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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 kdnnen. Wir gehen hier davon aus, daR |hr 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 Flexibilitit der Software der Positionierregler zur
Losung der unterschiedlichsten Antriebsaufgaben.)

1 Sicherheit 1>
2 Gerate - Hardware 2>
3 Bedienstruktur 3>
4  Drehzahlregler 4>
5  Positionierumrichter 5>
6 Allgemeine Softwarefunktionen 6>
7 Anwenderprogrammierung 7>
8 Drehzahlsteuerung "OpenLoop" 8>

Anhang: Fehlermeldungen A
Stichwortverzeichnis

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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Piktogramme

Warnsymbol

BB D

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Hinweis: Nutzliche Information

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

Schritt 1: Schritt fir Schritt Anleitung

Aligemeine Erklarung

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

Gefahr durch elektrische Spannung!
Falsches Verhalten kann Menschenleben
gefahrden.

Gefahr durch rotierende Teile! Antrieb
kann automatisch loslaufen.

Gefahrenklasse nach
ANSI Z 535

Kérperverletzung oder
Sachschédden konnen
eintreten.

Tod oder schwere Kor-
perverletzung werden
eintreten.

Tod oder schwere Kor-
perverletzungen werden
eintreten
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1.1

MaBnahmen zu
lhrer Sicherheit

A

1 Sicherheit

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

Lesen Sie zuerst die Betriebsanleitung!
'ﬂ ¢ Sicherheitshinweise beachten!
a ¢ Benutzerinformationen beachten

Von elektrischen Antrieben gehen grundsatzlich

é Gefahren aus:
« elektrische Spannungen < 230 V/460 V:
Auch 10 min. nach Netz-Aus kénnen noch geféhrlich
hohe Spannungen anliegen. Deshalb auf Spannungs-
freiheit priifen!

« rotierende Teile
¢ heil3e 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

lhre Qualifikation:

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

» Die qualifizierte Person muf3 sich mit der Betriebsanlei-
tung vertraut machen (vgl. IEC364, DIN VDE0100).

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

Beachten Sie bei der Installation:

* AnschluBbedingungen und technische Daten unbedingt
einhalten.

« Normen zur elektrischen Installation beachten, z. B. Lei-
tungsquerschnitt, Schutzleiter- und Erdungsanschliuf3.

« Elektronische Bauteile und Kontakte nicht bertihren
(elektrostatische Entladung kann Bauteile zerstoren).
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1.2 Bestimmungsge-
méBe 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 bestimmungsgemé&Ren Betriebes) solange unter-
sagt, bis festgestellt wurde, dal die Maschine den Bestimmungen der
EG-Richtlinie 98/37/EG (Maschinenrichtlinie) entspricht; EN 60204 ist zu
beachten.

Die Inbetriebnahme (d. h. die Aufnahme des bestimmungsgemaRen
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 fur 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 fur 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 durfen nur durch autorisierte Reparaturstellen vorgenom-
men werden. Eigenmachtige, unbefugte Eingriffe konnen zu Tod, Korper-
verletzungen und Sachschaden fihren. Die Gewahrleistung durch LUST
erlischt.

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

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 1-3
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1.3 Verantwortlich-
keit

1 Sicherheit

Elektronische Gerate sind grundsétzlich nicht ausfallsicher. Der Errichter
und/oder Betreiber der Maschine bzw. Anlage ist daftr verantwortlich,
daf bei Ausfall des Gerates der Antrieb in einen sicheren Zustand gefiihrt
wird.

In der EN 60204-1/DIN VDE 0113 “Sicherheit von Maschinen” werden in
dem Thema “Elektrische Ausristung 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 muf3 nicht unbedingt zum
Abschalten der Spannungsversorgung des Antriebs fihren. Zum Abwen-
den von Gefahren kann es sinnvoll sein, einzelne Antriebe weiter in
Betrieb zu halten oder bestimmte Sicherheitsablaufe einzuleiten. Die Aus-
fuhrung der Not-Aus-MaRRnahme wird durch eine Risikobetrachtung der
Maschine oder Anlage einschlie3lich der elektrischen Ausrustung 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



LUST

2 (Gerate-Hardware

21 Position der Anschliisse CDE3000 ............cccceuvrernns 2-2
2.2 Position der Anschliisse CDB3000 ...........c..cccceunee. 2-7
23 Position der Anschliisse CDF3000 ............ccccecveune 2-12
24 Leuchtdioden ..o 2-16
25 Riicksetzen von Parametereinstellungen ............ 2-17
2.6 Geratesoftware laden ...........ccovninnnsnsnnnsnnsnnnenn 2-18
2.7 GeratesChutz .........ccvcerercrcere s 2-19

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

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

H1,H2 ,H3

X4

X2

X9

St
X3

X1

Bild 2.1 Geréteansicht CDE3000
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2 Gerate-Hardware

