverhiltnis: Signalart IA_E [0] = &/B Inkrementalgebersignale j
2. —
" Eingangzlmpulse / Umdrehung |—1 Uibersetzungsverhitnis: 2
U= e - —_
1024 I 1 Eingangslmpulse / Umdrehung I—‘I
1. — 3. U= %
[2d 4 — 3
Ok | Abbrechen | Ubernehmen | Ok | Abbrechen | Ubemehmen |

Bild 6.23  Einstellung des Leitgeber fiir den TTL- (links) und HTL- Eingang
(rechts, nur ftir CDB3000)
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Hinweis: Die Zahlen 1., 2. und 3. sind in Tabelle 6.19 fir den TTL-Ein-
gang und in Tabelle 6.20 fir den HTL-Eingang erlautert.

Auswabhl des Leitgebers beim CDB3000

DRIVEMANAGER

Bedeutung

Wertebereich WE | Einheit

Parameter

Leitgeber

Auswahl des Leitgeberkanals:

OFF (0):  Aus - Kein Leitgeber erforderlich. Die TTL/
HTL-Encoderschnittstellen sind fiir Motoren-

coder nutzbar.

TTLSI (1): TTL-Leitgeber an X7. Dieser Eingang ist nicht | OFF (0) - HTL (2) | OFF (0) -

potentialfrei zur Steuerelektronik des Reg-

lers.

HTL (2): HTL-Leitgeber an Steuerklemme X2. Potenti-

alfreier Eingang.

475-CFREC
(_ENC)

Tabelle 6.17

Auswahl des Leitgebers beim CDB3000

Auswabhl des Leitgebers beim CDE/CDF3000

DRIVEMANAGER

Bedeutung

Wertebereich WE | Einheit

Parameter

Leitgeber

Auswahl des Leitgeberkanals:

OFF (0):  Aus - Kein Leitgeber erforderlich. Die TTL/
HTL-Encoderschnittstellen sind fiir Motoren-

coder nutzbar.
X6 (1):  Ohne Funktion

X7 (2):  TTL-Leitgeber an X7. Dieser Eingang ist nicht
potentialfrei zur Steuerelektronik des Reg-

lers.

OFF (0) - X7 (2) | OFF (0) -

475-CFREC
(_ENC)

Tabelle 6.18

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Auswahl des Leitgebers beim CDE/CDF3000
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Konfiguration eines TTL-Leitgebers

lung aus) veranderbar.

DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich WE Einheit | Parameter
Eingangskonfiguration an X7:
CDB3000: ECTTL (1):
CDE/CDF3000: ECTTL (4): CDB3000:
Eingang wird als TTL-Drehgeber ausge- | OFF (0) - SSISL (4) | CDB3000:
wertet. Der Nullimpuls des Drehgebers ECTTL (1)
Eingang wird in der Funktion ,,Leitgeber” nicht CDE/CDF3000: ) 438-CFX7
ausgewertet. OFF(0) - SSIMS(7) CDE/ (_ENC)
CDF3000:
Alle anderen Einstellungen des Parameters sind fiir hier nur ECTTL (4)
die Leitgeberkonfiguration ungiiltig. Sie sind der ECTTL giiltig
Motorencodereinstellung bzw. der Master/Slave-
Kopplung vorbehalten.
A_B (0): Eingangssignale sind zwei um 90° pha-
senverschobene Inkrementalsignale A/B 484-ECSTH
Signalart A_DIR (1): Spur A ist Takteingang. Spur B definiert |A_B (0)-A_DIR(1) | A_B(0) - (_ENC)
die Zahl- bzw. Drehrichtung (Low:
Rechtsdrehsinn, High: Linksdrehsinn)
U_bersetZl_Jng - Impulse des Leitgebers 432-ECLN1
Eingangsimpulse/ 32 -8192 1024 - (_ENC)
Umdrehung (7.)
Zahler des Ubersetzungsverhaltnisses zwischen
Ubersetzung - Leit- und Folgeachse. Sollen Leit- und Folgeachse 30768 - 32767 1 435-ECNO1
Zahler (2, gegensinnig laufen, so ist ein negativer Zahler ein- (_ENC)
zugeben. Der Zahler ist online verdnderbar.
g |1 e e, | oo |
Nenner (3. ' (_ENC)

Tabelle 6.19

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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Konfiguration eines HTL-Leitgebers beim CDB3000

Die digitalen Eingange 1SD02 und ISD03 sind auf ,Encodereingang ENC

(37)" zu setzen.

DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich WE Einheit | Parameter
A_B (0): Eingangssignale sind zwei um 90° pha-
senverschobene Inkrementalsignale A/B 483-ECST2
Signalart A_DIR (1): Spur A ist Takteingang. Spur B definiert |A B (0)-A_DIR(1)| A_B(0) - (_ENC)
die Z&hl- bzw. Drehrichtung (Low:
Rechtsdrehsinn, High: Linksdrehsinn)
Ubersetzung - Impulse des Leitgebers )
Eingangsimpulse/ 32-8192 1024 - 48(2_5&)'\‘2
Umdrehung (7.)
Zahler des Ubersetzungsverhaltnisses zwischen
Ubersetzung - Leit- und Folgeachse. Sollen Leit- und Folgeachse -30768 - 32767 1 480-ECNO2
Zéhler (2.) gegensinnig laufen, so ist ein negativer Zahler ein- (_ENC)
zugeben. Der Zahler ist online veranderbar.
" Nenner des Ubersetzungsverhaltnisses zwischen
Ubersetzung Leit- und Folgeachse. Der Nenner ist offline (Rege- 0 - 65535 1 481-ECDE2
Nenner (3. . (_ENC)
lung aus) veranderbar.

Tabelle 6.20

Leitgeber im drehzahlgeregelten Betrieb

Konfiguration eines HTL-Leitgebers

Sig'nalart

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Fur die Drehzahlregelung mit Leitgeber-Sollwertquelle steht keine vorein-
gestellte Ldésung zur Verflgung. Wéhlen Sie daher eine voreingestellte
Lésung, die in jedem Fall ihrem gewinschten Steuerort (z. B. Klemme
oder Feldbus) entspricht. AnschlieBend wahlen sie in der Funktions-
maske ,Sollwert/Rampen - Weitere Einstellungen“ statt der vorgegebe-
nen Sollwertquelle die Einstellung ,RDIG (4)“ aus. Das Bild 6.24 zeigt
dann die Struktur der gewéahlten Sollwertaufbereitung.

Getriebeuber-
Leitgeber Ubersetzungsverhéltnis  Rampengenerator Regelung
Zahler
Strichzahl > “Nemer . I > >
enner
Bild 6.24  Struktur der Sollwertaufbereitung bei Leitgeber als Drehzahl-Soll-

wertquelle
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Der Drehzahlsollwert in 1/min wird GUber den Drehzahlprofilgenerator
(siehe Kapitel 4.2.1) geglattet. Mit der Funktion ,/HALT - Vorschub-/Dreh-
zahlfreigabe“ kann bei aktiver Motorregelung tber einen digitalen Ein-
gang oder Feldbus die Folgeachse ein- bzw. ausgekuppelt werden.

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

Der Drehzahl-Synchronlauf ist auch tber die PLC aktivierbar (siehe Kapi-
tel 7.3.2 - "Drehzahlsynchronlauf" auf Seite 7-39). Weitere Mdglichkeiten
zur Anpassung der Sollwertquelle finden Sie im Kapitel 6.2.5.

Leitgeber im Positionierbetrieb (Elektronisches Getriebe)

Im Positionierbetrieb wird die Synchronfahrt mit Leitgeber-Sollwertvor-
gabe uber die PLC mit speziellen Programmbefehlen gesteuert. Hierzu
wahlen Sie eine voreingestellte Lésung mit Sollwertwertvorgabe Uber die
PLC.

Synchronfahrt einschalten (Einkuppeln):  GOSYN 1
Synchronfahrt ausschalten (Auskuppeln):  GOSYN 0

Tabelle 6.21  PLC-Befehle zur Steuerung der Synchronfahrt

Hinweis: Das Einschalten der Synchronfahrt erfolgt hart, ohne die
Dynamik der Achse durch Rampen zu begrenzen. Ein sanf-
tes Einkuppeln auf eine sich bewegende Leitachse ist nicht
maoglich.

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

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 6-43
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Beispiel fiir Leitgeberkonfiguration beim CDB3000:
Systemaufbau:

e HTL Leitgeber als Sollwertvorgabe an Klemme X2 des CDB3000
angeschlossen.

e CDB3000 mit Getriebemotor (i = 56 /3)

* Im Normierungsassistent (unter Grundeinstellungen) wurde ein
Getriebelibersetzungsverhéltnis von 56/3 eingetragen.

LUST

Folgerungen:

> bei einem Ubersetzungsverhéltnis von 1/1 des Leitgebers bezieht
sich der Sollwert des Leitgebers auf die Motorwelle des Getriebemo-
tors.

> bei einem Ubersetzungsverhéltnis von 56/3 des Leitgebers bezieht
sich der Sollwert des Leitgebers auf die Abtriebswelle des Getriebe-
motors.

Weitere Informationen zur PLC-Programmerstellung siehe Kapitel 7. Zum
Winkelsynchronlauf siehe Kapitel 7.3.2 - "Winkelsynchronlauf (elektroni-
sches Getriebe)" auf Seite 7-39.
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6.2.5 Sollwertstruk-

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

tur - weitere
Einstellungen/
Steuerort

6 Allgemeine

Funktion

Softwarefunktionen

Wirkung

« Uber die Sollwertstruktur
werden die beiden Sollwert-
kanale miteinander addiert.
Jeder Kanal kann aus einer
festgelegten Auswahl eine
Sollwertquelle beziehen.

* Es gibt jeweils eine Sollwert-
struktur fur den drehzahige-
regelten- und den
Positionierbetrieb.

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

* Fur besondere Anforderun-
gen kann die interne Verar-
beitung des Sollwertes tUber
die flexible Sollwertstruktur
angepasst werden.

Hinweis: Dieses Kapitel richtet sich ausschlieBlich an Anwender, die
ihre Antriebslésung bzw. einen Ansatz ihrer Lésung nicht in
den voreingestellten Lésungen finden.

Quelle 1:
Standard-Sollwert:
|RPLC [8) = Sollwert von PLC =l
Sollwert-Quelle 1 bei Umschaltung Liber Eingang: r
[Eingang auf 54DD1) |RCON D) = Sallwert Kostant 0 =l
rQuelle 2:
Standard-Sollwert:
|RCON D) = Sallwert Kostant 0 =l
Solwert-Quelle 2 bei I +
Umzchaltung Liber Eingang: ’o
(Eingang auf 54002) |RCON D) = Sallwert Kostant 0 =] %

Steuerort der Motorregelung:

Eingange... |

21 Liber Ablaufprogramm

Ok Abbrechen Ubermehmen

Bild 6.25 Funktionsmaske Sollwert

Der Steuerort der Motorregelung wird im separaten Kapitel 6.2.6
beschrieben.
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Einstellungen fir Quelle 1/ Quelle 2

LUST

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit Parameter
RAO 280_RSSL1
Standard-Sollwert RCON ...ROPT RCON 281_RSSL2
(_REF)
St
bei Umschaltung RCON ...ROPT RCON 29(()__§EAFD)DZ
liber Eingang
Einstellungen fir RSSL1 / RSSL2 und SADD1 / SADD2:
BUS Einstellung Funktion
0 RCON Sollwert konstant Null
1 RAO Sollwert des Analogeingangs ISA00
2 RA1 Sollwert des Analogeingangs ISA01
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
1 ROPT Sollwert von Kommunikationsmodul
12 RPARA Sollwert von Parameterschnittstelle

Im folgenden werden die jeweilige Sollwertstruktur fir die Drehmoment-/
Drehzahlregelung und die Positionierung dargestellit.

Symbol Bedeutung

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

g/ Sollwertselektor (Schalter)

() |Parameter

Tabelle 6.22  Verwendete Symbole in den Prinzip-Schaltbildern
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Symbol

Bedeutung

Zwischen-Sollwerte (nur zur Anzeige)

Begrenzung des Sollwertes

S

mathematische Beeinflussung

Tabelle 6.22

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Verwendete Symbole in den Prinzip-Schaltbildern
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LUST

Sollwertvorgabe (Lageregelung )

Leitgeber

________ —_—_ — — = = = = = = 9

Einkuppeln
tiber PLC

N020 GOSYN 0/1

X2 -HTL W_L/.— Zéhler |
X7 -TTL  Winkel- Nenner

synchron

%200
NO10 SET HO10

1000
H010

o=—0

. N —_
' - RPLC r—— — — — =

| !

TIDX |- | @ |I
PTPOS | |I

OPTN | Q ||
; ROPT >—o—-l — I|

C (orer 1| |1
=
o= Gl

-
: |
|

SIO (LUSTBUS) | JTIME OISMX

- RSIO [ RCON | [orswx | |

L ! !
RCON Off , : )
(=0) Weitere Einstellungen Fahrprofilgenerator
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Stopprampen

[Option-Code for |
ishutdown: SDOPC|
Halt: HAOPC
lQuick-Stop:  QSOPC]

- Shutdown

[Fault-Reaction: FROPC - Halt |
- - Quick-Stop
Quick-Stop:  STOPR . Fault Reacton

Fault-Reaction: ERR_R

Spline-
Interpolator

NS

Sollposition

e

Lageregler Drehzahlregler

ACTV

Istposition
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1sni

Sollwertvorgabe (Lageregelung mit Interpolated Position Mode)
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Der Interpolated Position Mode (DS402) kann nur genutzt werden, wenn
die Sollwertquelle CANopen und die Regelungsart ,Lageregelung” aktiv
ist.

Das besondere dabei ist, dass der Sollwert am Fahrprofilgenerator vorbei
geleitet und dem Spline Interpolator direkt zugefiihrt wird. Dadurch wird
das Abtasten des Sollwertes durch ein analytisches Verfahren (Spline-
Berechnung) genauer bestimmt.

Von dem Spline Interpolator aus werden die Sollwerte direkt an die Rege-
lung Ubergeben.
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Zahler

Jinr
TLILL

I

RMAX
RMIN

TL Drehzahl-
synchron

SIO (RS232)

Nenner

|

Normierung

l
[

0..10V

Normierung

+10V

=]
Dl

> . I

(=

A1
A0
I
RCON\ Off
0)
I

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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FIExx

Prinzip der Sollwertvorgabe (Drehzahl-/Momentregelung)

Weitere Einstellungen

REF3

/aaN
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LUST

Stopprampen

—_——_— — — — — = = = — 9
| [Option-Code for

ishutdown: SDOPC| |
| Halt: HAOPC|

IQuick-Stop: QSOPC —shutd

Fault-Reaction: FROPC S |
| Quick-Stop: STOPR - Quick-Stop

Fault-Reaction: ERR_R Fault-Reactio; |

| Drehzahlprofil |
| ACCR DECR | |

N [

| |
| Drehzahlprofil " \ﬂl
(OpenLoop) ! |
| RACC RDEC |
—

I
L
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Weitere Parameter der Sollwertstruktur

Funktion Wertebereich WE Einheit Parameter

Analoger Sollwerteingang ISA00 -32764 ... 32764 0 282-RA0
Analoger Sollwerteingang ISA01 -32764 ... 32764 0 283-RA1
Sollwert der seriellen Schnittstelle -32764 ... 32764 0 284-RSI0
Sollwert Kommunikationssteckplatz -32764 ... 32764 0 287-ROPTN
Sollwert CAN-Bus -32764 ... 32764 0 288-RCAN
Sollwert von Sollwertselektor 1 -32764 ... 32764 291-REF1
Sollwert von Sollwertselektor 2 -32764 ... 32764 292-REF2
REF1 + REF2 -32764 ... 32764 0 293-REF3
Sollwert nach Rampengenerator -32764 ... 32764 0 295-REF5
Sollwert nach Verschliff -32764 ... 32764 0 296-REF6

Tabelle 6.23

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Parameter der Sollwertstruktur
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6.2.6 Steuerort

Start , Flankengetriggert”
(Werkeinstellung)

Start ,Pegelgetriggert” (Auto-
Start)

6 Allgemeine Softwarefunktionen

Funktion Wirkung
¢ Der Steuerort bestimmt, Gber ¢ Der Steuerort wird durch die
welche Schnittstelle das Wahl einer voreingestellten
Steuerkommando zum Star- Lésung automatisch einge-
ten der Regelung erfolgt. stellt.

* Mdgliche 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 ,Sollwert/Rampen - weitere Einstellungen®) eingestellt.

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit Parameter
Steuerort der 260_CLSEL
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 Start-
signals gesetzt (High-Pegel).

¢ Der Geratezustand ,Sicherer Halt“ (beim CDB3000 nur bei Hard-
wareausfiihrung ,SH*) ist deaktiv.

Die Auswertung des Startsignals erfolgt abh&ngig vom Pegel des Signals.

Der Start wird ausgefiihrt 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.

Der Start wird ausgefiihrt, 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 fiir einen automatischen Start nach Netz-Ein ver-
wendet. Sie wird Uber den Parameter 7-AUTO = ON eingeschaltet.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 6-55
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Achtung: Der Antrieb lauft bei Auto-Start nach Netz-Ein oder der Quit-
tierung einer Stérmeldung, in Abhangigkeit der Fehlerreak-
tion, automatisch an.

Einstellung fiir Startfreigabe:

™ Automatischen Start zulassen

Funktion Bedeutung Wertebereich | WE | Parameter
Auto-Start | OFF: Start Low-High- 7-AUTO
Flankengetriggert OFF/ON OFF (_CONP)

ON: Start ,Pegelgetriggert”

Tabelle 6.25  Parameter Auto-Start

| Abbrechen | Qbemehmenl

Bild 6.26  Einstellung der Funktion Auto-Start bei Anwahl tiber Klemme
(TERM)

Einstellungen des Steuerortselektors 260-CLSEL

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

A DRIVEll\(IIFI'-\/NAGER I
0 OFF keine Funktion
1 TERM Steuern Gber Klemmleiste
2 KPAD Steurern (iber KEYPAD
3 SI0 serielle Schnittstelle RS232 (Serial Input Qutput)
4 CAN Steuern {iber CANopen Schnittstelle
5 OPTN Steuern (iber Kommunikationsmodul
6 PLC Steuern Giber Ablaufprogramm
Steuern Uber die Parameterschnittstelle
4 PARAM - OHNE FUNKTION -
Tabelle 6.26  Einstellungen fiir 260-CLSEL Steuerortselektor
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Klemmen (TERM)

Bedienteil KEyPAD KP300 (frii-
her KP200-XL) (KPAD)

]

Serielle Schnittstelle (SI0)

i

CANopen-Schnittstelle (CAN)

Optionssteckplatz (OPTN, z. B.
PROFIBUS)

6 Allgemeine Softwarefunktionen

Flr den Start der Regelung bei Steuerart ,Klemme* ist ein digitaler Ein-
gang auf FIxxx = START zu parametrieren.

Mit den Einstellungen Fixxx = STR, STL kann der Startbefehl fur eine
Drehrichtung vorgegeben werden. Dabei sind die Startbefehle drehrich-
tungsbestimmend.

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 Hardwarefreigabe ENPO gestartet.

Im CONTROL-Menu Gbernimmt das Bedienteil die vollstdndige Kontrolle
Uber die Regler. Es stellt den Steuerortselektor und Sollwertkanal 1 auf
KP300 (friiher KP200-XL) ein. Der zweite Sollwertkanal wird abgeschal-
tet.

Uber das Bedienteil kann die Steuerung der Regler iibernommen und ein
vorzeichenbehafteter Sollwert zur Bestimmung der Drehrichtung vorge-
geben werden.

Hinweis: Der Anschluss des Bedienteils KP300 (friher KP200-XL) an

den CDF3000 erfolgt Uber ein zusatzliches Schnittstellenka-
bel.

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

Der Steuerort wird auf SIO eingestellt, sobald die DRIVEMANAGER-Funk-
tion ,Gerat steuern” aufgerufen wird.

Bei Beendigung des Steuerfenster wird die urspriingliche Parameterein-
stellung vom DRIVEMANAGER wiederhergestellt.

Hinweis: Wird die Kommunikation zwischen Positionierregler und
DRIVEMANAGER unterbrochen, so kann die Einstellung durch
den DRIVEMANAGER nicht mehr zurtickgestellt werden.

Der Positionierregler wird Uber die gerateinterne CANopen-Schnittstelle
gesteuert. Es stehen Steuermodi nach dem CANopen-Geréteprofil
DSP402 und das herstellerspezifsche Protokoll EASYDRIVE zur Verfu-
gung.

Die Ansteuerung des Positionierreglers Uber Kommunikationsmodule
kann uber das herstellerspezifische Protokoll EASYDRIVE erfolgen.

Der Steuerort wird auf OPTN eingestellt.
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Ablaufprogramm (PLC) Bei der Ansteuerung des Positionierreglers Uber PLC wird der Steuerort
auf PLC eingestellt.

LUST
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6.2.7 Motorpotifunk-
tion

6 Allgemeine Softwarefunktionen

Funktion Wirkung
* Mit zwei Eingéngen kann der ¢ Einfache Anpassung der
Sollwert linear erhéht bzw. Motordrehzahl an den Pro-
verringert werden zess

6—0

(1) aktive Motorpotifunktion in Sollwertquelle FPOT
Bild 6.27  Funktionsblock Motorpoti-Funktionsselektor

Die Motorpotifunktion kann tber zwei Wege parametriert werden:

1. Uber die Funktionsmaske ,Eingange” (Flxxx = MP_xx) und entspre-
chender Optionsfunktion

2. Uber die Funktionsmaske ,Sollwert/Rampen - weitere Einstellungen*

x
Drehzahl-Motor-Poti: ‘wheitere Einstellungen... |
IF‘I [1] = Standard MP-Funktion j

DF 0] = K.eine Funktion ]

AR T R P x
P2 (2] = Standard + Difset Reset u Motor-Poti - Weitere Einstellungen =

F3[3] = Standard + Offzet-Speich

F4 141 = Starmdard + heennders Fic BhseliEiimmg 1000, 1/minds
Werzogerung |_1 oo, 14minds

Ok

Ubemetmen |

Bild 6.28  Einstellung der Motorpotifunktion tber die Funktionsmaske ,,Ein-
génge - Optionen*
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Parameter fir Motorpotifunktion

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

DRIVEMANAGER Funktion Wertebereich WE | Einheit | Parameter
Drehzahl-Motorpoti Konfiguration fiir Motorpotifunktion 0.6 0 (OFF) 640_MPSEL
Einstellungen siehe Tabelle 6.28 (VP
Beschleunigung Beschleunigungsrampe fiir die Motorpotifunk- 4 641_MPACC
(Weitere Einstellungen) |tion 0..32760 | 1000 | min/s |~ "yp
Verzdgerung Verzdgerungsrampe fiir die Motorpotifunktion 4 642_MPDCC
(Weitere Einstellungen) 0...32760 1000 | min”/s (VP
Anzeige der aktuellen Offsetdrehzahl SOFMP -30764 . 32764 0 1/min 643-SOFMP
(LVF)
Tabelle 6.27  Parameter fiir Motorpotifunktion
Einstellungen fiir Motorpotifunktion 640-MPSEL
BUS | KP/DM Funktion
0 OFF |keine Funktion
1 F Erhdhen und Absenken der Drehzahl im Drehzahlbereich (Grenzen +MOSNM
x SCSMX[%]) mit den Eingdngen MP_UP und MP_DN.
Erhdhen und Absenken der Drehzahl im Drehzahlbereich (Grenzen +MOSNM
x SCSMX[%]) mit den Eingdngen MP_UP und MP_DN.
2 F2 Werden beide Eingédnge gleichzeitig gesetzt, wird die Offsetdrehzahl auf
0 min™" zuriickgestellt.
Erhdhen und Absenken der Drehzahl im Drehzahlbereich (Grenzen +MOSNM
3 F3  |x SCSMX[%]) mit den Eingdngen MP_UP und MP_DN.
Beim Ausfall der Netzspannung wird die Offsetdrehzahl gespeichert.
Erhdhen und Absenken der Drehzahl im Drehzahlbereich (Grenzen +MOSNM
x SCSMX[%]) mit den Eingdngen MP_UP und MP_DN.
4 F4 |Werden beide Eingénge gleichzeitig gesetzt, wird die Offsetdrehzahl auf
0 min" zuriickgestellt. Beim Ausfall der Netzspannung wird die Offsetdreh-
zahl gespeichert.
Erhdhen und Absenken der Drehzahl im Drehzahlbereich (Grenzen +MOSNM
5 - x SCSMX[%]) mit den Eingdngen MP_UP und MP_DN.
Die Offsetdrehzahl wird bei Wegnahme des Startbefehls auf 0 min™ zuriick-
gestellt.
Erhdhen und Absenken der Drehzahl im Drehzahlbereich (Grenzen +MOSNM
x SCSMX[%]) mit den Eingdngen MP_UP und MP_DN.
6 Fe |Werden beide Eingénge gleichzeitig gesetzt, wird die Offsetdrehzahl auf
0 min" zuriickgestellt. Die Offsetdrehzahl wird bei Wegnahme des Startbe-
fehls auf 0 min™" zuriickgestellt.
Tabelle 6.28  Einstellungen fiir 320-MPSEL Motorpotifunktion
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Einstellung der Eingénge fiir Motorpotifunktionen

Hinweis: Bei Klemmenbedienung ist der Funktionsselektor je eines
digitalen oder analogen Eingangs (in digitaler Funktion) mit
MP-UP = Sollwert erh6hen
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 erho-
hend. Am analogen Eingang ISAOx kann ein Basiswert als analoger
Drehzahlsollwert vorgegeben werden, so dass die digitalen Eingange als
Offset wirken. Die Motorpotifunktion weist der Sollwertquelle SOFMP
einen Sollwert zu.

O <7/641_MPACC X\ 642_MPDEC
NmAX
f v
7
n [min-1] / |
| Offset
REF1 + REF2| — — -+ N1
K
| Offset
0 / Basis | —521 7 !
| | | | [
I I | I f H ||
®H L R
t T [T
R | . =)
@I—\ oL MP_UP ] H
I\
|
Start 0 |

t[ms] —>

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

Bild 6.29  Grundfunktion mit Reset auf Basiswert (entspricht Einstellung F2
in Tabelle 6.28)

Definitionen zu Bild 6.29

Basis am Eingang ISAxx vorgegebener analoger Drehzahlsollwert

Offset Anteil der Erhéhung bzw. Absenkung vom Basiswert, beeinflusst
durch die Eingdnge mit den Funktionen MP_UP und MP_DN

ISDxx = MP_UP Eingang zur Offseteinstellung fiir Sollwerterhdhung

ISDxx = MP_DN Eingang zur Offseteinstellung fiir Sollwertabsenkung
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Funktion Wirkung
e Optimierung der Regelungs- e Optimaler Rundlauf des
einstellungen Antriebs

* Anpassung der Regelung an
das Massentragheitsmo-
ment der Anlage

* Einstellung der Schaltfre-
quenz der Endstufe

Der Positionierregler arbeitet nach dem Prinzip der feldorientierten Rege-
lung. Feldorientierung bedeutet, an der Stelle im Motor einen Strom ein-
zupragen, an der das Feld am groBten ist.

Dadurch wird der eingepragte Strom optimal in Drehmoment umgesetzt.
Es ergibt sich eine optimale Ausnutzung der Maschine mit bestmdglicher
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 ankommit:

Drehzahlkonstanz (Rundlauf)
Positionsgenauigkeit
Dynamik

konst. Drehmoment
StoérgréBenausregelung

Der Positionierregler kann in drei Regelungsarten betrieben werden:
* Drehmomentregelung Torque Control (TCON)
* Drehzahlregelung Speed Control (SCON)
e Lageregelung Position Control (PCON)
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Vorsteuerung:

Zur Verbesserung des Regelverhaltens ist die Vorsteuerung implemen-
tiert. Die Vorsteuerung des Drehmomentsollwertes ist Gber den Parame-
ter 824 MPREF standardméaBig auf 100 % eingestellt. Mit diesem Wert
lasst sich die Wirkungsweise der Vorsteuerung prozentual wichten. Die
Veranderung diese Wertes ist standardméaBig nicht notwendig. Im gere-
gelten Betrieb kann mit dem Parameter ANREF die Drehzahl und mit
dem Parameter AMREF das Drehmoment extern vorgesteuert werden.
Zusatzlich kann man das Reibmoment mit dem Parameter 897 SCMRC
kompensieren.

Wirkung:

Durch die Vorsteuerung des Beschleunigungsmoments und des Reibmo-
ments wird der Drehzahlregler entlastet und das Fuhrungsverhalten des
Antriebs optimiert.

Regler:

Grundsatzlich besteht die Regler-Struktur aus einem Stromregler, einem
Drehzahlregler und einem Lageregler. Je nach voreingestellter Losung
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 ausgefuhrt. Die Verstarkung (P-Anteil) und die Nachstellzeit
(I-Anteil) der einzelnen Regler sind einstellbar. In der Bedienmaske wer-
den die Einstellungen in der Funktionsmaske ,Regelung“ vorgenommen.

Mit dem DRIVEMANAGER lasst sich im Rahmen der Erstinbetriebnahme
eine gewlnschte voreingestellte Lésung anwahlen und parametrieren.
Dabei wird die passende Regelungsart automatisch angewahilt.
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|
Externe Vorsteuerung

LUST

855 AMREF
externe Drehmomentvorsteuerung Q

854 ANREF
externe Drehzahlvorsteuerung Q
Vorsteuerung

824 MPREF +
alpha_soll_fi @ isq.Alpha 1B

897 SCMRC +
—h )
=
isq.Soll3

816 SCTF +

n.Soll2 ‘C |] n.Sollf "%
810 SCG

Regelung 811 SCGFA 800 CCG

473 PCG + 812SCTLG jgq.soll " 801 CCTLG usq.Sol
pos.we.Soll pos.we.Delta n.Solll n.Soll - m.Soll - -
pos.Inc.Soll m Pos.Inc.Delta l: g Ii I - li PWM

Lageregler Drehzahlregler Stromregler T

eps.RS
eps.FS
Feed bac k-Zwelg 818 ECTF isq.ist m.ist
nist |
|
——— |
pos.we.lst Resolver Trace A
Pos.Inc.Ist Resolver Trace B

Bild 6.30  Regelstruktur
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DRIVEMANAGER Funktion Wertebereich WE Einheit | Parameter
Lageregelung: P-Regler Verstarkung ) . 473_PCG
0,1-100 3,6 Nm min (_CTRL)
Stromregelung: Pl-Regler Verstarkung 800 CCG
0-500 0 V/A (_CTRL)
Stromregelung: ) 801_CCTLG
PI-Regler Nachtellzeit 0.1-100 36 | ms (_CTRL)
Drehzahlregelung: PI-Regler Verstarkung 0- 1000000000 | 0,035 | 1/min 810_SCG
(_CTRL)
Drehzahlregelung: ) 0 811_SCGFA
PI-Regler Verstérkung skaliert 0-999,99 100 & (_CTRL)
Drehzahlregelung: ) 812-SCTLG
PI-Regler Nachtellzeit 1-2000 126 | ms (_CTRL)
Drehzahlvorsteuerung wird mit SCTF gefiltert 816_SCTF
0-1000 0 ms (_CTRL)
Drehzahlregelung: Drehzahlistwertfilter-Zeit- ) 818_ECTF
konstante 0-100 06 ms (_CTRL)
Skalierung der Drehmomentvorsteuerung ) 0 824_MPREF
(Faktor fiir Beschleunigung) 0-999,99 0,00 & (_CTRL)
Reibmomentkompensation: 897_SCMRC
(Totgang =0,5U/min) 0-1000 0 Nim (_CTRL)
externe Drehzahlvor-  {Im geregelten Betrieb kann hier die Drehzahl
steuerung extern vorgesteuert werden. 854 _ANREF

Achtung dieser Parameter ist fliichtig und -32764 - 32764 0 1/min (_CRTL)

wird nicht gespeichert.

externe Drehmoment-  |Im U/F Betrieb kann ein additiver Stromsoll-

steuereung wert zum Anfahrstromregler eingestellt wer-
den.
Im geregelten Betrieb kann hier das Drehmo- | -32764 - 32764 0 Nm 85(5_6/;:\2,'3&

ment extern vorgesteuert werden.
Achtung dieser Parameter ist fliichtig und
wird nicht gespeichert.

Abkiirzungen der Scope-GroBen:

pos.We Position in Wegeinheiten

pos.Inc Position in Inkrementen

isq.Friction Reibmomentkompensation

eps.FR elektrischer Drehwinkel Feld-Rotor
eps.RS elektrischer Drehwinkel Rotor-Stator
isa/ish Strommessung

Tabelle 6.29  Parameter im DRIVEMANAGER
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Fiegelung... |

Die Struktur der Regelung und die einzustellenden Parameter werden bei
Wahl der Einstellwerte ,Regelung®, Bild 6.31, sichtbar. Bei Wahl der Kar-
teikarte ,Endstufe” kann die Schaltfrequenz der Endstufe festgelegt wer-
den, siehe Tabelle 6.31.

ﬂ
2 Dreteshl-und Lageredler | Stromregler | Endstufe |
. Anpassung an die externe Massentragheit:
“erstarkung Drehzahlregler SCGFA I'IDD.DD %
Anpassung an die Steifigkeit des Antriebsstrangs:
Durch die Einstellung der Steifigkeit werden die Einstellungen des Drehzahl- und Lagereglers automatizch
ermittelt.
0 50 100 150 200
Steifigheit: 100.__ % | ! ! ! | ! ! o
niedrig hoch
‘ Berechnet ﬁ ‘ Aktuell eingestellt
SCG: Yerstarkung Dishzahlregler ID.U‘I (=13 M min ! 0.0166__ Nm min
SCTLG: Nachstellzeit Diehzahliegler [36.75 s | 3875 ms
PLG: Yerstarkung Lageregler |2232.5581 05 1/min |_2232.5581 o5 14min
ECTF: Filter Drehzahlistwert |_1. ms
SCTF: Filter Drehzahlzolwert I_D ms
Bild 6.31  Funktionsmaske zur Einstellung der Lage-/Drehzahlregelung
DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit | Parameter
Verstérkung Drehzahlregler, 811_SCGFA
) . 100. 9 -
Skalierungsfaktor SCGFA 0...999.95 00.00 t (_CTRL)
Massentragheitsmoment Motor 0. 100 0 ms 160_MOJNM
(Button , Trdgheitsmomente*) (_MaT)
Massentragheitsmoment ) 817_SCJ
Motor+Anlage (Button ,, Trdg- 0...1000 0 ms
- . (_CTRL)
heitsmomente*)
SCG: Verstérkung Drehzahiregler| 0 ... 7000000000 0.035 | Nmmin 810_SCG
. [s] J . (_CTRL)
SCTLG: Nachstellzeit Drehzahl- 812_SCTLG
regler 1...2000 12.6 ms (_CTRL)

Tabelle 6.30  Parameter zur Einstellung der Lage-/Drehzahlregelung
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DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit | Parameter
PCG: Verstarkung Lageregler 1...32000 4000 1/min 4&%};%3
ECTF: Filter Drehzahlistwert 0..100 0.6 ms 8(1_%TE§LT)F
SCTF: Filter Drehzahlsollwert 0...1000 0 ms 8(1_6(:—TSRCJF
\Ij:il:;:'i:]unngg der Drehzahlregler- 0.00 .. 100.00 50.00 % SO(S_E;STE(E)FO

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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Die Héhe der Endstufen-Taktfrequenz tragt wesentlich zur Laufruhe und
Gerauschentwicklung des Antriebs bei.
Allgemein gilt: Die Laufruhe nimmt mit héherer Taktfrequenz zu, der
Gerauschpegel nimmt ab. Dieser Vorteil wird jedoch durch eine héhere
Verlustleistung (Derateing) erzwungen.

Durch standiges Anpassen der Taktfrequenz an die Lastanforderung stellt
die Endstufe immer die maximal mdégliche Leistung zur Verfugung.

] Regelung

Drehzahl und Lageregler | Stomregler  Endstufe ]

Schaltfrequenz der Endstufe PMFS:

[kHZ 1) = 8 kHz =l

Automatische Reduktion der Schaltfrequenz bei Uberlast:

Aktuelle Schaltfrequenz: _
[Mur wenn Dynamizsche

Schaltfrequenzumschaltung aktiv

ist]

Bild der Regelungsstuktur ... Ok | Abbrechen Ubernehmen

Bild 6.32  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
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DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit | Parameter
Abschaltschwelle der 12t in %, dieser sollte nicht veréndert werden. Der 20 - 90 9 v 687_PMSIT
Prozentwert bezieht sich auf den |,, des Motors. ’ (_CONF)
Umschaltung aktivieren; Einstellung ,,ON“
Lastabhangige Umschaltung von einer héheren auf die nachst niedrigere
Taktfrequenz der Endstufe.
B§_| reduzierter Last wird wieder die nichst héhere Taktfrequenz ange- 688_PMSW
wahlt. OFF-12 OFF kHz (_CONF)
Bei der Einstellung einer bestimmten Frequenz (4, 8, 12 kHz) wird bei
entsprechender Belastung direkt zwischen der maximal eingestellten
Frequenz (690PMFS) und der eingestellten Frequenz in Parameter 688
PMSW umgeschaltet.
Anzeigewert der aktuellen Taktfrequenz 4-16 8 KHz 68(?(_3|(D)“I\IIIE)SA
Einstellung der Endstufen-Taktfrequenz 4(0)...16 (3) 8(1) kHz 6?_06;:\\‘,';3

Tabelle 6.32  Parameter im Registerfenster Endstufe

Je nach Anwendung sind zur Einstellung des Drezahlregelkreises fol-
gende Schritte notwendig:

¢ Anpassung der Drehzahlreglerverstarkung an die vorhandene
externe Massentragheit

Hierzu kann entweder direkt das bekannte Massentragheitsmoment
Uber die Funktionsmaske (Button , Tragheitsmomente®) eingegeben
werden oder die Drehzahlreglerverstarkung prozentual (SCGFA in
%) verandert werden.

Das Massentragheitsmoment der Anlage muss dabei auf den Motor
reduziert werden.

Ju = Massentragheitsmo-

n no ment des Motors (MOJNM)
Jreq = reduziertes Massen-
tragheitsmoment der Anlage
I s i J i = Getriebeubersetzungs-
faktor
o de

Bild 6.33  Reduktion des Massentrdgheitsmomentes
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* Anpassung an die Steifigkeit des Antriebsstranges:

LUST

Dies kann auf zwei Arten passieren. Entweder kdnnen die Regel-
kreise direkt parametriert werden oder die Anpassung kann tber
einen Assistenten geschehen. Im Assistenten kann die Steifigkeit in
Prozent angegeben werden, und anschlieBend die neu berechneten
Werte in die Reglereinstellung ibernommen werden. Eine Einstel-
lung <100% ergibt eine ,weiche” Reglereinstellung (z. B. fur einen
Zahnriemenantrieb), und eine Einstellung >100% bedeutet eine
sharte“ Reglereinstellung flr eine harte Mechanik (spiel- und elastizi-
tatsfrei).

Der Drehmoment-/Stromregler wird durch den Motordatensatz bzw. die
Identifikation optimal auf den jeweiligen Motor eingestellt. Fur Anpassun-
gen und zur Uberprifung mittels eines Testsignals steht die Karteikarte
Stromregler zur Verfligung.

Regelung E

Diehzahliegler  Stromregler | Endstufe I

Wergtarkung [CCG) |_1 . AR
Machstellzeit [CCTLG) __3E ms
Sprunghche Strom I 2360 A

Testsignal d-Strom aufschalt: | Details ... |

Bild 6.34  Funktionsmaske zur Einstellung des Stromreglers

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit | Parameter
. 800_CCG
Verstérung (CCG) 0...500 1 V/A (_CTRL)
. 801_CCTLG
Nachstellzeit (CCTLG) 0,1...100 3,6 ms (_CTRL)
Sprunghdhe Strom A

Tabelle 6.33  Parameter des Stromreglers
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regelung unter
5 Hz
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Unterhalb 5 Hz kann eine Strombegrenzung eingestellt werden damit
eine Fehlerabschaltung mit Uberstrom unterhalb 5 Hz nicht eintritt. Wenn
im Parameter 834 ILIM5 eine Frequenz gréBer gleich 5,125 Hz eingetra-
gen wird, ist die Strombegrenzung bis zur eingetragenen Frequenz aktiv.
Der Strom wird bis 5 Hz auf I, kleiner 5 Hz begrenzt und anschlieBend
wird der Strom mit einer Rampe auf den maximalen Wert der Endstufe

bis zur Grenzfrequenz (834) angehoben.

[A] [

III'IIIX>5HZ

max<5Hz
—

>

5Hz ILIM5 [Hz]
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6.4.1 Motordaten

6 Allgemeine Softwarefunktionen

Fir die Regelung des Antriebs werden die Motordaten bendtigt. Dazu ist
die Maske ,Motor und Geber* anzuwahlen.