Nr. Bezeichnung Funktion
H1, H2, H3 |Leuchtdioden Geratezustandsanzeige
Einstellen der CAN-Adresse =
S Drehcodeschalter Hardwareadresse + Parameterwert COADR
Netz, Motor, DC-Einspeisung (L+/L-)
X1 LeistungsanschluB bis < 22 KW: Bremswiderstand L+/RB,
ab > 22 kW: Bremswiderstand L+/RB
8 digitale Eingénge, 2 analoge Eingénge, (10 Bit)
X2 SteueranschluB 3 digitale Ausgénge, 1 Relais
Sicherer Halt mit Relaisausgang
Motortemperatur- PTC, Anlehnung DIN 44082 oder
X3 ijbenNachFL)m KTY 84-130 (linearer Temperaturgeber) oder
g Klixon (Thermoselbstschalter)
X4 RS232-AnschluB fiir PC mit DRIVEMANAGER oder Bedienteil KP200-XL
X5 CAN-Schnittstelle CANgpen-Schnittstelle DSP402
X6 ResolveranschluB 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)
X9 Bremstreiber 2A max.
X10 Spa_nnungsversorgung flir 124V, Masse
Optionsmodul
Schnittstelle . .
X1 PROFIBUS-DP Eingang Busverbindung
X13 AdreBcodierstecker Nur bei Optionsmodul DPV1
S$1,S2 | AdreBcodierschalter Nur bei Optionsmodul DPV1
Tabelle 2.1 Legende zu "Gerédteansicht CDE3000"
LeistungsanschluB

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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2 Gerate-Hardware

X1 Bezeichnung X1 Bezeichnung
alv Motorleitung U alv Motorleitung U
m|v Motorleitung V ol v Motorleitung V
| w Motorleitung W | w Motorleitung W
[ |0 Schutzleiter PE oL Schutzleiter PE
oL Schutzleiter PE oL Schutzleiter PE
M|+ Zwischenkreisspannung + M|+ Zwischenkreisspannung +
A|r8 Bremswiderstand X|rs Bremswiderstand
O Zwischenkreisspannung - O Zwischenkreisspannung -
o)L Schutzleiter PE o+ Schutzleiter PE
O NC O3]13 | Netzphase L3
= Neutralleiter Ot Netzphase L2
=10 Netzphase 311 | [Netzphase L1
Tabelle 2.2 Leistungsklemmenbezeichnung CDE32.xxx und CDE34.xxx
SteueranschiuB
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 0SDoo Digitaler Ausgang
8 0SDO1 Digitaler Ausgang
9 0SD02 Digitaler Ausgang
10 ENPO Hardwarefreigabe der Endstufe
11 RSH Relaisausgang Sicherer Halt
12 RSH Relaisausgang Sicherer Halt
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 I1SD04 Digitaler Eingang 4
20 I1SD05 Digitaler Eingang 5
21 1SD06 Digitaler Eingang 6
Tabelle 2.3 Signalbelegung der Steuerklemme X2, CDE3000
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2 Gerate-Hardware

X2 Bezeichnung Funktion
22 ISDSH Digitaler Eingang Sicherer Halt
23 REL Relaisausgang
24 REL Relaisausgang
Tabelle 2.3 Signalbelegung der Steuerklemme X2, CDE3000
RS232
Pin-Nr. Funktion
1 +15 V DC fiir Bedienteil KP200-XL
2 TxD, Senden von Daten
3 RxD, Empfangen von Daten
4 nicht benutzen
5 GND fiir +15 V DC des Bedienteil 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, 9polig D-Sub
Buchse
CAN
Pin-Nr. Funktion
1 WellenabscthBwiderstand 120 Q 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 WeIIenapscthBwiQerstand 120 Q intern fiir 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 C,.L\N7+24 V(24 V £ 10%, 50.mA?I. . .
Diese Versorgungsspannung ist fiir den Betrieb des CAN erforderlich.
Tabelle 2.5 Pinbelegung der CAN-Schnittstelle X5, 9polig D-Sub Stift
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Resolver
Pin-Nr. Funktion
1 Sinus+, S2
2 Sinus-, S4
3 Kosinus+, S1
4 +5V
5 PTC+, Motortemperaturiiberwachung
6 REF+, Resolvererregung R2
7 REF-, Erregung-, R1
8 Kosinus-, S3
9 PTC-
Tabelle 2.6 Pinbelegung der Resolver-Schnittstelle X6, 9polig D-Sub,
Buchse
Drehgeber
Funktion
pirA RIS S8 Hiperface
1 A- A- REFCOS
2 A+ A+ +C0S
3 +5V = 5% bei 150mA
4 DATA+ DATA+ Daten +, RS485
5 DATA- DATA- Daten -, RS485
6 B- B- REFSIN
7
8 GND GND GND
9 R-
10 R+
11 B+ B+ +SIN
12 Sense +
13 Sense -
14 CLK+ CLK+
15 CLK- CLK-
Tabelle 2.7 Pinbelegung der Drehgeber-Schnittstelle X7, 15polig D-Sub
High Density, Buchse
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2.2 Position der
Anschliisse
CDB3000

H1,H2 ,H3

X4

X2

X3

X1

Bild 2.2 Lageplan CDB3000
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Nr. Bezeichnung Funktion
H1, H2, H3 |Leuchtdioden Geratezustandsanzeige
Netz, Motor, DC-Einspeisung (L+/L-)
X1 LeistungsanschluB bis < 22 kW: Bremswiderstand L+/RB,
ab > 22 kW: Bremswiderstand L+/RB
4 digitale Eingénge, 2 analoge Eingénge
X2 SteueranschluB 3 digitale Ausgange (davon 1 Relais)
1 analoger Ausgang
PTC, Thermoselbstschalter oder linearer
X3 PTC-AnschiuB Temperaturgeber KTY 84-130
fiir PC mit DRIVEMANAGER oder Bedienteil
X4 RS232-AnschluB KP200-XL
X5 CAN-Schnittstelle Zugang zur integrierten CAN-Schnittstelle
X7 TTL-/SSI-Drehgeberschnittstelle | zum AnschluB geeigneter Encoder
. Einstellen der CAN-Adresse =
S3 Adreficodierschalter CANopen Hardwareadresse + Parameterwert COADR
X8 Optionssteckplatz z.B. Optionsmodul DPV1
X10 Spqnnungsversorgung flir + 24V, Masse
Optionsmodul
X11 Schnittstelle PROFIBUS-DP Eingang Busverbindung
X13 AdreBcodierstecker Nur bei Optionsmodul DPV1
S1,S2 | AdreBcodierschalter Nur bei Optionsmodul DPV1
Tabelle 2.8 Legende zu "Lageplan CDB3000"
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LeistungsanschiuB3
X1 Bezeichnung X1 Bezeichnung
alv Motorleitung U alv Motorleitung U
ol v Motorleitung V o v Motorleitung V
m|w Motorleitung W m|w Motorleitung W
m|L Schutzleiter PE m|L Schutzleiter PE
oL Schutzleiter PE oL Schutzleiter PE
M|+ Zwischenkreisspannung + ™|+ Zwischenkreisspannung +
M |rB Bremswiderstand M |rB Bremswiderstand
O|L- Zwischenkreisspannung - O|L- Zwischenkreisspannung -
o+ Schutzleiter PE o+ Schutzleiter PE
() NC O Netzphase L3
= Neutralleiter O(2 | [Netzphase L2
Ot Netzphase Oju Netzphase L1
Tabelle 2.9 Leistungsklemmenbezeichnung CDB32.xxx und CDB34.xxx
Steueranschiul X2 Bezeichnung Funktion
20 0SD02/20  |SchlieBer des Wechslerrelais X2-18
19 0SD02/19  |Wurzel des Wechslerrelais X2-1.
18 0SD02/18 | Offner des Wechslerrelais ﬁ
17 DGND digitale Masse
16 0SD01 digitaler Ausgang
15 0SD00 digitaler Ausgang
14 DGND digitale Masse
13 Uy Hilfsspannung 24 V
12 ISD03 digitaler Eingang
1 ISD02 digitaler Eingang
10 ISDO1 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 Ur Referenzspannung +10,5 V
Tabelle 2.10  Steuerklemmenbezeichnung CDB3000

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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RS232

CAN

Drehgeber

2 Gerate-Hardware

Pin-Nr.

Funktion

—_

+15 V DC fiir Bedienteil KP200-XL

TxD, Senden von Daten

RxD, Empfangen von Daten

nicht benutzen

GND fiir +15V DC des Bedienteil KP200-XL

+24 V DC, Spannungsversorgung Steuerprint

nicht benutzen

nicht benutzen

O 0| N| o g | W| N

GND fiir +24 V DC, Spannungsversorgung Steuerprint

Tabelle 2.11

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

Pin-Nr.

Funktion

WellenabschluBwiderstand 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

| N| o g | WO N

nicht belegt, bitte nicht beschalten

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

Tabelle 2.12

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

Pin-Nr.

Funktion TTL Funktion SSI

1

A- DATA-

A+ DATA+

+5V /150 mA +5V /150 mA

nicht belegt, bitte nicht beschalten

nicht belegt, bitte nicht beschalten

B- CLK-

N o of &~ w|

nicht belegt, bitte nicht beschalten

Tabelle 2.13

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Pinbelegung Drehgeberanschlul3 X7, 15polig D-Sub High
Density, Buchse
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Density, Buchse

2-11

Pin-Nr. Funktion TTL Funktion SSI
8 GND GND
9 R-
10 R+
11 B+ CLK+
12 +5 V (Sensor) +5 V (Sensor)
13 GND (Sensor) GND (Sensor)
1415 WeIIenap§cthBwiderstanq 120 Q int.ern fiir Spur B
durch Briicke zwischen Pin 14 und Pin 15
Tabelle 2.13  Pinbelegung Drehgeberanschlu3 X7, 15polig D-Sub High
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2.3 Position der
Anschliisse
CDF3000

2 Gerate-Hardware

H1,|H2[ H3| o S S
[ ]
9 Xx2_| >
X1
[ 3
o
o
[ 3
o
[ 3
H
/// °
e % °
N
Bild 2.3 Gerdteansicht CDF3000
Nr. Bezeichnung Funktion
H1, H2, H3 |Leuchtdioden Gerétezustandsanzeige
S1 Drehcodeschalter Einstellen der CAN-Adresse

X1 LeistungsanschluB 6polig

X2 SteueranschluB 20polig

X3 MotorleistungsanschluB 4polig

fiir PC mit DRIVEMANAGER oder

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

X4 |RS232-AnschiuB Bedienteil KP200-XL
X5 CAN-Schnittstelle DSP402
Resolver / SSI-Geberan- ’
X6 schiuB 15polig HD-Sub-D (Buchse)
Tabelle 2.14  Legende zu "Geréteansicht CDF3000"
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LeistungsanschiuB
X1 Bezeichnung
al- Speisung 24V - 55V
ol MasseanschluB
mlee Schutzleiter PE
| Schutzleiter PE
e+ AnschluB externer Bremswiderstand
Ofre- AnschluB externer Bremswiderstand
Tabelle 2.15  Leistungsklemmenbezeichnung X1, CDF3000
SteueranschiuB
X2 Bezeichnung Funktion
20 - nicht belegt
19 - nicht belegt
18 RSH Relaiskontakt Sicherer Halt (SchlieBer)
17 RSH Relaiskontakt Sicherer Halt (SchlieBer)
16 ISDSH Digitaler Eingang Sicherer Halt
15 1SD02 Digitaler Eingang
14 1SDO1 Digitaler Eingang
13 I1SD0O0 Digitaler Eingang
12 ENPO Reglerfreigabe
1 +24V +24 V Versorgung
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 MasseanschluB
3 GND MasseanschluB
2 0SD03 Digitaler Ausgang, Motorbremsentreiber 1 (0, 5A eff, 2A max)
1 0SD04 Digitaler Ausgang Motorbremsentreiber 2 (0, 5A eff, 2A max)