5

Geber:
TTL-hdator- und Lagegeber

Die Einstellung erfolgt in 4 Stufen:

1. Motordaten
2. Geber
3. Motorschutz

4. Bremse
Funktion Wirkung
¢ Einstellung der Motordaten * Optimales Betriebsverhalten
anhand von vorhandenenm des Motors

Datenséatzen oder Motori-
dentifikation bei Asynchron-
motoren

Die elektrischen Daten des Motors sowie die zugehdrige optimale Regler-
einstellung kénnen auf zwei verschiedene Wege eingestellt werden:
1. Motordatenbank

Fur Motoren der Fa. LTi DRIVES steht Ihnen eine Datenbank mit den
Einstellungen aller Motoren zur Verfligung.

2. Motoridentifikation fir Asynchronmotoren mit CDB3000

Fir unbekannte Motoren ist die Motoridentifikation anhand von
Typenschilddaten mit dem DRIVEMANAGER moglich.
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Motor und Geber =

Matar | Geber I Motarschutz I Bremse I
Aktueller Motor:
Typenbezeichnung Motor:
IMy_Motor
Heuen Motor aus Datenbank wahlen:

Motorauswahl |

Heuen Motor aus Typenschilddaten identifizieren:

Matordentifik ation |

Bild 6.35 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 Motortragheitsmoment ist.

* Der Lageregler wurde fiir eine elastische Ankopplung der Mechanik
ausgelegt.

e Optimierungen sind geman Kapitel 6.3 - "Motorregelung" durchzu-
fuhren.

Motordatenbank

Falls die Daten des verwendeten Motors in einer Datenbank des
DRIVEMANAGERS vorliegen, kdnnen diese Uber die Option ,Motorauswahl*
gewahlt und in das Gerét Ubertragen werden.

Flr Motoren der Fa. LTi DRIVES steht lhnen eine Datenbank mit den Ein-
stellungen aller Motoren (ohne Geberinformationen) zur Verfigung.
Durch Verwendung des richtigen Motordatensatzes ist sichergestellt,

* dass die elektrischen Daten des Motors richtig parametriert sind,

* dass der Motorschutz des Motors (Karteikarte ,Motorschutz“) korrekt
eingestellt ist und

¢ dass die Regelkreise des Antriebs voreingestellt werden.
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Motordatenbénke fir Motoren der Fa. LTi DRIVES sind nicht Bestandteil
des DRIVEMANAGERS bzw. dessen Installation. Die Motordatenbénke sind
separat auf der DRIVEMANAGER-Installations-CD-ROM abgelegt und kdn-
nen 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-Ver-
zeichnis.

Wird ein Motordatensatz auf einem Datentrdger (Diskette, CD-ROM)
geliefert, so ist dieser Uber den Button ,Anderes Verzeichnis“ direkt lad-
bar.

Achtung: Bei der Wahl der Motordaten aus der Datenbank muss
sichergestellt sein, dass die Nenndaten und die Beschaltung
fur die Anwendung tbereinstimmen. Dies gilt insbesondere
fur Nennspannung, Drehzahl und Frequenz.

Motoridentifikation fiir Asynchronmotoren mit CDB3000:

Liegen die Motordaten fir den Motor nicht vor, so kann der Motor mit Hilfe
der ,Motoridentifikation” 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 Umrichterleistung entspricht.

Hinweis: Bei der Motoridentifikation sollte die Synchrondrehzahl ein-
gegeben 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.
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Fir die Motoridentifikation sind die Nenndaten des Motors in der Maske,

Bild 6.36, vorzugeben.

x
1. Nennspannung Typenbezeichnung Motor:
230, W I Testmatar
2. Mennstrom
|_1 .82 A Massentragheitsmoment des Motors
bekannt?
3. Menndrehzahl
|_1 F0____ Vmin & Ja |_D.000832_ kar?
4. Mennfrequenz " Nein
) Hz
& 5 Nennlsistung
| 037 K
. Nenndrehmaoment
|_2.5?SDD?_ Mm Motorparameter anzeigen ... |
ok | Identifikation starten {Bbbrechen | Ubernehmen |
Bild 6.36  Motoridentifikation
Einstellung der Motordaten:

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit Parameter
Typenbezeichnung ) ) ) 839_MONAM
Motor max. 25 Zeichen (MOT)

155_MOVNM
1. Nennspannung 0...1000 230 v (_MOT)
158_MOCNM
2. Nennstrom 0.1..64 2.95 A (_MOT)
. 157_MOSNM
3. Nenndrehzahl 0... 100000 1500 1/min (MOT)
156_MOFN
4. Nennfrequenz 0.1...1600 50 Hz (_MOT)
. 154_MOPNM
5. Nennleistung 0.02 ... 1000000 0.57 kw (_MOT)
6. Nenndrehmoment
(nur bei Synchron-Ser- 0.001 ... 5000 41 Nm 852_MOMNM
(_MQT)
vomotoren)
Tabelle 6.34  Parameter zur Einstellung der Motordaten

Das Massentragheitsmoment des Motors ist furr die Einstellung des Dreh-

zahlreglers relevant.
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Ist das Tragheitsmoment des Motors bekannt, so empfiehlt es sich, die-
ses vor dem Start der Motoridentifikation einzugeben. Die Reglerparame-
ter werden darauf angepasst.

LUST

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit Parameter
Trégheitsmoment des Motors 0..100 0 kgm? 16[():““:8#;\‘“"
Ist das Massentragheitsmoment unbekannt, ist ,Nein“ zu wéhlen. Als
Massentragheitsmoment wird eine ,0“ eingetragen (160-MOJNM=0).
Anhand der Motordaten wir dann ein auf einen IEC-Normmotor passen-
des Massentragheitsmoment bestimmt. Das Massentragheitsmoment
des Motors ist abhé&ngig von der Polpaarzahl und des damit verbundenen
Rotoraufbaus. Die im Positionerregler hinterlegten Massentragheitsmo-
mente von Drehstromnormmotoren mit Kéfiglaufer (nach DIN VDE 0530,
1000 min*, 6-polig, 50 Hz und eigenbeliiftet) sind in Tabelle 6.53 darge-
stellt.
Leistung P [kW] Massentragheitsmoment Jy; [kgm?]

0,09 0,00031

0,12 0,00042

0,18 0,00042

0,25 0,0012

0,37 0,0022

0,55 0,0028

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

1 0,127

13 0,168

15 0,192

20 0,281

22 0,324

30 0,736
Tabelle 6.35  Grundwerte fiir das Massentrdgheitsmoment bezogen auf

einen sechspoligen IEC-Normmotor
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Leistung P [kW] Massentragheitsmoment Jy,; [kgm?]
37 1,01
45 148
55 1,78
75 2,36
90 3,08

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

Identifikation durchfiihren Vor Betatigung des Buttons ,ldentifikation starten“ muss der ENPO des
Gerétes gesetzt sein.

geschlossen sein.

Schitze sind dementsprechend nur wahrend der Selbstein-
stellungsphase zu Uberbricken.

Wird die Aussteuerung des Motorschitzes Uber den Positio-
nierregler durch die Funktion ENMO realisiert, so wird das
Motorschutz automatisch wahrend der Identifikation
geschlossen.

@ Hinweis: Waéhrend der Selbsteinstellung muss der Motorstromkreis

Der Positionierregler misst in den Schritten ,Frequenzganganalyse® und
sMessung der Induktivitats-Kennlinie“ den Motor aus und bestimmt die
Widerstédnde und die Induktivitaten. In der anschlieBenden Arbeitspunkt-
berechnung wird der Fluss so angepasst, dass die Nenndrehzabhl erreich-
bar ist und das Nenndrehmoment (definiert Uber die Nennleistung) 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 Nenndrehmoment wird automatisch reduziert. Zum
Schluss werden die Regelkreise voreingestellt.

Nach erfolgreicher Motoridentifikation werden die berechneten Motorpa-
rameter unter der Funktion ,Motorparameter anzeigen® dargestellt.
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Achtung: Die Motorparameter dirfen nur von qualifiziertem Personal
geandert werden. Bei falscher Einstellung kann der Motor
ungewollt loslaufen (,durchgehen®).

Motorparameter =
Typenbezeichnung Motor:
IMy_Motor
Standernwiderstand Strevindukbivitat
jo7zzs 0 Ohm | ooesesz___ M
Fiotonwiderstand
120 %
|_s.539543 Ohm X
100%
Hauptinduktivitat bei Mennflul
0295161 H |_0.44044 Ws
Abbrechen Ubemetmen
Bild 6.37  Motorparameter
DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit | Parameter
. ) 842_MOR_S
Sténderwiderstand 0.0...500.0 6.0 Q (_MOT)
) - 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 Rotorwider-
stand 0 837_MORRF
(120% fiir Rotorwiderstand bei 20... 300 100 t (_MaQT)
warmen Motor empfohlen)

Hauptinduktivitéat
(nur Anzeige, wird aus Nenn- 850_MOL_M
fluss und Magnetisierungkennli- 0.0...10000 01 H (_MOT)
nie berechnet)
840_MOFNM
Nennfluss 0.0...100.0 0.358 Vs (_MOT)
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6.4.2 Geber

]

Projektierung mit einem Enco-
der

6 Allgemeine Softwarefunktionen

Funktion Wirkung

* Einstellung der Geber e Ermittlung der Rotorlage des

« Auswertung von bis zu zwei Motors
Gebern e Ermittlung der Bewegung der
angeschlossenen Mechanik

Fir den geregelten Betrieb des Antriebs ist der Einsatz eines Encoders
erforderlich. Die Konfiguration erfolgt mittels der Karteikarte ,Geber".

Hinweis: Dieses Kapitel beschreibt ausschlieB3lich die Einstellung der
Geber. Die Spezifikation und Zulassigkeit der Encoder sowie
deren Schnittstellen und Anschlisse sind in der jeweiligen
Positionierregler-Betriebsanleitung beschrieben.

Arten der Projektierung

A
4
- <E

—_

\Y
’l
Bild 6.38  Projektierung mit einem Encoder

Zwei verschiedene Anbauvarianten sind méglich:

* Anbau Encoder E1 am Motor
- Invertierung der Drehrichtung durch Ubersetzungsverhéltnis n1/
n2 = -1/1 méglich
* Anbau Encoder E1 an der Mechanik bzw. Getriebe-Abtriebswelle
(gestrichelter Encoder E1 in Bild 6.38)

- Voraussetzung ist ein festes Ubersetzungsverhéltnis n1/n2 zwi-
schen An- und Abtrieb, n1/n2 muss parametriert werden.

— Mindestens 7 bit Lageauflésung (128 Impulse) bezogen auf eine
Umdrehung der Motowelle sind flr ausreichende Drehfeldbil-
dung erforderlich.

Beispiel:
Geber mit 2048 Impulsen/Umdrehung, n1/n2 = 10
=> 204,8 Impulsen/Umdrehung bez. auf Motorwelle (> 7 bit)

=> o.k.
| DE
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Projektierung mit zwei Enco-
demn

Zuléssige Geber

A

6 Allgemeine Softwarefunktionen

Zur Kompensation von Ungenauigkeiten der Mechanik (Lose, Spiel) oder
zur genauen Ermittlung der Absolutlage der bewegten Mechanik zur
Positionierung ohne Referenzfahrt kann ein zweiter Encoder E2 direkt an
der Mechanik angebaut werden.

DRIVE
position speed

i

E2

Bild 6.39  Projektierung mit zwei Encodern

e Encoder 1 am Motor zur Drehzahlregelung und Kommutierung.

* Encoder 2 an der Mechanik bzw. Getriebe-Abtriebswelle zur Lagere-
gelung.
Das Ubersetzungsverhaltnis n1/n2 muss parametriert werden.

Geber fiir CDB3000
Folgende Geber werden vom CDB3000 ausgewertet:

Gebertyp Anschluss am CDB3000
TTL-Inkrementalgeber (TTL) X7
SSI-Absolutwertgeber (SSI) X7

X2 (Steuerklemme)
HTL-Inkrementalgeber (HTL) Pin 12, I1SD03, B+
Pin 11, I1SD02, A+

Zuléssige Geber mit den zugehdrigen Anschlussspezifikationen, siehe Tabelle 2.14

Tabelle 6.36  Zuldssige Geber am CDB3000

Achtung: Die Konfiguration der Geber verwendet die gleichen Parame-
ter wie die Konfiguration des Leitgebereingangs (siehe Kapi-
tel 6.2.4), da die Hardware-Schnittstellen identisch sind. Ein
Verandern der Geberparametrierung beeinflusst daher
unmittelbar die Konfiguration des Leitgebers.
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Auswahl der Geberkonfigura- Zu Beginn wird die Geberkonfiguration festgelegt.

tion
x|

Motor  Geber | Motarschutz I Bremse I

der Drehgeb inati

TT_TT [2] = TTL-Motor- und Lagegeber j

USER (0] = Benutzerdefiniert [z. B. Leitgeber)
HT _HT [1] = HTL-totar- und Lagegeber
1T TT [2] = TTL-Motar- und Lagegeber
HT_5I[3] = HTL-Moatargeber, 551-Lagegeber
SI_SI1[4] = 55I-Motor- und Lagegeber

HT_TT (5] = HTL-Motorggbelr, TTL-Lagegeber

Bild 6.40  Geberkonfiguration beim CDB3000

Je nach Auswahl der Drehgeberkombination, kénnen folgende Einstellun-
gen vorgenommen werden:

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit Parameter
Auswahl der Drehgeberkom- 430_ECTYP
binationen USER ... HT_TT | TT_TT (ENC)

SO [con BUS | Einstellung Funktion

E1 E2

Benutzerdefiniert
0 USER (Wird vom Antrieb gesetzt, wenn z. B.

Leitgeber parametriert wurde)

HTL - 1 HT_HT HTL-Motor- und Lagegeber

TTL - 2 TT_TT TTL-Motor- und Lagegeber

SSI - 4 SI_SI SSI-Motor- und Lagegeber

WL SSI 3 HT_SI HTL-Motorgeber, SSI-Lagegeber

TTL 5 HT_TT HTL-Motorgeber, TTL-Lagegeber
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Gebereinstellungen Fir jede Geberkombination wird eine spezielle Funktionsmaske ange-
zeigt.
HTL-Motorgeber:
[iLaictenundilacsgebery Eingéinge an X2 auf Encoder setzen:
Strichzahl 1024 15D |ENC[3?]=HTL—Drehgebe| (0: 15001, A \SDDZ,E.ISDtj
15002 IENE[S?]:HTL-DrehgeheI [0:15D01, A: 15002, B: 15DC 7
Wenn Geber nicht auf Welle montiert: 18003 [ENC [37) = HTL Drehgeber (0: 1SD01. &; 15002, B: 1500 =]
l‘— Strichzahl: 1024
[bersetzungsverhiltnis: —_— 3
- l.‘— =51 Baos0cbor Multiturr Singletum
- Bitanzah B E
S51-Kanfiguration
(bersetzungsverhalnis bezogen 1
auf die Motorwelle:
1

Bild 6.41  Auswahl spezieller Funktionsmasken zur Geberkonfiguration

Bei HTL-Gebern sind folgende Parameter einzustellen:

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit Parameter
. 482_ECLN2
Strichzahl (HTL-Encoder) 32...8192 1024 - (ENC)

Ubersetzungverhltnis n1/n2
(falls Encoder nicht auf Motorwelle montiert ist n2/n1)

" 480_ECNO2

n1 (Z&hler) -32768 ... 32767 1 (_ENC)
481_ECDE2

n2 (Nenner) 1...65535 1 (ENO)

Desweiteren mussen die digitalen Eingange fiir den Geberanschluss kon-
figuriert werden. Der Anschluss der Spursignale A an ISD02 und B an
ISDO03 ist verpflichtend. Ein Anschluss eines Nullimpulses an ISDO1 ist
optional méglich.

Bei TTL oder SSI-Gebern sind folgende Parameter einzustellen:

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit Parameter

. 432_ECLN1
Strichzahl (TTL-Encoder) 32...8192 1024 - (ENC)

Bitanzahl Multiturn 0. 16 12 ) 448_SSIMU
(SSI-Encoder) (_ENC)

Bitanzahl Singleturn 0. 20 13 ) 447_SSISI
(SSI-Encoder) (_ENC)

Ubersetzungverhltnis n1/n2 (falls Encoder nicht auf Motorwelle montiert ist n2/n1)
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Zuléssige Geber

Sinus / Cosinus - Geber
(Uss = 4,5V / fyren, <1 kH2)

6 Allgemeine Softwarefunktionen

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit Parameter
. 435_ECNO1

n1 (Zéhler) -32768 ... 32767 1 (_ENC)
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 Einstellun-
gen unter dem Button ,SSI-Konfiguration® sind fir spezielle
SSI-Encoder vorbehalten. Solche Encoder dirfen nur nach
ausdricklicher Freigabe durch die Fa. LTi DRIVES eingesetzt
werden!

Geber fiir CDE3000/CDF3000
Folgende Geber werden vom CDE3000/CDF3000 ausgewertet:

Gebertyp Anschluss am CDE3000 Anschluss am CDF3000
TTL-Inkrementalgeber (TTL) X7 X6
SSI-Absolutwertgeber (SSI) X7 X6

Resolver X6 X6

SinCos siehe unten
Zuléssige Geber mit den zugehdrigen Anschlussspezifikationen sind in der Betriebsanleitung
zum CDE/CDB3000 und CDF3000 spezifiziert!

Tabelle 6.37  Zuldssige Geber am CDE3000/CDF3000

Mit dem Parameter 437 CFX6 kann der Resolver-Eingang so eingestellt
werden, dass ein SinCos-Geber ausgewertet werden kann. Die Nutzung
dieser Einstellung wird nur in Verbindung mit einem linear magnetoresisti-
ven MafBstab mit einer Polteilung > 1mm empfohlen. Die Verfahrge-
schwindigkeit darf 1m/s nicht Gberschreiten.

Bei dem Einsatz eines solchen Gebers mit Uss = 1V (Resolver 4,5V)
reduziert sich die Auflésung von 12 Bit auf 10 Bit.

Nach dem Parametrieren der Schnittstelle muss der Regler neu initiali-
siert werden. Die Resolver-Erregung ist dann abgeschaltet. (Vorausset-

zung Hardwarestand 2007).

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit Parameter
Konfiguration der Eingangs- ) ) 437_CFX6
Kemme X6 RES - SINCOS RES (_ENC)
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A

Achtung:

Die Konfiguration der TTL- oder SSI-Geber verwendet die
gleichen Parameter wie die Konfiguration des Leitgeberein-
gangs (siehe Kapitel 6.2.4), da die Hardware-Schnittstellen
identisch sind. Ein Verdndern der Geberparametrierung
beeinflusst daher unmittelbar die Konfiguration des Leitge-

Auswahl der Geberkonfigura-
tion

bers.

Zu Beginn wird die Geberkonfiguration festgelegt.

Motor und Geber

Motor  Geber | Motarschutz I Bremse I

nz
Encoder
Motor

der Drehgeb inati

IHS_HS [1] = Resolver-Motorgeber, Resolver-Lagegeber
I

(RS HS [1]=

S1_5l [2] SSI .

F5_51[3] = Resolver- Motorgeber S5 Lagegeber
TT_ 1T [4] = TTL-Matorgeber, TTL-Lagegeber
.HS TT (5] = ResalverMotorgeber, TTL-Lagegeber

Bild 6.42  Geberkonfiguration beim CDE3000/CDF3000

Je nach Auswahl der Drehgeberkombination, kénnen folgende Einstellun-
gen vorgenommen werden:

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit Parameter
Auswabhl der Drehgeberkom- 430_ECTYP
binationen USER...RS_TT RS_RS - (_ENC)

SHcOUCI[gEncoey BUS | Einstellung Funktion
E1 E2
Benutzerdefiniert
0 USER (Wird vom Antrieb gesetzt, wenn z. B.
Leitgeber parametriert wurde)
Resolver - 1 RS_RS Resolver-Motor- und Lagegeber
SSI - 2 SI_SI SSI-Motor- und Lagegeber
TTL - 4 TT_TT TTL-Motor- und Lagegeber
SSI 3 HT_SI Resolver-Motorgeber, SSI-Lagegeber
Resolver
TTL 5 HT_TT Resolver-Motorgeber, TTL-Lagegeber
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Gebereinstellungen Fir jede Geberkombination wird eine spezielle Funktionsmaske ange-
zeigt.

Resolver- Motor- und Lagegeber (E1, E2):

Polpaarzahl Resolver K
Encoder Difset 0000H
Encoder-Offset smitteln

Spursignalkonektur (FPOC) [ OFF (0] = £usgeschalet =l

Resolver-Motorgeber (E1):

Polpaarzahl Rssolver K

Encader Offset 000H Dffset ermiteln
Spusignalkeniektur (GFOC]  [OFF (0] = Ausgeschalet |
SSl-Lagegeber (E2):
Mulitum Singletum
Bitanzahi: 2 E 551-Koniiguralion ...

ilbersetzungsverhiitnis:

nl 1
n2 1

Bild 6.43  Auswahl spezieller Funktionsmasken zur Geberkonfiguration

Bei Resolvern sind folgende Parameter einzustellen:

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit Parameter
433_ECNPP
Polpaarzahl Resolver 1..80 1 - (ENC)

Encoder-Offset

(siehe auch "Automatische . 434_ECOFF
Bestimmung des Encoder- 0000n ... FFFFh 0000n (_ENC)
Offsets")

Spursignalkorrektur (GPOC)

(siehe auch "Spursignalkor- OFF ... RESET OFF 68?_—5580'\‘
rektur GPOC")

Automatische Bestimmung des

Encoder-0ffsets . :
Zur Kommutierung von permanentmagneterregten Synchronmotoren ist

Encoder-Offsst emitteln | vor dem Start der Regelung die Polradlage erforderlich. Die Ermittlung
erfolgt daher Uber absolute Messsysteme, wie z. B. Resolver. Der Bezug
zwischen der Nullposition des absoluten Messsystems und der Polrad-
lage muss dabei bekannt sein. Ein eventueller Versatz zwischen Polrad-
und Encoder-Nulllage wird als Encoder-Offset bezeichnet.

Flr Servomotoren der Fa. LTi DRIVES ist sichergestellt, dass der Enco-
der-Offset stets konstant (in der Regel Oh) ist. Er ist in den entsprechen-
den Motor-Datensétzen eingestellt. | DE
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Spursignalkorrektur GPOC
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Achtung: Zur Ermittlung des Encoder-Offsets wird der Motor bestromt.
Dabei sind Drehbewegungen mdglich.

Bei unbekanntem Encoder-Offset kann dieser mit Hilfe des DRIVEMANA-
GERS ermittelt werden. Dazu ist der Button ,Encoder-Offset ermitteln“ zu
betétigen.

Resolver weisen systematische Fehler auf, die sich in der gemessenen
Lage und in der daraus berechneten Drehzahl widerspiegeln. Dominante
Fehler der Drehgeber sind hierbei Verstarkungs- und Phasenfehler sowie
Offset-Anteile der Spursignale.

Zu diesem Zweck wurde die ,Gain-Phase-Offset-Correction (GPOC) ent-
wickelt. Dieses patentierte Verfahren bewertet die Amplitude des durch
die Spursignale beschriebenen komplexen Zeigers mit speziellen Korrela-
tionsmethoden. Die dominanten Fehler lassen sich somit sehr genau und
unbeeinflusst durch weitere Geberfehler bestimmen und anschlieBend
korrigieren.

BUS L Funktion der Spursignalkorrektur
DRIVEMANAGER

0 OFF Spursignalkorrektur ist ausgeschaltet.
Die Spursignale werden mit festen Werten korrigiert.

1 ON Diese Werte kdnnen mit den ADAPT-Modus durch die GPOC ermit-
telt werden und im Positionierregler gespeichert werden.
Die optimalen Korrekturwerte werden online mit der GPOC ermit-
telt.
Die Adaption ist bei geringen Drehzahlen abgeschaltet, um ein

9 ADAPT 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.

Die Korrekturparameter werden auf Werkeinstellung zuriickge-

3 RESET setzt. RESET wird nicht als Zustand eingestellt, sondern Idsst den
aktuellen Zustand unveréndert.

Tabelle 6.38  Parametereinstellungen 685-ECCON der Spursignalkorrektur
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Bei TTL oder SSI-Gebern sind folgende Parameter einzustellen:

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit Parameter
. 432_ECLN1
Strichzahl (TTL-Encoder) 32...8192 1024 - (ENC)
Bitanzahl Multiturn 0. 16 12 ) 448_SSIMU
(SSI-Encoder) (_ENC)
Bitanzahl Singleturn 0. 20 13 ) 447_SSISI
(SSI-Encoder) (_ENC)
Ubersetzungverhltnis n2/n1 )
(n2/n1 falls Encoder nicht auf Motorwelle montiert ist.)
. 435_ECNO1
n1 (Z&hler) -32768 ... 32767 1 (_ENC)
436_ECDE1
n2 (Nenner) 1...65535 1 (_ENC)

Tabelle 6.39  Parametereinstellung bei TTL / SSI-Gebern

Betriebsanleitung verwendet werden.

Q Achtung: Es dirfen nur SSI-Absolutwertgeber It. Spezifikation in der

werden!

Die Einstellung der Bitanzahl sowie die weiteren Einstellun-
gen unter dem Button ,SSI-Konfiguration® sind fir spezielle
SSI-Encoder vorbehalten. Solche Encoder dirfen nur nach
ausdricklicher Freigabe durch die Fa. LTi DRIVES eingesetzt
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Funktion Wirkung
e Abschaltung mit einer Fehlermel-
T dung E-OTM, wenn die Motortempe-
‘ﬁL PTC ratur den Grenzwert berschreitet.
. ¢ Die Positionierregler kbnnen bei Ein-
*  Uberwachung der Motortemperatur satz eines linearen Temperaturfiih-
durch Ter?pe_raturfuhler bzw. tempe- lers eine Warnmeldung bei
raturab-hangige Schalter. definierter Temperatur ausgeben.
e Abschaltung mit einer Fehlermel-
| dung ab E-OLM, wenn der aufinte-
ﬁ [xt grierte Stromzeitwert den Grenzwert
t liberschreitet.
9 i e Die Positionierregler kdnnen eine
* Ixt-Uberwachung. Warnmeldung bei einem definierten
Diese Funktion ersetzt einen Motor- Wert des xt-Motorschutz-Integra-
schutzschalter.
tors ausgeben.
-‘@ :]MARB1N4_BR1

Geber:
TTL-hdatorgeber,
TTL-Lagegeber

Motortemperatur-Uberwachung

Motor und Geber

Matar I Geber  Motorschutz | Bremse I

Temperaturiiberwachung:

I OFF (0] = Keine Temperaturiiberwachung j
b aximaltemperatur 150 “C
[Mur KT'24)

Bild 6.44  Uberwachung der Motortemperatur durch Temperaturfihler bzw.
temperaturabhdngige Schalter.

DRIVEMANAGER Wertebereich | WE |Einheit| Parameter
Temperaturiiberwachung 330_MOPTC
(Art der Motortemperaturiiberwachung) OFF ... KTY OFF (_MaT)
Maximaltemperatur o 334_MOTMX
(Nur fiir linearen PTC (KTY84-130)) 10...250 150 ¢ (_MaOT)
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Spezifikation des Temperatur-
fiihleranschlusses X3
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Einstellungen fir Parameter MOPTC:

BUS DRIVEMANAGER Funktion
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
41 PTC1 44081/44082)

- empfohlen fiir ,Einzel-PTC* -

Tabelle 6.40  Einstellungen fir die Art der Motor-PTC-Auswertung MOPTC

X3 Spezifikation:
* Messbereich max. 12V
Ty * Messbereich 100 €2- 15 kQ
o e Kurzschlusserkennung 18 Qbis 100 Q
e Zykluszeit 5 ms
Erlduterungen

* Folgende Temperaturfihler kbnnen ausgewertet werden:

— linearer PTC (KTY 84-130, Toleranzband gelb)
—  Schwellwert PTC (nach DIN 44081, DIN 44082)
— temperaturabhangiger Schalter (Klixon)

* Der Positionierregler schaltet den Motor mit Fehlermeldung E-OTM
ab, wenn die Temperatur einen Grenzwert Uberschreitet. Die Reak-
tion auf den Fehler ,Ubertemperatur Motor* ist parametrierbar.
(siehe Kapitel 6.9.1).

* Bei ,KTY84 -130“-Auswertung wird die aktuelle Motortemperatur im
Istwertmen( (Button ,Istwerte“) angezeigt.

* Bei KTY84 -130“Auswertung ist eine Warnschelle ,Motortempera-
tur“ zur Signalisierung einer bevorstehenden Ubertemperaturab-
schaltung einstellbar (siehe Kapitel 6.9.2).

¢ Bei Auswertung mittels KTY84-130 kann der Grenzwert durch Para-
meter 334-MOTMX ,Maximaltemperatur” eingestellt weren.
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Motorstrom-I?xt-Uberwachung

Die Ixt-Uberwachung schiitzt den Motor im gesamten Drehzahlbereich
vor Uberhitzung.

Dies ist vor allem wichtig bei eigenbellfteten Motoren. Bei langerem
Betrieb von IEC-Asynchron-Normmotoren mit kleiner Drehzahl reicht die
Kuhlung durch den Lufter und das Geh&use nicht aus. Daher ist fur
eigenbeliftete Asynchronmotoren eine Reduktion des maximal zuldssi-
gen Dauerstroms in Abhangigkeit von der Drehfrequenz notwendig. Die
Drehfrequenz wird aus der Istdrehzahl des Motors berechnet.

Bei korrekter Einstellung ersetzt diese Funktion einen Motorschutzschal-
ter. Uber Stutzpunkte l&sst sich die Kennlinie den Betriebsbedingungen

anpassen.
x
2 Matar I Geber  Motorschutz | Bremse I
[}
Temperaturiiberwachung:
IDFF [0] = Keine Temperaturibenwachung j
b aximaltemperatur 150 “C
[Mur KT'24)
Pt - Uberwach
Zulidssiger Dauerstrom: [J;]
tatarnennstram [IN] 100 - P
Maotormennfrequenz [fH] I_ED._ Hz o
1. Stromstiitzpunkt [1a] 100 &
2. Stromstiitzpunkt [Ib] 100 % e
2 F i I .
requenzstiitzpunkt [fb] _ B0_ Hz 0
fy, fry FHZ] =
Abschaltpunkt:
180 EIN fiir 120, &
Fehlereaktionen ... | Wwamschwellen ...
Bild 6.45  Pxt-Uberwachung
DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich | WE |Einheit| Parameter
Zulassiger Dauerstrom
Motornennstrom (1) fiir
() ., | 335_MOPCN
Motornennstrom Motorschutz (bezogen auf den 0...1000 100 % (_MOT)
Motornennstrom)
Motornennfrequenz (fy) 336_MOPFN
Motornennfrequenz ) 0.1...1000 50 Hz i
a fiir Motorschutz (MaT)
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DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich | WE [Einheit| Parameter
) 1. Stromstutzpu.nlft (1) der 332 MOPCA
1. Stromstiitzpunkt Motorschutzkennlinie (bezogen 0...1000 100 % (_MOT)
auf den max. Kennlinienstrom)
2. Stromstiitzpunkt (I,) der
. 331_MOPCB
2. Stromstiitzpunkt Motorschutzkennlinie (bezogen 0...1000 100 % (__M on
auf den max. Kennlinienstrom)
. 2. Frequenz-Stiitzpunkt (fy) der 333_MOPFB
2. F k 0.1...1000 50 H T
requenzstiitzpunkt Motorschutzkennlinie ‘ (_maT)
Abschaltpunkt (Strom-Zeit-Fléche, Integrator-Maximalwert)
Uberlastfaktor (bezogen auf den 0 352_MOPCM
N Motornennstrom) 0...1000 150 & (_MOT)
) Uberlastzeit 353_MOPCT
flirxs Maximalzeit fiir Maximalstrom | ° 800 120 1 s (_MOT)
Motorschutzkennlinie in der
Werkeinstellung T
1 [%] @
Iy = 335-MOPCN
fy = 336-MOPFN
f[Hz] —>
fN
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Bild 6.46  Einstellung der Motorschutzkennlinie in der Werkeinstellung
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A
1 [%]
WE
/V
In Iy = 335-MOPCN
A== fy = 336-MOPFN
b
/ I, = 331-MOPCB
fp = 333-MOPFB
la = 332-MOPCA
la WE = Werkeinstellung
0

f, fy f[Hz] —>

Bild 6.47  Kennlinienanpassung durch Stiitzstellen unterhalb der Nennfre-
quenz fy fir z. B. IEC-Asynchron-Normmotoren.

Erlduterungen zur Einstellung der Motorschutzkennlinie

e Zum Schutz des Motors sollte als Faustregel die Motorschutzkennli-
nie bzw. der Betrieb des IEC-Asynchron-Normmotors folgenden
Grenzwerten entsprechen:

Frequenz (Hz) Motornennstrom (%)
0 30 (1)
25 (f,) 80 (I,
50 (fy) 100 (ly)
Abschaltpunkt nach VDE0530 bei 150 % x Iy fiir 120 s

Fir Servomotoren empfiehlt sich die Einstellung einer konstanten
Kennlinie.
Die Angaben des Motorherstellers sind zu beachten.

¢ Der Abschaltpunkt definiert die zulédssige Strom-Zeit-Flache bis zur
Abschaltung Fur IEC-Asynchron-Normmotoren ist der Abschaltpunkt
nach VDEO0530 bei 150 % des Motornennstroms firr 120 s festgelegt.
Fir Servomotoren sind die Angaben des Motorherstellers zu beach-
ten.
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Erlduterungen zur Funktionsweise der Motorschutzkennlinie

Befindet sich der Stromwert bei einer Frequenz unterhalb der Kennli-
nie, so ist der Motor in einem sicheren Betriebspunkt.
Befindet sich der Stromwert bei einer Frequenz oberhalb der Kennli-
nie, so wird der Motor iberlastet. Der I°xt-Integrator wird aktiv. Die
Integration erfolgt stets mit dem Quadrat des Motorstromes nach der
Gleichung:

t

2 2 2 N
"t = j (|M0t_|grenz)dt fur 0 < 1Pt < Iztmax
0

Der I?xt-Integrator startet bei 110% des Stromgrenzwertes der
Motorschutzkennlinie.

Iy )
100% = 100%

I(f) resultiert aus der Motorschutzkennlinie mit Iy, 1, l, f, und Fy:

I = 1,1 x Motornennstrom(MOCNM) x

grenz

Bedingung ‘;’:’cg':;‘ Berechnung I(f)
Ib B Ia
|fist| <fy 1 I(f) = T x f+1,
=1y
fy Slfist| <fy 2 I(f) = =t x (F=fy) + 1y
fy < |fist| 3 I(f) =1y

Der Grenzwert des Integrators ist definiert durch einen zulassigen
Uberstrom

(Uberlastfaktor(MOPCM)
100%
Dieser Wert gilt jedoch nur fur den Nennpunkt. Falls die Motorschutz-

kennlinie parametriert wurde, gilt fir andere Frequenzen der zulés-
sige Uberstrom fiir die Uberlastzeit MOPCT:

2 .
X Motornennstrom(MOCNM)) x Uberlastzeit (MOPCT)

Imax(F)=

Motornennstrom(MOCNM)

2 1(f)? - 100%>
100%

JUberIastfaktor(MOPCM )41 :
100%
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Die Positionierregler schalten den Motor mit Fehlermeldung E-OLM
ab, wenn der aufintegrierte Stromzeitwert den motorabhéngig einzu-
stellenden Grenzwert uberschreitet. Die Reaktion auf den Fehler ,Ixt
Abschaltung Motor* ist parametrierbar. (siehe Kapitel 6.9.1). Diese
Funktion ersetzt einen Motorschutzschalter.

Eine Warnschwelle ,Motorschutz" ist prozentual vom Integrator-
Maximalwert zur Signalisierung einer bevorstehenden Abschaltung
einstellbar (siehe Kapitel 6.9.2).

Motorschutzméglichkeiten

A B C D C+D
T Motorschutzschal- | Thermistorschutz- | Motor-PTC Uber- | Softwarefunktion | Mowor-PTC Uber-
Uberlastart 1) . wachung und
ter (z. B. PKZM) relais wachung Motorschutz Motorschutz
Uberlast im Dauer- ° ° Y ® °
betrieb 2
Schweranlauf 9 [ © © o [ )
Blockierung 2 [ ] [ L L [
Blockierung % [ © © o (]
Umgebungstempe- O . . O .
ratur >50°C ?
Behinderung der O ‘ . O .
Kiihlung 2
Umrichterbetrieb O () ) O o
<50 Hz
Kein Schutz Bedingter Schutz Voller Schutz
1) Betrieb in der Motorleitung zwischen Postitonierregler und Motor nicht zuléssig
2) Regler und Motor haben die gleiche LeistungsgroBe (1:1)
3) Der Regler ist mindestens viermal gréBer als der Motor (4:1)

Tabelle 6.41

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Motorschutzméglichkeiten

Uberpriifung der Motorphasen U, V und W

Mit dem Parameter 888_MPCHK lasst sich die Funktion Motorphasen-
check aktivieren. Dadurch wird nach jeder Reglerinitialisierung eine Uber-
prifung der Motorphasen U, V, W durchgefiihrt. Steht die Einstellung des
Parameters auf ,OFF“ (Werkeinstellung) ist die Funktion deaktiviert.
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Die Phase U wird bei Erreichen von 1 % des Nennstroms Gberwacht, 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. Befin-
det sich die aktuelle Drehzahl auBerhalb des Stillstandsfensters, so wird
kein Motorphasencheck ausgefuhrt.

Wird ein Fehler festgestellt, so erscheint die Fehlermeldung ,Ausfall einer
Motorphase®.

Achtung: Waéhrend der maximal 10 ms dauernden Phasenprifung
kann eine nicht definierte Drehbewegung erfolgen.
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Die folgenden Softwarefunktionen werden sowohl bei den steuernden als
auch bei den regelnden Betriebsarten verwendet.

Funktion Wirkung
¢ Eine elektromechanische ¢ Die Haltebremse féllt ein,
Haltebremse kann grenz- wenn eine Drehzahlgrenze
wertabhangig angesteuert unterschritten wird.
werden

¢ Optional kann zeitgesteuert
das Liften bzw. das Einfal-
len der Haltebremse berick-
sichtigt werden.

Die Motorhaltebremse besitzt die zwei Modi BRK1 (nur fir U/f-Kennlinien-
steuerung) und BRK2.

Die Parametereinstellungen fir die Motorhaltebremse werden Uber die
Buttons ,,Ausgénge“ vorgenommen.

-‘E WARE1H4_BR1
]

tttiid
Bt Geber:
Ingange... | TTL-hktorgeber,

Auzgange... |

Motor und Geber

I ator I Geber I Motorschutz  Bremse |

Funktion "Motorbremse"
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2 Digial | Analog FOSAD | Digital UMSIAD | Vituel |
[}

0500 [BRKT [14] = Haltsbremsefurktion 1 =| | Optionen... |
IR R K 2 [15) = Haltebremsefunktion 2 Opticnen... |
0502 |5_RDY (25 = Gerdt initalisiert [ |

Motorhaltebremse BRK1

@ BRK1 Die Funktion ist nur fir die U/f-Kennliniensteuerung nutzbar. Fir eine
geregelte Variante ist die Funktion BRK2 zu wéahlen.

Das nachfolgende Bild stellt die Funktion der Motorhaltebremse innerhalb
des einstellbaren Drehzahlbereiches dar. Durch einen vom Funktionsse-
lektor eingestellten digitalen Ausgang kann die Bremse sollwertabhéangig
geldst werden.

T

f[Hz]
SBCW 4 — — — - 4---x ¢SBHYS
AR t—>
0
| L T S PV _
SBCCW 4 — — — SR ¥ R . S A issHys

BRK1' | i
0
|
/BRK1:)I I I I —

t[ms] —>

BRK1 digitaler Ausgang
Bild 6.48  Drehzahlbereiche der Haltebremse in Einstellung BRK1
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Optionen Ausgang - Motorhaltebremse [BRK1) E

Drehzahlgrenze:
Rechtslauf
Link.lauf

Einschaltpunkt:

Hystereze

I 0. 14min
I 0. 14min

I 1. 14min

Abbrechen | [Ubemetmen

Parameter flir Motorhaltebremse BRK1

DRIVEMANAGER Funktion Wertebereich | WE | Einheit | Parameter
R O e I g
oS | 0| 0 | e [
R e e R P

Tabelle 6.42

Parameter fiir Motorhaltebremse BRK1

Erlauterungen

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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* Die Drehzahlgrenze fir das Einfallen/Luften der Haltebremse kann
fur Rechts- bzw. Linkslauf unabhéngig voneinander eingestellt wer-
den. Die Schalthysterese ist zu beachten.

¢ Die Schaltpunkte fir die Motorhaltebremse BRK1 sind an den Soll-
wert gekoppelt.
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Motorhaltebremse BRK2 fiir den geregelten Betrieb

@N BRK2 Mit Auswahl der Bremsfunktionalitat BRK2 Uber einen digitalen Ausgang

wird die Funktionalitat aktiviert. Mittels getrennter Zeitglieder kann die
Zeit fur Luften oder Einfallen der Motorhaltebremse berticksichtigt wer-
den. Voraussetzung fir das Luften ist, dass ein Drehmomentaufbau még-

lich ist.
3 Optionen Ausgang - Motorhaltebremse [BRK2) E
| |

Einschaltpunkt:
Hystereze 10 1#min

Verzigerungszeiten:
Bremsze offnen - Sollwertvorgabe 100 ms
Bremse schliefen - Regelung aus 100 ms

Abbrechen | Qbemehmenl

Parameter fiir Motorhaltebremse BRK2

DRIVEMANAGER Funktion Wertebereich| WE | Einheit | Parameter
Hysterese - OHNE FUNKTION - 4 |315-SSHYS
1..32764 | 10 | min (_FEPROM)
Bremse 6ffnen- Verzdgerung der Soll-
Sollwertvorgabe wertvorgabe bei Motor- 316-TREF
bremse (Anzugszeit der 0...65535 | 100 ms (_FEPROM)
Bremse)
Bremse schlieBen - |Verzogerung der Deakti-
Regelung aus vierung der Regelung 317-TCTRL
bei Motorbremse (Abfal- 0..65535 1100 | ms (_FEPROM)
len der Bremse)

Tabelle 6.43  Parameter flir Motorhaltebremse BRK2

Erlduterungen

* Die Umparametrierung eines digitalen Ausgangs von oder auf Ein-
stellung BRK2 funktioniert nicht online. Zur Parametrierung muss die
Endstufe inaktiv sein.

¢ In Verbindung der Bremsenansteuerung BRK2 mit der Motorschutz-
steuerung ENMO wird das Zeitglied 247-TENMO ,Zeit zwischen
Motorschitz und aktiver Regelung“ vor, bzw. im Anschluss an die
Bremsenansteuerung ausgefuhrt.
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Zeitdiagramm der Motorhaltebremse BRK2

n [min"]T

1
START 0

POWER (‘)

BRK2 '
0

|
ol MPT

f

POWER Endstufe des Umrichters

BRK2 digitaler Ausgang

MPT Flussaufbauphase Motor (wird automatisch Uber Regelung erzeugt)
Nach erfolgtem Flussaufbau kann ein Drehmoment eingepragt
werden.

Bild 6.49  Funktion der Motorhaltebremse BRK2

Erlauterungen

+ Sollwert # 0 min™’
In der Startphase wird die Motorhaltebremse abhéngig vom Sollwert

geschaltet. Ist die aktuelle Sollwertvorgabe # 0 min™', so wird die
Aufmagnetisierungsphase zum Flussaufbau im Motor fir die Zeit
MPT ausgefiihrt. AnschlieBend wird der digitale Ausgang = BRK2
aktiv und das Zeitglied 316-TREF aktiviert. Die Zeit 316-TREF ist auf
die Anzugszeit der Bremse zu parametrieren. Nach Ablauf der Zeit
316-TREF sollte die Bremse geliftet sein und es wird auf den vorge-
gebenen Sollwert beschleunigt. Nach Ablauf der Zeit 316-TREF wird
die Funktionalitdt der Motorhaltebremse BRK2, die Meldung ,Soll-
wert erreicht” und die Stillstandserkennung vom Istwert des Rotors
bestimmt.

e Sollwert = 0 min™’

Befindet sich bei Sollwert = 0 min™! der Istwert im Parametrieren

»Sollwert erreicht Fenster” des Parameters 230-REF_R, so wird Still-
stand des Motors erkannt. Gleichzeitig mit der Sollwertvorgabe = 0

min"', wird das Zeitglied 317-TCTRL gestartet. Die Zeit 317-TCTRL
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ist auf die Abfallzeit der Bremse zu parametrieren. Nach Ablauf der
Zeit 317-TCTRL sollte die Bremse sicher eingefallen sein und die
Last halten. AbschlieBend wird die Endstufe gesperrt.

LUST

¢ Im Fehlerfall werden alle Ausgénge auf LOW gesetzt und die Motor-
haltebremse schlief3t.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 6-101




=

6 Allgemeine Softwarefunktionen

Motorhaltebremse BRK2 fiir Drehzahisteuerung "OpenLoop"

Mit Auswahl der Bremsfunktionalitdt BRK2 Uber einen digitalen Ausgang,
wird die Funktionalitat aktiviert.

Mittels getrennter Zeitglieder kann die Zeit fir Liften oder Einfallen der
Motorhaltebremse berticksichtigt werden. Die Schaltpunkte der Bremsen-
ansteuerung werden abhéngig vom Sollwert gesteuert. Der Momentauf-
bau ist durch den Betrieb mit Schlupfdrehzahl des Motors bei geschlos-

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

sener Motorhaltebremse mdéglich.

Optionen Ausgang - Motorhaltebremsze [BRE2 ﬂ

Drehzahlgrenze:

Rechtslauf 90. 14min
Link.lauf -90. 14min

Einschaltpunkt:

Hystereze l_‘l— 1#min
Verzigerungszeiten:

Bremsze offnen - Sollwertvorgabe 100 ms

Bremse schliefen - Regelung aus 100 ms

Ubemetmen |

Bild 6.50 Funktionsmaske Motorhaltebremse BRK2 fiir die Drehzahlsteue-

rung "OpenLoop”
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Parameter fiir Motorhaltebremse BRK2

DRIVEMANAGER Funktion Wertebereich | WE | Einheit | Parameter
Rechtslauf Drehzahlgrenze fiir Motor-
bremse (Rechtslauf) ermdg- 4 | 636_SSCW
licht Drehmomentaufbau mit 0...32764 | 90 | min (_VF)
Schlussdrehzahl
Linkslauf Drehzahlgrenze fiir Motor-
bremse (Linkslauf) ermég- | ) 4 | 637_8SCCW
licht Drehmomentaufbau mit 32764...0 | -90 | ‘min (_VF)
Schlussdrehzahl
Hysterese Drehzahlhysterese 4 |315-SSHYS
1...32764 1 min (oUT)
Bremse 6ff-  |Verzdogerung der Sollwert- 316-TREF
nen- Sollwert- | vorgabe bei Motorbremse 0..65535 [100 | ms [(OUT)
vorgabe (Anzugszeit der Bremse)
Bremse schlie- | Verzdgerung der Deaktivie- 317-TCTRL
Ben - Rege-  |rung der Regelung bei (oum
lung aus Motorbremse (Abfallen der 0...65535 | 100 ms
Bremse)

Tabelle 6.44 Parameter fiir Motorhaltebremse BRK2 bei Drehzahlsteue-

rung "OpenLoop”

Erlduterungen

Die Drehzahlgrenze bei Drehzahlsteuerung "OpenLoop"” fir das Ein-
fallen/Liften der Haltebremse kann fir Rechts- bzw. Linkslauf unab-
hangig voneinander eingestellt werden. Die Schalthysterese ist zu
beachten.

Die Drehzahlen fir Links- und Rechtslauf werden auf die Schlupf-
Drehzahl des Motors eingestellt.

Der Wert fir die Drehzahlhysterese fir die Motorbremse berechnet
sich aus der 0,5-fachen Schlupfdrehzahl des Motors.

Die Umparametrierung eines digitalen Ausgangs von oder auf Ein-
stellung BRK2 funktioniert nicht online. Zur Parametrierung muss die
Endstufe inaktiv sein.

In Verbindung der Bremsenansteuerung BRK2 mit der Motorschutz-
steuerung ENMO wird das Zeitglied 247-TENMO ,Zeit zwischen
Motorschutz und aktiver Regelung“ vor, bzw. im Anschluss an die
Bremsenansteuerung ausgefuhrt.
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Zeitdiagramm der Motorhaltebremse BRK2 bei Drehzahlsteue-
rung "OpenLoop"

n [1/min]

SSCW+SSHYS T
SSCW A

|

SSCOW {— 1+ o——q—— 1~
+SSCOW-SSHYS - +——+———++
|

|

|

!

|

|

_:‘ ______ '__ZL/SS‘HYS
__g_\_______ _T_'

TREF
l«—>!

POWER Endstufe des Positionierreglers
BRK2 digitaler Ausgang

TOTRY e 155 IETRY

Bild 6.51  Funktion der Motorhaltebremse BRK2 bei Drehzahlsteuerung
"OpenLoop”

Erlauterungen

Drehzahl-Sollwert > Drehzahlgrenze (SSCW bzw. SSCCW)

¢ Bei Drehzahl-Sollwertvorgabe oberhalb des Wertes ,Drehzahl-
grenze + Drehzahlhysterese” wird auf diesen beschleunigt und die
Bremse gellftet. 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 gellftet haben und der
Sollwert wird auf den aktuell vorgegebenen Sollwert oberhalb des
Wertes ,Drehzahlgrenze + Drehzahlhysterese” beschleunigt.

* Die einstellbare Drehzahlgrenze wird auf die Schlupfdrehzahl des
Motors festgelegt und sorgt dafir, dass der Motor ein Drehmoment
gegen die Bremse aufbaut.

e Somit steht nach Liften der Bremse sofort ein Drehmoment fiir die
Last zur Verfligung.
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Drehzahl-Sollwert < Drehzahigrenze (SSCW bzw. SSCCW)

LUST

* 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. Sollwerte unterhalb der Drehzahlgrenze, die auf Schlupfdreh-
zahl parametriert wird, fihren zu geringen Drehmomenten.

* Somit sichert die Bremse die Last, wenn kein ausreichendes Dreh-
moment bei Betrieb des Motors unterhalb der Schlupfdrehzahl zur
Verfigung steht.
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6.5.1 CANgpen
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Funktion Wirkung
* Konfiguration als Feldbus- ¢ Auswahl von wichtigen Ein-
Teilnehmer. stellungen fur die Applika-
tion.

Radanioi s

Busspsteme. ..

Die Positionierregler kénnen in ein Feldbus-Netzwerk eingebunden wer-
den. Die verfugbaren Busssysteme sind in Tabelle 6.45 aufgefihrt.

méalich fiir Erforderliche
Feldbus . 'g ) Anschluss Dokumentation zur
Positionierregler .
Inbetriebnahme
CDE3000 .
CANopen |  CDB3000 gerate'"uts:: ;S;a"dard) CANopen-Benutzerhandbuch
CDF3000
CDE3000 externes Kommunika-
PROFIBUS CDB3000 tionsmodul CM-DPV1 Benutzerhandbuch CM-DPV1
Download der erforderlichen Dokumentation unter www.It-i.com

Tabelle 6.45  Mégliche Feldbus-Systeme

Uber den DRIVEMANAGER bzw. das KEYPAD werden die Feldbus-Adresse
und die Baudrate eingestellt. Desweiteren ist die Auswahl einer Betriebs-
art moéglich. Weitere Einstellungen der Feldbus-Konfiguration erfolgen
asuschlieBlich Uber das Feldbus-System.

Bussysteme [ ]

CAMapen | Prafibus I

Adresse CAMNopen: |_1

Baudrate: |B500 (2] = 500 KB aud =l
Betrichzart:
I-‘I =EazyDrive TabPoz  [Positionierung mit Fahrzatztabells] j

T<ro0l. | TePooz. | TWPDOZ. | ToPDO4. |

"E reignizsteuerung Sendedaten

| gbbrechen| Qbemehmen|
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Zum Anschluss sowie zur Inbetriebnahme und Diagnose eines Antriebs-
reglers im CANopen-Netzwerk ist das CANopen-Benutzerhandbuch
erforderlich.

DRIVEMANAGER Funktion Wertebereich | WE | Parameter
Adresse Software-Feldbus-Adresse einstel- 580_COADR
CANopen len. Die Software-Adresse wird auf 0. 127 1 (_CAN)

die mit dem Codierschalter einge-
stellten Hardware-Adresse addiert.

Baudrate Zuléssige Dateniibertragungsfre- 581_COBDR
quenzen. B_1M...B10 | B500 |(_CAN)
(siehe Tabelle 6.46)

Betriebsart Festlegung fiir DSP402 oder EAsY- 638_H6060
DRive-Betriebsarten mit der (_CAN)
Definition des Steuer- und Status-
kanals (siehe Tabelle 6.46). Die -4..6 -1

Betriebsart wird durch die Wahl
einer voreingestellten Ldsung vor-

eingestellt.
Baudrate 581-COBDR Betriebsart 638-H6060
BUS |Einstellung | Baudrate Einstellung Betriebsart
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 6.46  Einstellung der CANopen-Baudrate und -Betriebsart
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TxPDO-Ereignissteuerung

3.

LUST

6 Allgemeine Softwarefunktionen

T=PDOT... T=PDOZ...

Ereignizsteusrung Sendedaten
’7 TAPDO3...

T<FD04.

Die 4 Sende-PDO’s werden im asynchronen Ubertragungsmodus (Werk-
einstellung, siehe CANopen-Benutzerhandbuch) in Abhangigkeit eines
oder mehrerer Ereignisse gesendet. Die Ereignisse flr jede einzelne
PDO sind in individuellen Funktionsmaske, siehe Beispiel in Bild 6.52,
anwéhlbar. Dasselbe Ereignis (z. B. Eingang 1S02) kann mehrmals, also
bei jeder TX-Eventsteuerung verwendet werden.

Ereignissteuerung TXPDO1 E

TXPDM versenden bei Anderung von :
1500
" IECD
™ ovao

™ 150
I IED
™ ovol

™ 1502
™ IED2

IV PLC Merker 99 =1

V' CAN-Statuswort [Byte 0 - 1]
[T CAM-Statuswort [Byte 2-3)

™ 1503
™ IED3

™ IED4

™ IE0S

Ok

Abbrechen | Qbemehmenl

Bild 6.52  Funktionsmaske Ereignissteuerung fiir TxPDO1 beim CDB3000

Die Ereignisse werden bitweise in den Parametern TXEVn (n=1 ... 4)

gespeichert.

6.47

DRIVEMANAGER Funktion Wertebereich | WE Parameter
Button TXPDO1  |Ereignisse zum Senden der 1.
Sende-PDO (TxPDO1) 148-TXEV1
Bitweise kodiert geméaB Tabelle On.... FFFFh | 70000 (_CAN)
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Button TXPDO2 | Ereignisse zum Senden der 2.
gﬁnwdeeiéz[l)(gd(;ﬁzgr?éri Tabelle Oh ... FFFFh | 7000n ::‘C?AB(EVZ
6.47
Button TXPDO3 |Ereignisse zum Senden der 3.
gﬁnwdeeiéz[l)(gd(;ﬁzgri)éri Tabelle O ... FFFFh 1 70000 6(_7C5AL;(EV3
6.47
Button TXPDO4  |Ereignisse zum Senden der 4.
gﬁnwdeeiéz[l)(gd(;ﬁzgr?éri Tabelle O ... FFFFh 1 70000 6(_7(?/;3@/4
6.47
Bit Default TxPDON (n =1 ... 4) senden bei Anderung von ...
0 0 Eingang 1S00
1 0 Eingang 1SO1
2 0 Eingang 1S02
3 0 Eingang 1S03
4 0 Eingang IE00
5 0 Eingang IEO1
6 0 Eingang IE02
7 0 Eingang IE03
8 0 Eingang IE04
9 0 Eingang IE05
10 0 Virtueller Ausgang 0V00
11 0 Virtueller Ausgang 0V01
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 6.47  Bitweise Codierung der Parameter TXEVn
Erlduterungen
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6.5.2 PROFIBUS Uber den DRIVEMANAGER bzw. das KEYPAD wird die Feldbus-Adresse und
die Konfiguration des Prozessdatenkanals (Betriebsart) eingestellt.

) x
n

CAMopen  Profibus |

LUST

Adresze Profibus: I_D

Prozeszdatenkanal - Konfiguration:

E = EazyDrive TablePos [Pozitionierung mit Fahrsatztabelle] j
Ok Ubemetmen
e Zum Anschluss des Kommunikationsmoduls CM-DPV1 sowie zur Inbe-

l» triebnahme und Diagnose eines Antriebsreglers im PROFIBUS-Netzwerk
ist das Benutzerhandbuch CM-DPV1 erforderlich.

PROFIBUS-Konfigurationspara-

meter DRIVEMANAGER Funktion Wertebereich | WE | Parameter
Adresse Software-Feldbus-Adresse einstel-
PROFIBUS len. Die Softwareadre_sse w_lrd nur 582_PPADR
ausgewertet, wenn die Codierschal- 0..127 0 (_OPT)

ter S1 und S2 fiir die Hardware-
Adresse auf 0 gesetzt sind.

Prozessdaten- |Festlegung der EASYDRIVE-Betriebs-
kanal - Konfigu- |arten mit der Definition des Steuer-
ration und Statuskanals (siehe Tabelle 0. 255 0 589_0PCFG

6.48). Der Prozessdatenkanal wird (_OPT)
durch die Wahl einer voreingestell-
ten Losung voreingestellt.

Prozessdatenkanal-Konfiguration 589-0PCFG

Einstellung Betriebsart

0-3 -
4 EAsYDRIVE Basic

5 EASYDRIVE ProgPos (PLC-Steuerung)

Tabelle 6.48  Einstellung des PROFIBUS-Prozessdatenkanals
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Prozessdatenkanal-Konfiguration 589-0PCFG

LUST

Einstellung Betriebsart

6 EAsYDRIVE TablePos (Fahrsatztabelle)
7 EAsYDRIVE DirectPos
8 -

Tabelle 6.48  Einstellung des PROFIBUS-Prozessdatenkanals

Erlduterungen

* Eine Diagnose des PROFIBUS-Steuer- und Statuswortes erfolgt bei
aufgestecktem und aktivem PROFIBUS-Modul CM-DPV1 im Funkti-
onsmen( ,Istwerte“, Karteikarte ,Option“, siehe Kapitel 6.8.3.
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6.6 Nockenschalt-

LUST

werk Funktion Wirkung
¢ Elektronisches Nocken- ¢ Ersatz von mechanischen
schaltwerk mit bis zu 16 Nok- Nockenschaltwerken
ken e Kurze Rustzeit bei Ande-
¢ Verwendbar bei Positionie- rung der Nocken
rung oder Drehzahlregelung « Auswahl von wichtigen Ein-

stellungen fur die Applikation

Das im Positionierregler implementierte Nockenschaltwerk lasst sich am
einfachsten als Walze mit radial aufgelegten Erhéhungen (Nocken) ent-
lang der Walzenachse beschreiben. Auf der Walze kdnnen 16 Nocken mit
Anfangs- und Endposition, bezogen auf den Walzendurchmesser
(Zyklus), beliebig angeordnet werden. Jedem Nocken ist ein Aktionsregi-
ster zugeordnet, welches die entsprechenden Aktionen bei Erreichen des
Nockens ausldst. Z. B. kann dieser Zustand durch Setzen eines Merkers
CMx an eine Ubergeordnete Steuerung gemeldet werden. Der Merkersta-
tus CMx kann Uber Ausgéange oder Uber den Feldbus versendet werden.
Desweiteren ist der Nockenstatus durch Beschreiben eines PLC-Merkers
Mxxx in der Ablaufsteuerung nutzbar.

Mocken 16
\ . Y
Mockan 2 "
Mocken 1\\k ’
W Walzenkomper

"i:? ’

y v —————— nktuelle Position des
v MNockenschaltwerkes

Bild 6.53 Funktionsweise des elektronischen Nockenschaltwerkes

Das Nockenschaltwerk wird gestartet und bearbeitet, wenn eine Nocken-
anzahl ungleich Null vorgegeben wird.

1 . poy
Mockenschaltwerk... |
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-

Nocken-Einstellungen

x
2 - Mocken Startposition [Grad] Endpozition [Grad] Aktion |« |
0 0 0 FFFFOOOOH
1 0 0 FFFFOOOOH
2 Doppelclick auf Spalte "Aktion" um Aktion zu definieren
3 0 0 FFFFOOOOH
4 0 0 FFFFOOOOH
[} 0 0 FFFFOOOOH
E 0 0 FFFFOOOOH
7 0 ol rrrrooopH |
1| |D>

Zukluz Mockenschalbwerk I 1] Grad

Anzahl der Mocken I_D
Hystereze zur Yermeidung von I il Grad
Jittereffekten

Fieferenzposition:
IENED [0] = bezogen auf den Lagegeber j

L Durch Dricken des Buttons ,Hilfe“ in den Fenstern ,Einstellungen Nok-
l» kenschaltwerk® und ,Aktion definieren® 6ffnet sich eine Online-Hilfe.

Die entsprechenden Konfigurationen des Schaltwerkes sind mit folgen-
den Parametern vorzunehmen:

DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich WE Parameter

Startposition Die Nockenpositionen konnerl in bellgblger Relhgn— 0. 2147483647 0 743.x_CSTAP
folge vorgegeben werden, miissen sinnvollerweise (_CAM)
aber stets innerhalb des Zyklusses liegen. Es erfolgt
keine Priifung dieser Bedingung!

Endposition Einheit: 0... 2147483647 o | 744xCENDP
Inkremente (65536/Motorumdrehung) bei Drehzahl- (LCAM)
regelung, benutzerdefiniert bei Positionierung
Schaltpunkte setzen, PLC-Merker setzen. Durch

. Doppelklick auf die Spalte 6ffnet sich das Aktions- FFFFO0O | 745.x_CACTN

Aktion fenster. Der Parameter ist bitcodiert geman Tabelle 00000000H ... FFFFFFFFH OH (_CAM)

6.49.
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DRIVEMANAGER

Bedeutung

Wertebereich

WE

Parameter

Zyklus Nocken-
schaltwerk

Nach Ablauf des definierten Zyklus (Umlaufldnge
des Nockenschaltwerkes), beginnt der Zyklus
erneut.

Zulassig nur bei Referenzposition CCENC = ENCD,
EGEAR. Bei CCENC = ACTP ist der Zyklus abhéngig
von der Istposition des Lagereglers (z. B. bei Endlos-
positionierung: Zyklus = Umlaufldnge) bestimmt.
Einheit:

Inkremente (65536/Motorumdrehung) bei Drehzahl-
regelung, benutzerdefiniert bei Positionierung

0... 2147483647

741_CCCYC
CIN)

Anzahl der Nocken

Nur die definierte Anzahl von Nocken wird ausge-
wertet. Ist die definierte Anzahl Null, so wird das
Nockenschaltwerk nicht bearbeitet.

742_CCNUM
CIN)

Hysterese zur Ver-
meidung von Jitter-
effekten

Sinnvollerweise ist die Nockenldnge groBer der
Hysterese zu wéhlen.

Einheit:

Inkremente (65536/Motorumdrehung) bei Drehzahl-
regelung, benutzerdefiniert bei Positionierung.

0... 2147483647

747_CCHYS
CIN)

Referenzposition

Hier wird die Positionsquelle, die das Nockenschalt-
werkes speist, eingestellt. Folgende Einstellungen
sind maglich:

"ENCD [0] = Nockenschaltwerkszyklus bezogen auf
den Lagegeber" := Der Zyklus des Nockenschalt-
werks wird durch die aktuelle Position des Lagege-
bers bestimmt.

"EGEAR [1] = Nockenschaltwerkzyklus bezogen auf
den Leitgeber" := Der Zyklus des Nockenschalt-
werks 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)
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Aktion des Nockens definieren | Nach Doppelklick in der Spalte Aktion 6ffnet sich folgendes Fenster:
|
e
3 - Nocken: 0 *
| OFF (2) = In beiden Richtungen |
h Schaltp setzen:
[~ CM1 [~ CM2 [~ CM3 [~ Ch4
[~ CM5 [~ CME [~ CM7 [~ CMs
[ CMa LI o T 1 B R I ] I
[T o1z [ cMi4 T ocMis [ CMi6
Schaltp auf A setzen:
Ausgange... |
PLC-Merker setzen:
1'ter Merker |255 [0...255)
2ter Merker |255 [0...255)
dbbrechen | Hire |
DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich | WE Parameter
Aktivierung des Nocken nur bei definierter Fahrtrichung.
Folgende Einstellungen sind méglich:
“NEG [0] = Nur in positiver Richtung" := Der Nocken
Drehrichtungsabhangiges schaltet nur in negativer Drehrichtung. NEG . OFF OFF 750.x_CCDIR
Schalten "POS [1] = Nur in positiver Richtung" := Der Nocken (_CAM)
schaltet nur in positiver Drehrichtung.
"OFF [2] = In beiden Richtungen" := Der Nocken schaltet
unabhéngig von einer Drehrichtung.
Fir jeden Nocken sind folgende Aktionen (auch mehrfach kombinierbar)
maoglich:
Bit Default Aktion des Nockens
0 Deaktiv Schaltpunkt CM1 setzen/léschen
1 Deaktiv Schaltpunkt CM2 setzen/léschen
2 Deaktiv Schaltpunkt CM3 setzen/ldschen
3 Deaktiv Schaltpunkt CM4 setzen/léschen
4 Deaktiv Schaltpunkt CM5 setzen/ldschen
5 Deaktiv Schaltpunkt CM6 setzen/ldschen
6 Deaktiv Schaltpunkt CM7 setzen/léschen
7 Deaktiv Schaltpunkt CM8 setzen/ldschen
Tabelle 6.49  Aktionsregister der einzelnen Nocken 745.x_CACTN
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Bit Default Aktion des Nockens

8 Deaktiv Schaltpunkt CM9 setzen/Idschen

9 Deaktiv Schaltpunkt CM10 setzen/Idschen

10 Deaktiv Schaltpunkt CM11 setzen/ldschen

11 Deaktiv Schaltpunkt CM12 setzen/ldschen

12 Deaktiv Schaltpunkt CM13 setzen/ldschen

13 Deaktiv Schaltpunkt CM14 setzen/ldschen

14 Deaktiv Schaltpunkt CM15 setzen/ldschen

15 Deaktiv Schaltpunkt CM16 setzen/ldschen
16 ... 23 255 Nummer des PLC-Merkers (00h - FFh)
24..31 255 Nummer des PLC-Merkers (00h - FFh)

Tabelle 6.49  Aktionsregister der einzelnen Nocken 745.x_CACTN

werden.

Zur Verhinderung von undefinierten Zustédnden darf ein Merker (CMx
oder PLC-Merker) nur in einem Nocken bzw. Aktionsregister verwendet

Funktion

Ausgangsverhalten des Nockenschaltwerks

gesetzt werden.

* Modglichkeit genaueres Ausgangsverhalten der Nocken festzulegen.
StandardmaBig wird der Ausgang bei positiver Flanke gesetzt und
bei negativer Flanke zurlick gesetzt.

Uber diese Funktion kann der Ausgang nach Erkennen der positiven,
negativen oder beider Flanken nach einer bestimmten Zeit wieder zurtick

DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich | WE | Einheit | Parameter

Auswahl welche Schaltpunkte auf dem Sam-

Maske fiir erweiterte melausgang FOCMX ausgegeben werden soll. ) 737 _ CCOMX

Ausgangsfunktion CMx | Alle markierten Schaltpunkte werden ODER 0000H - FFFFH | 0000H (_CAM)
verkniipft und schalten den Ausgang

Auswahl des Nocken- . 738.x _ CCOSL

ausgangsverhaltens Wéhlt das Verhalten des Ausganges aus. STD - HLDT | STD (_CAM)

Zeit fiir aktiven Nocken |Ist die Zeit nach der, der Ausgang wieder 0 -65536 0 ms 739.x _ CCODT

bei Eventauswertung zuriick gesetzt wird. (_CAM)

Tabelle 6.50
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PARAMETER Einstellung

Default, Ausgang wird bei steigender Flanke des

STD Schaltpunktes 1 und bei fallender Flanke wieder 0

Ausgang wird bei steigender Flanke des Schaltpunktes 1

HIDT und nach Zeittin Parameter 739.x CCODT wieder 0

LoDT Ausgang wird bei fallender Flanke des Schaltpunktes 1
und nach Zeitt in Parameter 739.x CCODT wieder 0
Ausgang wird bei steigender und fallender Flanke des

HLDT Schaltpunktes 1 und nach Zeit t in Parameter 739.x

CCODT wieder 0

Tabelle 6.51  Nockenausgangsverhalten

Die Schaltpunkte kénnen auf Ausgénge gesetzt werden. Hierzu ist der
ausgewahlte Ausgang dem Nockenschaltwerk (z. B.: OS02 := CM4 (46))
zuzuweisen. Die Zuweisung des Ausgang wird in der Maske Ausgénge
(Button ,Ausgéange”) vorgenommen.

Erlduterungen

» 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 Posi-
tion verlassen, erfolgt die Deaktivierung des Nockenzustandes erst
dann, wenn auch die Hysterese (747-CCHYS) verlassen wird. Damit
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der Nocken eindeutig detektiert werden kann, ist die Nockenléange
der max. Geschwindigkeit des Antriebes anzupassen (Detektion im
1ms-Takt).

LUST

Eintrittsposition in den Nocken

Hysterese Jitter Nocken
\I /
4:4
| |

|
| Startposition Endposition
|
|

Verlangerter Nockenzustand beim Wiederaustritt an der Eintrittsposition

Startposition Endposition
Bild 6.54  Hysterese beim Nockenschaltwerk

¢ Synchronisation des Nockenschaltwerkes

—  Synchronisation des Nockenschaltwerkes auf die aktuelle Posi-
tion Uber PLCMotion:
Durch eine positive Flanke des Merkers M75 wird das Nocken-
schaltwerk auf die aktuelle Position synchronisiert.

— Synchronisation des Nockenschaltwerkes auf die aktuelle Posi-
tion Uber Klemme:
Mit einer positiven Flanke an dem Eingang, der auf Start
"CAMRS (34) = Zyklus des Nockenschaltwerkes zuriicksetzen"
parametriert ist, wird das Nockenschaltwerk auf die aktuelle
Position synchronisiert.

¢ Stoppen des Nockenschaltwerkes

Das Nockenschaltwerk wird tiber das Ablaufprogramm der PLC oder
den Feldbus gestoppt. Wird die Anzahl der Nocken (Parameter "742-
CCNUM-Anzahl der Nokken") zu Null gesetzt, so wird das Nocken-
schaltwerk angehalten.

¢ Versenden von CAN-Telegrammen
Das Nockenschaltwerk selbst versendet keine CAN-Telegramme.
Durch das Setzen der Merker 98 oder 99, den virtuellen Ausgéngen

OV00 und OVO01 wird ein Eventhandling zum CAN hergestellt (siehe
Kapitel 6.5.1, "TxPDO-Ereignissteuerung").
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6.7 KP300 (friiher

LUST

KP200'XL) ein- Funktion Wirkung
stellen -
* Festlegung der permanenten * Auswahl von wichtigen Ist-
Anzeigen werten zur dauerhaften
e Zusammenstellung des Ansicht
benutzerdefinierbaren Para- ¢ Auswahl von wichtigen Ein-
metersachgebietes _11UA stellungen fir die Applikation

¢ Definition von zuséatzlichen
Istwerten im VAL-MenU

Benutzerdefiniertes Parametersachgebiet _11UA

¢ Das benutzerdefinierbare Sachgebiet _11UA ist nur im PARA-Men(
in der Bedieneinheit KEYPAD KP300 (friher KP200-XL) sichtbar.

e Dem Parameter 13-UAPSP hinterliegt ein Datenfeld, in das max. 14
Parameternummern 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 Bedie-
nebene 1 editierbar.

B&l kp200/kP300 X
User-Appikation (PARA] | User-Appikation [vaL) | 4 [ »|
Folgende Parameter werden im Benutzerdefinierbaren
Sachgebiet [_110U4] angezeigt:

Index Parametemummer
1] a
1 a
2 a
3 a
4 1]
5 0
E a
7 a
g a
a n v
< B3

| Abbrechen | |

Bild 6.55  Konfiguration des benutzerdefinierbaren Parametersachgebiets
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LUST

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Parameter

User-Applikation (PARA)

fiir benutzerdefinierba- 0. 999 0 13.x_UAPSPx
res Parametersachge- (_KPAD)
biet

Benutzerdefinierbare Istwertanzeige

¢ Die benutzerdefinierbaren Istwerte sind nur im VAL-Menii der Bedie-
neinheit KEYPAD KP300 (friiher KP200-XL) sichtbar.

¢ Dem Parameter 12-UAVAL hinterliegt ein Datenfeld, in das max. 14
Parameternummern zur Ansicht im VAL-MenU eingetragen werden
kénnen.

¢ Es kdnnen auch editierbare Parameter angezeigt werden.
¢ Alle hier eingetragenen Parameter sind in Bedienebene 1 sichtbar.

B&l kp200/kP300 X
Anzeigen ] 4
Folgende Parameter werden zusatzlich im YAL-Menii
angezeigt:
Index Parametemummer
1] a
1 a
2 a
3 a
4 1]
5 0
E a
7 a
g a
a n !
< |
0k | Abbrechen | |

Bild 6.56  Konfiguration benutzerdefinierbarer Istwerte im VAL-Menii

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Parameter
User-Applikation (VAL) 12.x_UAVALX
fiir benutzerdefinierbare 0..999 0

) (_KPAD)
Istwertanzeige
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Display fiir Daueristwertanzeige und Bargraph

LUST

'] nicht aktiv (Low-Pegel)

B aktiv (High-Pegel)

Bild 6.57  Display fiir Daueristwertanzeige und Bargraph

Daueristwertanzeige und Bargraph kénnen getrennt zur Anzeige von Ist-
werten verwendet werden. Der Bargraph wird zur Statusanzeige von
Systemwerten oder zur tendenziellen Ansicht von einzelnen Istwerten
verwendet. Die Daueristwertanzeige wird direkt bei Eintritt in das VAL-
Menl (Menu der Istwerte) angezeigt. Die Eingabe eines Indices ist nur
bei Feldparametern, also einem Parameter mit mehreren Eintrdgen vor-
zunehmen. Bei allen anderen Parametern ist sie auf 0 zu setzen.

Bl kp200/%P300 X
User-Applikation (L) Anasigen | 4
Parameter fiir:
Hr. Index
D aueristwertanzeige 77 ]
Bargraph 77 i

Die Angabe des index Ist nur fir
Feldpararmeter notwendig.

Abbrechen | |

Bild 6.58  Konfiguration der Daueristwert- und Bargraphanzeige
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Einstellméglichkeiten fiir 360-

DISP und 361-BARG

Normierung der Parameter bei

Anzeige im Bargraph
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DRIVEMANAGER Wertebereich WE Parameter
ll\JI:U/elrrllzt;f)V(ertanzelge 1..999/0...255 400/0 SGO‘DI?EK/P%?‘DPIDX
I?lir?ESZX 1..999/0...255 170/ 361_BAF(§_GK{)%;1_BGIDX

Funktion Parameter Bedie;:bene DISP | BARG
DM 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
ggﬁt;nde der digitalen Ein- und Aus- 419 10STA 9 v v
Gefilterte Eingangsspannung ISA00 416 ISAD 4 v
Gefilterte Eingangsspannung ISA01 417 ISA1 4 v
Gefilterter Eingangsstrom ISA00 418 IISA0 4 v
tI\llljﬁtgortemperatur bei KTY84-Auswer- 407 MTEMP 9 v
Innenraumtemperatur 425 DTEMP 2 v v
Kiihikérpertemperatur 427 KTEMP 2 v v
Gefilterte Ausgangsspannung 420 0SA00 4 v

Tabelle 6.52  Einstellungen fiir Daueristwertanzeige und Bargraph
Parameter Funktion Wirkung/Hinweise Bezugswert
SPEED aktuelle Istdrehzahl | nur Rechtslauf (nur positive Werte) Max. Dreh-
zahl
APCUR aktueller Schein- 2%
strom N
Tabelle 6.53  Normierung der Parameteristwerte
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Parameter Funktion Wirkung/Hinweise Bezugswert
ISAD Spannung oder
Strom am analo- 10V/20 mA
gen Eingang ISA00
ISA1 Spannung am ana-
logen Eingang 0V
ISAO1
MTEMP aktuelle Motortem- | Motortemperatur nur bei linearer Auswer- o
200 °C
peratur tung (PTC)
KTEMP aktuelle Kiihlkor-  [< 15 kW: Temperaturen > 100 °C im End-
pertemperatur stufenmodul entsprechen Temperaturen >
85 °C am Kiihlkdrper und fiihren zur
Abschaltung 200 °C
> 15 kW: Temperaturen >85 °C fiihren zur
Abschaltung, da der Temperatursensor
direkt auf dem Kiihlkdrper montiert ist
DTEMP aktuelle Innen- Innenraumtemperatur > 85 °C fiihren zur o
200 °C
raumtemperatur Abschaltung
DCV Zwischenkreis- Bezugswerte abhidngig von Gerateausfiih-
spannung rung 500V/
CDB32.xxx 500V 1000 V
CDB34.xxx 1000V
ACTT aktuelles Istdreh- Max. Dreh-
moment moment
Tabelle 6.53  Normierung der Parameteristwerte
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1 Istwerte... |
u

6.8.1 Temperaturiiber-

Funktion
wachung

Wirkung

e Visualisierung der Gerate-
und Motortemperaturen

| lswete x|

| Gerat I Option I CAMopen I

Kiihlkidrper [°C) 2360

Innenraurm [*C)

Motor (Nur KTY84] [°C) m

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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Bild 6.59 Istwertanzeige Temperaturen
DRIVEMANAGER Bedeutung Einheit | Parameter
Kiihlkdrper Kiihlkdrpertemperatur der Positionierregler o 427-KTEMP
C
(_VAL)
Innenraum Innenraumtemperatur der Positionierregler o 425-DTEMP
C
(_VAL)
Motor Motortemperatur. Wird nur angzeigt, falls der
Motor mit einem linearen Temperatursensor
KTY84-130 ausgestattet ist und die Auswertung
parametriert ist, siehe Kapitel 6.4.3.
. . . 407-MTEMP
e Eine Warnschwelle ist programmierbar °C (_VAL)
(siehe Kapitel 6.9.2)
o Bei Uberschreitung von 150°C erfolgt eine
parametrierbare Fehlermeldung (siehe
Kapitel 6.9.1)
Tabelle 6.54  Parameter Temperaturen
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Funktion
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Wirkung

* Bereitstellung aller Daten
des Positionierreglers

Die Geratedaten geben Informationen Uber Hardware und Software, die

¢ Eindeutiges Identifizieren
des Positionierreglers und
der Geratesoftware

im Fall des Supports per Telefon bereit zu halten sind.

Die Geratedaten kdnnen auch teilweise von den Typenschildern abgele-

sen werden.
| stwerte x|
Temperaturen Option I CAMopen I
Softwareversion: w130 -1
£S5 5478H
Sefignnummer: 043601160
Datensatzbezeichnung |
Zwizchenkreizspannung [+ -
Zeit
Betriebzstunden _ 191 h
Zeit nach Einschalten 142 miry
Bild 6.60 Karteikarte Gerétedaten
DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich Einheit Parameter
Softwareversion | Softwarerevision N 92-REV
(_STAT)
Softwareversion - | Revisionsindex als 106-CRIDX
Zusatz -xx Zusatz zur Revisions- * (_STAT)
nummer
CS: Checksumme XOR N 115-CSXOR
(_STAT)
Seriennummer | Seriennummer des . 127-S_NR
Gerétes (_STAT)
Datensatzbe- Datensatzname 0-28 Zeichen 89-NAMDS
zeichnung (_CONF)
Zwischenkreis- | Aktuelle Zwischen- N v 405-DCV
spannung kreis-Gleichspannung (_VAL)
Tabelle 6.55  Parameter Gerédtedaten
6-125
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DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich Einheit Parameter
Betriebsstunden N h 87-T0P
(_VAL)
Zeit nach Ein- . 86-TSYS
schalten 1...65535 min (_VAL)
*) Der Wertebereich ist bei einem Istwert nicht von Bedeutung

Tabelle 6.55  Parameter Gerétedaten

Funktion Wirkung
¢ Bereitstellung aller Daten ¢ Eindeutiges Identifizieren
eines angeschlossenen Opti- des angeschlossenen Opti-
onsmoduls onsmoduls

e Statusanzeige

[ lswerte x|
Temperaturen I Gerst  Option | CAMopen I

Daten des Optionsmoduls:

Modul:  EA8-todul (UK-8140)

Softwareversion:  0.00

Bild 6.61  Statusanzeige Optionsmodul, hier des E/A-Moduls UM-8140

Der Einsatz folgender Module ist méglich:

¢ PROFIBUS-Feldbus-Modul CM-DPV1
¢  Kommunikationsmodul UM-8140

Ausfuhrliche Informationen zu den Optionsmodulen finden Sie im jeweili-
gen Benutzerhandbuch (z. B. PROFIBUS-Benutzerhandbuch) bzw. in
den Montageanleitungen.
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Zunéachst werden die Daten des Optionsmoduls angezeigt. Diese beste-
hen auf dem erkannten Modul und, falls vorhanden, der Softwareversion

LUST

des Moduls.
DRIVEMANAGER Bedeutung Parameter
Modul Kennung eines angeschlossenen Moduls. Mdgliche |579-0PTN1

Anzeigen sind: (_OPT)
NONE: kein Modul angeschlossen

PROFI: PROFIBUS-Kommunikationsmodul CM-DPV1
101: E/A-Klemmenerweiterungsmodul UM-8140

Softwareversion | Softwareversion des angeschlossenen Optionsmo- |576-0P1RV
duls. Ein Wert von 0.00 zeigt an, dass das Modul (_OPT)
keine Software beinhaltet.