Tabelle 2.16  Signalbelegung der Steuerklemme X2

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 2-13
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MotoranschiuB3
KI. X3/ Pin Bezeichnung
W
v MotorphasenanschluB (max. 1,5 mm2)
U
PE SchutzleiteranschluB
Tabelle 2.17  MotoranschluBbezeichnung X3 CDF3000
Rsz32 KI. X4/ Pin-Nr. Funktion
1 +15 V DC fiir Bedienteil KP200-XL
2 TxD, Senden von Daten
3 RxD, Empfangen von Daten
4 nicht benutzen
5 GND fiir +15 V DC des Bedienteil KP200-XL
6 +24 V DC, Spannungsversorgung Steuerprint
7 nicht benutzen
8 nicht benutzen
9 GND fiir +24 V DC, Spannungsversorgung Steuerprint
Tabelle 2.18  Pinbelegung der seriellen Schnittstelle X4, CDF
CAN
KI. X5/ Pin-Nr. Funktion
1 WellenabschluBwiderstand 120 Q intern fiir CAN durch Briicke zwischen
Pin 1 und Pin 2
2 CAN_LOW
3 CAN_GND
4 CAN_SYNC_LOW.
5 Wellenapschluﬁwi_derstand 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_+24 V(24 V + 25%, 50.mA_)_ . .
Diese Versorgungsspannung ist fiir den Betrieb des CAN erforderlich.
Tabelle 2.19  Pinbelegung der CAN-Schnittstelle X5, 9polig D-Sub Stift
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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
11 Cosinus+, Resolver (S1)
12 REF+, Resolver (R1)
13 nicht verwenden
14 CLK+, SSI
15 CLK-, SSI
Tabelle 2.20  Pinbelegung der Resolver-Schnittstelle X6, 15polig High Den-
sity D-Sub Stift, Buchse
Bremsentreiber -
::n);lzrl Bezeichnung Funktion ::’;::::;
1 0SD04 kurzschluBfest
4 DGND Kgbelbruchﬁbenmachung; zur Ansteuerung ja
einer Motorhaltebremse geeignet.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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24 Leuchtdioden Auf den Positionierreglern sind rechts oben drei Status-LEDs in den Far-
ben Rot (H1), Gelb (H2) und Griin (H3).

©) . -
CDE/CDB Geratezustand rote LED (H1) | gelbe LED (H2) | griine LED (H3)
—=° 90 Versorgungsspannung 24 V DC
(€] (intern oder extern) fiir Steuerteil 0 0 o
anliegend oder Regler im
Q Zustand ,Parametrierung“
Betriebsbereit (ENPO gesetzt) O °
In Betrieb/Selbsteinstellung aktiv O O °
CDF
Warnung (bei Betriebsbereit) O ° °
Warnung (bei Betrieb/Selbstein-
stellung aktiv) b b °
Fehler [ (Blinkcode) 0 ]
(] LED aus, ® LED an, [ LED blinkt

Tabelle 2.21  Bedeutung der Leuchtdioden

Hinweis: Der Parametriermodus per Bedieneinheit wird nicht geson-
dert angezeigt.

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

Tabelle 2.22  Stérmeldungen

Stormeldungen konnen mit dem Bedienteil KP200-XL oder dem
DRIVEMANAGER genauer angezeigt werden.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 2-16



L U s T 2 Gerate-Hardware

2.5 Riicksetzenvon | Das Riicksetzen von Parametereinstellungen teilt sich in zwei Bereiche
Parameterein- mit unterschiedlichen Auswirkungen. Der Parameterreset setzt einen ein-
stellungen zelnen Parameter auf den zuletzt gespeicherten Wert zuriick. Der Gera-

tereset setzt den gesamten Datensatz auf Werkeinstellung (Lieferzu-

stand) zurtck.

Parameterreset 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 zu
letzt gespeicherte Einstellung zurtickgesetzt.

Im DRIVEMANAGER:

Im fokusierten Einstellfenster durch Betatigen der F1-Taste. Die Werkein-
stellung des Parameters ist der Karteikarte ,Wertebereich“ zu entnehmen
und einzutragen.

Werkeinstellung KEYPAD:

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

DRIVEMANAGER:
Anwahl der Funktion ,Riuicksetzen auf Werkeinstellung® im Meni ,Aktives
Gerat".

[T akiamksiech, Fil-/5
wen Eosmonkston Angeht JUTRTTETT g Estias fecatsr 7

g
’ Ematebungen in Derdt laden von v
Cinstabungen das Gaidtes jpeschem ad
Emitabung grachen ..

Bild 2.4 Reset im DRIVEMANAGER

Hinweis: Durch die Werkeinstellung wird auch die gewéahlte voreinge-

stellte L6sung zuriickgesetzt. Kontrollieren Sie die Klemmen-

belegung und die Funktionalitat des Positionierreglers in die-
ser Betriebsart bzw. laden Sie lhren User-Datensatz.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 2-17
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2.6 Geratesoftware | Mit dem DRIVEMANAGER kann eine neue Geratesoftware (Firmware) in

laden das Flash-EPROM der Gerate geladen werden. Somit laRt sich eine
Aktualisierung der Software ohne Offnen der Positionierregler durchfiih-
ren.

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

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

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 2-18
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2.7

Gerateschutz

2 Gerate-Hardware

Funktion Wirkung
» Schutz des Positionierreg- Der Positionierregler schaltet den
lers vor Zerstérung durch Motor mit einer Fehlermeldung
Uberlast ab.

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

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

* E-OC bei Kurz- oder Erd-
schluf3erkennung

» Der Positionierregler kann
eine Warnmeldung bei Start

des I2xt-Gerateschutz-Inte-
grators ausgeben

Die Soft- und Hardware des Positionierreglers Ubernimmt selbsténdig
Uberwachung und Schutz des Gerétes.

Die Leistungsendstufe schiitzt sich vor Uberhitzung selbst in Abh&ngig-
keit

 der Kuhlkdrpertemperatur,

e der aktuellen Zwischenkreisspannung,

» des verwendeten Transistormoduls der Endstufe und

» der Schaltfrequenz der Modulation

Hinweis: Die aktuelle Kiihlkérpertemperatur des Positionierreglers im
Bereich der Leistungstransistoren (KTEMP) und die Geréate-
innenraumtemperatur (DTEMP) werden in °C angezeigt
(siehe Kapitel 6.8.2).

Bei hoher Belastung wird der I2xt-Integrator aktiviert. Die 12xt-Uberwa-
chung dient zum Schutz des Gerates vor dauerhafter Uberlastung. Die
Abschaltgrenze errechnet sich aus dem Nennstrom und der Uberlast-
fahigkeit des Reglers.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 2-19
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Gerat Abschaltgrenze Ixt-Gerat
CDB32.003 (0,375 kW)
bis CDB34.032 (15 kW) . .
CDE32.003 (2,4 A) 1,8 x Gerdtenennstrom fiir 30 s
bis CDE34.032 (32 A)
CDB34.044 (22 kW) . .
bis CDB34.168 (90 kW) 1,5 x Gerdtenennstrom fiir 60 s
CDE34.044 (45 A) . .
bis CDB34.168 (170 A) 2,0 x Geratenennstrom fiir 3 s
CDF3000 (8 A) 2,0 x Gerdtenennstrom fiir 30 s

Tabelle 2.23  Abschaltgrenzen Ixt nach Gerétebaugréf3e

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

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

] Info: Die detaillierten Angaben zur Strombelastbarkeit der Positionierreg-
l» ler entnehmen Sie bitte den entsprechenden Betriebsanleitungen.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 2-20
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3 Bedienstruktur

Bedienebenen in der Parameterstruktur ................ 3-2
Bedienen mit DRIVEMANAGER ........cccccocvsmrmesessessnsnnsens 3-4

Bedienmasken ... 3-5
Bedienen mit BEDIENTEIL KP200-XL .........ccusnrerarsnnenn 3-9
Inbetriebnahme ........cccocvcvvcrrrrrsrsers e 3-14

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

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

3-1
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3 Bedienstruktur

3.1 Bedienebenen Durch die Parameter kénnen die Positionierregler vollstandig an die Auf-
in der Parame- gabenstellung der Anwendung angepalfit werden. Dartber hinaus gibt es
terstruktur Parameter fiir die internen Gréf3en der Positionierregler, die zur allgemei-

nen Betriebssicherheit vor dem Anwender geschiitzt werden.
Die Bedienebenen werden uber einen Parameter eingestellt. In Abhan-
gigkeit der Bedienebene andert sich die Anzahl der editierbaren und
anzeigbaren Parameter. Je hoher die Bedienebene desto gréRer die
Anzahl der zugriffsberechtigten Parameter. Im Gegensatz dazu verringert
sich fiir den Anwender auch die Ubersichtlichkeit der wirklich benétigten
Parameter, damit er schnell zu seiner Anwenderlésung gelangen kann.
Daher wird die Bedienung spirbar erleichtert, wenn man eine moglichst
niedrige Bedienebene wahilt.
Hinweis: Die Bedienebenen schiitzen vor unberechtigtem Zugriff.
Daher wird bei Parametrierung per Bedienteil KP200-XL ca.
10 min. nach dem letzten Tastendruck die Bedienebene 01-
MODE-=2 aktiviert.
Andern der Bedienebene
Wird eine hohere Bedienebene lber den Parameter 01-MODE ange-
wahlt, so wird automatisch nach dem zugehorigem PaRwort gefragt. Das
PaRwort kann Uber einen PalRwort-Parameter geéndert werden (Einstel-
lung ,000“ = PalRwort abgeschaltet).
Zielaruppe PaBwort- Bemerkun Bedienebene | PaBwort in
grupp Parameter 9 01-MODE we 1
Laie kein Parameter |ohne Zugriffserlaubnis, nur zur Statusiiberwachung 1
vorhanden e keine Parametrierung, Anzeige der Grundparameter
mit Grundkenntnissen zur Minimalbedienung
Anfanger 362-PSW2 e erweiterte Grundparameter editierbar 2 000
e erweiterte Parameteranzeige
zur Inbetriebnahme und Feldbusanbindung
Fortgeschrittener 363-PSW3 e Parametrierung fiir Standard-Anwendungen 3 000
e erweiterte Parameteranzeige
mit regelungstechnischem Fachwissen
Experte 364-PSW4 ¢ alle Regelungsparameter editierbar 4 000
e erweiterte Parameteranzeige
Andere 365-PSW5 | fiir Systemintegratoren 5 -
Fachpersonal 367-PSWCT  |Bedienung und Inbetriebsetzung per Bedienteil KP200-XL CTRL-Menii 573