Tabelle 6.56  Parameter der Optionsmodul-Kennung
Die weitere Anzeige ist abhangig vom jeweiligen Modul.

Statusanzeige fiir das PROFI- Neben der Optionskennung wird bei dem PROFIBUS-Kommunikations-

BUS-Modul CM-DPV1 modul das Uber den Feldbus Ubertragenden Steuer- und Statuswort
angezeigt.
[ lswete x|

Temperaturen I Gerat CAMopen I

Daten des Optionsmoduls:

Modul:  Profibus DP [CM-DFY1)

Softwareversion:  1.65

Frozefidatenkanal - Konfiguration

FasyDrive TablePos [Positionierung mit Fahrzatztabelle)

Steuerwaort FZ01 -6

[5

o e S

Statuswaort P20 - 6

S
cr{ 2] |

Bild 6.62  Statusanzeige fiir das PROFIBUS-Kommunikationsmodul
CM_DPV1
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DRIVEMANAGER Funktion Parameter

Prozessdatenkanal |Aktive EASYDRIVE-Betriebsart. Auswahl im Menii 589_0PCFG
- Konfiguration ,Bussysteme/PROFIBUS*, siehe Kapitel 6.5.2 (_OPT)

Steuerwort PZD1-6 |Anzeige des hexadezimal codierten EASYDRIVE-Steu-
erwortes mit den PZD’s 1-6.

Durch ,Klick“ auf das jeweilige PZD wird dieses bit-
codiert und teilweise mit Textanzeige dargestellt,
siehe Bild 6.63.

598.x_PBCTR.x
(_OPT)

Steuerwort PZD1-6 |Anzeige des hexadezimal codierten EASYDRIVE-Sta-
tuswortes mit den PZD’s 1-6.

Durch ,Klick“ auf das jeweilige PZD wird dieses bit-
codiert und teilweise mit Textanzeige dargestellt,

599.x_PBSTA.x
(_OPT)

siehe Bild 6.63
Tabelle 6.57  Parameter der Statusanzeige des PROFIBUS-Moduls
CM_DPV1
x|

Parameter: PBSTA-539[0]

Bild 6.63  Bitcodierte PZD-Anzeige

Erlauterungen

* Eine detaillierte Diagnose des Bussystems ist nur mit handelstibli-
chen Busanalysatoren méglich. Hier ist lediglich die Uberprifung
der Steuer- und Statusinformation méglich.

) Ausflhrliche Informationen zur PROFIBUS-Kommunikation finden Sie im
l» -Benutzerhandbuch CM-DPV1.
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Funktion

Wirkung

* Bereitstellung des Status der ¢ Eindeutiges Identifizieren der

CANopen-Kommunikation

| lswete x|

Temperaturen I Gerat I Option

Aktive Betriebsart:

FasyDrive T ablePos [Positionierung mit Fahreatztabells]

Hetzwerkzustand:

|12? - Pre-Operational

Steuerwort [Byte 1-0]

Enweitertes Steusrwort [Byte 3-2) aaaaH |

[nur Easy Drive]

Statuzwort [Bpte 1-0]

Enweitertes Statuswort [Byte 3-2] BBAAH

[nur Easy Drive]

a804H

BG28H

8 lele

korrekten Dateniibertragung

Bild 6.64 Status der CANopen-Kommunikation
DRIVEMANAGER Bedeutung Parameter

Geréteadresse Gerateadresse, resultierend aus der 571-CAADR

(teilweise nicht in Funktions- | Summe der Hardwarecodierung und der |(_CAN)

maske angezeigt) Softwareeinstellung (580-COADR).

Aktive Betriebsart Aktive (gewahlte) CANopen-Betriebsart  |653-H6061
(_CAN)

Netzwerkzustand Aktueller Zustand des Netzwerkes 588-NMT
(_CAN)

Steuerwort (Byte1-0) Hexadezimal codiertes Steuerwort der 573-H6040

CANopen-Kommunikation (_CAN)
Erweitertes Steuerwort Erweitertes hexadezimal codiertes Steu- |574-H223E
(Byte3-2) erwort der CANopen-Kommunikation bei |(_CAN)

EASYDRIVE-Betriebsarten.

Tabelle 6.58  Parameter CANopen-Feldbus-Status
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EAsYDRIVE-Betriebsarten.

DRIVEMANAGER Bedeutung Parameter
Statuswort (Byte1-0) Hexadezimal codiertes Statuswort der 572-H6041
CANopen-Kommunikation (_CAN)
Erweitertes Statuswort Erweitertes hexadezimal codiertes Sta- | 575-H223F
(Byte3-2) tuswort der CANopen-Kommunikation bei | (_CAN)

Durch ,Klick“ auf das jeweilige Steuer- oder Status wird dieses bitcodiert und teilweise mit
Textanzeige dargestellt, siehe Bild 6.63.

Erlauterungen

Tabelle 6.58  Parameter CANopen-Feldbus-Status

* Eine detaillierte Diagnose des Bussystems ist nur mit handelstibli-
chen Busanalysatoren moglich. Hier ist lediglich die Uberprifung
der Steuer- und Statusinformation moglich.

o Ausfuhrliche Informationen zur CANopen-Kommunikation finden Sie im
l» CANopen-Benutzerhandbuch.
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6.8.5 Filter fiir Ist-
wertgroBen
Funktion Wirkung
* Bereitstellung zweier gefilte- .
ter IstwertgréBen
DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich | WE | Einheit | Parameter
swert ekt oot e 20, FouT angessgtis| O 2274 | OFF o
) . Filterzeit T, von PT1 Filter fiir Istwert der in 298.x _IFTIME
Filter fiir Istwert 297 IF SEE ausgewhit wurde. 0 - 1000 10 ms L CAN
e e N I B P
gefilterten Iswert 298 _ IFTIME an. 32764 (_VAL)
Tabelle 6.59  FiltergréBen
Einstellmdglichkeiten fiir 297.x
- IFSEL PARAMETER Einstellung
SPEED 77_Speed
VMOT 404 Motorspannung eff., muss mit sqrt(3)/sqrt(2) multi-
pliziert
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 ISA1 in mV
H2274 628 Drehmomentistwert EasyDrive
Tabelle 6.60  Einstellungen des Selektors
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6.9 Warnungen/
Fehler

LUST

1 Fehler# armung... |
[}

6.9.1 Fehlermeldun-

Funktion Wirkung
gen
* Anzeige und Rucksetzen von ¢ Schnelles Finden der Fehler-
Stdrungen des Antriebssy- ursache und Festlegen der
stems Reaktion des Antriebs auf
* Einstellung der Fehlerreak- eine Storung
tionen

2 ~Letzter Fehler
u

Fehler I OFF- 1,90k Diagnose |
Zeitpunkt I 1] mir

Fehlereaktionen ... | Fehler riicksetzen |

- Fehlerhiztorie

2 -letzter IE-PDS-245,SDh_ Diagnose |
3.-letzter I OFF- 1,90k Diagnose |
4 -letzter I OFF- 1,90k Diaghose |

Bild 6.65  Register ,Warnungen/Fehler”

Meldung von Fehlern

CDE, CDB: CDF: Uber die Status-LED’s der Regler und dem DRIVEMANAGER kénnen Feh-
lermeldungen 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.
et | e
1x E-CPU, diverse |Sammelfehlermeldung
2X E-OFF Unterspannungsabschaltung
3x E-0C Uberstromabschaltung
4x E-OV Uberspannungsabschaltung
5x E-OLM Motor Giberlastet

Tabelle 6.61  Stdérmeldungssignalisierung
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Blinkcode der Anzeige Fehlerursache
roten LED (H1) KEYPAD

6x E-OLI Gerét tiberlastet

7X E-OTM Motortemperatur zu hoch

8x E-OTI Kiihlkdrper-/Geratetemperatur zu hoch

Tabelle 6.61  Stérmeldungssignalisierung

Hinweis: Weitere Fehlernummern und mégliche Ursachen entnehmen
Sie bitte dem Anhang.

Ansicht der Fehlerhistorie im
DRIVEMANAGER

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.

Die Fehlerhistorie wird in der Funktionsmaske ,Fehler/Warnung® ange-
zeigt. Uber den Button ,Diagnose” wird die Fehlerursache im Detail
beschrieben sowie AbhilfemaBnahmen vorgeschlagen.

Warnungen/Fehler E
~Letzter Fehler

Fehler I OFF- 1,90k Diagnose |
Zeitpunkt I 1] mir

Fehlereaktionen ... | Fehler riicksetzen |

- Fehlerhiztorie

2 -letzter IE-PDS-245,SDh_ Diagnose |
3.-letzter I OFF- 1,90k Diagnose |
4 -letzter I OFF- 1,90k Diaghose |

Bild 6.66  Darstellung der Fehlerhistorie im DRIVEMANAGER
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Fehleranzeige beim KeYPAD
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E-OTM-1,191h

I

Zeitpunkt des Fehlers

bezogen auf den Betriebs-

stundenzahler

Fehlerort-Nr. (Fehlerursache)

Fehler

DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich | WE | Einheit | Parameter
tg;zlzr Fehler - tzazlt;raufgetretener 0. 65535 0 h ?_SEEII:)I-‘H
T (oo s | 0 | mo o
;il"llz:;s;torie- zweitletzter Fehler 0. 65535 0 h ?_SEEII:)RZ
?-l:z:;torie- drittletzter Fehler 0. 65535 0 h ?_75:2)':{3
T_I"llz:;s;torie- viertletzter Fehler 0. 65535 0 h ?_BEEII:)I-‘M
Tabelle 6.62  Parameter der Fehlerhistorie

Bild 6.67  Fehleranzeige beim KEYPAD

Fehlerort-Nr.

Fehler

Hinweis:

Eine Auflistung der Fehler- und Warnmeldungen, die im

DRIVEMANAGER oder KEYPAD angezeigt werden, befindet
sich im Anhang.
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Fehler riicksetzen |

Fehlereaktionen ...

3.
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Quittierung und Zuriicksetzen von Fehlern

Fehler kdnnen auf verschiedene Arten quittiert und zurtickgesetzt wer-

den:

¢ Steigende Flanke am digitalen Eingang ENPO

* Steigende Flanke an einem programmierbaren digitalen Eingang mit
Einstellung des Funktionsselektors auf RSERR

e Schreiben des Wertes 1 auf den Parameter 74-ERES Uber Bus-
system oder Uber 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.

Unterzpannung Umrichter
Uberspannung Urnrichter
Oberstrom Urmrichter
Uberternperatur Maotor
|=t-tbzchaltung katar
Externe Fehlermeldung
Drahtbruch bei 4...20 mé,
Yertauschte Endschalter
Endschalter angefahren
Softwareendschalker
Pazitionierung

Schleppfehler

PLC-Ablaufpragramm

Zeitverzogerung Fehlermeldung E-OC-1

IHALT [2] = Endstufe speren j

ILDCKH [4] = Endstufe sperren, gegen Wiederanlauf sichem j

ILDEKH [4] = Endstufe speren, gegen Wiederanlauf sichem j

ILDEKH [4] = Endstufe sperren, gegen Wiederanlauf sichem j

ILDEKH [4] = Endstufe sperren, gegen “Wiederanlauf sichern j

I STOP (3] = Bremzen mit Fehlerstoprampe

I STOP [3] = Bremzen mit Fehlerstoprampe

I STOP (3] = Bremzen mit Fehlerstoprampe

L L e

I STOP [3] = Bremzen mit Fehlerstoprampe

ISTDF‘ [3] = Bremzen mit Fehlerstoprampe j
IW’AHN [1] =W ammeldung ausldzen j
IHALT [2] = Endstufe spemen j

I_D ms

Fehlerstoprampe... |

Ok Abbrechen Ubernehmen |

Bild 6.68  Einstellung der Fehlerreaktionen
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DRIVEMANAGER Wertebereich WE Parameter
Unterspannung Umrichter NOERR ... RESET HALT 51EE|;_£FF
Uberspannung Umrichter HALT, LOCKH, RESET| LOCKH 51(1‘ERR|;?V
Uberstrom Umrichter HALT, LOCKH, RESET| LOCKH SEEE};?C
Ubertemperatur Motor HALT ... RESET LOCKH 5 ?_—EFES)TM
Ixt-Abschaltung Motor NOERR ... RESET LOCKH 5 ?_—;S)LM
Externe Fehlermeldung NOERR ... RESET STOP 52(4_—ERR_RE)XT
Drahtbruch bei 4 .. 20 mA WARN ... RESET STOP SZ%ERI;I\%/BK
Vertauschte Endschalter NOERR ... RESET STOP 53(5_—%;8)(
Endschalter angefahren NOERR ... RESET STOP S%EER)LS
Softwareendschalter NOERR ... LOCKS WARN 543('_—;_;)WL
Positionierung HALT ... RESET STOP 53&':;03
Schleppfehler NOERR ... RESET WARN 54(2_—;_;;\,\/
PLC-Ablaufprogramm WARN ... RESET HALT 54(1_—E|:;LC
é?g\(/f:zdgerung Fehlermeldung 01000 0ms 545%:?0

Tabelle 6.63  Parameter der Fehlerreaktionen fiir die Stérmeldungen
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Erlduterungen

Die Funktionalitat der Fehlerreaktion ist in Tabelle 6.64 beschrieben.

Beim Schalten in der Motorleitung am Motorausgang des Positio-
nierreglers kommt es bei aktiver Endstufe oder noch erregtem
Motor zu kurzzeitig hohen Spannungen und Strémen. Diese kénnen
zwar die Endstufe des Positionierreglers nicht zerstdren, fuhren
jedoch mitunter zur Fehlermeldung E-OC-1. Die Endstufe wird
bereits bei Erkennung des Uberstroms mit Meldung E-OC-1 deakti-
viert. Durch die programmierbare Zeitverzégerung TEOC wird die
Fehlermeldung zurtickgehalten und nach Ablauf der Zeit Gberprift,
ob die Hardwarefreigabe ENPO noch gesetzt ist. Ist dies der Fall,
so wird die Fehlermeldung signalisiert.

Die Fehlerstopprampe ist in einer separaten Registerkarte parame-
trierbar, hierzu siehe Kapitel 6.2.3.

BUS

KP/DM Funktion

NOERR | keine Reaktion

Warnung (Meldung) auslésen, 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 allgemei-
nen Definition ein Schnellhalt ausgefiihrt.

WARN

Endstufe sperren.

Liegt der Fehler nicht mehr vor, so kann nach Bestétigung der Fehlermel-
dung das Gerat neu gestartet werden. Bei programmiertem Autostart (7-
AUTO=0N) startet das Gerat nach der Quittierung selbstindig.

HALT

Antrieb mit Fehlerstopprampe auf 0 1/min abbremsen, anschlieBend End-
stufe sperren.

STOP |Liegt der Fehler nicht mehr vor, so kann nach Bestétigung der Fehlermel-
dung das Gerat neu gestartet werden. Bei programmiertem Autostart (7-
AUTO=0N) startet das Gerat nach der Quittierung selbstindig.

Endstufe sperren und gegen Wiederanlauf sichern.

Liegt der Fehler nicht mehr vor, so kann nach Bestéatigung der Fehlermel-
dung das Gerat neu gestartet werden. Bei programmiertem Autostart (7-
AUTO=0N) wird ein selbsténdiger Start des Gerates verhindert.

LOCKH

Antrieb mit Fehlerstopprampe auf 0 1/min abbremsen, anschlieBend End-
stufe sperren. Gegen Wiederanlauf sichern.

LOCKS |Liegt der Fehler nicht mehr vor, so kann nach Bestétigung der Fehlermel-
dung das Gerat neu gestartet werden. Bei programmiertem Autostart (7-
AUTO=0N) wird ein selbsténdiger Start des Gerates verhindert.

Tabelle 6.64  Bedeutung der Reaktionen auf Fehler
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BUS

KP/DM

Funktion

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 Gerét eine Initialisierungs- und Selbsttestphase
durch. Wahrend dieser Zeit bricht es Busverbindungen ab und erkennt
keine Signaldnderungen an den Eingéngen. Die Ausginge nehmen zusétz-
lich ihre hardwareseitige Ruhelage ein. Der Abschluss einer Initialisierungs-
und Selbsttestphase kann iber einen digitalen Ausgang mit ,,Gerat
betriebsbereit” angezeigt werden.

Liegt der Fehler nicht mehr vor und meldet sich das Gerét nach dem abge-
schlossenen Reset betriebsbereit, so kann das Gerét neu gestartet werden.
Bei programmiertem Autostart (7-AUTO=0N) startet das Gerét selbstandig.

Tabelle 6.64
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6.9.2 Warnmeldun-

Funktion Wirkung
gen .

* Beim Uberschreiten von einstellba- ¢ Eine bevorstehende Sto-
ren Grenzwerten fur verschiedene rung des Antriebssystems
Istwerte der Positionierregler oder wird friihzeitig an die Steue-
des Motors wird eine Warnung aus- rung der Anlage signalisiert.
gegeben.

Statuz I_D— Hex

2 Wwamschwellen ... |
u

Bild 6.69  Anzeige der Warnungen im Register ,Warnungen/Fehler*

Warnmeldungen setzen sich selbsténdig zurlck, sobald die Ursache fir
die Warnung nicht mehr besteht. Sie werden gemeldet oder ausgewertet
Uber:

* Digitale Ausgange
¢ Feldbus-Statuswort

¢ PLC-Ablaufprogramm
¢ DRIVEMANAGER-Statusanzeige

Die Warnmeldungen werden im DRIVEMANAGER gemaB Tabelle 6.65
hexadezimal codiert im Parameter 122-WRN angezeigt.

Warnung Funktion Hex-Wert Bit

Warnmeldung, wenn die Kiihlkérpertempe-
WOTI ratur den Wert in Parameter 500-WLTI (iber- 0001H 0
schritten hat

Warnmeldung, wenn die Innenraumtempe-
WOTD ratur den Wert in Parameter 501-WLTD 0002H 1
liberschritten hat

Warnmeldung, wenn die Motortemperatur
WOTM den Wert in Parameter 502-WLTM iiber- 0004H 2
schritten hat

Warnmeldung, wenn die Zwischenkreis-
wov spannung den Wert in Parameter 504-WLOV 0008H 3
liberschritten hat

Warnmeldung, wenn die Zwischenkreis-
Wwuv spannung den Wert in Parameter 503-WLUV 0010H 4
unterschritten hat

Tabelle 6.65  Hexadezimale Darstellung der Warnmeldungen
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Wwamschwellen ... |

3.

Warnung Funktion Hex-Wert Bit
Warnmeldung, wenn die Ausgangsdrehzahl
WLS den Wert in Parameter 505-WLS (iberschrit- 0020H 5
ten hat
Warnmeldung, wenn der Scheinstrom den
WIS Wert in Parameter 506-WLIS Giberschritten 0040H 6
hat
WIT Wammeldung, wenn 12*t Integrator des 0080H 7
Gerétes aktiv
- reserviert 0100H 8
WIT Warnmeldgng, wenn Ixt-Integrator des 0200H 9
Motors aktiv
Warnmeldung, wenn das Drehmoment den
WLTQ Wert in Parameter 507-WLTQ iberschritten 0400H 10
hat
Tabelle 6.65  Hexadezimale Darstellung der Warnmeldungen

Warnmeldungen sind mit einer Hysterese versehen:

Physikalische GroBe Hysterese
Spannungen "Unterspannung -QvV/+10V
Uberspannung -10V/+10V
Temperatur -0°C/+5°C
Frequenz +0Hz/-1Hz
Tabelle 6.66  Hysterese der Warnmeldungen

Warnschwellen

Warnschwellen legen fest, wann eine Warnung abgesetzt werden soll.

Optionen Ausgang - Wamschwellen ﬂ

Kiihlkbrpertemperatur
Innenraumtemperatur
Motortemperatur [Mur KT84-130]
Motarschutz

Unterspannung

Uberspantung

Drehzahl

Scheinstrom

Crrehmaoment

Bild 6.70  Warnschwellen
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Optionen ... |

6 Allgemeine Softwarefunktionen

DRIVEMANAGER Wertebereich WE | Einheit | Parameter
P o 500_WLTI
Kiihlkdrpertemperatur 5...100 100 C (_WARN)
. 501_WLTD
Innenraumtemperatur 5..80 80 C (_WARN)
Motortemperatur ° 502_WLTM
(nur KTY84-130) 5..250 180 ¢ (_WARN)
503_WLUV
Unterspannung 0...800 0 v (_WARN)
Motorschutz 337_WLITM
(prozentual vom Integrator- 0..100 0 %
2 (_WARN)
maximalwert)
- 504_WLOV
Uberspannung 0...800 80 | V (_WARN)
. 505_WLS
Drehzahl 0...32767 32767 | 1/min (_WARN)
_ 506_WLIS
Scheinstrom 0...1000 1000 A (_WARN)
507_WLTQ
Drehmoment -10000 ... 10000 10000 Nm (_WARN)
Einschaltverzdgerung
(Option fiir die Warnmel- 0..10 0 s S?WL\QISQ
dung ,,Drehmoment")

Tabelle 6.67  Parameter Warnschwellen

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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Erlauterungen

Jede Warnung kann auf jeden digitalen Ausgang ausgegeben wer-
den.

Die Warnung Motortemperatur (WLTM) weist auf eine Uberlastung
des Motors hin.

Die Warnung Geréatetemperatur (WLTI) bezieht den Temperatur-
wert vom Sensor auf dem Kihlkdrper bei den Endstufentransistoren
bzw. bei kleinen Reglern direkt aus dem Endstufenmodul.

Aufgrund hoher Losbrech- bzw. Anlaufmomente kann es erforder-
lich sein, die Warnschwelle Drehmoment erst bei langerer Uber-
schreitung des Schwellwertes zu aktivieren. Dies kann mit
Parameter 508-TWLTQ ,Einschaltverzégerung fir Warnschwelle
Drehmoment” erfolgen.

Unterschreitung bzw. Uberschreitung der Zwischenkreisspannung
I6st die Warnung Unterspannung (WLUV) bzw. Uberspannung
(WLOV) aus.

Das Statuswort 122-WRN bildet sich aus den anstehenden Warn-
meldungen. Es wird im Warnungen/Fehler-Fenster angezeigt.
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71 PLC-Funktionalitit .........ccoosmmmsemsnsmmsmmsmsessessssssssnses 7-3
7.2 PLC-Programm
7.2.1 PLC-Editor ........
7.2.2 Programm Neuerstellung .......ccccoevvivveininnnnienns 7-5
7.2.3 PLC-Programmaufbau ..........coceevvivviineinininienns 7-5
7.2.4 Programmpriifung und -bearbeitung .................... 7-7
7.2.5 PLC-Programmdateien ..........ccoceevvevvivnerenienienienens 7-7
7.2.6 Programm Handling .........ccoceeevvviininnnnnicnnnenene, 7-8
7.3 PLC-Befehlssyntax ..o, 7-10
7.31 UDBISICNT ..., 7-11
7.3.2 Detailerkl&rungen .........ccocceevveivvcerescieseees 7-18
Sprungbefehle und Unterprogrammaufrufe (JMP) ........ 7-18
Unbedingte Sprungbefehle ... ... 7-18
Bedingte Sprungbefehle ... . 7-18
Istwert .....cccoviiiiiiies . 7-18

Sollwert ...
Achsstatus ..........ccooeviiincinicinne,
Zustand eines digitalen Eingangs ....

Zustand eines digitalen Ausgangs ... ... 7-20
Zustand eines logischen Merkers ..... ... 7-20
Zustand eines speziellen Merkers ................... ... 720
GroBe einer Integervariablen (Direktvergleich) ..o 7-20
GroBe einer Integervariablen
(Vergleich mit zweiter Variablen) ..........c.cccoovviniinenene v 7-20
GroBe einer FlieBkommavariablen (Direktvergleich) .............. 7-20
GroBe einer FlieBkommavariablen
(Vergleich mit zweiter Variablen) ..........c.cccoovvniinincne v 7-21
Stand eines Zahlers ..........ccccco.... 7-21
Stand eines Timers (Zeitz&hlers) . .7-21
Unterprogramme (CALL, RET) .. .. 7-22
Breakpoint setzen (BRKPT) ......ccccveviiieiiiieeicie e 7-24
Leeranweisung (NOP) .......cciiiiiiiiinin e
Programmende (END) ..o
Setzbefehle (SET) .ovovviece e e

Digitalen Ausgang setzen
Logischen Merker setzen e
Spezielle Merker — Variablen (Statusvariablen) setzen .......... 7-27 Eg
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741
742

7.5

7.5.1
752
753
75.4
7.5.5
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Spezielle Merker — Variablen (Steuervariablen) setzen ......... 7-28
Indizierte Zuweisung eines konstanten Wertes
Integervariable setzen ............c.ccoceiiiiinnnns

Spezielle Integervariable setzen ..
FlieBkommavariable setzen .............

Spezielle FlieBkommavariable setzen
Z&hler Setzen .......ccccvvevveviiiiiiinnns

Timer setzen und starten
Parameter setzen .......
Feldparameter setzen .

Invertieren (INV) ...
Verfahrbefehle bei Positionierung (GO) .......c.cccccceveeeen.

Verfahren mit oder ohne Programmfortsetzung
Verfahren mit Fortsetzung ..........cccocoviiiiiiiiic i
Verfahren ohne Fortsetzung ...........ccccceveiiiiiiiciccce,
Referenzieren ....................
Verfahren endlos .....
Drehzahlsynchronlauf ............cccccoeveiiee

Winkelsynchronlauf (elektronisches Getriebe)
Wegoptimiertes Positionieren eines Rundtisches .................. 7-39

Bremsen des Antriebs (STOP, SET HALT/BRAKE) ..... 7-40

Halt Vorschub ..

Schnellhalt
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Bremsen mit Schnellhaltrampe (nur Positionierung) .............. 7-40
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(NUr POSItIONIEIUNG) ..cevveiiiieieiieieees e 7-41
Wartebefehle (WAIT)
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FOrderband .........coceeeeveevee e 7-51

Absolutes POSItiONIEren ...........ccoeveevveevveeiveeinnnns 7-52

Relatives POSItiONIEren ........ocoveveeveeeieviie e 7-54
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Die PLC-Firmware enthélt eine Routine zur sequentiellen Bearbeitung
eines benutzerprogrammierbaren Ablaufprogramms.

Anzahl der Programme im Geratespeicher: 127
Anzahl der Befehlszeilen pro Programm: 498
Bearbeitungszeit pro Befehlszeile: 1..50ms

Das Ablaufprogramm erméglicht:

» Starten der Motorregelung

¢ Sollwertvorgabe flr die Motorregelung (Drehmomente, Drehzahlen,
Position)

* Setzen/Lesen von analogen und digitalen Aus-/Eingangen
e Lesen/Schreiben von Parametern
¢ Mathematische Operationen (+,-,%, :, #, <, =, modulo, abs, round)
* Logische Verknipfungen (UND, ODER, Exklusiv ODER)
e Zeit- oder Zahlerfunktionen
* Einachs- Positioniersteuerung
e Unterprogramme
* Eventauswertung
¢ Aufruf Unterprogramm bei Start und Stop
Ein installierter DRIVEMANAGER ist Voraussetzung zur Arbeit mit der PLC-

Funktonalitat bzw. dem PLC-Editor, da dieser integraler Bestandteil des-
sen ist.

Erstinbetriebnahme... |

Voreingestellte Lisung:

Drehmomentregelung, +/-10% Sollwert, Stewern Lber Klemme

Grundeinstellungen... |

S— = LSH-050-2-45-
tttiid
. Geber:
Eingange... Resolver-historgeber,
Resolver-lagageber
Ausgange... | Sollwert/R ampen... | Fegelung... | Motor und Geber. .. |

edar [ @ [ @[ o=

Busspsteme.. | Mockenschalwerk.. |  KP2ookPaon. | Pc. |
| |||[||||||||||. | Q,_:\ | Q

|shwerte. .. | Fehlerw armung... | Handbe Pazawirter...

Einstellung im Gerat speichern | Abbrechen | Hilfe |

Bild 7.1 DRIVEMANAGER-Hauptfenster
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7.2.1 PLC-Editor

I >

FLLC Programm-E ditar. .. |

7 Anwenderprogrammierung

Der PLC-Editor wird als Installationsversion auf einer separaten
CD_ROM geliefert. Als Sprachversionen sind deutsch und englisch ver-
fugbar.

Der PLC-Editor ist als ,,Add-On“ Bestandteil des DRIVEMANAGERs und
dementsprechend nur Giber den DRIVEMANAGER nutzbar.

Datei Bearbeiten PLC Programm  Extras 7

D|=(E| *[& e ol 8| &| ¥

ﬂ, PLC_3 - Lageregeluna, Steuern Uber Klemme

+4
il

M | Pt
|3

La|Fal 212

Die Lageregelung wird Liber Klemme gestartet,
; Die Lageregelung fuhit eine absolute Positionienung zwischen 2 Positionen aus.
; Das PLC-Programm |5uft immer dann, wenn die Regelung gestartet ist.

'°/°T . 3 Lageregelung)
DEF MO00 = Referenzpunkt_OFK

DEF HOOO = Sollpozition_1
DEF HOOT = Sollpozition_2
DEF HOOZ = |stposition

DEF HOO3 = Mullpunktkorekur

PLC 310, Starte Textcodierung der Programmsequenz...
Textcodierung - O Fehler, 0w armung(en).

Der PLC-Editor ist nur fur die Projektierung bzw. Erstinbetriecbnahme
erforderlich, eine Serieninbetriebnahme des Antriebsreglers erfolgt dann
Uber den DRIVEMANAGER-Datensatz oder die SMARTCARD.

Der PLC-Programmeditor bietet die Funktionen:

* Programmerstellung
—  Editor zur Programmerstellung

— Generierung einer Textdeklarationsdatei <Projektnames.txt fur
die Variablen zur Anzeige applikationsspezifischer Texte im
DRIVEMANAGER.

—  SyntaxUberprifung des Befehlscodes
— Renumerierung 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

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 7-4
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7.2.2 Programm Neu-
erstellung

7.2.3 PLC-Programm-
aufbau

7 Anwenderprogrammierung

Samtliche PLC-Funktionen sind Uber Funktionsschaltflachen (Button)
anwéhlbar.

D||&| %|B|@] = 3= o8] S| @] P1¥]%| 212 29329

Programm-Syntax-Uberpriifung / Programmrumpf bei neuem file

= =
5] S5 5] c
S 5|5 E c | S
3 == IS 3|8 £
o S| S S 2| 1}
c| P L (@ c S8 cls
<5} E | E = o | |2
c|L ) N 3 | @
= |a E | E = < | N | |2
S |« e |2 @ LT = | @
= | x N c |8 |= |2
B |3 S g = 5 2l |S s
S|l | D |3 2 S |2 |3 |5
E| 8| < [<r} © = ~ k=1 a = | -]
oo |s c | = S| S > © (&)
1S > o (o s w | O |w
sl 2 |lcs|l=s |3l 52 = =1 S | E
© o |[© o | S = ©|E |s [
ST |l (2|2 |IN (N |2 @ =
Slele|gl&e|S |5 | |2 e el |e|e
= D LD |l | |2 |wu = =
aleE|lE||2|ElElE|S|=|€E |T @ E|E |E|E
R RE-RE=] © | = T
s |C |z (2| |88 |o|lc |8 | £ S|S|s |
S ol == |5|s| 2| 2 ISHERSHES RS
HEIREAE IR ERERERES S = = S|la|a|a
I |3 |35 =S (3| 8 ) el |28
Zla|a |k |[FlF |2 |2 | |d|a |O o a|a |a|a

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.

Mit dem PLC-Programmeditor werden die Funktionen Programmerstel-
lung, Programm-Handling und Online-Hilfe zum PLC-Editor unterstitzt.
Die Funktionen sind Uber Funktionsschaltflachen anwéahlbar, siehe Kapi-
tel 7.2.1.

Ein Programm gliedert sich in zwei Teile:

1. Textdeklaration flir verwendete Variablen, Merker, Zahler und Timer
2. Ablaufprogramm

Die Textdeklaration dient zur Kennzeichnung der im Ablaufprogramm
verwendeten Variablen, Merker, Z&hler und Timer mit der applikations-
spezifischen Funktion. Aus der Textdeklaration wird eine Textdatei
erzeugt, die, im DRIVEMANAGER ausgewertet, die Gro3en mit den anwen-
dungsspezifischen Texten anzeigt.
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Die Textdeklaration beginnt mit dem Bezeichner, der den Projektnamen
der Textdeklarationsdatei enthalt (Details hierzu siehe unter "PLC-Pro-
grammdateien").

$TEXT (Projektname) ; Beginn Textdeklaration

Es folgt die Zuweisung der Parametertexte:

DEF M000 = Referenzpunkt_OK
DEF HO000 = Sollposition_1

DEF H001 = Sollposition_2

DEF HO002 = Istposition

DEF HO003 = Nullpunktkorrektur

Am Ende der Textdeklaration steht immer die Zeile:

END

Die Textdeklaration ist optional. Nicht deklarierte PLC-Parameter werden
in der Textdatei nicht angelegt bzw. im DRIVEMANAGER mit ihrer Nummer
angezeigt.

PLC Merker M=l B3
W ariable et | & Merker et | &
HOO00 = Sollpasition_1 0 000 = Referenzpunlt_OF. 0
HOO1 = Sollposition_2 ] Ma01 ]
HOOZ = | stposzition 0 00z 0
HOO3 = Mullpunktkorrektur 0 w003 0
HOo4 ] 004 ]
HO05 ] 005 ]
HOOE a
oo e o]
4 s 4 L

Bild 7.2 Anzeige von PLC-GréBen mit anwendungsspezifischen Texten

Das Ablaufprogramm schlie3t sich der Textdeklaration an. Es enthalt
einen Programmkopf, den eigentlichen Programmteil und das Programm-
ende.

Der Programmkopf besteht aus einer Zeile, welche die Programmnum-
mer (z. Z. nur %P00 mdglich) enthélt:

%P00

Die Zeilen des eigentlichen Programmteils heiBen Befehlszeilen. Die
Anzahl der im Positionierregler maximal speicherbaren Satze ist auf 498
beschrankt (NOO1 ... N498). Jede Befehlszeile besteht aus der Zeilen-
nummer, dem Befehl und dem Operanden. Durch ein Semikolon abge-
trennt, kann ein Kommentar eingefligt werden.
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7.2.4 Programmprii-
fung und -bear-
beitung

7.2.5 PLC-Programm-
dateien

]

7 Anwenderprogrammierung

N030 SET MO000 = 0; Referenzpunkt nicht definiert
Am Programmende steht immer die Zeile (ohne Zeilennummer):
END

Beispielprogramme finden Sie im installierten DRIVEMANAGER-Verzeich-
nis ,...\userdata\samples\PLC*.

Die Syntaxprifung Uberpruft das aktuelle Programm auf Fehler im
Befehlscode. Sie wird automatisch beim Speichern des Programms in
den Antriebsregler oder manuell Uber den entsprechenden Button ausge-
fuhrt. Das Ergebnis der Prifung wird in der Statusleiste angezeigt. Treten
Fehlermeldungen auf, so kann durch Doppelklick auf die entsprechende
Fehlermeldung direkt zur fehlerhaften Programmzeile gesprungen wer-
den.

Die Renumerierung der Zeilennummer erleichtert das Einfigen von Pro-
grammsatzen. Bei einer Renumerierung erhélt die erste Zeile die Num-
mer NO10, alle weiteren werden mit einer Schrittweite von 10 inkremen-
tiert (NO20, NO30, ...). Ist ein Programm im vorgegebenen Zeilenbereich
(001-498) so nicht darstellbar, wird die Schrittweite automatisch verklei-
nert.

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-Programmes ist es also ausreichend, diese Datei zu kopieren.

2. Textdeklarationsdatei <Projektname>.txt
Die Datei wird vom DRIVEMANAGER zur Anzeige der anwendungs-
spezifischen Parameterbezeichnungen genutzt.
Sie wird automatisch nach erfolgreich abgeschlossenem Laden des
Programms in den Antriebsregler oder in einen Datensatz aus der
Texdeklaration der Programmdatei generiert. Die Datei <Projekt-
name>.txt wird in das DRIVEMANAGER Programm-Verzeichnis
LDriveManagen\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.

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
Serieninbetriebnahme ber die SMARTCARD geladen bzw. gespeichert
werden.
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7.2.6 Programm
Handling

Offnen / Bearbeiten

Speichern nach Erstellen /
Bearbeiten

7 Anwenderprogrammierung

Zur Reproduktion aller Programminformationen bzw. -daten muss jedes
Programm als Datei *.plc gespeichert werden.

Die Kommentarzeilen des Ablaufprogramms und die Textdeklarationen
werden nicht im Regler oder im Geratedatensatz gespeichert, sind also
auch nicht rlcklesbar.

Ein vorhandenes PLC-Programm kann unterschiedlich gedffnet werden:

1. Doppelklick auf die Datei *.plc. AnschlieBBend 6ffnet sich der
DRIVEMANAGER, welcher wiederum den PLC-Editor startet und das
Programm 6ffnet.

2. Offnen liber das DRIVEMANAGER-Menti , Datei/Offnen/PLC-Ablaufpro-
gramm ...*

Datei  Kommunikation  &ngicht  Akbives Gerat  Ext

Gerateeinstelung ..
Digital Scope Bilddate ...

k. »
Srucl |.anh 5 Ablaufprogranm ...
S EnE Werfahrdaten ...
Beenden Parameterdaten ..

o PLC-Ablaufprogramm ...

Bild 7.3 Offnen eines PLC-Programms (iber den DRIVEMANAGER

3. Offnen (iber den bereits gestarteten PLC-Editor ||ﬁ'|

4. Offnen eines Programms aus einem Gerate-Datensatz. é,ﬂ

Ein vorhandenes PLC-Programm kann vom PLC-Editor unterschiedlich
gespeichert werden.
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. Speichern eines Programms in eine Datei El

Uber diesen Button wird eine Datei *.plc auf lhrem PC erzeugt, wel-
che das PLC-Programm sowie die Textdeklaration enthalt.

. Speichern eines Programms in ein Gerét f{ﬂ

Uber diesen Button wird das PLC-Programm als Maschinencode in
zwei Parametern im Regler abgespeichert. Dabei wird auch die aus
der Textdeklaration erzeugte Datei <Projekiname.txt> im entspre-
chenden DRIVEMANAGER - Verzeichnis abgelegt, siehe 7.2.5.

. Speichern eines Programms in einen Datensatz EF

Bei einem bestehendem Geratedatensatz kann ber diesen Button
ein PLC-Programm in einen bestehenden Geratedatensatz abge-
speichert werden. Dabei wird auch die aus der Textdeklaration
erzeugte Datei <Projektname.txt> im entsprechenden DRIVEMANA-
GER - Verzeichnis abgelegt, siehe 7.2.5.

Achtung: Esist nicht méglich, einen neuen Datensatz zu erzeugen, der

ausschlieBlich das PLC-Programm enthélt.
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7.3  PLC-Befehls-

syntax

7 Anwenderprogrammierung

S00-S04 (CDE3000),
S00, S03-S05 (CDF3000)

Logische Operanden:

Operand Bemerkung
& UND
| ODER
A Exklusiv ODER
= #
<= <
>= >
ABS Betragsbildung

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Operand Bemerkung Operand Bemerkung
Cxx, Cyy | Z&hlerindex 00-10 b Wert 1-32
Hxxx, Hyyy |Variablenindex 000-127 d Stand eines Zéhlers 0 ...65535
Fxxx, Fyyy | Variablenindex 000-127 (16 bit
— Stand eines Timers
XX, Z Timerindex 00-10 .
R L t 0.... 4.294.967.295 (32 bif)
Ny Zeilennummer 001-999 -
§ FlieBkomma-Zahlenwert
- | Parameternummer n 000-999 (32 bit)
PARAIN, 11| parameterindex i 000-255
Integer Zahlenwert

Mxxx, Myyy | Merkerindex 000-255 z +2147483648 (32 bit)

Eingénge

ppi = A00, AO1, EO0-EQ7,
Ippi S00-S03 (CDB3000),

S00-S06 (CDE3000),

S00-S02 (CDF3000)

Ausgange

ppi = E00-E03,
Oppi S00-S02 (CDB3000),

Mathematische Operanden:

Operand Bemerkung

+ Addition

- Subtraktion

* Multiplikation
Division

% Modulo

ABS Betragsbildung
ROUND |Runden
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7 Anwenderprogrammierung

Befehl Operand Bemerkung
Sprungbefehle
JMP Ny/END  unbedingter Sprung
(ACTVAL = < > Hxxx,Fyyy) Ny/END  Istwert
(ACTVAL <= >= Hxxx,Fyyy) Ny/END
(ACTVAL =" Hxxx,Fyyy) Ny/END
(ACTVAL= = 0) Ny/END
(REFVAL= < > Hxxx,Fyyy) Ny/END  Sollwert
(REFVAL <= >= Hxxx,Fyyy)  Ny/END
(REFVAL !=Hxxx,Fyyy) Ny/END
(REFVAL = 1= 0) Ny/END
(REF = 0/1, =Mxxx) Ny/END  Achsstatus Sollwert erreicht
(ROT_0= 0/1, =Mxxx) Ny/END  Achsstatus Stillstand
(Ippi = 0/1) Ny/END  Zustand eines Einganges
(Oppi = 0/1) Ny/END  Zustand eines Ausganges
(

Mxxx = 0/1, = = Myyy

) Ny/END

(spez. Merker = 0/1, = != Myyy) Ny/END

Zustand eines Merkers

Zustand eines speziellen Merkers,
z.B. STA_REF

(Mxxx & | ~ Ippi) Ny/END  Log. Verkniipfung Merker-Eingang
(Mxxx & | A Oppi) Ny/END  Log. Verkniipfung Merker-Ausgang
Hxxx= 1= 0) Ny/END
Hxxx= = < <= > >= Hyyy) GroBe der Integer-Variablen
Ny/END
(Fxxx = 1=0.0) Ny/END
Fxxx= = < <= > >= Fyyy GroBe der FlieBkomma-Variablen
Ny/END
(Cxx=!=d) Ny/END  Z&hlerstand
(Zxx =1=0) Ny/END  Timerstand
END Sprung zum Programmende
Touchprobe

Wert der Variablen logisch gleich,
(TPx=& I A 0/1) N.JEND o DER, XODER gisch g
(TPx=2& I A TPy) .../ END \Sﬁg %esggr'igﬁgéog'sm glelch,
(Mxxx = & | A TPx) N.../END

7-11
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OUTPUT = Hxxx

Mxxx = 0/1, Ippi, Oppi, Myyy, M[Cxx]
Mxxx = Hxxx

M[Cxx] = 0/1

MICxx] = Myyy

Mxxx & | A Myyy

Mzzz = Mxxx = & | A Myyy
Mxxx = STA_ERR

Mxxx = STA_WRN

Mxxx = STA_ERR_WRN

Mxxx = STA_ACTIV
Mxxx = STA_ROT_R
Mxxx = STA_ROT_L
Mxxx = STA_ROT_0
Mxxx = STA_LIMIT
Mxxx = STA_REF
Mxxx = STA_HOMATD
Mxxx = STA_BRAKE

Befehl Operand Bemerkung
OP = Operator (GLEICH =, UND &,
JMP  (ISxx OP ISyy) Nxxx ODER |, XODER /)
OP = Operator (GLEICH =, UND &,
(ISxx OP 0Syy) Nxxx ODER |, XODER /)
OP = Operator (GLEICH =, UND &,
(0Sxx OP 0Syy) Nxxx ODER |, XODER /)
OP = Operator (GLEICH =, UND &,
(MSxx OP MSyy) Nxxx ODER |, XODER /)
Unterprogrammaufruf
Unterprogrammaufruf nach Zeile Ny
CALL Ny Maximale Verschachtelungstiefe:250
Riicksprung zur Zeile des Unterpro-
RET
grammaufrufs
JMP  Pxx Ruft Unterprogramm Numer xx auf
Riickkehr von Unterprogramm und
END .
weiter nach Aufruf
BRKPT SET BRKPT=1 Aktwmrt_Brea_kpomt; der gesetzte
Breakpoint wird ausgewertet
. Deaktiviert Breakpoint; der gesetzte
SET BRKPT=0 Breakpoint wird nicht ausgewertet
Setzhefehle
SET Oppi = 0/1, Mxxx Ausgang direkt oder mit Merker

Ausgangsabbild setzen
Merker setzen
Merker (LSB von Hxxx) setzen

Merker setzen (indziert*)
Merker logisch verkniipfen

Wert aus logischer Operation einem
neuen Merker zuweisen

Fehler-Status lesen (1 -> Fehler)

Warnung-Status lesen
(1 -> Warnung)

Warnung/Fehler-Status lesen
(1 -> Warnung/Fehler)

Regelung aktiv

Motor rechts drehend
Motor links drehend
Motor Stillstand
Sollwert-Begrenzung
Sollwert erreicht
Referenzpunkt definiert
Schnellhalt aktiv
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Befehl

7 Anwenderprogrammierung

Operand

Bemerkung

SET

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Mxxx = STA_OFF
Mxxx = STA_C_RDY
Mxxx = STA_WUV
Mxxx = STA_WOQV
Mxxx = STA_ WIIT
Mxxx = STA_WOTM
Mxxx = STA_WOTI
Mxxx = STA_WOTD
Mxxx = STA_WIS
Mxxx = STA_WFOUT
Mxxx = STA_WFDIG
Mxxx = STA_ WIT
Mxxx = STA_ WTQ
Mxxx = STA_INPOS
Mzzz = Mxxx & | A Myyy
ENCTRL = 0/1, Mxxx

INV = 0/1, Mxxx

ERR = 1, Mxxx
ERRRQ = 1, Mxxx
BRKPT = 0/1, Mxxx
BRAKE = 0/1, Mxxx
HALT = 0/1, Mxxx
PCTRL = 0/1, Mxxx

Hxxx = EGEARPQS, EGEARSPEED

F[CXX], H[Cxx], M[Cxx] = Value
Hxxx = z, Hyyy, H[Cyy], Fxxx, Mxxx, Cyy, Zxx
H[Cxx] = z, Hyyy

HXXX + - *: % z, Hyyy

Hxxx << >> z, Hyyy

Hxxx = ABS Hyyy

Hxxx =  PARA[N], PARA[n, i]
Hxxx, Fxxx = REFPOS

Hxxx, Fxxx = ACTPOS

Hxxx, Fxxx = ACTFRQ

Hxxx, Fxxx = ACTSPEED

Hxxx, Fxxx = ACTTORQUE
Hxxx, Fxxx = ACTCURRENT
Hxxx = 0SA0

Hxxx = ISAQ, ISA1

Zustand spannungsfrei

Zustand Regelung bereit
Warnung Unterspannung
Warnung Uberspannung

Warnung 2+

Warnung Ubertemperatur Motor
Warnung Kiihlkorpertemperatur
Warnung Innenraumtemperatur
2. Z. ohne Funktion (immer 1)

2. Z. ohne Funktion (immer 1)

2. Z. ohne Funktion (immer 1)
Warnung I*t Motorschutz
Warnung Drehmoment
Positionssollwert erreicht
logische Operationen fiir Merker
Regelung aus / ein

Sollwert invertieren (nur bei Dreh-
zahl- und Drehmomentregelung)

Fehler auslésen

Fehler zuriicksetzen
Breakpoints aus / ein
Schnellhalt aus / ein
Halt/Vorschub aus / ein
ohne Funktion

Leitgeberinkremente, Leitgeberge-
schwindigkeit lesen

Indizierte Zuweisung

Variable setzen

Integervariable setzen (indiziert)
Variable berechnen

Variable schieben

Variable Betragsbildung
Variable setzen
Positionssollwert
Positionsistwert

Istfrequenz [Hz] zuweisen

Istdrehzahl [min™!] zuweisen
Istdrehmoment [Nm] zuweisen
Iststrom (effektiv) [A] zuweisen
Analoger Ausgangswert, nur CDB
Analoger Eingang 0/ 1 zuweisen
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Operand

Bemerkung

SET

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Hxxx = OUTPUT, INPUT

Hzzz = Hxxx +-*:% Hyyy
Hzzz = Hxxx & |~ Hyyy
Hzzz = Hxxx << >> Hyyy
Hxxx = ROUND Hyyy

EGEARPOS = Hxxx
0SAO = Hxxx

REFVAL = Hxxx, Fxxx

INPOSWINDOW = Hxxx
Fxxx = f, Hxxx, F[Cxx], Fyyy

F[Cxx] = f, Fyyy

Fxxx + - *: f, Fyyy

Fxxx = ROUND Fyyy

Fxxx = ABS Fyyy

Fxxx = PARA[n, i], PARA[n],
PARA[Hyyy,Hzzz], PARA[Hyyy]

Fzzz = Fxxx+-«%Fyyy

Fxxx = ROUND Fyyy

Cxx = d, Cyy, Hyyy
Cxx + - d, Hyyy

Zxx = t, Hyyy
PARA[N] = Hxxx, Fxxx

PARA[Hxxx] = Hyyy, Fxxx
PARA[N,i] = Hxxx, Fxxx

PARA[Hxxx, Hyyy] = Hzzz, Fxxx

ACCR = Hxxx
DECR = Hxxx
ACCR=0...150%
DECR=0...150%

Variable mit Ausgangs- bzw. Ein-
gangsabbild lesen

mathematische Operation
logische Operation

links / rechts verschieben
Runden von H-Variablen

Leitgeberinkremente setzen
Analogwert zuweisen, nur CDB

Sollwert zuweisen (nur Drehzahl-
und Drehmomentregelung)

Sollwert erreicht Fenster
FlieBkomma-Variable setzen
FlieBkomma-Variable setzen (indi-
ziert)

FlieBkomma-Variable berechnen
FlieBkomma-Variable runden
FlieBkomma-Variable Betragshildung

Parameter setzen

Wert einer Operation ein er F-Varia-
blen zuweisen

runden von F-Variablen

Zéhler setzen

Zéhler berechnen

Timer setzen
Parameternummer direkt

Parameternummer iber Integerva-
riable

Angabe Parameternummer, direkt

Angabe Parameternummer u. Index
liber Integervariable

Beschleunigung dndern

Skalierung
Skalierung
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Operand

Bemerkung

P

Touchprobe

TPO = 1
TP =1

Mxxx = & | A TPO / TP1

Mxxx = STA_TPO..1
Hxxx = TPXINC
Hxxx = TPx

EGEARPOSINC = Hxxx

R EGEARPOSINC = Hxxx

EGEARPOS = Hxxx

R EGEARPOS = Hxxx

Hxxx = ACTPOSINC

ACTPOSINC = Hxxx

R ACTPOSINC = Hxxx

Hxxx = ACTPOS

ACTPOS = Hxxx
Hxxx = REFPOSINC
R ACTPOS = Hyyy

Hxxx = CANSTAT
Hxxx = EGEARSPEED
Hxxx = EGEARPOSINC

Aktiviere langsame Probe (Funkti-
onsselektor Isxx)

Aktiviere schnelle Probe (schneller
Eingang C-Line)

Merker mit TPx Zustand (Speiche-
rung erfolgt) setzen

Status Touchprobe-Kanal 0..1
Wert von TPx (Inkremente)

Wert von TPx (Wegeinheiten)

Setzen der Leitgeberposition absolut
(Inkremente)

Setzen der Leitgeberposition relativ
(Inkremente)

Setzen der Leitgeberposition absolut
(Wegeinheiten)

Setzen der Leitgeberposition relativ
(Wegeinheiten)

Setzen der Absolutposition absolut
(Inkr.)

Setzen der Absolutposition absolut
(Inkr.)

Setzen der Absolutposition relativ
(Inkr.)

Setzen der Absolutposition absolut
(WE)

Setzen der Absolutposition absolut
(WE)

Sollposition in Inkrementen

Setzen der Absolutposition relativ
(WE)

Geschwindigkeit Leitgeber in Inkr./s
Leitgeberposition in Inkrementen

WAIT

Wartebefehle

d, Hxxx

ROT_0O
REF

PAR

TPO/TP1

Wartezeit in ms
(0 ... 4.294.967.295 ms)

Sollposition = Zielposition
Istposition im Positionsfenster
Warte, bis Parameter geschrieben
ist.

Warte mit Programmbearbeitung bis
TP-Ereignis stattgefunden hat.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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Operand

Verfahrbefehle (nur bei Positionierung)

W A Hxxx

W R Hxxx

A Hxxx

R Hxxx

0

0-+Hxxx

A Hxxx V Hyyy

R Hxxx V Hyyy

T[Hxxx]
T[Cxx]

W T[Hxxx]

W T[Cxx]
Txxx]

W T[xxx]
V Hxxx

W A Hxxx V Hyyy

W R Hxxx V Hyyy

SYN1/SYNO

Bemerkung

Verfahre absolut um Wert von Hxxx
mit Geschwindigkeit gemaB
Parameter 724_POSMX und warte
mit Programmbearbeitung bis Ziel-
position erreicht ist

Verfahre relativ um Wert von Hxxx
mit Geschwindigkeit gemaB
Parameter 724_POSMX und warte
mit Programmbearbeitung bis Ziel-
position erreicht ist

Verfahre absolut um Wert von Hxxx
mit Geschwindigkeit gemaB
Parameter 724_POSMX (Programm-
bearbeitung geht weiter)

Verfahre relativ um Wert von Hxxx
mit Geschwindigkeit gemaB
Parameter 724_POSMX (Programm-
bearbeitung geht weiter)

gewahlte Referenzfahrt ausfiihren
gewahlte Referenzfahrt ausfiihren
und Referenzposition=Hxxx setzen
Verfahre absolut um Wert von Hxxx
mit Geschwindigkeit Hyyy (Pro-
grammbearbeitung geht weiter)
Verfahre relativ um Wert von Hxxx
mit Geschwindigkeit Hyyy (Pro-
grammbearbeitung geht weiter)
Position Giber Tabelle

Verfahre (iber Tabelleneintrag Cxx

Verfahre iiber Tabelleneintrag Hxxx,
warten

Verfahre (iber Tabelleneintrag Cxx,
warten

Verfahre (iber Tabelleneintrag xxx

Verfahre iiber Tabelleneintrag xxx,
warte bis Position erreicht

Verfahren endlos (iber Variable

Verfahre absolut um Wert von Hxxx
mit Geschwindigkeit Hyyy und warte
mit Programmbearbeitung bis Ziel-
position erreicht ist

Verfahre relativ um Wert von Hxxx
mit Geschwindigkeit Hyyy und warte
mit Programmbearbeitung bis Ziel-
position erreicht ist

Synchronfahrt ein- und ausschalten

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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Befehl Operand
Befehle zum Anhalten des Antriebs

STOP B
STOP M
STOP 0

SET BRAKE = 0/1, Mxxx

SET HALT = 0/1, Mxxx

Bemerkung

Abbremsen mit parametrierter Ver-
zOgerung

Abbremsen mit Schnellhaltrampe
Abbremsen mit Schnellhaltrampe
und Ausschalten der Regelung, falls
Steuerort=PLC

Schnellhalt geméaB Schnellhalt-Reak-
tion (siehe 6.2.3) durchfiihren:

1: Schnellhalt durchfiihren

0: Schnellhalt beenden

Halt Vorschub gemé&B Reaktion (siehe
6.2.3) durchfiihren:

1: Achse anhalten

0: Achse freigeben

Weitere Befehle
NOP
INV Oppi, Mxxx, Hxxx

END

SAVE

BRKPT

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Anweisung ohne Funktion
Invertierung

Beendet Programm, alle nachfolgen-
den Zeilen werden ignoriert. Keine
Zeilennummer eingeben.

speichern der aktuellen Geréte-Ein-
stellung

Breakpoint in Programmzeile einfii-
gen, Auswertung bei aktiven Break-
points, siehe Seite 7-12
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gen

LUST

A

Unbedingte Sprungbefehle

Bedingte Sprungbefehle

]

Istwert

7 Anwenderprogrammierung

Sprungbefehle und Unterprogrammaufrufe (JMP)

¢ Unbedingte Sprungbefehle werden in jedem Fall ausgefiihrt (ohne
Bedingung).

* Bedingte Sprungbefehle werden nur durchgefihrt, wenn die angege-
bene Bedingung erfiillt ist. Die Bedingung fur die Ausfihrung des
Befehls wird in Klammern (...) angegeben.

¢ Als Sprungziel wird jeweils eine Zeilennummer oder das Program-
mende angegeben.

Achtung: Wird ein JMP/SET-Befehl auf nicht vorhandene Ein-/Aus-
génge gesetzt, so wird keine Fehlermeldung generiert.

Diese Befehle sind an keine Voraussetzungen (Achsposition, Zustand
von programminternen GréBen) geknipft und werden daher sofort und
bedingungslos ausgeflhrt.

JMP Ny Sprung zum Satz mit der Nummer y
JMP END Sprung zum Programmende

Bedingte Sprungbefehle / Unterprogrammaufrufe sind an eine bestimmte
Bedingung geknlpft, die in Klammern angegeben wird. Ist die Bedingung
erflllt, so wird der Sprung auf die angegebene Satznummer zum Pro-
grammende ausgefiihrt. Ist die Bedingung nicht erflllt, wird das Pro-
gramm mit dem darauffolgenden Satz fortgesetzt.

Hinweis: Die Ausflihrung eines bedingten Sprunges kann an eine der
nachfolgend beschriebenen Bedingungen geknipft sein.

erreichen:

JMP (ACTVAL = Hyvy, Fyyy) Ny /END
Uberschreiten:

JMP (ACTVAL > Hxxx, Fyyy) Ny /END
JMP (ACTVAL >= Hxxx,Fyyy) Ny/END

unterschreiten:

JMP (ACTVAL < Hxxx, Fyyy) Ny /END
JMP (ACTVAL <= Hxxx,Fyyy) Ny/END
vergleichen:

JMP (ACTVAL != Hxxx,Fyyy) Ny/END
JMP (ACTVAL = 0) Ny/END
JMP (ACTVAL != 0) Ny/END

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 7-18
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Hinweis: Der Befehl REFVAL ist fir die Drehzahlregelung relevant.
Bei Positionierung wird mit dem Befehl REF gearbeitet, da
dieser Befehl sich auf ,Sollwert erreicht bezieht.

LUST

Sollwert erreichen:
JMP (REFVAL = Hxxx, Fyyy) Ny /END
Uberschreiten:

JMP (REFVAL >  Hxxx,Fyyy) Ny/END
JMP (REFVAL  >= Hxxx,Fyyy) Ny/END

unterschreiten:

JMP (REFVAL < Hxxx,Fyyy)  Ny/END
JMP (REFVAL <= Hxxx,Fyyy) Ny/END

vergleichen:
JMP (REFVAL 1= Hxxx,Fyyy) Ny /END
JMP (REFVAL = 0) Ny /END
JMP (REFVAL I= 0) Ny /END
Achsstatus REF erreicht:
JMP (REF = 1) Ny /END Istwert im Sollwertfenster
REF nicht erreicht: 7
JMP (REF = 0) Ny /END Istwert nicht im Sollwertfenster

in Abhangigkeit eines Merkers:
JMP (REF = MxxX) Ny /END Merker: Mxxx=1; Mxxx=0

Achse steht:

JMP (ROT_O0 = 1) Ny /END
Achse fahrt:
JMP (ROT_0 = 0) Ny /END

in Abhangigkeit eines Merkers:

JMP (ROT_0 = Mxxx) Ny /END
Zustand eines digitalen Ein- Zustand = 0:
angs
gang JMP (Ippi = 0) Ny /END
Zustand = 1:
JMP (Ippi = 1) Ny /END

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 7-19
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Zustand eines digitalen Aus-
gangs

LUST

Zustand eines logischen Mer-
kers

Zustand eines speziellen Mer-
kers

GroBe einer Integervariablen
(Direktvergleich)

GroBe einer Integervariablen
(Vergleich mit zweiter Varia-
blen)

GroBe einer FlieBkommavaria-
blen (Direktvergleich)

Zustand = 0:

JMP (Oppi = 0)
Zustand = 1:

JMP (Oppi = 1)

JMP (Mxxx = Myyy)
JMP (Mxxx != Myyy)
JMP (Mxxx = 0)

JMP (Mxxx = 1)

JMP (Mxxx & Ippi)
JMP (Mxxx | Ippi)
JMP (Mxxx ~ Ippi)
JMP (Mxxx & Oppi)
JMP (Mxxx | Oppi)
JMP (Mxxx * Oppi)
JMP (spez. Merker
JMP (spez. Merker
JMP (spez. Merker =
JMP (spez. Merker =
vergleichen:

JMP (Hxxx = 0)

JMP (Hxxx != 0)
vergleichen:

JMP (Hxxx = Hyyy)
JMP (Hxxx != Hyyy)
Uberschreiten:

JMP (Hxxx >= Hyyy)

JMP (Hxxx > Hyyy)

unterschreiten:

JMP (Hxxx <= Hyyy)
JMP (Hxxx < Hyyy)
vergleichen:

JMP (Fxxx = 0.0)
JMP (Fxxx '= 0.0)

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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Ny /END

Ny /END

Ny
Ny
Ny
Ny
Ny
Ny
Ny
Ny
Ny
Ny

AN NN N U

= Mxxx)
= Mxxx)

1)

Ny /
Ny /

Ny /
Ny /

Ny /
Ny /

Ny /
Ny /

Ny /
Ny /

END
END
END
END
END
END
END
END
END
END

END
END

END
END

END
END

END
END

END
END

Ny /
Ny /
Ny /
Ny /
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-

GroBe einer FlieBkommavaria- | vergleichen:
blen (Vergleich mit zweiter

. JMP (Fxxx = Fyyy) Ny / END

Variablen) 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) Ny/END Sprung wenn Wert erreicht

JMP (Cxx != d) Ny/END Sprung wenn Wert nicht erreicht
Stand eines Timers (Zeitzéh- JMP (Zxx = 0) Ny /END Timer abgelaufen?
/BFS) JMP (Zxx != 0) Ny /END Timer noch nicht abgelaufen?

Hinweis: Eine Abfrage auf Gleichstand ist nur bei abgelaufenem Timer
(d.h. ,= 0%) méglich, da nicht gewahrleistet ist, dass ein
bestimmter Zwischenstand (,=t“) zum Abfragezeitpunkt
erreicht wird.
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Unterprogramme (JMP, CALL, RET, END)

Ein Unterprogramm stellt einen Teil des Hauptprogramms dar. Es wird ein
eigensténdiger Programmkopf z. B. %P02 erzeugt. Der Aufruf dieser
Unterprogramme wird Gber den JMP Befehl ausgefiihrt. Die maximale
Verschachtelungstiefe betragt 5 Unterprogramme. Insgesgesamt kénnen

127 Unterprogramm angelegt werden.

Weitere Erklarungen finden Sie in der Online Hilfe des PLC Editors.

JMP Pxx Sprung in Unterprgramm xx (xx = 0 - 127)
JMP P[Hyyy] Sprung in Unterprogramm Nummer = Wert in Hyyy
CALL Ny Aufruf eines Unterprogramms, bzw. Sprung zur

ersten Programmzeile des Unterprogramms

RET Riickkehr vom Unterprogramm, vorzeitiges Program-
ende (wirkt wie END)
END Ruckkehr vom Unterprogramm, Unterprogramm Ende

Mdoglicher Aufbau der Programmstruktur
(die Zeilennummern sind lediglich Beispiele)

$P00 ; Programm 00

NO1lO ... ; Beginn Hauptprogramm P00

NO50 JMP PO1 ; Aufruf des Unterprogramms POl

N100 JMP ... ; Ende des Hauptprogramms

END ;Ende Programm P00

SPO1 ; Programm PO1

N110 ... ; Beginn Unterprogramm

END ;Ricksprung in Programm P00 Zeile NO50+1

Nach Abarbeitung des Unterprogramms wird das Programm mit dem
Satz fortgesetzt, welcher auf den Aufruf (JMP) folgt. Die maximale Ver-
schachtelungstiefe betréagt 5 Unterprogramme. Wenn diese Zahl Uber-
schritten wird, erfolgt eine Fehlermeldung und das laufende Programm

wird abgebrochen.
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Achtung:

Funktion der Eventprogramme
nur aktiv ab der Firmware-Ver-
sion V 3.60 und héher!

LUST

7 Anwenderprogrammierung

Eventprogramme

Grundsatzlich kdnnen bis zu 127 Unterprogramme in einem PLC- Haupt-
programm erstellt werden.

Ab der CDE Firmware-Version V 4.00 gibt es zusatzlich die Méglichkeit,
zwei dieser Unterprogramme als sogenannte ,Eventprogramme® zu nut-
zen (PLC-EVO, PLC-EV1). Die Zuweisung, welches Unterprogramm
Eventprogramm 0 oder 1 ist in der Maske (siehe Bild 7.5) im Feld Pro-
grammnummen PLC-EPX zu sehen.

Die Events fir 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 Gber die Timer
TIMx aufrufen. Die Timer kdnnen kénnen Vielfache des PLC Zykluses
sein. Eventgesteuerte Unterprogramme kdnnen entweder komplett in
einem PLC Zyklus oder je ein Befehl pro PLC Zyklus abgearbeitet wer-
den. 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 Zyklusiiberschreitung wird eine Feh-
lermeldung ausgegeben.

Beispiel:

TIMx = 5ms, PLC-Zyklus = 1ms

EV-Programm wird alle 5 ms aufgerufen
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Uber die zwei folgenden Masken lassen sich die notwendigen Einstellun-
gen vornehmen:

LUST

I ¥
st
Sl | | Ereignisgosimestn Progrsmme

W grnschulen PLCER D PLCEP 1
1 Suen
P P
 Utecrn N r
Audathag Stanie !! Statue gg
- T =
Stat | st | . i
pel S LG Progieries Mustest (F)./ Zede (M)
Pregpamrarrries FLE - Erdey 1]
g P O N N
Bearlmituny: '
 EnBele Ty 2 sogpaseen [F] &
' [revambes Programm/Zikhis P [ N |0
Slatbedrgungen | PLEFebbsdagnane | |
[TERM [0« FLE e Klermen stater =] b

PLCMaine State 8 Prograsen P [ ==

Bild 7.4 Maske zur Einstellungen der PLC

DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich | WE Einheit | Parameter
Zykluszeit Bearbeitungszeit pro Befehl in der Ablaufsteuerung 0-5 1 ms 453 _PLCIR
Programmnummer | Nummer des Unterprogramms welches beim Start 0-127 0 494.2
PLC Entry der PLC einmalig aufgerufen wird. 0 = Aus _EVPRG
Programmnummer | Nummer des Unterprogramms welches beim Stop- 0-127 0 494.3
PLC Exit pen der PLC einmalig aufgerufen wird. 0 = Aus _EVPRG
. Entscheidet iiber die Abarbeitung der Unterpro-
Bearbeitung
gramme.
Startbedingung | S2rioedingung des Ablaufprogramms, Term-Bus | Term 452 _PLCCT
siehe Kapitel 7.4.2
PLC_Main: Nach Abarbeiten des Startprogramms (494.2 )
Starte mit Programm | ungleich 0) wird dieses Unterprogramm aufgerufen 0-127 0 456 _PLCSN
Hilfe zur Diagnose, hier kann das Programm ange-
Zur Diagnose P | halten werden. Es muss hier das Programm ange- 0-127 0 552 _PLCBP
ben werden
Zur Diagnose N Zeile bei der im Programm in aus 552 angehalten 0-127 0 455 _PLCBN

werden soll.

Tabelle 6.68  Einstellparameter der PLC

Uber die Maske in Bild 7.4 kann das EV-Programm ereignisgesteuert
beeinflusst werden.
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s LTi
x|
i fiiir die il i /
Frogiammnummer PLCEPD P [0 ¢ Ein BefehlZpkius 4
¢ Besamtes ProgrammZyklus /
Programmaktivierung bei Events:
(sind mehrere Events gesetzt, werden diese ODER verkniipft]
Ausginge: Eingénge: PLC-Merker:
0spo0 [or ~| ispoo [or | w0k Jorr |
0soat for ~| ispot [oif x| Mg fod =]
0spoz [on x| ispoz [on =| w0 Joi |
05003 [o ~| 1spoms [or = wio fod =]
05004 [On =] 1spae o = i [0 Fetler gerwix]
05005 [0 ~| 1soos o | o —
OE0D  [orf ~| 1spos [oif e v p—
0EM 0ff h 0 = Fehler oder . ¥
OE02 ot ~ Oif d
OEO3 | Onf | il durch Aufruf alle:
ovoo  [or x| TMo [of = [—o ms
ool o | w1 for =l | ms
BE] Abbrechen | Uberehmen
Bild 7.5 Einstellméglichkeiten Ereignisse PLC-EPx
DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich | WE Einheit | Parameter
Programmnummer | Nummer des Unterprogramms, welches bei Event
9 Jnterprog 0-127 0 494.X EVPRG
PLC-EPx aufgerufen wird.
. Entscheidet iiber die Abarbeitung der Unterpro-
Bearbeitung
gramme.
Auswahl welche Ereignisse an den Ausgangen zum
0SDOx N N
Ausldosen des Eventprogramms fiihren
1SDOX Auswahl welche Ereignisse an den Eingdngen zum
Ausldsen des Eventprogramms fiihren
Mxxx Auswahl welche Ereignisse der Merker zum Auslo-
sen des Eventprogramms fiihren
Auswahl der Flanken zum Auslésen der Events bei
Mx ey ..
Geréteinternen Zustande
TIMx Zeit von Timer fiir zyklsiche Programmbearbeitung 0- 65536 0 ms
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7 Anwenderprogrammierung

Breakpoint setzen (BRKPT)

Mit diesem Befehl ist es mdglich, das Ablaufprogramm in einer beliebigen
Zeile zu unterbrechen.

Vorgehensweise zur Verwendung von Breakpoints in einem Ablaufpro-
gramm:

Breakpoints im Ablaufprogramm aktivieren/deaktivieren
Ny SET BRKPT =1 / O

Breakpoints im Ablaufporgramm 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 nachsten
Befehlszeile fortgesetzt.

Hinweis: Breakpoints kdnnen auch von der Bedienoberflache des
DRIVEMANAGERS gesetzt werden.

[FLL 1'
SofiTost | FLC Progiammedie |
Betichestotes | Prozscodaten | oo
- Ercignisgesteucrie Programme
& Busschsken oA PLOER Y
1 Shaten
P — P -
1 Lintsrbmchen —] L—
— s Stehus: 55 St !‘g
| == ==
S l S | | Meuptprogramm: PLC-Main

Programm bei Start PLC (einmalig)
o Frogramen Numsme [F) / Zede [N]

RN [N |

Besrbeitung:
¥ Ein Bolohl/Zyhlus:

& Gesambes Progranm/Zikhis P [0 N[

Siibodngungen | PLCFehimdisgroze | |

[ TEF 101 « FL idber Klemme stamers =l
PLCMar Slaile il Progeamimn P [0 - |

Durch Abschalten der PLC (z. B. (iber Parameter 450 PLCST = OFF) wird
die Programmbearbeitung beendet.
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7 Anwenderprogrammierung

; Beispielprogramm

%P00

NO10 NOP ; keine Anweisung

NO020 SET BRKPT = 1 ; Breakpoints aktivieren
N030 SET H000 = 0 ; Variable zuweisen

N040 SET HO001 = 10 ; Variable zuweisen

NO50 BRKPT ; Breakpunkt

NO60 SET HO000 + 1 ; Variable inkrementieren
N070 JMP (HO00 < HO001) N100 ; H000 kleiner 10 ?

NO080 SET BRKPT = 0 ; Breakpoints deaktivieren
N100 JMP N040 ; weiter inkrementieren
END

Bei deaktivierten Breakpoints ist die Funktion wie bei einer Leeranwei-
sung (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 wer-
den ignoriert. Bei fehlendem END wird eine Fehlermeldung ausgegeben.

Vorgehensweise zur Verwendung im Ablaufprogramm

END Es wird keine Zeilennummer angegeben!
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Digitalen Ausgang setzen

A

7 Anwenderprogrammierung

Setzbefehle (SET)

Hinweis: Die Ergebnisse von Rechenoperationen etc. werden stets in
den linken Variablen gespeichert.
F001 = 10; FO02 = 15, Set FOO1 - F002;
in FOO1 entsteht -5

Mit Hilfe der Setzbefehle kdnnen vielféltige Operationen in den Verfahr-
programmen durchgeflhrt werden:
* Setzen von Ausgéngen (direkt, Gber Merker)
e Setzen von Merkern (direkt, indiziert, Uber logische Verknlpfung, ...)
¢ Variablen setzen, berechnen, ...
e Zahler setzen, inkrementieren, dekrementieren
¢ Timer setzen und starten

e Zugriff auf Gerateparameter (z. B. Regelungseinstellungen, Overri-
defunktionalitat, Sollwert-Tabellen, etc.)

* Beschleunigungsparameter &ndern

direkt:

SET Oppi
SET Oppi

0
1

Uber Merker:
SET Oppi = Mxxx

Ausgangsbild:

SET OUTPUT = HxxX

Achtung: Es werden nur die Ausgange gesetzt, deren Funktionsselek-
tor FOppi=PLC gesetzt ist.
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Logischen Merker setzen

Spezielle Merker — Variablen

(Statusvariablen) setzen

7 Anwenderprogrammierung

direkt:

SET MxxX =
SET Mxxx = 1

o

indiziert:
SET M[Cxx] = 0
SET M[Cxx] = 1

Uber 2. Merker:
direkt:

SET Mxxx = Myyy Merkerwert zuweilsen
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 Ausgéange

SET Mxxx = Ippi
SET Mxxx = Oppil

Zustand Eingang zuweisen
Zustand Ausgang zuweisen

SET Mxxx = STA_ERR Antrieb ist im Zustand Fehler

SET Mxxx = STA_WRN Antrieb ist im Zustand Warnung

SET Mxxx = STA_ERR_WRN Antrieb ist im Zustand Fehler / Warnung
SET Mxxx = STA_ACTIV Regelung aktiv

SET Mxxx = STA_ROT_R Motor rechts drehend

SET Mxxx = STA_ROT_L Motor links drehend

SET Mxxx = STA_ROT_O0 Stillstand des Motors

SET Mxxx = STA_LIMIT Begrenzung erreicht

SET Mxxx = STA_REF Sollwert erreicht

SET Mxxx = STA_HOMATD Achse Referenziert

SET Mxxx = STA_BRAKE Antrieb ist im Zustand Bremsen

SET Mxxx = STA_OFF Antrieb ist im Zustand Spannungsfrei
SET Mxxx = STA_C_RDY Antrieb ist im Zustand Regelung bereit
SET Mxxx = STA_WUV Warnung Unterspannung

SET Mxxx = STA_WOV Warnung Uberspannung

SET Mxxx = STA_WIIT Warnung Warnung I"2*t

SET Mxxx = STA_WOTM Warnung Ubertemperatur Motor

SET Mxxx = STA_WOTI Warnung KihlkOérpertemperatur

SET Mxxx = STA_WOTD Warnung Innenraumtemperatur

SET Mxxx = STA_WIS Warnung Scheinstrom - Grenzwert

SET Mxxx = STA_WFOUT Warnung Ausgangsfrequenz - Grenzwert
SET Mxxx = STA_WFDIG Warnung Sollwert des Masters fehlerhaft
SET Mxxx = STA_WIT Warnung I*t Motorschutz

SET Mxxx = STA_WTQ Warnung Drehmoment

SET Mxxx = STA_INPOS Positionssollwert erreicht

(nur bei eingeschaltetem Lageregler)
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Spezielle Merker — Variablen
(Steuervariablen) setzen

LUST

Indizierte Zuweisung eines
konstanten Wertes

Integervariable setzen

7 Anwenderprogrammierung

SET ENCTRL = 0 / 1, Mxxx Regelung aus / ein(nur bei Steuerort PLC)

SET INV = 0 / 1, Mxxx Sollwert invertieren
(nur bei Drehzahlregelung, nicht bei
endloser Positionierung)

SET ERR =0 / 1, Mxxx Fehler ausldsen

SET ERRRQ 0 / 1, Mxxx Fehler zurlcksetzen
Achtung: PLC darf nicht mit Regelung
abgeschaltet werden. Zum Einschalten der
Regelung uber PLC Steuerort beachten!

SET BRKPT = 0 / 1, Mxxx Breakpoints aus / ein

SET ACCR = 0 ... 150% Skalierung der Beschleunigung von 0
Prozent bis 150 Prozent
SET DECR = 0 ... 150% Skalierung der Verzdgerung

von 0 Prozent bis 150 Prozent

SET HALT = 0/ 1, Mxxx Stopp Vorschub gem&f Halt-Reaktion,
siehe 6.2.3 und ,Bremsen des Antriebs
(STOP, SET HALT / BRAKE)“

SET BRAKE = 0/ 1, Mxxx Schnellhalt auslésen gemdfs Schnellhalt-
Reaktion, siehe 6.2.3 und ,Bremsen des
Antriebs (STOP, SET HALT / BRAKE)“

SET EGEARPOS = HxXx Eingelaufene Leitgeberinkremente
setzen
SET Hxxx = EGEARPOS Eingelaufene Leitgeberinkremente
lesen
SET Hxxx = EGEARSPEED Leitgebergeschwindigkeit in U/min lesen
SET F[Cxxx] = Value
SET H[Cxxx] = Value
SET M[Cxxx] = Value
direkt:

SET HxxXxX = 2z
indiziert:

SET H[Cxx] = z
mit 2. Variable:
direkt:

SET Hxxx = Hyyy
indiziert:

SET H[Cxx] = Hyyy

mit 2. indizierter Variable:

SET Hxxx = H[Cyy]

mit 2. FlieBkommavariable:
SET Hxxx = FxXX

Zuweisung einer Float-Variablen mit Begrenzung auf +/- 2147483647
und keine Rundungen.
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7 Anwenderprogrammierung
mit Merker:
SET Hxxx = MxXX

mit Z&ahlerstand:

SET Hxxx = Cyy

mit Timerstand:

SET HxxXX = ZxX

tiber Berechnung - direkt: 2)

SET HxXxX +z Addition

SET Hxxx -z Subtraktion
SET HxXXX *z Multiplikation
SET HxXX :z z #0 YDivision
SET Hxxx % z Modulo

Uber Schieben mit Konstante:

nach rechts:

SET HXxXX >> 2 Division Hxxx durch 2%
nach links:
SET HxXxX<< 2z Multiplikation Hxxx mit 27

Berechnung iiber zweite Variable - direkt: 2)

SET Hxxx + Hyyy Addition

SET Hxxx - Hyyy Subtraktion

SET Hxxx * Hyyy Multiplikation

SET Hxxx : Hyyy Hyyy # 0 V) Division
SET Hxxx % Hyyy Modulo

Berechnung Uber Schieben mit zweiter Variable:

Rechts:

SET Hxxx >> Hyyy Division Hxxx durch 2%YYY
Links:

SET Hxxx << Hyyy Multiplikation Hxxx durch 2HYY

Berechnung uber Betragsbildung:

SET Hxxx = ABS Hyyy

” z bzw. Hyyy = 0 ist nicht erlaubt (Division durch 0)!
(Fehlermeldung wird ausgelost).

Bei diesen Operationen ist darauf zu achten,
dass kein Wertebereichsiiberlauf entstent. [ DE

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 7-31



LTi

Spezielle Integervariable setzen

LUST

7 Anwenderprogrammierung

mit Wert des Parameters:

direkt:

SET

Hxxx =

PARA [n]

mit Wert des Feldparameters:

direkt:

SET

Hxxx =

PARA([n,1i]

mit Istwerten:

direkt:

SET
SET
SET
SET
SET

Hxxx =
Hxxx =
Hxxx =
Hxxx =
Hxxx =

ACTPOS
ACTFRQ

ACTSPEED

Positionsistwert zuweisen
Frequenzistwert zuweisen (nur bei U/f)
Drehzahlistwert zuweisen

ACTTORQUE Drehmomentistwert zuweisen
ACTCURRENT Stromistwert zuweisen

mit Sollwerten:

direkt:

SET

Hxxx =

REFPOS

Positionssollwert zuweisen

mit Ein- und Ausgangsfunktionen:

SET

SET

SET

SET
SET

SET

SET

SET
SET

Hxxx =
Hxxx =
Hxxx =

Hxxx =
Hxxx =

OSAQ =
Oppi =

Oppi =
Oppi =

OSA0

ISAO0

ISAl

Input
Output

Hxxx

Mxxx

Wert des Analogausgangs (nur CDB3000)
(0..10.000 = 0V..10V) lesen
Wert des Analogeingang 0 zuweisen

(0 ... 1.000 = OV ... 10V)
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 zuweilsen

Der Funktionsselektor der Ausgange muss auf PLC stehen.