) WE = Werkseinstellung

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Tabelle 3.1 Bedienebenen einstellen
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Wird ein PaRwort flur die Bedienebene 2 ... 4 eingestellt, so bleibt die
Ansicht und Editierung der Parameter in der jeweiligen Bedienebene mit-
tels Bedienteil KP200-XL erhalten, bis zu einer niedrigeren Bedienebene
gewechselt wird. Dazu ist Uber dem Parameter 01-MODE eine neue
Bedienebene anzuwahlen.

Andern des PaRwortes fiir eine Bedienebene

Eine PalRwortanderung kann nur fur die bedienberechtigten Ebenen erfol-
gen, das heil3t PaBwdrter einer héheren Bedienebene kénnen nicht ver-
andert oder eingesehen werden. Durch Anwahl des Parameters, Editie-
ren und anschlieRende Ubernahme durch die Enter-Taste am Bedienteil
KP200-XL wird das PaRwort verandert. Die Anderung kann auch iber
den DRIVEMANAGER erfolgen. Die Aktivierung des PalRwortes erfolgt erst
beim Wechsel in eine niedrigere Bedienebene.

Andern der Bedienebene im DRIVEMANAGER

Unter dem Menupunkt ,Extras - Neue Benutzerebene wahlen* wird die
entsprechende Ebene angewahlt.

Parvneiden sl

1 Lws

2 prlingu

™ 3 Fengeschiiienss
¥ 4 Expene

" Apdee

|

@ Ein PalRwort beim Wechsel der Ebenen ist nicht erforderlich.
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3.2 Bedienen mit
DRIVEMANAGER

Die wichtigsten Funktionen

]

Weitere Informationen
finden Sie in der Hilfe
zum DRIVEMANAGER.

3 Bedienstruktur

Anschluf3 und Start

« SchlieRBen 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 Menl Extras > Optionen und star-

ten den Verbindungsaufbau mit dem Icon _ﬂ .

Drive
Manager

Bild 3.1 Anschlu3 iiber RS232-Schnittstellenkabel (9polig, Buchse/Stifte)

Icon Funktion Menii

Verbindung mit Gerat | Kommunikation > Verbindungsaufbau >
aufnehmen Einzelnes Gerat

Gerateeinstellungen

N Aktives Gerét > Einstellungen andern
andern

Parameterdatensatz

Aktives Geréat > Einstellungen drucken
drucken

Aktives Gerat > Steuern > Grundbe-

Antrieb steuern triebsarten, keine Positionssollwerte

Aktives Geréat > Uberwachen > schnell-

Digital Scope veranderliche Grof3en Digital Scope

Einstellungen von
Gerét in Datei spei-
chern

Aktives Gerat > Einstellungen des
Gerétes speichern auf

2 o) | (@ ) [
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3.2.1 Bedienmasken

EINSTELLUNGEN ANDERN“
oder (iber die
Meniifiihrung:
Aktives Gerét > Einstellungen
andern

|_"*I UsER Icon ,, GERATE-

3 Bedienstruktur

Icon Funktion Menii

Einstellungen von Aktives Gerat > Einstellungen in Gerét
Datei in Gerét laden |laden von

Bus-Initialisierung
(Einstellungen Kommunikation > Buskonfiguration
andern)

Verbindung zum Kommunikation > Verbindungsabbau

Gerat l6sen

Gerateeinstellungen |Aktives Gerét > Einstellungen verglei-
vergleichen chen

A=

Hinweis: Weitere Informationen finden Sie in der Betriebsanleitung
zum DRIVEMANAGER.

ﬁl. SFProg amme\Liast Antiembstochemk GmbHALUST Dovel snagostiussidalatzamplo... [E3

=, o WiRingERLEiIs | B! —
11'- ’ﬁ?}iL H ,:@* F-M.MWMﬂmmmm
m [ - | Frvarsdent 13

L. /x S

iheste | Fobeworurg | Mondseieb | | OfMine Berient

tinstciiung in Datol spkhern | gitvechen | wite |

Bild 3.2 Einstellen in minimierter Darstellung

Uber diese Bedienmaske ,Einstellen“ kénnen die Positionierregler para-
metriert werden.
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Voreingestellte Losung:
Pozitionierung, Fahrzatzwargabe und Steuern Uiber PLC
Erstinbetriebnahme... Grundeinstellungen... |
r [ WAGT2H4 Dre
d | ieck_230W
o O O | -
= Geber:
Eingdnge... | ‘ TTL-hdatangeber,
I TTL-Lagegeber
Auzgange... | Sallwert/Rampen... | Regelung... | Mator und Geber... I
| [ | [ = | T oy, - |
RIS -
Buszysteme. .. Mockenzchalbwerk.. I KF200 eingtellen ... | Pl |
| |||[||||||||||'| i Q i
lshwerte... | Fehler v arnung... | Handbetrieb... I
Eil g im Gerit speichern | Abbrechen | Hilfe