SET

SET

REFVAL

Hxxx

Sollwert zuweisen
(nur fir Drehmoment-/Drehzahlregelung=

INPOSWINDOW = HxxxSollwert-erreicht-Fenster zuweisen
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FlieBkommavariable setzen

Spezielle FlieBkommavariable
setzen

7 Anwenderprogrammierung

direkt:
SET Fxxx = f

mit 2. Variable:

direkt:

SET Fxxx = Fyyy Zuweisung von Float-Variablen
indiziert:

SET F[Cxx] = Fyyy Indizierte Zuweisung

mit 2. indizierter Variable
SET Fxxx = F[Cxx] Indizierte Zuweisung
mit 2. Integervariable

SET Fxxx = HxxxX Zuweisung von Integer-Variablen

Uber Berechnung - direkt:

SET Fxxx + f Addition von Float-Konstanten

SET Fxxx - f Subtraktion von Float-Konstanten
SET Fxxx * f Multiplikation von Float-Konstanten
SET Fxxx £ 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:

SET Fxxx = ROUND Fyyy Mathematisch aufrunden
2.8 -> 3.0 -2.8 -> -3.0

Berechnung uber Betragsbildung:

SET Fxxx = ABS Fyyy Betragsbildung -2.8 -> 2.8

SET Fxxx = PARA[Hyyy, Hzzz] Feldparameterwert zuweisen

SET Fxxx = PARA[Hyyy] Parameterwert zuweisen

SET Fxxx = PARA[n, 1i] Feldparameterwert zuweisen

SET Fxxx = PARA([n] Parameterwert zuweisen

SET Fxxx = ACTFRQ Frequenzistwert (nur bei U/f)

SET Fxxx = ACTSPEED Drehzahlistwert

SET Fxxx = ACTTOURQUE Drehmomentistwert

SET Fxxx = ACTCURRENT Stromistwert

SET Fxxx = ACTPOS Positionsistwert zuweisen

SET Fxxx = REFPOS Positionssollwert zuweisen

SET REFVAL= FxxX Sollwert Uber
FliefRkommavariable zuweisen
(nur Drehmoment-/Drehzahlregelung) m

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 7-33



LTi

Zéhler setzen

LUST

Timer setzen und starten

Parameter setzen

]

]

7 Anwenderprogrammierung

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 Uiber Variable:

SET Cxx + Hyyy
SET Cxx - Hyyy

Nach dem Zuweisen eines Timers (Zeitzéhlers) mit einem Wert wird die-
ser automatisch jede Millisekunde um eins erniedrigt, bis schlielich der
Wert 0 erreicht wird.

Der Timer Z11 darf beim Arbeiten mit dem Befehl WAIT nicht verwendet
werden, da Uber diesen Timer die WAIT Befehle ausgefuhrt werden.

direkt:
SET Zxx = t
mit Variable:

SET Zxx = Hyyy

Der Wert des Timers wird in ms angegeben.

mit Integervariable:

SET PARA[n] = HxxX Angabe Parameternummer direkt
SET PARA[Hxxx] = Hyyy Angabe Parameternummer uUber
FliefRkommavariable

mit FlieBkommavariable

SET PARA[n] = FxxX Angabe Parameternummer direkt
SET PARA[Hxxx] = Fxxx Angabe Parameternummer tlber Integervariable

Hinweis: Das Sichern des Ablaufprogrammes, der Parameter und der
Verfahrdaten in das Flash-EPROM kann auch vom Pro-
gramm ausgeldst werden. (SET PARA [150] =1).
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Feldparameter setzen

7 Anwenderprogrammierung

mit Integervariable:

SET Para [n,i] = Hxxx Angabe Parameternummer
und Index direkt
SET PARA [Hxxx,Hyyy] = Hzzz Angabe Parameternummer

und Index Uber Integervariablen

mit FlieBkommavariable:

SET PARA [n,i] = Fxxx Angabe Parameternummer

und Index direkt
SET PARA [Hxxx, Hyyy] = Fxxx Angabe Parameternummer

und Index tUlber Integervariablen
Hinweis: Beim Lesen / Schreiben eines Parameters ist der Datentyp

zu beachten.

Beispiel: Keine FlieBkomma-Werte einem Parameter vom
Typ Integer zuweisen (mdgliche Wertebereichsverletzung).

Datentyp

Wertebereich

Funktion

Geeignet fiir

PLC-Variable
USIGN8 0..255
USIGN16 0..65535 vorzeichenlos
USIGN32 0 ... 4294967295
INT8 -128...127 Hxxx, Fxxx
INT16 -32768 ... 32767 Ganzzahl, vorzeichenbe-
T3 -2147483648 ... haftet
2147483647
32-Bit-Zahl mit der Nor-
) mierung 1/65536, d. h.
INT32Q16 32767,99 ... 32766,99 das Low-Word gibt die
Nachkommastellen an.
Festkommazahl mit der Fxxx
FIXPOINT16 0,00 ... 3276,80 Normierung 1/20, d. h.
InkrementgréBe 0.05
. 32-Bit-FlieBkommazahl im
FLOAT32 siehe IEEE EEE-Format
Fehlernummer (Byte 0)
ErrorStruct - Fehlerort (Byte 1) Hxxx
Fehlerzeit (Byte 2-3)
Tabelle 7.1 Datentypen
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Verfahren mit oder ohne Pro-
grammfortsetzung

7 Anwenderprogrammierung

Invertieren (INV)

Mit dem INV Befehl ist es mdglich, eine Integer Variable, einen Merker
oder den Zustand eines digitalen Ausgangs logisch zu invertrieren. Damit
erhélt z. B. ein Ausgang mit einem Low-Pegel einen High-Pegel, wodurch
er im Programm als Statusanzeige verwendet 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 wer-
den, der Sollwertkanal muss auf PLC (voreingestellte L6sung mit Sollwert
Uber PLC) gesetzt sein. Bei Drehmoment-/Drehzahlregelung werden GO-
Befehle als NOP gewertet. Zur Wirkung der einzelnen Positioniermodi
siehe Kapitel 5.2.1.

Grundsatzlich werden funf Methoden unterschieden, um die Achse zu
verfahren:

¢ Absolutes Positionieren: Fahren auf eine bestimmte Position
(GOA.)

* Relatives Positionieren: Verfahren um einen bestimmten Weg
(GOR..)

* Endloses Positionieren: Verfahren mit definierter Geschwindigkeit
(GOV..)

* Referenzfahrt starten:
(GO 0)

¢ Synchronfahren: Elektronisches Getriebe
(GO SYN ..

¢ mit Programmfortsetzung (GO ...)

Wird ein solcher Befehl innerhalb eines Programms gegeben, so
wird nach Starten der Achse das Programm sofort mit der darauffol-
genden Programmzeile fortgesetzt. Auf diese Weise kénnen meh-
rere Befehle parallel zu einer Positionierung abgearbeitet werden.

Wird der Befehl wahrend einer laufenden Positionierung Gbergeben,
so wird mit der gednderten Geschwindigkeit auf die neue Zielposition
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Verfahren mit Fortsetzung

Verfahren ohne Fortsetzung

7 Anwenderprogrammierung

verfahren. Der neue Befehl wird sofort ausgefuhrt, d. h. die Position
aus dem ursprunglichen Befehl wird nicht mehr angefahren. Der
Bezug fir relatives Positionieren ist immer die letzte Sollposition.

¢ ohne Programmfortsetzung (GO W ...)

Bei diesen Befehlen wird die darauffolgende Programmzeile erst
dann abgearbeitet, 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 Abklrzung fur ,Warte“, GO W = ,go and wait".

Position bzw. Weg uber Variable / Geschwindigkeit tiber Variable

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 iber Parameter

GO A HxxxX 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 diirfen nicht in einer ,kurzen“ End-
losschleife verarbeitet werden, da dieses zu einem Positionstberlauf
fuhrt. Siehe hierzu folgendes Beispiel:

NO10 SET HO001 = 360
N020 GO R H001
N030 JMP NO020

Position bzw. Weg tber Tabelle

GO T[Hxxx] Verfahre gem. Tabelleneintrag
(Programmbearbeitung geht weiter)
GO T[Cxx] Verfahre gem. Tabelleneintrag
(Programmbearbeitung geht weiter)
GO T[xxx] Verfahre gem. Tabelleneintrag

(Programmbearbeitung geht weiter)

Position bzw. Weg uber Variable / Geschwindigkeit tiber Variable

GO W A Hxxx V Hyyy Verfahre absolut um Wert von Hxxx
mit Geschwindigkeit Hyyy
und warte mit weiterer Programmbearbeitung bis
Zielposition erreicht ist

GO W R Hxxx V Hyyy Verfahre relativ um Wert von Hxxx
mit Geschwindigkeit Hyyy
und warte mit weiterer Programmbearbeitung bis
Zielposition erreicht ist Eg
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Position Uber Variable / Geschwindigkeit iber Parameter

GO W A Hxxx Verfahre absolut um Wert von Hxxx
und warte mit weiterer Programmbearbeitung bis
Zielposition erreicht ist

GO W R Hxxx Verfahre relativ um Wert von Hxxx
und warte mit weiterer Programmbearbeitung bis
Zielposition erreicht ist

Position bzw. Weg tber 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.

Die Referenzfahrt wird unter Verwendung des festgelegten Referenzfahrt-
Typs und der zugehdrigen Geschwindigkeiten (727 HOSPD) durchge-
fahrt.

Wird dieser Befehl innhalb eines Programms abgesetzt, so wird der dar-
auffolgende Satz erst wirksam, nachdem die Referenzfahrt beendet
wurde.

GO 0 Es wird eine Referenzfahrt durchgefihrt,
abhéngig von der im Parameter 730 eingetragenen
Methode, je nach Softwarestand

GO 0 + Hxxx Es wird die Referenzfahrt durchgefihrt, daraus
resultiert Position 0. Danach wird diese Null-
position auf den in Hxxx angegebenen Wert gesetzt.

Der GO 0 - Befehl ist flankengetriggert. Die Referenzfahrt kann dement-
sprechend nur durch eine Abruchbedingung (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:

N010 SET HO00 = 30 ; (30 Grad Nullpunkt-Offset)

N020 GO 0 + H000

N030 JMP (STA_HOMATD = 1) NO50 ; HOMATD = 1 -> Referenzpunkt
i definiert

; HOMATD = 0 -> Referenzpunkt

; nicht definiert
N040 JMP NO30 ; Ricksprung in Abfrage
NO50 .... ; weiterer Programmdurchlauf

nach der Referenzfahrt erhélt die dabei ermittelte Nullposition den Wert
30° (im Gerat)
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Verfahren endlos

Drehzahlsynchronlauf

Winkelsynchronlauf (elektroni-

sches Getriebe)

]

i

7 Anwenderprogrammierung

Uber Variable:
GO V Hxxx Hxx= Index der Variablen mit Geschwindigkeitswert

Das Vorzeichen des Wertes in Hxxx bestimmt die Fahrtrichtung.

Synchronfahrt einschalten:
GOSYN 1
Synchronfahrt ausschalten:
GOSYN 0

Bei Drehzahlsynchronlauf (Konfiguration des Eingang siehe Kapitel 6.2.4)
wird die Drehzahl des Leitgebers in 1/min auf die Sollwertstruktur
geschaltet. Die Drehzahlbeschleunigungsrampen (siehe Kapitel 6.2) sind
aktiv, hei3t es wird ,sanft“ ein- und ausgekuppelt.

Hinweis: Der Drehzahlsynchronlauf ist nur bei Drehzahlregelung aktiv.

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

Beim Winkelsynchronlauf (Konfiguration des Eingang siehe Kapitel 6.2.4)
setzt der Antriebsregler die eingehenden Rechteckimpulse eines Leitge-
bers direkt in einen Positionssollwert um und féhrt diesen lagegeregelt
an.

Die Konfiguration des Leitgebereinganges wird in Kapitel 6.2.4 naher
beschrieben.

Synchronfahrt einschalten:
GOSYN 1
Synchronfahrt ausschalten:

GOSYN 0

Nach dem Einschalten der Synchronfahrt durch den Befehl GOSYN 1
wird das Ablaufprogramm sofort mit dem darauffolgenden Satz fortge-
setzt.

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

LUST

Beispiel fiur dem CDB3000:

Systemaufbau:

e HTL Leitgeber als Sollwertvorgabe an Klemme X2 des CDB3000
angeschlossen.

e CDB3000 mit Getriebemotor (i = 56 /3)

¢ Im Normierungsassistent (unter Grundeinstellungen) wurde ein
Getriebelibersetzungsverhéltnis von 56/3 eingetragen.

Folgerungen:

> bei einem Ubersetzungsverhéltnis von 1/1 des Leitgebers bezieht
sich der Sollwert des Leitgebers auf die Motorwelle des Getriebemo-
tors.

> bei einem Ubersetzungsverhéltnis von 56/3 des Leitgebers bezieht
sich der Sollwert des Leitgebers auf die Abtriebswelle des Getriebe-
motors.

Die Position und Geschwindigkeit des Leitgebers ist Uber spezielle PLC-
Variablen lesbar:

SET Hxxx = EGEARPOS; Lesen der Leitgeberposition in Inkremente

Als Leitgeberinkremente erhélt man die tatséchlichen Inkremente des
Leitgebers, multipliziert mit dem Ubersetzungsverhéltnis des Leitgebers.

SET Hxxx = EGEARSPEED; Lesen der Leitgebergeschwindigkeit in 1/min

Man erhélt die Drehzahl des Leitgebers, multipliziert mit dem Uberset-
zungsverhéltnis des Leitgebers.

Die Position des Leitgebers ist auch Uber die PLC veranderbar:

SET EGEARPOS = Hxxx; Setzen der Leitgeberposition in Inkremente
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Wegoptimiertes Positionieren

eines Rundtisches

]

7 Anwenderprogrammierung

Ein GOR-Befehl (relative Positionierung) wahrend der Synchronfahrt fihrt
zu einer Uberlagerten Positionierung.

\
A
©)
300
Pt
\
A
500 1
1000 \ ®
300
Pt

t

(1) Leitachse, (2) Folgeachse

Bild 7.6 Relative Positionierung wdhrend der Synchronfahrt. t,=Zeitpunkt
des Befehls GO R HO00 V001 mit HO00 = 1000 und HO01 =200

Ein GOA-Befehl (absolute Positionierung) wéahrend der Synchronfahrt
bricht diese ab. Die Achse fahrt mit der tbergebenen Verfahrgeschwin-
digkeit weiter und fuhrt die angeforderte Absolutpositionierung unter
Beachtung der eingestellten Rampen durch.

GO A und GO R-Positionen beziehen sich wie immer auf die Abtriebs-
welle. Das erforderliche Ubersetzungverhaltnis ist Gber den Normierungs-
assistenten zu konfigurieren.

Die Zielposition wird absolut vorgegeben und der Positionierregler ver-
fahrt die Achse in der Richtung, in der der Weg am kirzesten ist. Relative
Bewegungen finden nicht wegoptimiert statt. Siehe hierzu auch Kapitel
5.2.3.

Diese Art der Positionierung setzt voraus, dass ein endloser Verfahrweg
ausgewéhlt worden ist. FUr die Rundtischfunktion sind die Einstellungen
im Fahrprofil entscheidend. Sind dort Rundtischfunktion, Richtungsopti-
mierung und Umlauflange parametriert, so werden die Befehle wegopti-
miert verfahren.
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Halt Vorschub

Schnellhalt

Bremsen mit Verzégerungs-
rampe (nur Positionierung)

Bremsen mit Schnellhaltrampe
(nur Positionierung)

7 Anwenderprogrammierung

Bremsen des Antriebs (STOP, SET HALT/BRAKE)

Zum Abbremsen des Antriebs stehen verschiedene Befehle mit und ohne
Regelungs-Stop zur Verfligung.

Mit dem Befehl
SET HALT = 1

wird der Antrieb geméaB 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 ver-
fahren. Eine Beendigung des Bremsvorgangs ist jederzeit mdglich.

Mit dem Befehl
SET BRAKE = 1

wird der Antrieb gemaB 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 erfol-
gen, bevor der Antrieb wieder eingeschaltet wird. Eine Beendigung des
Schnellhalts und Rickkehr zu vorherigen Fahrsatz ist méglich, solange
der Antrieb bestromt ist.

Fir normales Bremsen mit der programmierten Verzégerungsrampe
steht der Befehl

STOP B

zur Verfugung. Der Bremsvorgang kann nicht abgebrochen werden. Der
Fahrsatz bei Auslésen der STOP-Anweisung wird verworfen. Dieser
Befehl ist gultig bei Positionierung.

Fur schnelles Bremsen mit der Schnellhaltrampe steht der Befehl
STOP M

zur Verfugung. Der Bremsvorgang kann nicht abgebrochen werden. Der
Fahrsatz bei Auslésen der STOP-Anweisung wird verworfen. Dieser
Befehl ist gultig bei Positionierung.
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Nothalt (Drehzahl = 0) und
Abschalten der Regelung (nur
Positionierung)

Zeit

Achsstatus

Parameter Schreibzugriff

Beispielprogramm

7 Anwenderprogrammierung

Fur schnellstmdgliches Bremsen (Geschwindigkeits-Sollwert=0) und
anschlieBendem Abschalten der Regelung steht der Befehl

STOP 0

zur Verfugung. Die Regelung wird nur dann abgeschaltet, falls sie Uber
die PLC eingeschaltet (SET ENCTRL = 1, Steuerort PLC) wurde.

Der Bremsvorgang kann nicht abgebrochen werden. Der Fahrsatz bei
Auslésen der STOP-Anweisung wird verworfen. Dieser Befehl ist giiltig
bei Positionierung.

Wartebefehle (WAIT)

Mit diesen Befehlen kann eine Verzégerung um eine bestimmte Zeit in
Millisekunden realisiert werden. Nach Ablauf dieser Zeit wird das Pro-
gramm mit der nachsten Programmzeile fortgesetzt. Der WAIT-Befehl
wird Uber den Timer Z11 ausgefuhrt.

direkt:
WAIT d

Uber Variable:

WAIT HXXX

Das Programm wird fortgesetzt, wenn folgende Bedingung erfullt ist.
Positionsfenster erreicht:

WAIT REF Istposition im Positionsfenster *’

Achse steht:

WAIT ROT_O Sollposition = Zielposition 2)

1 Positionierung abgeschlossen,

Ausgang ,Achse in Position“ wird gesetzt

2) Positionierung rechnerisch abgeschlossen

WAIT PAR Warten bis Parameter Schreibzugriff erfolgt ist.

Sind die Parameter Schreibzugriffe fir die weitere Programmbearbeitung
zwingend notwendig, sollte nach den Parameter-Zuweisungen ein WAIT
PAR stehen.

%P00

N010 SET HO000 = 1 ; Variable H000 Wert 1 zuweisen

NO20 SET PARA[460,1] = HO000 ; Schreibe (Feld)parameter 460,
; Index 1

NO30 SET PARA[460,2] = H000 ; Schreibe (Feld)parameter 460,
; Index 2

N040 SET PARA[270] = H000 ; Schreibe Parameter 270

NO50 WAIT PAR Warten mit Programmbearbeitung bis
alle Parmeterschreibzugriffe
erfolgt sind

Ende des Programms Eg

END
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Der CDES3000 besitzt einen schnellen, und einen langsamen Touchprobe-
Eingang (auch als Interrupt-Eingédnge bezeichnet), mit denen die aktuelle
Istposition abgespeichert und im Ablaufprogramm weiterverwendet wer-
den kann. Dazu missen in der Maske ,Eingange“ die Parameter ISD05/
ISDO06 fiir den Touchprobe-Betrieb eingestellt werden. Folgende Parame-
ter stehen fir den Touchprobe-Betrieb zur Verfligung:

JMP - Befehle:

JMP (Mxxx = TPxX) N..
JMP (Mxxx & TPxX) N..
JMP (Mxxx TPxx) N..
JMP (Mxxx "~ TPxX) N..

END
END
END
END

~ O~~~

Wert der Variablen gleich
Wert der Variablen logisch UND

Wert der Variablen logisch ODER
Wert der Variablen logisch XODER

Bedingte Spriinge mit Touchprobe (TPxx = TP00..TP01)

JMP (TPxxx = 0 / 1)
JMP (TPxxx & 0 / 1)
JMP (TPxxx | 0 / 1)
JMP (TPxxx ~ 0 / 1)
JMP (TPxxx = TPyyy)
JMP (TPxxx & TPyyy)
JMP (TPxxx | TPvvv)
JMP (TPxxx " TPyyy)
SET - Befehle:

SET TPO/1 = 0/1, Mxxx
SET Hxxx = TPOINC
SET Hxxx = TP1INC
SET Hxxx = TPO
SET Hxxx = TPl
SET Mxxx = TPxx
SET Mxxx & TPxx
SET Mxxx | TPxx
SET Mxxx ~ TPxx
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END
END
END
END
END
END
END
END
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Touchprobe
Touchprobe
Touchprobe
Touchprobe
Touchprobe

Wert
Wert
Wert
Wert
Wert
Wert
Wert
Wert

der
der
der
der
der
der
der
der

Variablen logisch
Variablen logisch
Variablen logisch
Variablen logisch
Variablen logisch
Variablen logisch
Variablen logisch
Variablen logisch

aktivieren/deaktivieren
Position TPO
Position TPl
Position TPO
Position TP1

Zustand Touchprobe zuweisen
Zustand Touchprobe logisch UND
Zustand Touchprobe logisch ODER

Zustand Touchprobe
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7.4 PLC-Steuerung
und Parameter

7 Anwenderprogrammierung

Eine unkomplizierte Einstellung der angegebenen PLC-Steuerparameter
ermdglich die PLC-Funktionsmaske (erweitertes Hauptfenster -> PLC
oder Uber ,Grundeinstellungen/PLC bei entsprechend gewahlter PLC-
Voreinstellung):

=]

sl [FcFopemtin_|
Bembesnss | Processdaien |

Ereigrisgestessrie Programme 1
& fuschaten PLEERE PLCERS
Lo P O P NN

— M:..,.,.!’% m:.,....!‘! .

s | sug |

Wausptpeograen: PLE-Main
MI “!:C“: . Programes Numme: [P) / Zede IN]
e ULy P[5
P EEEN ~ O

Bowbeitung: '

 EnBelehlZius Zur Dagreece: Progaimen [P uriesteecen i Zede (N)

% Gesanins Paogparme Tybha P [0 N [
Strbedrgugen | PLCFamagrens | > |
[TERM 101 PLE (2w Fint st = |
FACH i St it Prograsres P |

Bild 7.7 DRIVEMANAGER - PLC-Funktionsmaske
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7.4.1 PLC-Variablen

7 Anwenderprogrammierung

Sémtliche PLC-Variablen sind Uber Parameter abgebildet. Die Parameter

kénnen Uber den DRIVEMANAGER in einer PLC-Funktionsmaske (siehe

Bild 7.7) bearbeitet werden.

. ONLINE
DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich verindern Parameter
Integervariablen sind ganzzahlige GréBen.Bei einer Ver-
kniipfung mit FlieBkomma-Variablen oder Parametern
Integer Variablen  |wird der Nachkommaanteil nicht beriicksichtigt. Es 31 a3 i 460-PLC_H
(32 bit) erfolgt auch keine Rundung. 27 bis 2 J (_PLCP)
Zugriff im Ablaufprogramm H000...H127
HOO - HO19 werden gespeichert
Zugriff im Ablaufprogramm M000...M255 . 461-PLC_M
Merker (0/1) M00O - MO19 werden gespeichert on Ja (_PLCP)
Zeithasis 1 ms
) 3 Zugriff im Ablaufprogramm Z00...211 32 i 462-PLC_Z
Timer " (32 bit) Timer werden auf einen Wert gesetzt und laufen dann |0 'S 2 J (_PLCP)
auf 0 zuriick.
Zahler * filr indizierte | 7, o it i Abjaufprogramm €00...C10 0 bis 65535 |ja 463-PLC_C
Adressierung (8 bit) (_PLCP)
Das Abbild ist auch im Programm als spezielle Variable
OUTPUT schreibbar.
0SD00-0SD02  BitO - Bit 2
Abbild der digitalen  |OED00-OEDO3  Bit 4 - Bit6 ia 464-PLC_0O
Ausgénge (bitcodiert) [0V00-0V01 Bit 7 - Bit 8 J (_PLCP)
Um Ausgénge aus dem Programm herauszusetzen muss
der entsprechende Funktionsselektor auf FOppi = PLC
gesetzt werden.
. . Zugriff im Ablaufprogramm F000...F127 -3,37x10%8 bis |. 465-PLC_F
FlieBkomma Variablen |, _ £19 werden gespeichert 337x10® | ° (_PLCP)
Das Abbild ist auch im Programm als spezielle PLC-
Abbild der digitalen | Variable INPUT lesbar. 466-PLC |
und analogen Ein- ISD00-ISD03 Bit 0 - Bit 3 nur lesen (_PLCP)_
géange (bitcodiert) IED00-IEDO7 Bit 4 - Bit 11
ISA0O - ISA01 Bit 12 - Bit 13

*) Timer und Zahler werden nicht gespeichert.
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-

7.4.2 PLC-Steuerpa- Die PLC-Steuerparameter erméglichen eine felxible Konfiguration des
PLC-Programm bzw. dessen Ablaufs.

rameter
ONLINE
DRIVEMANAGER Bedeutung verindern Parameter
Name des PLC-Pro- Der Projektname wird bei der Erstellung des Ablaufprogramms (Textdeklara-
) tion) definiert. Der Name bezeichnet direkt die Textdeklarationsdatei (Projekt- |. 468- PLCPJ
gramms (Projekt- ja
name) name.txt) (_PLCC)
(max. 32 Zeichen ohne Sonderzeichen, Leerzeichen werden ignoriert)
Dieser Parameter ermdglicht das Starten/Stoppen (abh. von Parameter 452-
PLCCT=PARA) bzw. zeigt den aktuellen Betriebsstatus des Ablaufprogramms
an.
OFF(0) PLC-Programmablauf ausschalten / ausgeschaltet
GO(1) PLC-Programmablauf starten / in Bearbeitung
. PLC-Prgrammablauf in Unterbrechung
Betriebsstatus der . . 450-PLCST
Mit GO wird der Betrieb fortgefiihrt. Unabhangig vom Steu- |Ja
Ablaufsteuerung A TN ) (_PLCC)
erort ist es jederzeit maglich, die Programmbearbeitung
liber den Parameter zu unterbrechen (BRKPT) oder zu been-
BRKPT(2) den (OFF). Mit GO kann dann die Programmbearbeitung ab
der Abbruchzeile 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 Programm- |Zeigt die aktuell bearbeitete Programmzeile an. Die Zeilennummer ist auch lesen 451-PLCPL
zeile im digitalen Oszilloskop sichtbar. (_PLCC)

Tabelle 7.3 PLC-Steuerparameter
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DRIVEMANAGER Bedeutung ONLINE Parameter
verandern
Der Parameter PLCCT definiert, von welcher Stelle aus das Ablaufprogramm
gestartet wird.
PLC-Start {iber Eingang
TERM(0) Funktionsselektor eines Eingangs muss auf Fixxx = PLCGO
gesetzt werden. (0 -> Programm gestoppt, 1 -> Programm
gestartet)
PARA(1) PLC-Start (iber Parameter ,,Betriebsstatus”
Manuelle Anderung des Betriebsstatus PLCST
Startbedingungen - S ia 452-PLCCT
der Ablaufsteuerung PLCTStart automgtlsch bl:’:l Gerateanlauf, Pararpeter . J (_PLCOC)
AUTO(2) Betriebsstatus wird dabei auf GO gesetzt und dient dabei als
Statusanzeige
CTRL(3) PLC-Start gleichzeitig mit Aktivierung der Regelung
PLC-Stop gleichzeitig mit Deaktivierung der Regelung
PLC wird (iber Feldbus im EasyDrive-ProgPos-Steuerwort
BUS() mit dem Bit ,PLC-Starten“ gestartet. Bei Riicksetzen des
Bits wird der PLC-Ablauf direkt mit Sprung auf Zeile 0 been-
det.
. Das Programm wird in der unter PLCBN angegebenen Zeile unterbrochen; )
;;;?:T;::;ﬁpzi:) der Parameter 450-PLCST geht in Zustand BRKPT. Das Programm wird wie- |ja 455;%%?'\‘
P der mit 450-PLCST=GO(1) gestartet.
Start mit Programm- | Die Programmbearbeitung beginnt in der in PLCSN angegebenen Zeile.
. . g - RO 456-PLCSN
zeile (0 = erste Pro- |ZweckmaBig, wenn unterschiedliche unabhéngige Routinen in einem Pro- (_PLCC)
grammzeile). gramm vorhanden sind.

Tabelle 7.3 PLC-Steuerparameter

Ereignisgesteuertes Andern von Variablen und Verfahrauftrigen

Uber die Funktionalitat ,Ereignisgesteuerte Variablenanderung® kénnen
H-Variablen und aktuell bearbeitete Verfahrauftrage der PLC anhand von
Eingangszustandsénderungen direkt mit bestimmten Werten beschrie-
ben werden. Die Eingdnge missen auf PLC parametriert sein.

Die Parametrierung dieser Funktionalitat erfolgt mit den Parametern 490 -
493. Es handelt sich hierbei um Feldparameter, die jeweils einem Ein-
gang zugeordnet sind.
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Art des Eingangsevents

7 Anwenderprogrammierung

Index Eingang Index Eingang

0 1S00 9 IE0S
1 1S01 10 IE06
2 1S02 1 IEQ7
3 1S03 12 IA0O
4 IE00 13 1A01
5 IEO1 14 1S04
6 IE02 15 1S05
7 IE03 16 1S06
8 IE04

Tabelle 7.4 Zuordnung Index zu Eingang

490 PLCIS PLC Input Selection:

Legt die Art des Eingangsevents fest. Festlegung der
Bedingung fiir das Beschreiben der Variable:

OFF Funktion aus
HIGH Eingang wird durch die steigende Flanke aktiviert
Low Eingang wird durch die fallende Flanke aktiviert

491 PLCIA PLC Input Action:
Auswahl der Reaktion
der in 492 PLCIH parametrierten Variablen wird der Wert

SET aus 493 PLCIV zugewiesen
ADD der in 492 PLCIH parametrierten Variablen wird um den
Wert aus 493 PLCIV erhoht
SUB der in 492 PLCIH parametrierten Variablen wird um den
Wert aus 493 PLCIV verringert
Die Geschwindigkeit des aktuellen PLC-Verfahrauftrags
VSET wird auf den Wert aus 493 PLCIV gesetzt. Diese neue
Geschwindigkeit wird in die Variable aus 492 PLCIH
geschrieben.
Die Geschwindigkeit des aktuellen PLC-Verfahrauftrags
VSCAL wird um den Wert aus 493 PLCIV skaliert in [%)]. Die

Skalierung wird in die Variable aus 492 PLCIH geschrie-
ben.
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492 PLCIH PLC Input H-Variable:

Die Variable, die durch die Eingédnge beeinflusst werden soll,
wird durch den Parameter 492 PLCIH festgelegt (H000-H127).
Wird die aktuelle Geschwindigkeit festgelegt oder skaliert,
dann wird der neue Wert unter dieser Variablen abgelegt.

HO0O bis H127 H-Variable

LUST

493 PLCIV  PLC Input Value:

Die Variable 493 PLCIV gibt den Wert vor, um den die Varia-
ble 492 PLCIH verandert wird.

Beispiel: Férder-Zweipunktregelung

In einem kontinuierlichen Prozess wird ein Band hergestellt. Dieses Band
wird zur weiteren Bearbeitung immer wieder in eine Richtung positioniert.
Erfolgt die Positionierung schneller, als das Band hergestellt wird, muss
die Positionierung verlangsamt werden.

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 1S02 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 fiir die Geschwindigkeit

Eingang IS03 besitzt den Index [3

490 - 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 fiir die Geschwindigkeit
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7 Anwenderprogrammierung

Digital Input
I1SD02

Coil
- Positioning
Digital Input
ISD03

Ut

I1SD02

.

I1SD03

i :

Bild 8.1
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PLC-Programm-
beispiele

7 Anwenderprogrammierung

Die Beispiele dieses Kapitels sind als reine Programmieribungen
gedacht. Deshalb sind weder die Aufgabenstellungen noch die Lésungs-
vorschlage unter sicherheitstechnischen Gesichtspunkten geprift wor-
den.

Die Beispiele sollen aufzeigen, welche Ldésungen mit der integrierten
Ablaufsteuerung méglich sind und wie ein typischer Programmteil ausse-
hen kann. Es muss eine voreingestellte Losung, die auf PLC zugreift, ein-
gestellt werden. Z. B. ,PCT_3 (18) Positionierung, Fahrsatzvorgabe tber
PLC, Steuern Uber Klemme*.

Die angegebenen Werte fur Wegeinheit, Geschwindigkeit und Beschleu-
nigung sind lediglich Beispiele und sollten unbedingt auf die vorliegende
Anwendung angepasst werden.

Als Grundlage fur die Beispiele wird von einem Getriebemotor mit einer

Nenndrehzahl von 1395 min™' und einem Ubersetzungsverhltnis von
0=9,17 ausgegangen.

Die LTi DRIVES GmbH Ubernimmt infolgedessen keine Verantwortung
und wird keine daraus folgende oder sonstige Haftung tbernehmen, die
auf irgendeine Art aus der Benutzung dieses Programmmaterials oder
Teilen davon besteht.

Die Zahlenwerte fur Weg, Geschwindigkeit und Beschleunigung bezie-
hen sich jeweils auf die im Positionierregler festgelegten Programmierein-
heiten.
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7.5.1 Forderband

7 Anwenderprogrammierung

Nach dem Start soll der Antrieb eines Férderbandes um 1m (entsprechen
10 Umdrehungen 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. (Verwen-
detet Eingang ISD03).

Einheiten und Normierung im Normierungsassistenten einstellen:

Position: mm

Geschwindigkeit: mm/s

Beschleunigung: mm/s2

Vorschubkonstante: 1000 mm entsprechen 10 Umdrehungen der

Abtriebswelle

Getriebe: Umdrehungen der Motorwelle 917
Umdrehungen der Abtriebswelle 100

Fahrprofil anpassen:

Max. Geschwindigkeit: 250 mm/s
Max. Anfahrbeschleunigung: 50 mm/s2
Max. Bremsbeschleunigung: 50 mm/s?

Das Beispielprogramm kann in den Regler eingespielt werden, nachdem
die Referenzfahrten nach Kapitel 5.2.4 parametriert worden sind.

$TEXT (Foerderband)
DEF HOOl = Weg
DEF H002 = Geschwindigkeit

END

%P00

NOO1 SET HO01 = 1000 ; Wegstrecke in mm

N00O2 SET H002 = 35 ; Geschwindigkeit in mm/s
N010 GO O ; Referenzfahrt durchfihren

N020 JMP (IS03=0) NO20
NO030 GO W R HO001 Vv H002
N040 WAIT 5000

NO50 JMP NO020

END

weiter, wenn Eingang = high

Verfahren in pos. Richtung mit 35 mm/s
5 s warten

Zyklus neu beginnen
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7.5.2 Absolutes Posi-
tionieren

LUST

7 Anwenderprogrammierung

Die vier Positionen sollen mit der Geschwindigkeit v=80 mm/s absolut
angefahren und dort jeweils 1 s gewartet werden. Flr die Bewegung
zuriick in die Ausgangsposition soll die dreifache Geschwindigkeit
(240mm/s) verwendet werden.

| Le |

x=200 x=100 x=100 x=100

Aok | 50— D—@) =

3’( v=240

Bild 8.2 Positionen anfahren

Einheiten und Normierung im Normierungsassistenten einstellen:

Position: mm

Geschwindigkeit: mm/s

Beschleunigung: mm/s2

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/s2
Max. Bremsbeschleunigung: 50 mm/s2

Das Beispielprogramm kann in den Regler eingespielt werden, nachdem
die Referenzfahrten nach Kapitel 5.2.4 parametriert worden sind.
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tern.

STEX
DEF
DEF
DEF
DEF
DEF
DEF
END

%P00
NOO1
N002
N0O03
N004
N005
N006

N020
N030
N040
N050
N060

N070
N080
N090
N100
N110
N120

N130
END

T (Ab
HO000
HOOL1
HO002
HO003
HO04
HO005

SET
SET
SET
SET
SET
SET

GO 0

7 Anwenderprogrammierung

Positionen und Geschwindigkeiten werden direkt als Wert vorgegeben,
die Vorgabe der Beschleunigung erfolgt gemaR den Maschinenparame-

; Normierung in s=mm und v=mm/s

solutpositionierung)
= Position_0
= Position_1
= Position_2
= Position_3
= Geschwindigkeit_vl
= Geschwindigkeit_v2

HO00 = 200
HO01 = 300
HO02 = 400
HO003 = 500
HO004 = 80
HOO05 = 240

; Referenzfahrt

GO W A HO00 VvV HO004 ; Ausgangsposition anfahren

WAIT
WAIT

ROT_O ; Warten bis Achse steht
1000 ; 1 s warten

GO W A H001 Vv HO004 ; Position 1 anfahren und warten bis

WAIT

; Achse steht
1000

GO W A HO002 V HO004 ; Position 2

WAIT

1000

GO W A HO003 VvV H004 ; Position 3

WAIT

1000

GO W A H000 Vv HO05 ; zurick in Ausgangsposition

JMP

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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7.5.3 Relatives Posi-
tionieren

LUST

7 Anwenderprogrammierung

Im vorigen Beispiel wird die Achse immer um den gleichen Weg weiter
verfahren, daher bietet sich eine Lésung mit relativer Positionierung an.
Ein Zahler enthélt jeweils die aktuelle Position; Einheiten und Normie-
rung, siehe vorheriges Beispiel.

$TEXT (Relativpositionierung_1)
DEF HO00 = Position_0

DEF HO001l = Abstand_der_Positionen
DEF H002 = Geschwindigkeit_1

DEF H003 = Geschwindigkeit_2

END

%P00

NOO1l SET HO00 = 200 ; Position 0 in mm

NO002 SET HO001 = 100 ; Abstand zweier Positionen in mm
NOO5 SET H002 = 80 ; Geschwindigkeit inn mm/s

NO06 SET HO03 = 240 ; Geschwindigkeit inn mm/s

N010 GO 0 ; Referenzfahrt

N020 GO W A HO0O V H002 ; Ausgangsposition anfahren und warten
NO30 SET C00 = 0 ; Zdhler = 0 setzen

N040 WAIT 1000

NO50 GO W R HO01 VvV H002 ; né&dchste Position anfahren

N060 SET CO00+1 ; Positionszdhler mitz&hlen

NO70 WAIT 1000

NO080 JMP (C00 != 3) NO50 ; Position 3 noch nicht erreicht
N090 GO W A HO00 Vv H003 ; =zurick in Ausgangsposition

N100 JMP NO30

END

Die Lésung ist noch einfacher und eleganter, wenn auf den Zé&hler ver-
zichtet wird, und der Vergleich mit der Sollposition (SP) erfolgt

$TEXT (Relativpositionierung_2)
DEF HO00 = Position_0

DEF H001 = Abstand_der_Positionen
DEF H002 = Geschwindigkeit_1

DEF H003 = Geschwindigkeit_2

END

%P00

N001 SET HO00 = 200 ; Position 0 in mm

N002 SET HO001 = 100 ; Abstand zweier Positionen in mm
NO03 SET H002 = 80 ; Geschwindigkeit in mm/s

NO04 SET HO003 = 240 ; Geschwindigkeit in mm/s

NOO5 SET H004 = 500 ; Sollpos.3, mit der verglichen wird
N010 GO 0 ; Referenzfahrt

N020 GO W A HO000 VvV H002 ; Ausgangspos. anfahren und warten

N030 WAIT 1000

N040 GO W R HO001 VvV H002 ; néchste Position anfahren

N050 WAIT 1000

NO60 JMP (REFVAL < H004) NO040 ; Position 3 noch nicht erreicht

NO70 GO W A HO00 Vv H003 ; zuruck in Ausgangsposition

NO080 JMP NO30
END
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7.5.4 Ablaufpro-
gramm

7 Anwenderprogrammierung

Hier wird der Positionierregler als frei programmierbare Ablaufsteuerung
fur ein Drehzahlprofil verwendet.

Ein Endlos-Transportband wird mit zwei Geschwindigkeiten betrieben.
Wenn eine Zielposition (= 10000) erreicht wird, soll das Band gestoppt
werden. Die Wiederholung des Zyklus erfolgt durch erneuten Freigabe-
Eingang. Um die Struktur tbersichtlich zu halten, wird mit Unterprogram-
men gearbeitet. Das Hauptprogramm Ubernimmt die Initialisierung und

ruft in einer Endlosschleife die Unterprogramme 1 bis 3 auf.

Parametrierung 1S00
der Eingénge 1SO1
(DRIVEMANAGER):

1S02

IS03
Eingang ISDO1
(Programm):

ISD02
Ausgang OSDO00
(Programm)

Einheiten und Normierung im Normierungsassistenten einstellen:

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
O=vil/1=v2

Freigabe
Zielposition erreicht

Position: Grad

Geschwindigkeit: Grad/s

Beschleunigung: Grad/s?