Bild 3.3

Einstellen in erweiterter Darstellung

Hinweis:

Jede Anderung der Parameter erfolgt nur im fliichtigen
Arbeitsspeicher und muR3 anschlieRend mit dem Button , Ein-
stellung im Gerat speichern“ im Gerat gesichert werden.
Gleiches wird auch durch gleichzeitiges Driicken der beiden
Pfeiltasten fur ca. zwei Sekunden auf der Bedieneinheit
KP200-XL erreicht, wenn man sich in der Meni-Ebene befin-
det (siehe Kapitel 3.3).
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Funktion der Schaltflachen

Erklérung der Einstellung

3 Bedienstruktur

Beispiel Maskenbedienung

Ansiog | Digtal | Digesl UMit40 | Wimast |
FEAD

Furbiiam [P'..': [35] & Emaare im Ablsdpesayamm vervendes :]

fdgeg [_0m = . i

Fdler Jalma -

R el B |

Bild 3.4 Beispiel fiir Maskenbedienung

0K — Anderung iibernehmen und Maske schlieBen
Abbrechen — Anderung verwerfen und Maske schlieBen
{lbernehmen N Anderung (ibernehmen (aktivieren) und Maske geéffnet las-
sen.
Optionen — Optionale Einstellungen zu der jeweiligen Funktion
zum Beispiel:

OFF (1) = keine Funktion

LN N\

Funktion (max. fiinf Zeichen), Einstellung Klartextanzeige
Anzeige im Bedienteil KP200-XL  uber Feldbus der Funktion

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 3-7
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Hilfe-Funktion

In jedem Eingabefenster kann mit der Taste F1 eine Hilfe-Funktion aufge-
rufen werden, die weitere Informationen Uber den Parameter enthalt.

z. B. Maske Funktionsselektor analoger Standardeingang

F o omelmeyenzchallon

[ Kaniurg || werisbeesh | Zugtt | Fomat |

Puasteunmer [0
Kiiel FE__

Bild 3.5 Kennung

Parameternummer: Nummer des Parameters
Kiirzel: Name, max. fiinf Zeichen (Anzeige im KP200-XL)
| Poomelmewenschallen ________________E|
TSR Funklicnsselokiod

Kerrang | Wtsbemch || Zugit | Fomer |

rwream ek 1) —
Mt | O T
Wi senaiebung ﬁ'lﬂ-"ﬂﬂ_

Bild 3.6 Wertebereich

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

Werkseinstellung: Nach einem Geratereset auf Werkseinstellung (WE), wird
automatisch dieser Wert eingetragen.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 3-8



L U s T 3 Bedienstruktur

3.3 Bedienen mit Montage und AnschluR des Bedienteils
Bedienteil n
KP200-XL

X4
KP200XL\H;|:
3m ﬂE
W‘ LA R NN RN NN
b)

a) 0000000 es

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

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

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 3-9
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Bedien- und Anzeigeelemente

Chipkarte SMARTCARD zum Sichern und
Ubertragen von Einstellungen

3-stellige Ziffernanzeige, z. B. fiir
Parameternummer,

(1)
(3-line DRvES

SMARTCARD

(3)  aktuelles Menii

5-stellige Ziffernanzeige fiir Parame-

(2 6 ®  tenamen und -wert
o L
3) - Beschleunigungs- oder Bremsrampe
JTia) 5) gung P
(4) 12 E]m ( aktiv
NN [T uialalals

(6) Bargraphanzeige, 10-stellig

Meniizweige oder Parameter aufrufen; Anderungen speichern;
@& Start bei Antrieb steuern

&ED
Meniizweige verlassen; Anderungen abbrechen; Stop bei Antrieb steuern

® Menii, Sachgebiet oder Parameter auswahlen; Einstellung erhdhen
QD) Menii, Sachgebiet oder Parameter auswahlen; Einstellung verringern
Bild 3.8 Bedien- und Anzeigeelemente des Bedienteils KP200-XL

Menlistruktur Das Bedienteil KP200-XL besitzt eine Menistruktur zur Gbersichtlichen

Bedienung.
Istwerte Sachgebiet Antrieb SMARTCARD

e auswéhlen e auswdahlen e steuern e |esen

® anzeigen Parameter e schreiben

e auswahlen e Schreib-

Auslastungsan- e &ndern schutz
zeige Erstinbetriebnahme

Bild 3.9 Funktionen der Menlis

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 3-10
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Auf der Meni-Ebene (Anzeige ,MENU") kann mit den Pfeiltasten zwi-
schen den Menis gewechselt werden. Mit der start/enter-Taste wird ein

Meni geoffnet, mit der stop/return-Taste wird das Meni verlassen.