Vorschubkonstante: 360° entsprechen 1 Umdrehung der

Abtriebswelle

Getriebe: Umdrehungen der Motorwelle 917
Umdrehungen der Abtriebswelle 100

Fahrprofil anpassen:

Max. Geschwindigkeit:

Max. Anfahrbeschleunigung:

Max. Bremsbeschleunigung:

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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Das Beispielprogramm kann in den Regler eingespielt werden, nachdem
die Referenzfahrten nach Kapitel 5.2.4 parametriert worden sind.

STEXT (Ablaufsteuerung)
DEF H000 = Geschwindigkeit
DEF HO0l = Position

END
$P00 ; Hauptprogramm
NOO5 GO 0 ; Referenzfahrt durchfihren
N010 SET M0O00 = 1 ; Merker = 1:

; Achse soll nicht gestartet werden
NO01l5 SET MO0l = 0 ; Merker = 0: Achse ist nicht in Bewegung
N020 SET HO001 = 10000 ; Zielposition fir Vergleich
NO25 CALL NO045 ; Unterprogramm Eingdnge abfragen
NO030 CALL NO080 ; Unterprogramm Achse starten
NO035 CALL N105 ; Unterprogramm Positionsvergleich
N040 JMP NO25 ; Wiederholen

; Unterprogramm 1: Eingénge abfragen

N045 JMP (M001 = 1) NO75; Wenn Antrieb in Bewegung, Sprung zu RET
NO50 JMP (IS02 = 0) NO75; keine Abfrage

N055 SET M000 = 0 ; Start wurde gegeben, Merker = 0 setzen
NO60 SET HO00 = 300 ; Geschwindigkeit 1 setzen

NO065 JMP (IS0l = 0) NO75; Geschwindigkeit 1 angewdhlt

NO70 SET HO00 = 600 ; Geschwindigkeit 2 angewdhlt + setzen
NO75 RET

; Unterprogramm 2: Achse starten

N080 JMP (MO0OO = 1) N100

N085 GO R H001 V H000 ; Achse starten mit

; Geschwindigkeit H000, Zielposition HO001
N090 SET MO00 = 1 ; Freigabe ist erkannt, Merker riicksetzen
N095 SET MO0l = 1 ; Antrieb in Bewegung

N100 RET

; Unterprogramm 3: Positionsvergleich

N105 JMP (REF = 1) N120
N110 SET 0S00 = 0

N115 JMP N135

N120 SET MO00 = 1

N125 SET MO0l = 0 ;Antrieb steht
N130 SET 0S00 = 1

N135 RET

END
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7.5.5 Touchprobe

7 Anwenderprogrammierung

Mit Hilfe einer Touchprobe kénnen Uber die touchprobefahigen Eingdnge
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 ausge-
wertet. Ein zyklisches Lesen wirde 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 prifen, wann das Touchprobe-Ereignis eingetreten ist
— den Wert zu Gbernehmen

Die Touchprobe-Ereignisse kénnen auch als Event fir ein Eventpro-
gramm verwendet werden.

%$P00 Touchprobe (TP), Beispiel fir die Syntax

;TP 0..1 / Hxxx Probe-Channel(O=Eingang ISDOx, 1 =Eingang ISD06
;SN 0..255/ Hxxx Signal numberO=actual Position, 255
;EG 1..3 / Hxxx Edge 1=1low/2=high/3=both

N010 SET TP 0 SN O EG 1 = 0 ; Funktion ,TP an ISDOx speichert
aktuelle Position bei low Flanke des Initiators“ ausschalten
N020 SET TP 0 SN O EG 1 =1 ; Funktion ,TP an ISDOx speichert
aktuelle Position bei low Flanke des Initiators“ einschalten
NO30 SET TP 1 SN 255 EG 3 = M00O;

NO40 SET TP 1 SN 255 EG 3 = MO00O ;

NO50 SET TP HO00 SN HO00 EG HO00 = M00O;

NO60 JMP (TPO = 1) N010 ; logische Verknipfung
NO70 JMP (TPO & 0) NO10

N0O80 JMP (TPO | 0) NO10

NO0S0 JMP (TPO ~ 0) NO10

N100 JMP (TPO = TPO) NO10

N110 JMP (TPO & TPO) NO10

N120 JMP (TPO | TPO) NO10

N130 JMP (TPO ~ TPO) NO10

END
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8 Drehzahlsteuerung "OpenLoop"
fiir CDE/CDB3000

8.1 Voreingestellte LOSUNGEN .......ccccsnsmmamsensessnssnssssnnns
8.2 Allgemeinfunktionen ...
8.2.1 Datensatzumschaltung ..........c.ccccoevvivverniennnienens
8.2.2 Drehzahlprofilgenerator "OpenLoop" ....................
8.2.3 Begrenzungen/Stopprampen ............ccoeeceeeveeieenns
8.3 Motorregelverfahren "OpenLoop" .........cccceievrernans
8.3.1 Anfahrstrom-Regler .......ccccoevvvivviviinnieiennen,
8.3.2 Schwingungsbedédmpfungs-Regler .....................
8.3.3 Stromgrenzwert-Regler .......ccccoovvevvvvivveicennenn,
8.3.4 DC-HaltestromRegler .........ccccoovvvviviineicnnsnen
8.3.5 U/t-Charakteristik ..........ccccoevveeveeieieeicce e,
8.4 Drehzahisteuerung "OpenLoop" mit

0-10 V oder Festdrehzahlen .............cconserunsensessnnns
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Voreingestellte
Losungen

8 Drehzahisteuerung "OpenLoop" fiir CDE/CDB3000

Voreingestellte Ldsungen sind komplette Parameterdatensatze zur
Lésung verschiedenster anwendungstypischer Bewegungsaufgaben.
Durch das Einstellen einer voreingestellten Lésung werden die Positio-
nierregler automatisch konfiguriert. MaBgeblich werden die Parameter fir

¢ den Steuerort der Positionierregler,

¢ die Sollwertquelle,

¢ die Belegung der Ein- und Ausgange der Signalverarbeitung und

* die Regelungsart

voreingestellt.

Die Anwendung einer voreingestellten Lésung vereinfacht und verkuirzt
erheblich die Inbetriebnahme der Positionierregler. Durch Veréndern ein-
zelner Parameter kdnnen die voreingestellten Lésungen den Erfordernis-
sen der Anwenderaufgabenstellung angepasst werden.

Insgesamt drei voreingestellte Lésungen decken die typischen Anwen-
dungsgebiete fiirdie Drehzahlsteuerung "OpenLoop" mitden Reglern ab.

Kiirzel

Sollwertquelle

Steuerort/ Ka Zusétzlich erforderliche
Bus-Steuerprofil P- Dokumentation

VSCT1

0-10V-Analog

E/A-Klemmen 8.4

VSCC1

CANopen-Feldbus-
Schnittstelle

CANopen-Feldbus-Schnittstelle

 EasyDrive-ProfilBasic® 8.5 |CANopen-Dateniibertragungsprotokoll

VSCB1

Feldbus-Kommunikati-
onsmodul (PROFIBUS)

Feldbus-Kommunikationsmodul (PROFI-
BUS) 8.5 |PROFIBUS-Dateniibertragungsprotokoll
- EasyDrive-Profil ,,Basic”

Tabelle 8.1 Voreingestellte Lésungen - im Drehzahlgesteuerten Betrieb

Alle voreingestellten Lésungen besitzen ein individuelles Grundeinstel-
lungsfenster im DRIVEMANAGER. Hierin enthaltene Karten oder Schaltfla-
chen unterscheiden sich in Allgemeinfunktionen und spezielle Funktio-
nen. Die Allgemeinfunktionen werden im Kapitel 8.2, das
Motorregelverfahren in Kapitel 8.3 und die speziellen Funktionen bei den
jeweiligen Voreinstellungen in den Kapiteln 8.4 und 8.5 beschrieben.

8-2
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.2 Allgemeinfunktio-
nen

8.2.1 Datensatzum-

halt Funktion Wirkung
schaltung
e Zwischen zwei Datensatzen * Anpassung der Dynamik des
kann online umgeschaltet Motors an die Anwendung
werden » Betrieb von zwei verschiede-

nen Motoren an einem Posi-
tionierregler

Die Drehzahlsteuerung "OpenLoop" beinhaltet zwei Datenséatze. Auf den
zweiten Datensatz CDS2 kann

e durch Klemmen,

* bei Erreichen einer Drehzahlgrenze,

e bei Drehrichtungsumkehr oder

¢ durch Buszugriff

umgeschaltet werden.

Hinweis: Eine Online-Umschaltung zwischen den Datensatzen CDS1
und CDS2 ist méglich.

o

D atensatzumschaltung ll

Umzchaltung [online moglich)

| SLIM (1] = CDS2 wenn Drehizahl > Parameter SLIM |

Drehzahlzchwelle SLIM __EOO. 1#min

| Abbrechen | Ukernehmen

Bild 8.1 Funktionsmaske ,Datensatzumschaltung*
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8 Drehzahisteuerung "OpenLoop" fiir CDE/CDB3000

Parameter zur Datensatzumschaltung

DRIVEMANAGER Funktion Wertebereich WE Einheit Parameter
Umschaltung gt;l;ﬁrszrttz Lijsr ((ggsu)mschaltung des siehe Tabelle 8.4 OFF 651(—_(\3/2)SSL
sDcrﬁcvz;::—SUM grDegzdrehzahl zur Umschaltung auf 30764 30764 600 i 65(2_—VFFL)IM
| ] [T S

Tabelle 8.2 Parameter fiir die Datensatzumschaltung

Erlauterungen

¢ Eine Ubersicht der Funktionsbereiche, die Parameter fir den zwei-
ten Kennlinien-Datensatz enthalten, bietet Tabelle 8.3.

Funktionsbereiche mit Kennlinien-Datensatz-Parametern

Funktionsbereich Parameter
CDS-Festdrehzahlen alle Parameter
Drehzahlprofilgenerator "OpenLoop" Beschleunigungs- und Verzégerungsrampen
Stromgrenzwert-Regler Grenzwert und Funktionsselektor
U/f-Kennlinie alle Parameter
Anfahrstrom-Regler Sollwert, reduzierter Sollwert und Timer
Schwingungsdampfungs-Regler Verstarkung

Tabelle 8.3 Funktionsbereiche mit Parametern im zweiten Datensatz
(CDS)

Méglichkeiten der Datensatzumschaltung

BUS KP/DM Funktion
keine Umschaltung
0 OFF .
e (DS 1 aktiv
Umschaltung bei Drehzahliiberschreitung des Wer-
1 SLIM tes in Parameter SILIM
e (DS 2, wenn Drehzahl > SLIM, sonst CDS 1
Umschaltung Uber digitalen Eingang
2 TERM
e (DS 2, wenn IxDxx = 1, sonst CDS 1
Tabelle 8.4 Einstellungen fiir Varianten der Datensatzumschaltung
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-
BUS KP/DM Funktion
3 ROT Umschaltung bei Drehrichtungsumkehr
e (DS 2, wenn Linkslauf, sonst CDS 1
4 S0 Umschaltung iber SIO
e (DS 2, wenn Steuerbit gesetzt, sonst CDS 1
5 CAN Umschaltung iiber CANopen-Schnittstelle
e (DS 2, wenn Steuerbit gesetzt, sonst CDS 1
6 OPTN Umschaltung iiber Feldbus auf Optionssteckplatz

e (DS 2, wenn Steuerbit gesetzt, sonst CDS 1

Umschaltung bei Drehzahliiberschreitung des abso-
7 SLABS luten Wertes (Betragshildung) in Parameter SILIM

e (CDS2, wenn Drehzahl > (SLIM), sonst CDS1

Tabelle 8.4 Einstellungen fiir Varianten der Datensatzumschaltung

Aktive Kennlinien-Datensatz-Anzeige mit 650-CDSAC

BUS KP/DM Funktion
0 CDS1 Kennlinien-Datensatz 1 (CDS1) aktiv
1 CDS2 Kennlinien-Datensatz 2 (CDS2) aktiv

Tabelle 8.5 Anzeige des aktiven Datensatzes

8.2.2 Drehzahlprofilge-

nerator "Open- Funktion Wirkung

Loop" ¢ Einstellung der Beschleuni- * Anpassung der Dynamik des
gungs- und Verzdégerungs- Motors an die Anwendung
rampen fiir das  Ruckvermindertes Verfah-
Drehzahlprofil ren des Antriebs

* Einstellung eines Verschliffs
des Anfangs- und Endpunk-
tes der linearen Rampe

Die Rampen kdnnen fiur jeden Datensatz getrennt gewéhlt 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

MPTYP = 3, verschliffene Rampen durch Ver-

Mechanik schonend | o itk um JTIME [ms].

Tabelle 8.6 Aktivierung der Ruckbegrenzung | DE
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JTIME
T —» 4(_
-
n [1/min]
RACC.x
7
t[s] —>
Bild 8.1 Drehzahlprofilgenerator flir Drehzahlsteuerung "OpenlLoop"

Durch die Ruckbegrenzung erhéhen sich die Beschleunigungs- und Ver-
zOgerungszeit um die Verschliffzeit JTIME. Das Drehzahlprofil wird im

DRIVEMANAGER gemaf Bild 8.2 eingestellt.

Drehzahlprofil “0Open loop™

Datensatz 1 (CD51) | Datensatz 2(£DS2) |

x|

Werzchliffzeit bei Ruckbegrenzung 100

Beschleunigung |_1 oo, 14minds
Werzogerung |_1 oo, 14minds
Bereich "Sollwert ereicht'* I 5.
Frafilart
3 = Ruckbegrenzte Rampe [Werschliff] j

ms

| Abbrechen | Qbemehmenl

Bild 8.2 Funtkionsmaske Drehzahlprofil "OpenLoop"

DRIVEMANAGER Wertebereich | WE | Einheit Parameter
?;:;T::g?aubnh%ngig) 0..32760 | 1000 | min'/s ezo.t\?gcc !
Ygzggse;lt];gbhangig) 0..32760 | 1000 | mins | 521 'XL—\',)FE)CR !
Bereich ,Sollwert erreicht* 0...32760 30 23(0__0RUE;_R

Tabelle 8.7

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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DRIVEMANAGER Wertebereich | WE Einheit Parameter
Profilart
0: Lineare Rampe 0.3 3 ) 597_MPTYP
3: Ruckbegrenzte Rampe (_SRAM)
1, 2: nicht unterstiitzt
. 596_JTIME
Verschliff 0...2000 100 ms (_SRAM)

0 Feldparameter; Index ,x“ = 0: Datensatz CDS1, Index ,x“= 1: Datensatz CDS2

Tabelle 8.7 Parameter Drehzahlprofigenerator "OpenlLoop"

Mit dem Parameter 230-REF_R kann ein Drehzahlbereich definiert wer-
den, indem der Sollwert nach dem Profilgenerator vom Eingangs-Soll-
wert abweichen darf, ohne dass die Meldung ,Sollwert erreicht* (REF)
inaktiv wird. Sollwertschwankungen durch Sollwertvorgabe lber analoge
Eingange kénnen somit berlicksichtigt werden.

Istwert

+REFR — — — — —
Sollwert _ _ _ —

-REFR — — — —

Die Rampeneinstellungen kdnnen unabhangig voneinander erfolgen.
Eine Rampeneinstellung von Null bedeutet Sollwertsprung.

\ DECR
ACCR / |

8-7
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-
8.2.3 Begrenzungen/
. ik
Stopprampen Funktion Wirkung
* Begrenzung des Motor- * Einstellung von maximalen
stroms und der Drehzahl und minimalen Werten
Die maximal zuldssigen Stdme werden auf prozentual vom Geratenenn-
strom und die maximale Drehzahl prozentual auf die Motor-Nenndrehzahl
begrenzt.
|
Strombegrenzung:
Datensatz 1 (CD51) | Datensatz 2(£DS2) |
100 % Anfahrstom biz 180 1#min
Stromgrenzwert 150 &
Drehzahlbegrenzung:
IW 3 Mator-Menndrehzahl
Hmax= o X I_‘ISDD. 1#min
100%
Abbrechen | Qbemehmenl
Bild 8.3 Funktionsmaske Begrenzungen "OpenLoop”
DRIVEMANAGER Funktion Wertebereich WE Einheit Parameter
Der Anfahrstrom (Motorregelfunk- 0. 180
. ) o 1
Anfahrstrom tion ,,Anfahrstfom_ Re:gler ).W'rd . | vom Geratenenn- 100 % 601.x_CICN
datensatzabhéngig bis zu einer defi- (_VF)
. strom
nierten Drehzahl geregelt.
Der Stromgrenzwert (Motorregel- 0..180 632.x CLCL"
Stromgrenzwert funktion ,Stromgrenzwert-Regler*) vom Geratenenn- 150 % .X_VF
wird datensatzabhéngig begrenzt. strom (LVF)
Prozentuale Begrenzung des Dreh- 0.00.... 99995 813_SCSMX
Drehzahlbegrenzung von der Motornenn- 100.00 %
zahlsollwertes (_CTRL)
drehzahl
. 157_MOSNM
Motor-Nenndrehzahl 0...100000 1500 1/min (MoT)

0 Feldparameter; Index ,x“ = 0: Datensatz CDS1, Index ,x“= 1: Datensatz CDS2

Tabelle 8.8

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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Die Stopprampen sind bei den allgemeinen Softwarefunktionen in dem
Kapitel 6.2.3 (Stopprampen) beschrieben. Es sind verschiedene Stopp-
rampen bzw. Reaktionen einstellbar:

¢ Ausschalten der Regelung

¢ Halt Vorschub

e Schnellhalt

* Fehler

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 8-9
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8.3  Motorregelverfah-
ren "OpenLoop"

Fahrprofilgenerator [FPG]

8 Drehzahisteuerung "OpenLoop" fiir CDE/CDB3000

Der Antriebsregler arbeitet bei der Voreinstellung Drehzahlsteuerung
"OpenLoop" mit dem Motorregelverfahren VFC. In diesem Regelverfah-
ren wird keine Drehzahlriickfiihrung bendtigt, da der Antriebsregler mit U/
f-Kennlinienregelung arbeitet. Funktion, siehe regelungstechnisches
Blockschaltbild (Bild 8.4).

Netz
U - Regelung |
=== -
| DC-Haltestrom
‘ Regler

| Anfahrstrom

s Regler
UG u ‘ Uz Korrektur T
T | Upc Korrektur - Uy Korrektur -
Ug —
| ‘ J ==
| Ufi-Charakteristik U(UzK)|> [T
I t fisa Tisa

pwm [

El

T Ttisb

-]
=
o

1

Sollwert f ! E
E———
f - Regelung | t tisc
777777777777 f
Schwingungs- |

bedampfung

+ Regler

@
S
3
«Q
)
3
5
=
o}
——

I
[ I
| | Uc
‘ |

|

-]
@
o

1
disq'
Tar

‘ isq'[ Berechnung |, isa

~—| | is der Strom- oo i
-5 komponentenf«—=———=
isq' X iw

isb

Bild 8.4 Regelungstechnisches Blockschaltbild des Motorregelverfahrens
"OpenLoop”

Alle Einstellungen werden in der Funktion ,Regelung eingestelit.

Fiegelung... |

8-10
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In der Funktionsmaske werden alle aktiven Funktionen mit einer griinen
Statusanzeige angezeigt.

Regelung ¥YFC 2
cost cosz
Stromgrenzwert. .. Anfahrstrom... |
> + U

» UA - Charakteist...| \T/

n >\T/
DC-Haltestrom... |

Schwingungsdampfung... |

cost chs2

[atensatzumzchaltung... |

Endstufe... |

Bild 8.5 Funktionsmaske Regelung "OpenLoop"
Funktion Wirkung
e Der Motor wird (iber einen P-Regler e Erhohen des Anlaufdrehmoments bis

mit einem Strom ,vorgespannt” zur eingestellten Grenzdrehzahl

Anfahrstrom - Regler =

Datensatz 1 (CD51) | Datensatz 2(£DS2) |

Anfahrstram 100 4
Automatizche Umschaltung nach |_2D— z
auf Anfahrstrom A0 &
Funktion:
IEIAEE [1] = &ktiv beim beschleunigen und stationarem Betrieb j
Grenzdrehzahl I_S E wan |_1 F@.__ 1/min

Ubemetmen |

Bild 8.6 Funktionsmaske Anfahrstrom-Regler

8-11
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DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich | WE [Einheit| Parameter
Funktion Regler OFF/ON OFF/CIACC | OFF(0) - 60(()_—\(/::&
Anfahrstrom in % vom 0..180 4
)
Anfahrstrom 2 |Antriebsregler vom Geréte- | 100 % 601.x_CICN
Nennstrom nennstrom (LVF)
Timer fiir Umschaltung
Automatische auf den reduzierten
Umschaltun Anfahrstrom. Nach 0. 60 9 s 605.x_CITM?
nach 9| Ablauf der Zeit wird auf (LVF)
reduzierten Anfahrstrom-
sollwert umgeschaltet.
Reduzierter Anfahrstrom
auf Anfahr- 4
5 |nach Ablauf der Zeit 0..18 | 50 | % |002X-CIONR
strom CITM (LVF)
0, -
Grenz- Drehzahl, ab wann der % von Motor . 603_CISM
1 P-Regler abgeschaltet nenndrehzahl 8 % (VF)
drehzahl wird. MOSNM

1) Ab der Abschaltdrehzahl wird der geregelte Anfahrstrom auf den normalen
Betriebsstrom der U/f-Kennlinie zurlickgeregelt. 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 fiir den Anfahrstrom-Regler

Hinweis Sollwert-Anfahrstrom:
Bitte beachten Sie, dass der Sollwert Anfahrstrom immer kleiner (minde-
stens 25 %) sein muss als der Stromsollwert des Stromgrenzwertreglers.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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déampfungs-
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8 Drehzahisteuerung "OpenLoop" fiir CDE/CDB3000

Funktion

Wirkung

e Der Regler reduziert die Pendelnei-
gung durch automatische dynami-
sche Drehzahlénderungen bzw.
Frequenzénderungen.

¢ Die Regelfunktion beddmpft das
Schwingverhalten von Motoren mit
biegekritischen Rotorwellen.

e Zusétzlich wirkt die Regelfunktion
auch beddmpfend bei Beschleuni-
gungsvorgangen mit Mechaniken,
welche groBe Elastizitidten und/oder
Lose aufweisen.

Schwingungsdampfung - Regler ﬂ
Datensatz 1 [CDS1) | Datensatz 2 [C052) |
Wergtarkung [OFF=0] 100 &
Filterzeit 01 z
Ok Ubemetmen |

Bild 8.7 Funktionsmaske Schwingungsddmpfungs-Regler
DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich | WE |Einheit| Parameter
P-Anteil des Reglers.
Mit der Einstellung ,,0“
. . 1)
Verstrkung wird der Regler ausge 500 . +500 | 0 % 611.x_APGN
schaltet. (_VF)
(Eine geeignete Grundein-
stellung ist 100%)
Filterzeit Filter fiir Stromistwert 0,1..10 0,1 S 612_APTF
(LVF)
1) Feldparameter; Index ,x“ = 0: Datensatz CDS1, Index ,x“= 1: Datensatz CDS2

Tabelle 8.10

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Parameter fiir den Schwingungsddmpfungs-Regler
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8 Drehzahisteuerung "OpenLoop" fiir CDE/CDB3000

Funktion

Wirkung

Bild 8.8

Der Antrieb beschleunigt mit
der eingestellten Beschleuni-
gungsrampe. Bei Erreichen
einer einstellbaren Strom-
grenze wird der Beschleuni-
gungsvorgang je nach
Funktionswahl verlangsamt,
bis wieder gentigend Strom-
reserven vorhanden sind.

Bei stationarem Betrieb wird
die Drehzahl bei zu hohem
Motorstrom abgesenki.

Stromgrenzwert - Regler ll

Datensatz 1 (CD51) | Datensatz 2(£DS2) |

Funktion:

Schutz vor Uberstromab-
schaltung bei Beschleuni-
gung von groBen
Tragheitsmomenten.
Schutz vor Abkippen des
Antriebs.
Beschleunigungsvorgange

mit maximaler Dynamik ent-
lang der Stromgrenze.

IEEW'FF! [1] = Drehzahlabsenkung bei Grenzstromiiberschreitung j

Stromgrenzwert 150 &
Einzatzdrehzahl I 0. 14min
Abzenkdrehzahl 150, 1#min
Abszenkrampe |_1 oo, 14minds

Ubemetmen

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich WE Einheit Parameter
Regler OFF/ON 1)
Funktion OFF:  Funktion ausgeschaltet OFF/CCWFR | OFF(0) 631 'X—ViLSL
CCWFR: sighe Tabelle 8.12 (VP
0..180 ]
)
Stromgrenzwert siehe Tabelle 8.12 vom Geratenenn- 150 % 632.x_CLCL
strom (LVF)
Hinweis: Im Drehzahlbereich 0 bis Einsatz-
drehzahl wird der Wert der Beschleunigungs- 634 CLSR
Einsatzdrehzahl rampe RACC auf 25% reduziert. Bei 0...30.000 0 min”! (__VF)
Einstellung 0 min'" ist diese Funktion abge-
schaltet
Absenkdrehzahl Ist der Motorscheinstrom 100% des einge- 01000 150 | it | B33-CLSLR
stellten Stromgrenzwertes (CLCL), dann wird (LVF)
die Drehzahl mit der eingestellten Absenk- __1 635_CLRR
Absenkrampe rampe auf die Absenkdrehzahl gesenkt. 0....32000 1000 | min'/s (V)

1) Feldparameter; Index ,x“ = 0: Datensatz CDS1, Index ,x“ = 1: Datensatz CDS2

Tabelle 8.11

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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Zustand

Funktion

Beschleunigen bei
aktivierter Strom-
grenzwertregelung

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.

Wird der Stromgrenzwert (iberschritten, dann wird die Solldrehzahl
reduziert. Die Reduzierung erfolgt mit der in der Absenkrampe (CLRR)
angegebenen Steilheit. Die Steilheit steigt linear von 0 auf den einge-
stellten Wert CLRR bei der Stromgrenze 125% CLCL. Dieser Vorgang
wird nur im Bereich bis zur Absenkdrehzahl (CLSLR) durchgefiihrt.

Féllt der Scheinstrom des Motors unter den Stromgrenzwert ab, wird
wieder der Antrieb mit der Beschleunigungsrampe (RACC) beschleu-
nigt. Dabei gelten die vorher genannten Bedingungen.

Stationdrer Betrieb
bei aktiver Strom-
grenzwertregelung

Der Regler ist auch nach dem Beschleunigungsvorgang aktiv.

Steigt bei stationérem Betrieb die Last am Motor und damit der
Strom, dann wird ab einem Motorstrom gréBer dem Stromgrenzwer-
tes die Drehzahl reduziert. Die Reduzierung der Drehzahl erfolgt mit
der Absenkrampe (CLRR) bis maximal zur Absenkdrehzahl CLSLR.

Verzdgern bei aktiver
Stromgrenzwert
Regelung

Die Stromgrenzwertregelung wirkt nicht auf die Verzogerungs-
rampe. D. h. die Drehzahlrampe wird bei Stromgrenzwert-Uber-
schreitung des Motorstroms nicht verandert.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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8.3.4 DC-Haltestrom-

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Regler

8 Drehzahisteuerung "OpenLoop" fiir CDE/CDB3000

Funktion Wirkung

e |m Anschluss an die Verzégerungs- .
rampe (RDEC) wird ein einstellbarer
Gleichstrom in den Motor eingeprégt.

Einem Verdrehen der Motorwelle

ohne Last wird entgegengewirkt. Es
wird kein Stillstandsmoment gegen
eine Belastung der Motorwelle auf-

gebracht.
DC-Haltestrom - Regler =
Haltestram 50 4

Haltezeit [OFF = 0]

Bild 8.9 Funktionsmaske DC-Haltestrom-Regler

DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich| WE |Einheit | Parameter
DC-Haltestrom bezogen auf

DC-Haltestrom |den Nennstrom des 0..180 50 % 608(—_3%00'\‘
Antriebsreglers
Nach Ablauf der eingestell-
ten Zeit wird die Endstufe
abgeschaltet.

Haltezeit Der Regler wird mit der Ein- 0..4 0 S 609(__I;I/(F))DCT
stellung ,,0“ abgeschaltet.
(Eine geeignete Grundein-
stellung ist 0,5 s)

Tabelle 8.13  Parameter des DC-Haltestrom-Reglers

Hinweis: Die Funktion wirkt nicht im Geratezustand ,Schnellhalt®,

d. h.:

* Bei der Reaktion ,Regelung aus” = ,-1= gemaf Reaktion
Schnellhalt* (siehe Kapitel 6.2.3)

¢ Bei Auslésen des Schnellhalts Gber Klemme
(FIxxx=/STOP) oder Felbus-Steuerbit.

8-17
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Die Anpassung der U/f-Charakteristik erfolgt automatisch tber die Erstin-
betriebnahme bzw. die Motoridentifikation. Die weitere Optimierung des
Motorregelverfahren VFC erfolgt nicht Uber die U/f-Charakteristik, son-
dern Uber die in Kapitel 8.3 beschriebenen P-Regler.

Das VFC-Regelverfahren ist optimiert fir Asynchron-Normmotorren bzw.
Asynchron-Getriebemotoren entsprechend der VDE 0530.

U#f - Charakteristik =

Datensatz 1 (CD51) | Datensatz 2(£DS2) |

Boostzpannung |_34.22?554 W

Matormennzpannung 230, W

Maotormennfrequenz I_SD. Hz

Filterung bei D atensatzumschaltung ID.003 z

Ok | rechen | Qbemehmenl
Bild 8.10  U/f-Charakteristik
<>
VNx / 1

UVl P

VBxi_‘/ . 4

FNx
f[Hz] —>

Bild 8.11  U/f-Kennlinie mit zwei Stiitzstellen

8-18
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DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich| WE |Einheit| Parameter
Startspannung bei 0 min™.
Boostspan- | Uber den Startstrom-Regler | 440 0 v | 615x B
nung wird diese automatisch ' (LVF)
angepasst.
Die Werte bezogen auf den
R 1)
Motornenn angesch_llossen.en Moto_r 0. 460 460 v 616.x_VN
spannung werden (iber die Motoriden- (LVF)
tifikation ermittelt.
Motornennfre- 617.x FN"
0..1600 50 Hz —
quenz (_LVF)
Bei Datensatzumschaltung
Filterung bei wird die Motorspannung zur
) ) 704_VTF
Datensatzum- |Vermeidung einer sprung- 0..1P 0.003 S (VF)
schaltung formigen Anderung im
Ubergangsbereich gefiltert.
1) Feldparameter; Index ,x“ = 0: Datensatz CDS1, Index ,x“= 1: Datensatz CDS2

Tabelle 8.14

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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0-10 V oder
Festdrehzahlen

©0 LUST

Anwahl der voreingestellten
Ldsung

8 Drehzahisteuerung "OpenLoop" fiir CDE/CDB3000

In diesem Kapitel wird die voreingestellte Lésung Drehzahlsteuerung
"OpenLoop" mit 0-10V oder Festdrehzahlen beschrieben. In diesem
Kapitel werden die Ein-Ausgénge und die Sollwerterzeugung beschrie-
ben.

Die Anwahl der voreingestellten Antriebslésung erfolgt Uber den
»1. Schritt“ der Erstinbetriebnahme.

1. Yoreingesztellte Lozung

Auswahl fur voreingestelite Losung:

Ise

IVSCT1 [21] = Drehzahlzteuerung-0penloop, 0-10% oder Festdrehzahlen, Steuern liber Klemme LI

Drehzahlsollwert iiber:
- Skalierbarer Analogeingang ISA00 (0-10Y , 10 bit Auflésung)
- Umschaltbar auf 2 Festdrehzahlen

Steuerung des Antriebs iiber E/A

Funktionen:

- Programmierbares zeitoptimales Beschleunigungsprofil

- Motorpoti-Funktion aktivierbar

Bild 8.12  Auswahl der voreingestellten Lésung VSCT1

Die weiteren Standard Einstellungen erfolgen Uber die DRIVEMANAGER
Maske ,Grundeinstellung®.

Drehzahlsteuerung-Openloc =

1540-Analogsallwert... | siehe Kapitel 6.1.3
CDSFestdiehzahlen.. | siehe hier im Kapitel - "Anwahl des Sollwertes"
Drehzahlprafi . | siehe Kapitel 8.2.2
Begrenzungen ... | siehe Kapitel 8.2.3
Stoprarmpen ... | siehe Kapitel 6.2.3

Bild 8.13  Grundeinstellung ,Drehzahlsteuerung "OpenLoop", 0-10 V oder
Festdrehzahlen, Steuern iiber Klemme*

8-20
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Belegung der Steuerklemme

CDB3000 CDE3000

X2 | Bez. §X2| Bez. Funktion
e RS 14 Relaiskontakt
Koﬁ ----- {19 | ospoz2 23] ReL | fir Meldung
+24v—>——~N18 | 05002 22 | |spsp? D ,Betriebsbereit*
17 | DGND § 13 | DGND Idigitale Masse
16 | ospot | 8 | osbot IMeIdung ,BRK2
i@)— 15 | 0SDOO § 7 | 0SDOO IMeIdung »Sollwert erreicht”

—Q——f 72 | peno | 1 | oenp Joisitale Masse

13 | +24V Q14 | +24V IHiIfsspannung +24V

12 | 1SD03 18 | ISDO3 ICDS—FestdrehzahI 1/2

11 | 1SD02 § 17 | ISD0O2 I0—1OV/CDS—FestdrehzahIen
10 | ISDO1 J 16 | ISDO1 ISTARTIinks

9 | 1SD00 15 | ISDOO ISTART rechts

8 | ENPO §10 | EnpQ" IHardwarefreigabe der Endstufe”
7 | +2av | 2| +24v IHiIfsspannung +24V
6 | +24V § / / IHiIfsspannung +24V
5 | osaoo | / / IOFF
4 | AGND / / Ianaloge Masse (CDB3000)
10V
" A 3 [ 15001 [/ | 7 [uichtbelegt
10k 2 | 15800 3 | 15A0+ fsolwert 0V ... + 10V bei CDB3000
1 Us || 4| ISAC- IReferenzspannung 10V, 10mA bei CDB3000
S ———— 1) Bitte beachten Sie, dass bei CDE3000 der Steuereingang ENPO zur
CDE3000 CDB3000 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 8.14  Belegung der Steuerklemme CDE/CDB3000

-21
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Anwahl des Sollwertes Die Sollwertvorgabe kann wahlweise Uber einen analogen Sollwert oder
Uber zwei Festdrehzahlen erfolgen. Dabei gilt die Logik in Tabelle 8.15.

|st102 |st%3 Aktueller Sollwert werk[:'::‘f] llung
0 0 Analogeingang aktiv variabel
0 1 Analogeingang aktiv variabel
Umschaltung Analogeingang/CDS-
1 0 Festdrehzahl 500

wenn S2 = 0 - Festdrehzahl 1
wenn S2 = 1 - Festdrehzahl 2

Umschaltung Analogeingang/CDS-
Festdrehzahl

wenn S2 = 0 - Festdrehzahl 1
wenn S2 = 1 - Festdrehzahl 2

Tabelle 8.15  Wahrheitstabelle fiir die Sollwertvorgabe (S1, S2)

Die CDS-Festdrehzahlen werden Uber eine Funktionsmaske eingestellt.

CDS-Festdrehzahlen =

Datensatz 1 (CD51) | Datensatz 2(£DS2) |

TBEO =0 ‘ Festdrehzahl 1 0. 14min

TEO =1 ‘ Festdrehzahl 2 0. 14min

Abbrechen | Ubemetmen

Bild 8.15  Funktionsmaske CDS-Festdrehzahlen

DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich| WE |(Einheit| Parameter

1)
-32764 ... 613.0_RCDS1

Festdrehzahl 1 | Festdrehzahl bei TBO = 0 32764 500 | min™ | 614.0_RCDS2?
(LVF)

20764 613.1_RCDS1Y

Festdrehzahl 2 | Festdrehzahl bei TBO =1/ oo™ | 100 min™ | 614.1_RCDS2?

(LVF)

1) Parameter fir Datensatz CDS1
2) Parameter fiir Datensatz CDS2

Tabelle 8.16  Parameter CDS-Festdrehzahlen
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8.5 Drehzahlsteue-
rung "Open-
Loop" mit
Sollwert und
Steuerung iiber
Feldbus

Belegung der Steuerklemme

CANopen

PROFIBUS

8 Drehzahisteuerung "OpenLoop" fiir CDE/CDB3000

Bei den voreingestellten Lésungen VSCC1 und VSCB1 wird der Feldbus
als Sollwertquelle voreingestellt.

Die Sollwertvorgabe fir die Drehzahlsteuerung erfolgt entweder Uber die
geréateinterne CANopen-Feldbus-Schnittstelle (VSCC1), oder lber das
PROFIBUS-Kommunikationsmodul (VSCB1).

Drehzahlsteuerung-Ope ﬂ

Direhzahlprofil ... | siehe Kapitel 8.2.2
| siehe Kapitel 8.2.3
| siehe Kapitel 6.2.3

Begrenzungen ...

Stoprampen ...

Bild 8.16  Grundeinstellung ,,Drehzahlsteuerung "OpenlLoop", Sollwert und
Steuern (iber Bus“

Die Ein- und Ausgénge sind alle auf 0-OFF gestellt. Sie kdnnen geman

Kapitel 6.1 eingestellt werden.

Uber die gerateinterne potentialgetrennte CANopen-Schnittstelle X5 wer-
den die Antriebsregler in das Automatisierungsnetzwerk eingebunden.

Die Kommunikation erfolgt nach dem Profil DS301. Die Steuerung und
Zielpositionsvorgabe erfolgt nach dem proprietdren EasyDrive-Profil
,Basic.

Detailinformation zur Konfiguration des Antriebsreglers im Netzwerk fin-
den Sie in der separaten Dokumentation ,CANopen-Datenlibertragungs-
protokoll“.

Zur Drehzahlvorgabe und Steuerung Uber PROFIBUS ist das externe
Kommunikationsmodul CM-DPV1 erforderlich.

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

Detailinformation zur Konfiguration des Antriebsreglers im Netzwerk sind
in der separaten Dokumentation ,PROFIBUS-Datenlbertragungsproto-
koll“ beschrieben.

8-23
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A.1 Ubersicht aller Die Fehlermeldungen sind aufgeteilt in Fehler inklusiv der Fehlernummer

LUST

Fehlermeldun- und dem Fehlerort. Detailerklarungen zur Fehlerhistorie und zu den
gen Reaktionen finden Sie im Kapitel 6.9.1
Fehler- Fehler- .
Nr. Fehler ort Beschreibung
1 E-CPU |[Hard- oder Softwarefehler
0 Nicht identifizierbarer Fehler im Steuerprint
Fehler beim Selbsttest:
6 Parameterinitialisierung ist aufgrund fehlerhafter Parameterbeschreibung
fehlgeschlagen
10 RAM-Bereich fiir Scope-Funktionalitdt nicht ausreichend
16 Fehler im Programmdatenspeicher (zur Laufzeit ermittelt)

Fehler im Programmdatenspeicher
(in der Geratehochlaufphase ermittelt)

2 OFF Netzausfall

Zwischenkreisspannung < 212V / 425V
(wird auch bei normalem Netz-Aus angezeigt)

3 |E-0C |Uberstromabschaltung

Uberstrom durch:

1. Falsch eingestellte Parameter

2. Kurzschluss, Erdschluss oder Isolationsfehler
3. Gerateinterner Defekt

17

1

Ixt-Abschaltung unterhalb von 5 Hz (schnelle Ixt) zum Schutz der End-
stufe

(Uberschreitung der zuléssigen Strom-Zeit-Fliche) gemeldet durch
Systemzustandsiiberwachung

Endstufenschutz hat ausgelést.
43 Der max. zuldssige Motorstrom wurde in Abhdngigkeit von der ZK-Span-
nung und Kiihlkdrpertemperatur Giberschritten

Uberstromabschaltung nach Verdrahtungstest

46 Kurzschluss, Erdschluss oder Isolationsfehler wurde detektiert

Hardware detektiert eine Abschaltung wegen Uberstrom
1. Falsch eingestellte Parameter

2. Kurzschluss, Erdschluss oder Isolationsfehler im Betrieb
3. Geréateinterner Defekt

48

Software detektiert eine Abschaltung wegen Uberstromt

Eine Millisecunde lang wird ein Phasenstrom gemessen der (iber Imax
der Endstufe liegt: Abhilfe: Last reduzieren, Dynamic reduzieren ,
Schwergéngigkeit der Mechanik priifen

49

50 Interner Fehler bei der Uberstrom-Uberwachung
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Fehler- Fehler- .
™ Fehler ort Beschreibung
4 E-OV Uberspannungsabschaltung
Uberspannung durch
1 1. Uberlastung des Bremschoppers (zu lange oder zu viel gebremst)
2. Netziiberspannung
5 E-OLM |Ixt-Abschaltung Motor
47 Ixt-Abschaltung zum Schutz des Motors
(Uberschreitung der zuldssigen Strom-Zeit-Fliche)
6 E-OLI Ixt-Abschaltung Umrichter
48 [2xt-Abschaltung zum Schutz der Endstufe (Uberschreitung der zulassi-
gen Strom-Zeit-Flache)
7 |E-OTM |Ubertemperatur Motor
Ubertemperatur Motor (Temperatursensor im Motor hat angesprochen)
47 durch:
1. Temperatursensor nicht angeschlossen oder falsch parametriert
2. Uberlastung des Motors
8 E-OTI Ubertemperatur Antriebsgerét
Ubertemperatur der Endstufe (Kiihlkérper) durch:
44 1. Zu hohe Umgebungstemperatur
2. Zu hohe Last (Endstufe oder Bremschopper)
Ubertemperatur im Gerateinnenraum durch
45 1. Zu hohe Umgebungstemperatur
2. Zu hohe Last (Endstufe oder Bremschopper)
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Fehler- Fehler- .
NI, Fehler ort Beschreibung
9 E-PLS |Plausibilitatsfehler bei Parameter oder Programmablauf
0 Nicht identifizierbarer Laufzeitfehler
4 Unbekannte Schaltfrequenz oder unbekannter Gerétetyp ermittelt
Parameterliste konnte in der Gerdtehochlaufphase nicht initialisiert wer-
6 den.
Wahrscheinlich fehlerhafte Tabelle der Gerdteklassenparameter.
Laufzeitiiberwachung hat ungiiltiges Parameterobjekt (falscher Datentyp
7 .
oder falsche Datenbreite) erkannt
8 In der aktuellen Bedienebene existiert kein lesbarer Parameter oder Para-
meterzugriffsfehler iber KP300 (friiher KP200-XL)
1 Laufzeitiiberwachung hat ungiiltige Ldnge des automatisch gesichteren
Speicherbereichs erkannt.
12 Laufzeitfehler bei der Aktivierung eines Assistenzparameters
13 Nicht identifizierbare Parameterzugriffsebene
42 Eine Ausnahmeldung (Exception) wurde ausgeldst
54 Laufzeitfehler bei der Uberpriifung eines Assistenzparameters
100 Interner Parameterzugriffsfehler bei der Reglerinitialisierung
101 Unbekannte Schaltfrequenz bei der Initialisierung der PWM
130 Fehler bei der Durchfiihrung des Stromregler-Tunings
133 Fehlerhafter Ablauf in der Macro-State-Machine
255 Userstack hat MaximalgroBe (iberschritten
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Fehler- Fehler- .
™ Fehler ort Beschreibung
10 E-PAR  |Fehlerhafte Parametrierung

0 Ungiiltige Parametereinstellung

5 Der We_rt eines Paramgters liegt nach der Geratehochlaufphase auBer-
halb seines Wertebereiches

6 thler bei der Erlstinitialisierung der Parameterliste. Ein Parameter konnte
nicht auf Werkeinstellung gesetzt werden

7 Fehler bei Initialisierung eines Parameters mit seiner gespeicherten Ein-
stellung.

8 Fehler beim interneq Parameterzugriff (iber KPBOO (friiher KP200-XL). Ein
Parameter konnte nicht gelesen oder geschrieben werden

47 Fehler bei der Initialisierung des Motorschutzmoduls

55 Interner Fehler der Zustandsmaschine Regelung

100 Fehler bei der Reglerinitialisierung

101 Fehler bei der Initialisierung der Modulation

102 Fehler bei der Initialisierung des Bremschoppers

103 Fehler bei der Initialisierung des Strommodells

104 Fehler bei der Initialisierung der Stromregelung

105 Fehler bei der Initialisierung der Drehzahlberechnung

106 Fehler bei der Initialisierung der Drehzahlreglers

107 Fehler bei der Initialisierung der Drehmomentberechnung

108 Fehler bei der Initialisierung der Lageerfassung

109 Fehler bei der Initialisierung des Lagereglers

110 Fehler bei der Initialisierung der V/f-Kennliniensteuerung

111 Fehler bei der Initialisierung des stromgeregelten Betriebs

112 Fehler bei der Initialisierung der Flusssteuerung im Feldschwéchebereich

113 Fehler bei der Initialisierung der Netzsausfallstiitzung

114 Fehler bei der Initialisierung der Strom- und Spannungserfassung

15 Fehler bei der In_[tialisierung der TTL?Dre_hgeb_erauswertu"ng,
Strichzahl oder Ubersetzungverhéltnis wird nicht unterstitzt

116 Fehler bei der In_[tialisierung der I‘-ITL_—Dre_hget?erauswertq_ng,
Strichzahl oder Ubersetzungverhéltnis wird nicht unterstiitzt
Fehler bei der Initialisierung der SSI-Schnittstelle und Drehgeberauswer-

117 tung,

Strichzahl oder Ubersetzungverhaltnis wird nicht unterstiitzt
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Fehler- Fehler- .
NI, Fehler ort Beschreibung
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 fiir die Hauptinduktivitdt (Null oder Negativ)
120 Fehler bei der Initialisierung des Analogausgangs
121 Fehler bei der Initialisierung der analogen Eingaenge
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
197 Das gewiinschte Verfahren zur Kommutierungsfindung wird nicht unter-
stiitzt
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 FIS02 nicht auf HTL-Auswertung gestellt
130 Fehler bei der Durchfuehrung 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 Geréts liegt vor
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Fe:::fr' Fehler Fe(l)n:r— Beschreibung

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 ungiiltige CAN-Adresse
41 Nicht genligend Speicher zum Sichern der Communications-0Objekte
42 Guarding - Fehler bei der Uberwachung eines Sync/Pdo-Objektes
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Fehler- Fehler- .
NI, Fehler ort Beschreibung
17 E-PLC  |Fehler wahrend der Bearbeitung des PLC-Ablaufprogramms

0

Fehler in der Ablaufsteuerung (PLC)

210

211

212

213

214

215

216

217

220

221

223

Fehler tiber PLC ausgeldst (SET ERR = 1, Mxxx mit Mxxx = 1)

Fehler bei Unterprogrammaufrufen / Riicksprung mittels CALL / RET.
Stack underflow: unerwartetes RET ohne vorherigen CALL-Aufruf.
Stack overflow: max. Verschachtelungstiefe (250 CALL - Aufrufe) erreicht

Fehler bei Schreiben von Parametern (Zwischenpuffer voll).

Das Schreiben aus dem Interrupt erfolgt iiber einen Puffer mit max. 30
Eintragen, wobei der Puffer selber in der Hauptschleife abgearbeitet wird.
Tritt diese Meldung auf, ist die Puffergrenze erreicht, d. h. die Haupt-
schleife konnte nicht alle Parameterzuweisungen bearbeiten.

Der Befehl WAIT PAR bewirkt, dass die Programmbearbeitung so lange
angehalten wird, bis alle Parameter geschrieben und der Puffer geleert
ist. Bei vielen Parameterzugriffen (mehr als 30 fortlaufende Parameterzu-
weisungen) oder bei Sicherstellung des Parameterschreibzugriffes bei
der weiteren Programmbearbeitung sollte zwischenzeitlich ein WAIT PAR
erfolgen.

Fehler beim Schreiben von Parametern. Parameter existiert nicht, ist
kein Feldparameter. Wertebereichsverletzung, Wert nicht schreibbar etc.

Fehler beim Lesen von Parametern. Parameter existiert nicht oder ist kein
Feldparameter.

Interner Fehler: Kein Code vorhanden oder Programmanweisung nicht
ausfiihrbar.

Interner Fehler: Kein Code vorhanden, Programmanweisung nicht aus-
fiihrbar oder Sprung auf unbenutzte Adresse.

Der Fehler tritt dann auf, wenn ein Ablaufprogramm geladen wird, wéh-
rend im Regler noch ein Ablaufprogramm lauft und das neue Programm
andere Zeilennummern enthlt. Falls nicht unbedingt notwendig, schal-
ten Sie die PLC beim Laden eines Programmes ab.

Beim Dividieren im Programm ist eine Division durch Null aufgetreten.

Fehler bei einer Floatingpoint-Operation in der Ablaufsteuerung. Die
Ablaufsteuerung ist im Wartezustand und zeigt die fehlerhafte Pro-
grammzeile an. Priifen Sie die Abbruchbedingungen (Wertebereiche) bei
floatingpoint-Operationen. Korrigieren Sie ggf. das Ablaufprogramm bzw.
die fehlerhafte Programmzeile.

Beachte: Bei Floatingpoint Berechnungen kénnen Wertebereichsverlet-
zungen (0...3.37E+38) auftreten.

Bei einem Vergleich zweier Floatinpoint-Variablen kann die Abbruchbe-
dingung ggf. nicht erreicht werden. Achten Sie bei der Programmierung
auf eindeutige und plausible Wertebereiche.

Die Zykluszeit der Ablaufsteuerung wurde iberschritten, d.h. die Pro-
grammbearbeitung nimmt mehr Zeit in Anspruch, als ihr zusteht.

Fehler bei der indizierten Adressierung, z. B. SET H000 = H[CO1]
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Fe:::fr' Fehler Fe(l)nl:r— Beschreibung
18  |E-SI0  |Fehler der seriellen Schnittstelle
9 Wa.t_chdog zur Uberwachung der Kommunikation iiber LustBus hat aus-
gelost
19 |E-EEP  [Fehlerhaftes EEPROM
0 Fehler beim Zugriff auf den Parameter-Festspeicher
2 Fehler beim Schreiben des Parameter-Festspeicher
4 Fehler beim Lesen des Parameter-Festspeicher wahrend der Gerdtehoch-
laufphase
7 Fehler beim Schreiben eines String-Parameters im Parameter-Festspei-
cher
11 Priifsummenfehler bei der Initialisierung der AutoSave-Parameter
15 Priifsummenfehler bei der Initialisierung der Geréteeinstellung
20 E-WBK |Drahtbruch bei Stromeingang 4-20 mA
1 Drahtbruch bei Stromeingang 4 bis 20mA erkannt
127 Phasenausfall Motor erkannt
30 E-ENC  |Fehler im Drehgeberinterface
0 Fehler im Geberinterface
1 Fehler im Geberinterface:
Drahtbruch der Spursignale wurde erkannt
117 Initialisierung der SSI-Schnittstelle
127 Fehler bei der Kommutierungsfindung:
Der Kommutierungswinkel wurde nicht genau genug bestimmt
137 Drahtbruch SSI-Drehgeber
32 E-FLW  |Schleppfehler
240 Schleppfehler
33 E-SWL |Softwareendschalterauswertung hat angesprochen
0 Fehler bei der internen Sollwertbegrenzung
243 Positiver Softwarendschalter hat angesprochen.
244 Positiver Softwarendschalter hat angesprochen.
246 Interne Sollwertbegrenzung
Verfahrsatz wurde aufgrund einer Begrenzung des Verfahrbereiches durch
angesprochene Hard- oder Softwareendschalter abgelehnt.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000




= [ ]
g ‘ LTI Anhang A
-
Fehler- Fehler- .
Beschreibun
NI, Fehler ort g
36 E-POS Fehler bei der Positionierung
0 Fehler in der Positionier- und Ablaufsteuerung
241 Hardware-Endschalterfehler wahrend der Referenzfahrt oder kein Referenz-
nocken gefunden
242 Hardware-Endschalterfehler wahrend der Referenzfahrt vertauscht.
245 Kein Referenzpunkt definiert.
247 Timeout bei Zielposition erreicht.
248 Fehlende Vorschubfreigabe (Technologie nicht bereit, fehlende Vorschubfrei-
gabe (HALT aktiv), Schnellhalt aktiv).
249 Positionierung aktuell nicht erlaubt
(Referenzfahrt aktiv, Tippen aktiv, Lageregelung inaktiv).
250 Initialisierung Normierungsblock: das Gesamtiibersetzungsverhéltnis (Zahler/
Nenner) ist nicht mehr in 16-Bit darstelbar.
251 Normierung: die normierte Position ist nicht mehr in 32-Bit darstellbar.
38 E-HW Hardware-Endschalter angefahren
51 Linker Hardware-Endschalter angefahren
52 Rechter Hardware-Endschalter angefahren
39 E-HWE  |Hardware-Endschalter vertauscht
1 Hardware-Endschalter vertauscht
negativer Sollwert bei positivem Endschalter oder
positiver Sollwert bei negativem Endschalter
[l E-PER
4 Interner Fehler bei Peripheriebaugruppe der CPU
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Anhang B  Stichwortverzeichnis

A
ADKIPPSCAULZ ©.vevvneiiiiiiiiiiiiiieiiiaenenes 8-14
Ablaufprogramm

PLC e 6-58
Abschaltgrenzen .......cceeeeveveiieiieineinnnnens 2-21
AbtrieDSWelle ...oveviniiiiiiiiiiiiiiiiicienenes 5-7
AChSSTAtUS ..vvviiiiiiiiiiiiiieniieet s 7-41
AKLiONSregister .o.evuiveiiiiiiiiiiiiiiiaens 6-113
Aktive Kennlinien-Datensatz-Anzeige ............ 8-5
analoger Eingang, Optionen ..................... 6-25
Andern der Bedienebene ................... 3-2, 3-3
Anschluss (iber RS232-Schnittstellenkabel ..... 3-4
Anschluss und Start ......ccoeevveiiiiiinininnnens 3-4
Anzeige

650-CDSAC ..evivivierereeereneneneeeeeennns 8-5
Applikations-Datensatz

ANPASSEN wenvrreeniereineerenneeeeneeneeneans 3-14
Ausgang, analog .....e.eeeeeeeiieieiiieneineenens 6-28
Ausgéange

Aigital oeeiiinirere e 6-12

Klemmenerweiterungsmodul UM-8140 .... 6-14

VirtUBIL eeeneeee e 6-14
Ausgange der Positionierregler .......ccovvveeene 6-3
Automatisierungsnetzwerk

Einbindung ..evveiiiiiiiiiienen 4-9, 8-23
Auto-Start ...oviviiii e 6-55
B
Bargraph, KP300 (friiher KP200-XL) .......... 6-122
Bedien- und Anzeigeelemente .................. 3-10

KP300 (friiher KP200-XL) ..euevenenenennnnn 3-10
Bedien- und Datenstruktur ...........cccevenenee. 3-1
Bedienebenen einstellen tiber "_36KP-KeyPad" 3-2
Bedienebenen in der Parameterstruktur ......... 3-2
Bedienebenen, Parameterstruktur ............... 3-2
Bedienteil KP300 (friiher KP200-XL) ............ 6-57
Bedingte Sprungbefehle ........ccovvinvieenenens 7-18
Begrenzung ....eceeeeviiiiiieinienen. 4-5, 6-33, 8-8

Drehmoment .....ccoevviniiiiiiinnnnnn 6-33, 8-8
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Drehzahl ....coevveiniiiiiniiiiiinnnnnnn 6-33, 8-8
Beispiel

Einstellung F1 Motorpotifunktion ........... 6-61
Benutzerdefiniertes Sachgebiet _11UA ....... 6-120
Berechnung

Abschaltzeitpunkt der Ixt-Uberwachung ... 6-95
Stromgrenzwertes bei angepasster

Motorschutzkennlinie ......... 6-95
BestimmungsgemaBe Verwendung .............. 1-3
Bewegungsaufgaben .......c.cceeeveiinnn 4-2, 8-2
Breakpoints ...coeiviiiiiiiiiiiiiiiineee s 7-12
BUSSYSIEME .einiiiiiiiiiiiiii e 6-107
C
CANOPEN v.venereneneieenenenannns 4-9, 6-107, 8-23
CM-PROFIBUS DPVT ..viviiiiieeenenenenenes 4-10
CM-ProfibusDPVT ...evininiiiiiiiiririreenenenes 8-23
D
Darstellung

Fehlerhistorie .....coeeeveveeneieeinennnnes 6-134
Daueristwertanzeige, KP300 (friiher KP200-XL) ......
6-122
Dig. Ausgang mit Einstellung Sollwert erreicht . 6-19
Drehgeberkombination .................. 6-82, 6-85
Drehmomentbegrenzung
(iber Analogeingang ......oeeeeeeeeeeenennnns 6-34
liber Parameter .....ccoveveveveninininininnns 6-34
Drehmomentregelung ....coevveveiiiiiiineinnnns 6-62
Prinzipschaltbild ........ccceeeiiiennininnnns 6-52
DrehrichtungSSperre ....ceveeveveeniieenenennnes 5-11
Rundtischkonfiguration ..........c.ccccoeeet 5-12
Drehzahlgrenze .....coeeeeveveiiiiiinenneinnnns 6-97
Drehzahlprofilgenerator ................... 4-3, 6-32
Drehzahlregelung ...coeeeevniveiiniiiininneinnnns 6-62
+/- 10V-Sollwert ....ccevvvevninennnn.n 4-6, 8-20
mit Festdrehzahl ..........cccevevevvrnenenen. 4-7
mit Leitgeber-Sollwertquelle ............... 6-42
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MItPLC werneriierieieie e enens 4-10
Prinzipschaltbild .........ccooevieiniinen.n. 6-52
iber CANOPEN vuvvvenineiinenenenens 4-9, 8-23
iber Pofibus ..ecvveeeniiiiiiinennns 4-9, 8-23
Drehzahlsynchronlauf ..........cccoeveveennens 7-37
DS30T tevieieieieeeieeeiere e eeeeeeees 4-9, 8-23
DSPA02 .e.veieieieeieieeee e ea e 4-9
Dynamik, maximale .........cocevveiiiiinnannen 8-14
E
EasyDrive-Profil .....cceveviiiiiiinninn 4-10, 8-23
Ein- und Ausgénge
Belegung ..c.eeeeveiiiiiiiiiiiiiiiienne 4-2, 8-2
Eingange
ANAIOG tuiiriiiiiiieee e eeaeaes 6-23
der Positionierregler ......oceeeveeeneenennenns 6-3
Aigital ceneneniiiiiii e 6-4
Klemmenerweiterungsmodul UM-8140 ...... 6-5
VIRtUBIL ceeeeniee e 6-6
Eingdnge und AUSGANGE ...evvvveneneenenennennns 6-3
EiNheiten .oveeeveiiiiiiiiiiicirrieiececeeeens 5-6
Einstellen in minimierter Darstellung ............. 3-5
Einstellung
digitale Ausgénge fiir BRK2 ...... 6-100, 6-104
Motorschutzkennlinie .........cccceveennnen. 6-93
Einstellungen
240-F0S00 ... 246-FOEQ3 ................. 6-14
360-DISP und 361-BARG .......ccu.n..... 6-123
B51-CDSSL ceeviniieeieeiieeeieeeeereenenes 8-4
Eingange Motorpotifunktionen ............. 6-61
Funktionsselektor der digitalen Ausgange . 6-14
Motorpotifunktion .......ccceveviiniininen. 6-60
Motorschutzkennlinie .........ccceeveenennen. 6-92
Steuerortselektor .......ccceevevevinenenen.. 6-56
Steuerortselektor 260-CLSEL .............. 6-56
Elektronisches Getriebe ......ceevvnenenns 6-43, 7-37
EMC (elektrostatische Entladung) ................. 1-2
Encoder-0ffset ...cvvvererininiiiiiiiinininns 6-86
Endschalter ......ccevvviniiinniiniiiininennns 5-26
Hardware .....cocveeveieiinnenineennecennns 5-27
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SOftWAre .oeeeeieiiiiiiiiiiieiieenes 5-26
Endschalterauswertung ........cceeeveeneinennenns 6-9
Ereignisgesteuerte Variablendnderung ......... 7-46
Ereignissteuerung, TXPDO ....cccvvvvnvnennnnnn 6-109
Eventprogramm  .......eceveiiiiiiniiiiiiinnnns 7-22
Exponentialdarstellung in der KP300-Anzeige (friiher

KP200-XL) weeerenrnieninieenininienennenes 3-13

Exponentialwert Kommaverschiebefaktor” .... 3-13

F
Fahrprofil ...eeeeiiiii s 5-9
Fahrsatz

Anzeige u. Auswahl ........cccceeeviininnennen. 4-8

GrENZWEIE vvvveneeneeeeeneeeeeeeneneenenenns 5-9

Schaltpunkte ...ceceeveveeeiniiiienninennnnn. 5-38

Wiederholung ....coeeveiieiiiiiiiiinnennenns 5-35
Fahrsatzanwahl .........ccooviiiiiiiiiiiinnannns 5-29
Fahrsatztabelle

aufrufen oo 5-42
Fehler

ReakKtionen ......cceveeveiieiiiineinennennens 6-38

ZUMUCKSEIZEN vuveneeeirineiiieieneneenenns 6-136
Fehlerhistorie .....ceeeveeeeiieeieiiineeninnennns 6-134
Fehlermeldungen

Detailiibersicht ....covveeieveiniiiienninennnnn. A-2
Fehlerreaktionen .......ccceeeeveinineiiennennnn 6-136
Fehlerspeicher .....eevveeeeiiiiiiiineiiinneens 6-134
Fehlerstopprampe ......cceveveiiiiiiiiniennennes 6-38
feldorientierte Regelung .....cevveveeneinennn 6-62
Festdrehzahl

AnWahl .o e 4-8
Festdrehzahltabelle ........ccceeviveiniininnennenns 4-7
FluBaufbauphase

MOtOr et 6-101
FOIgEACNSE .iverieriiiiiiiiiiiiieeeieenenaes 6-39
Folgeauftrag ......ceeveeveiieiiiiniiinnennennns 5-35

AKEVIEIUNG veivveeiniiieieienieneenennenns 5-36

definierter Verzogerungszeit ............... 5-36

in Abhéngigkeit von Modus ................ 5-34

1[0 ] 11 | S RN 5-35

Signal zur Aktivierung ........ccceeeenenen.. 5-37

Startbedingung ..c.oeeveiiiniiiiiinienane 5-35

Wirkung der Startbedingung ............... 5-36

WSTP et eeeees 5-36
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Zielposition .....ceeiiiiiiiiiiiiiiiee 5-36
FrequenzganganalySe ..........cceeeveeveeneennn 6-78
Funktion

3] N 6-101

BRK2 in Regelungsart VFC (SFC) ......... 6-105
Funktionen

die wichtigsten .......cccceeeviiiiiiiininann, 3-14
Funktionsbereiche

Kennlinien-Datensatz-Parametern .......... 8-4
Funktionsblock

Anpassung der digitalen Ausgénge ........ 6-12

Anpassung des analogen Ausgangs ........ 6-28
Funktionsselektor .......cceeeiveiieiiiiiiininnenns 6-6

digitale AUSGANGE ...evevriiereininennenenens 6-14
Funktionsweise der Motorschiitzsteuerung ..... 6-20
G
(L] =] PN 6-80

Geber fiir CDB3000 ......coevvveenvnvnnenens 6-81

Geber fiir CDE3000/CDF3000 .............. 6-84
Gefahr (Symbole) ...cevveneeiieniiiiiiiiiienenes 0-2
GEfaNren .ievviriiiiiiieie e 1-1
Gerate- und Klemmenansicht .............cc..o.et 2-8
Geratedaten ......oceeveiiiiiiiiiiiiiieen 6-126
GerateSChutz ..ovveeveveineiiiieieieeeeeeens 2-20
Geratesoftware laden ........ccoeeevviniieenenens 2-19
Geschwindigkeits-0verride .......c.ceeeveenenens 5-10
Getriebefaktor ...eoeveveineiiiiiiiiiiiieiieieenes 5-7
Gleichlauf ....evvveeieeieiiiiiieiiieeeieneeenens 6-39
GPOC-Spursignalkorrektur ......c.eeveveenenens 6-87
Grenzwerte

Fahrsatz ....cceeveeieiiiiiiiiiiiiiiienene 5-9
Grundfunktion mit Reset ......cecevvvevniennnn.. 6-61
H
HaltVorschub .....ccovviiniiiiiiiiiiiiiinn, 6-36

Reaktionen .....ceevevveiiiiiiiiiiininnennn 6-36
Haltebremse ....ovevveveiiiiiiiiiiiiei e, 6-97

Drehzahlbereich .....cocevviveiiiiiiinninnnn, 6-98
Handbetrieh ....ovevniveiiiiiiiiiiiinee, 5-27
Hardwarefreigabe .....ccoeeeveveiiiiiiineinnnnen. 6-21
Hexadezimale Darstellung der

Warnmeldungen .....ceveeveeieineinnnnnn. 6-140
HTL-Leitgeber
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EiNQANG veviniiiiiiiiii e 6-39
HySEEerese ....oeeveeeeinnnnnnns 6-100, 6-104, 6-141
|
[2xt-Uberwachung ........eeeevenevnnnes 6-89, 6-91
Inbetriebnahme .....cccoveiiiiiiiiiiiiiineinnnns 3-14
ISTWEI et e e 4-5
J
Jittereffekten .....oeeveiniiiiiiiiiiiiiiiie, 6-118
K

KeyPad KP300 (friither KP200-XL), Bedienung ... 3-9
Klemmen

als Steuerort ....ovveveiiiiiiiiiiinenenn, 6-57
KurzsChluss ......ceovvnviniiiiiniiiiinniniinnnnns 2-21
L
Lageplan CDB3000 .....cceeevvieeneneenenennnnens 2-8
Lageregelung .ooeeeeeveeieiiiniiniineiieneenanns 6-62

Prinzipschaltbild ..................... 6-48, 6-50
Leistungsklemmenbezeichnung CDB ........... 2-10
Leitachse .evvveeriiinriiiiiiiiiiriieniieennees 6-39
Leitgeber c.veee i 6-39

als Drehzahl-Sollwertquelle ................ 6-42

Auswahl fiir CDB3000 ...........ceevnenen. 6-40

Auswahl fiir CDE/CDF3000 ................. 6-40

Beispiel fiir Leitgeberkonfiguration ......... 6-44

im drehzahlgeregelten Betrieb ............. 6-42

im Positionierbetrieb .......cccoevveveininnnns 6-43

Konfiguration HTL ...ccevvivviiniiiininnnnnnn 6-42

Konfiguration TTL ...ccevniiiiieiniininnninn 6-41
Leitgebereingang

Konfiguration ........cceeviviiiiiiininnninnn 7-37
Leitgebereingang, Konfiguration ................ 6-39
Leuchtdioden ......cevvveiiieneininineennnennnnes 2-17
M
Massentragheitsmoment

der Anlage ....oeeveeieiiiiiiiiiiiiiieeiens 6-69
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Reduktion .....ccoveviiiiiiiiiiiiiiinenen, 6-69
Massentragheitsmomente .........ccceeevenenen. 6-77
MaBnahmen zu lhrer Sicherheit .................. 1-1
Master-Slave-Betrieb ....ccoevvvviiiinininnnnnns 6-39
MenlUEebene ...cuvveveeeineiiieiniiiiieeieeeenns 3-11
MenUStruKtUr vveneeeereeieieeieieieceeeeans 3-10

KeyPad auf einen Blick .......ccccevvenenn.n. 3-12

KP300 (friiher KP200-XL), Ubersicht ....... 3-10
MErKEr oeveneietiiiiie e e e eaas 6-113
MOAUS ..nviiieiiii i e eeereeneaes 5-33
Mdglichkeiten der Kennlinien-Datensatzumschaltung

Mit 651-CDSSL wvvvvieieiniiieiieeeenenenens 8-4
Montage

Anschluss des KeyPad ..........ccceeeenennnn 3-9
Motor

AusWahl ..oceiniiiiiiiiiii e 6-73

Typenbezeichnung .....cceovevvienennennne, 6-75
Motordaten ....coceeviiiiiiiiiiiiiiiiiiiieeas 6-72
Motordatenbank .......cceeveiiiiiiiiiiiiininnns 6-73
MotordroSSel ...eeuieeiieiiiiiiiiiiiiiiieeaes 6-21
Motorhaltebremse ......cceeeeeiniiieiiiiennennes 6-97

BRKT e e e e eaees 6-98

Zeitdiagramm .......cooiiiiiiiiiiiiiinann, 6-101
Motorhaltebremse BRK2 .............. 6-100, 6-103
Motoridentifikation ..........cooeiiiiiiiiiiiiain 6-74
MotorleistungsSChiitz ......c.evevvveenenennnnnns 6-20
Motornenndaten .........cceeeiiiiiiiiiiiiiinn 6-75
Motorpotifunktion .......coeveviiiiiiiiiinninnes 6-59
Motorpotifunktionen .........cccevveiiiiinninnnn 6-59
Motorregelung

] U] (0] SN 6-55
MotorsChutz ..veuvieiiiiiiiiiiiiiiieeeaes 6-89
Motorschutzkennlinie

Einstellung c.eovevveiniiiiiiiiiiiiiienens 6-93

Werkeinstellung .....coeveeienniinennennenns 6-92
Motorschutzmaglichkeiten .........ccevevenenen. 6-95
Motorschiitzsteuerung ......ceceeevevnenennnnens 6-20
Motortemperatur-Uberwachung ................ 6-89
MOtOrWElIE ..evvennieiiniiiiiiiiiieee s 5-7
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N
Nachstellzeit .....cceevvvniiiiiniiiniiiininnnnns 6-70
NeuinitialiSierung ....cveeeeeveeeeineiiennennennns 2-18
Niederspannungsrichtlinie .........cccceeveeenens 1-3
NOMMEN eeiniiiiiiiiireie e cereieeeceenns 1-3
NOIMIBIUNG «evviniitiiiitiiiieeeneeeneeneenenns 5-6
Normierung bei unipolarem Betrieb ............ 6-23
Normierung der Parameteristwerte ............ 6-123
Normierung des Analogausgangs .............. 6-29
Not-Aus-Einrichtung .....ceevviveiiiiiiiinnennnnn. 1-4
0]
Optionssteckplatz ....oeeeveeveinienenninennnnn. 6-57
OVEITIAE vuvreneneneneneneneneneneeeereneeenenens 5-10
P
Parameter
digitale AUSGANGE ..eueverrrnenenennenennnnns 6-14
Gerdtedaten .......cceeveiiieiininineninnns 6-126
Kennlinien-Datensatzumschaltung .......... 8-4
Kennlinienumschaltung ........ccceeeeenennen 8-4
Motorhaltebremse ........ccevveeevennens 6-99
Motorpotifunktion ........cccceeveiniinanen. 6-60
Sachgebiet _51ER Stormeldungen ....... 6-135
Sollwertstruktur .....ceveveveieeenenenennnn. 6-54
Parameterdatensatze ........cceeeeveiuenennn 4-2, 8-2
Passwort dndern fiir eine Bedienebene .......... 3-3
PIKtOGramme .....ceeeveiiiiiiiiiiiiiieiieieeens 0-2

Pinbelegung der seriellen Schnittstelle X4, CDE  2-15
PLC

Ablaufprogramm ........ccceeiiiiiiiiiinennen. 7-6
Befehlssyntax .......ccecevevvvineinennennen. 7-10
PLC-EQItOr .vuvnvneneninenenenenennieneereennns 7-4
PLC-Programmaufbau .........ccccevvvvenenen. 7-5
Programm Handling ........ccoeeveininnannen 7-8
Programm Neuerstellung .......ccceeuenennen 7-5
Programmdatei .......oceviiiiiiiiiiiinnannen 7-7
Steuerparameter .......ceeeveieienninennnnn. 7-45
Syntaxprifung .o.eeeeveieeiiiinniieniiieen. 7-7
Textdeklaration .......ccccevevveiniininninnen. 7-5
Textdeklarationsdatei .........ccoeevuennennen. 7-7
Variablen und Merker .......cceevevnennne. 7-44
Zeilen-Renumerierung .....oceeeeeenennennen. 7-7
Position Control .....cceveveieiinininininininnnnes 6-62
Positionierung
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Voreingestellte LOSUNG vveeevreinenennenennn 5-2
Profibus ....oceeviviniinenennnns 4-10, 6-111, 8-23
Profil weveeeeeeieiiiiieriiiiiriiesecece e enenaes 5-9
Profile-Velocity-Mode ......ccceevveiiiiininnenns 4-9
PTC

AUSWEITUNG «evevreiniireineeeeneeeeeneenaenss 6-90
Q
Qualifikation, Anwender ........ccceevieiniinnnnen 1-2
R
Rampe, linear .......ceeeveevviiueneinnnnens 6-32, 8-5
Rampen

lINBAI tvirirriieiiiiiiiieieeeeienneaes 4-3, 8-5
Reaktionen auf Fehler ..........coevvininnen. 6-138
Referenzfahrt ........cccevviviiininninnnns 5-13, 5-15

Absolute ENCOdEr .....ocevvvnenineeniennnnns 5-16

AlIGEMEIN .einiieiiiiiieiiie e e eeenes 5-13

Homing Mode bei CANopen ................. 5-41

Karteikare ......ceeveveveiniieinineniinenenen. 5-4

Startbedingungen ......cooeveiiiiiiiiiininen. 5-15

TP T e e e 5-17

TYPTTDIS 14 ceeneniniiieeeeeeeeens 5-22

TYP17DIS30 wuvnvneneneneneninininenenennns 5-24

TYP 2 et e e 5-18

TYP 3+ i e, 5-18

Typ33und34 v 5-25

TYP 3 e 5-25

Typ-4biSTYPO wevriireiiiiieiiieeeenen 5-16

TYP OB creiiiiiiiiiiiiee e 5-19

TYP7DISTO eneieeiiiiiiiiiiiieeeeieenens 5-20
Regelung aus ...ccoeevvevniireieiieinieneenennns 6-36
ReglerinitialiSierung ........ceceveeviiviiieinnnnen. 6-33
Relative Positionierung .......c.cccceveveeinnnnen. 7-39
Reparaturen ......coeeeeiiiiiiiiiiiiiiiiienennenns 1-3
Reset

Parameter ......cceveveveiiiiiiniiiiiinininns 2-18
Richtungsoptimierung .......cceceveeveiiennnnnn 5-11
RS232 .inieiiiiieieieieie e e 2-5
Ruckbegrenzung .......ccoeeeeeveeneinennenns 4-3, 8-5
Riicksetzen von Parametereinstellungen ....... 2-18
Rundlauf ....oeveriieiiiiniiiriiiniiienniennnns 6-62
Rundtischkonfiguration .........cccevevieinann.n. 5-11
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S
Schaltpunkt ...ceevireiiiiiiiiiiieiien s 5-38
Schleppabstand

ZUIASSIET wervrenieeeeeeeeneeeenenenrenenenns 5-9
Schnellhalt

Reaktionen .....ccevevveiniiiiiiiiininnnenns 6-37
Schnellhalt-Rampe ....ceeeveieieininenninennnns 5-31
Serielle Schnittstelle, als Steuerort ............. 6-57
SiCherheit uvieeeeiiiiiiiiiiiiereeee e eenees 1-1
SIAVE .eneniiiii e e 6-39
Softwarefunktionen ........ccceeveeiiiinnininnnnn. 6-1
SOIWEN <eeeenineee e eees 6-106

eITEIChT tviriieiiiii s 4-5, 8-7

ErZeugung ..coeeeeeieiieniiiiniiiinieneenns 6-31
Sollwert erreicht ....evvveeieneieiieniienninenanns 6-19
SOlWErterZeUgUNG vvvvvevenrneneinenenennenennnns 6-31
Sollwertquelle ..vevveeveeeeneneiieeienannens 4-2, 8-2

Drehzahlregelung ....ccoeevveeiiniininnennen 4-7

Fahrsatz-Tabelle ......ccoevvevniieininnnannn 5-29

FEldbuS vveviriiiniiiiieniiininiennns 4-9, 8-23

PLC e 4-10

Voreingestellte Losung ................. 4-2, 8-2
Sollwertschwankung .......ceeeeeeveeennenennnns 6-19
SOlWErSPrUNG vvvevvneeneeneireneeeeaenens 4-5, 8-7
Sollwertstruktur

Anzeigeparameter ......c.ceeeveeieiiinneennn 6-54
Sollwertvorgabe

Prinzipschaltbild ..................... 6-48, 6-50
Speed Control ...evvvvveeeenineiiieieeeenenenanns 6-62
Spezifikation

Schnittstellenkontakte .........cccevvnenenn 2-1

Schnittstellenkontakte CDE ........... 2-5, 2-15
Spursignalkorrektur GPOC ......cceeeveeeinennnnn 6-87
Start

Flankengetriggert .....ccceeveveiieinennnnnnn 6-55

Pegelgetriggert ....ccoveveiiiiiiiiiiiinnninn 6-55
Steuerklemmenbezeichnung ........cccceveneee 2-10
Steuerort ...ovveveiiiiiiieeens 4-2, 6-55, 8-2

Antriebsregler .........cooeenennin 4-2, 5-2, 8-2

OPTN et eeeeeaens 6-57

PLC e as 4-10, 5-42

Serielle Schnittstelle .......ccoeeeveveenennn 6-57
Steuerortselektor
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Einstellungen .....coeeveeieiiiiiininninnen. 6-56
STOPrampe ..oceveveiniiiiiiiieeeeeeeans 4-5, 8-8
Stormeldungen ......eceveevineieinenens 2-17, 6-133
Storunterdriickung ..eeeeeveeeieeeneneenenennns 6-26
Stromzeitwert ....o.eviniiiiiens 6-89
Synchronisation ......ccveveiiiiiiiiienninennnns 6-119
T
Tabellenfahrsatz

PCT_2,PCC_2,PCB_2 ...cvvvvennenennnnns 5-2
TEACh IN eriiiriiiiiiiiiiiieiicer i ereeeeas 5-40
Temperaturflhler ...ooeeeveveeniieneiiniinenenes 6-89
Temperaturfihler, TYPEN ..cevviveveininiinenennn 6-90
Timer setzen und starten .............cooeeeee 7-32
Tipphetrieh «oeeeineieiii 5-27
Torque Control ...eeeeeeeeeeneeinennineneenenenns 6-62
Totgangsfunktion bei bipolarem Betrieb ....... 6-23
TouChprobe .eeveiniiiiiiiiiei e 7-42
Tragheitsmoment .....ceeveveeiieneineninnenenns 6-76
TTL-Leitgebereingang ......cceeeeveeneenennenns 6-39
U
UberstromSChULZ vvvvvvvvvvnneerivinneereinnnees 8-14
UmIAUflANge vuevvveiniiiiieeieieieceee e enenees 5-11
Unterprogramme .....oceveeeeiieeneiiienennennenns 7-9
Vv
Verantwortlichkeit .........ccoeviiiiiieiiininnen. 1-4
Verfahren

ENAIOS eieeriniiiiiiirrier e 7-37

mit Fortsetzung ...coevveieiiiiiiinninnen. 7-35
Verfahrsatz

siehe Folgeauftrag ........ccccevevevnennne 5-35
Verschliff «.oveeeeeiiiiiiiiieieeen, 6-32, 8-5

Ruckbegrenzung ......ceeeeeveeneenennennens 5-29
Verschliffzeit

bei Ruckbegrenzung ........coceevevnennennen 5-11

JTIME e ceeeeeeees 4-4, 8-6
VErstarung .oveveeveeeniieneiieiiieneinenennenens 6-70
Verwendung, bestimmungsgemaBe .............. 1-3
VerzOgerungsrampe .....eeeeeeeeeeeeneneenenenns 6-35
Voreingestellte LOSUNG ..cevvvveneneenennnen. 4-2, 8-2

Drehzahlregelung ....coeeeeiniiniiiininnannen 4-2

Drehzahlsteuerung "OpenLoop" ............. 8-2
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POSItIONIErUNg «.ovvevrieeeiiieiieiiiieenennes 5-2

RESEL trreeiiiiiiiiiiiiieireieieceenns 2-18
Vorgehensweise

Inbetriebnahme .....cccevvviviveininennnnnns 3-14
Vorschubfreigabe ......cccevviveeieinennen. 4-8, 5-31
Vorschubkonstante .......cccecevevviininiinnnnnen 5-7
w
Wahrheitstabelle fiir das

Steuern dber Klemmen .........ccceeuenenen.. 6-9
Warnmeldungen

HYSIEreSE tvineiiiiiiiiiiiiiiiieee e 6-141
Warnschwellen .....ccevvevirniniiiiinninennnns 6-141
Wartebefehle ....covveviieininiiiiiiiiiienenes 7-41
Wegoptimiertes Positionieren eines Rundtischs 7-39
Wegweiser durch das Handbuch ................. 0-1
Werkeinstellung ...eoveveeiniieeiiiiiienennenns 2-18
Wertanzeige in Exponentialdarstellung ......... 3-13
Wertebereiche ....cceeeiieviininiinniinienennnes 5-8
Wiederholung ....oeeeeveiiinniiiiiiieinennenns 5-35
Winkelsynchronlauf ........ccoeveeiininiiannines 7-37
Z
ZEhler SETZEN ..v.vnvnvnininiieeeeeeeeenans 7-32
Zeitdiagramm der Motorhaltebremse

BRK2 eeeeeiniieeeeee e ees 6-101
Zielposition ....ceiiiiiiiiiie e 5-33
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