@ [ VAL @ [ PARAJ [cirold
MM I\/IEI\ I I\/IEI\ I ME NI
@ 1IN - 1IN 1] N
Bild 3.10 Bewegen in der Menii-Ebene

Hinweis: Jede Anderung eines Parameters im Meniizweig ,PARA"

erfolgt nur im fllichtigen Arbeitsspeicher und muf3 abschlie-
Bend zur dauerhaften Sicherung in den Festspeicher lber-
nommen werden. Befindet man sich in der Meni-Ebene, so
kann dies durch gleichzeitiges Driicken der beiden Pfeiltasten
fur ca. 2 s einfach durchgefiihrt werden.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 3-11
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VAL [CTRL [Caro
D Dy @ @ @ ey
&)
A MENU [P MENU TP MENU MENL
[ TIIT1T] nnannn i nn
cn
cou
o @ [c ]
07 I S T @
B 43/4]%] 3 _LUNF | 570P READ | &
b mmm nnnnnn NRRNNNN | HNRNNND|
O@D
o
uic "’! E D
]
L LTANe L AUTD e | AL %
mnn nnnnn 1 (@ nnnnnn
c2 Pp D
i INTIC W @ INTIEC Vv @
it bel Feld- IINUC N cﬁ) H\I.UE/\ C@
parametern i i
, . -
15 e K
<§ T
D bl OFF & q55g | READY
SE [ TTT1T] mnnnnn 1 @ nnnnnn
vmp O
A | Menii VAL wéhlen Menii PARA wahlen Menii CTRL wéhlen Menii CARD wéhlen (laden/
(Istwerte anzeigen) (parametrieren) (Antrieb steuern) speichern mit SMARTCARD)
B | Daueristwert anzeigen, mit | Sachgebiet auswahlen Antrieb steht READ = laden von DC, Auswahl
Pfeiltaste wechseln zu ... (ggf. PaBwort-Abfrage mit | einzelner Datensétze méglich
Anzeige PASSW, Werks- WRITE = speichern aller Daten-
einstellung = kein PaBwort) | sétze auf DC
LOCK = + Schreibschutz
UNLOCK = - Schreibschutz
C1 | nchstem Istwert Parameter auswéhlen Sollwert eingeben Parameter-Teilgebiet wahlen
C2 | Parameterindex wéhlen Parameterindex auswahlen
D | Istwert anzeigen Parameterwert anzeigen und | Antrieb starten mit start/ Funktion fehlerfrei beendet
gaf. d&ndern enter, mit Pfeiltasten Soll-
wert verdndern (MP =
Motorpotifunktion)

Tabelle 3.2 Mendistruktur des Bedienteils KP200-XL auf einen Blick
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Wertanzeige in Exponentialdar-

stellung

SMARTCARDS

]

3 Bedienstruktur

Die Darstellung der funfstelligen Ziffernanzeige fir Parameterwerte
erfolgt in exponentialer Schreibweise. Ebenso wird die Sollwertvorgabe
im CTRL-Menu in Exponentialdarstellung vorgegeben und angezeigt.

Exponent —>| N[} <—————Exponentialwert

Basiswert—>» ,,/7,,5 A,, 53{_‘2

Bild 3.11  Exponentialdarstellung in der KP200-XL-Anzeige

Mit der Exponentialdarstellung l&f3t sich einfach arbeiten, wenn man den
Exponentialwert als ,Komma-Verschiebefaktor* ansieht.

Exponentialwert Kommaverschieberichtung im Basiswert
positiv nach rechts => Wert wird gréBer
negativ nach links => Wert wird kleiner

Tabelle 3.3 Exponentialwert als ,Komma-Verschiebefaktor”

Das Komma verschiebt sich im Basiswert um die Anzahl an Stellen ent-
sprechend dem Exponentialwert.

Beispiel:

m
|

Kommaverschiebung um eine Stelle nach links
LEl =>57,63*10" Hz = 5,763 Hz

€
¢~
-

D

J
C

o

A Kommaverschiebung um zwei Stelle nach rechts
vz :.5 3. = 57,63*10% Hz = 5763 Hz

N}

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 aufwértskompatibel.

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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3.4 Inbetriebnahme | Vorgehensweise zur Inbetriebnahme mit Hilfe des Anwendungs-

handbuches

1. Erstinbetriebnahme per Betriebsanleitung:

Voraussetzung ist die grundsatzliche Erstinbe-
triebnahme mit Hilfe der Betriebsanleitung.
Das Anwenderhandbuch befaf3t sich aus-
schlie3lich mit der Anpassung der Software-
funktionen.

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

'

2. Auswahl der optimalen voreingestellten Lésung

Die voreingestellten Lésungen erfassen die
typischen Anwendungsfalle der Positionierreg-
ler.

Der den Anwendungsfall am besten abdek-
kende Datensatz wird ausgewabhilt.

'

3. Individuelle Anpassung der voreingestellten Losung an
die Anwendung

Die voreingestellte Lésung dient als Ausgangs-
punkt zur anwendungsorientierten Anpassung.
Weitere Funktionsanpassungen werden an den
Parametern in den funktionsorientierten Sach-

gebieten vorgenommen. Sichern Sie lhre Ein-

stellungen im Geréat!

'

4.  Uberprufung der eingestellten Anwendungslésung

Eine Uberprufung 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. Abschlul® der Inbetriebnahme

Nach erfolgreicher Inbetriebnahme sichern Sie
bitte Ihre Einstellungen (mit SMARTCARD oder
DRIVEMANAGER) und speichern Sie den Daten-
satz im Geraét ab.

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

4.1 \Voreingestellte | Voreingestelite Losungen sind komplette Parameter-Datensétze zur
Losungen Lésung verschiedenster anwendungstypischer Bewegungsaufgaben.
Durch das Einstellen einer voreingestellten Losung werden die Positio-
nierregler automatisch konfiguriert. Ma3geblich 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 Losung vereinfacht und verkirzt
erheblich die Inbetriebnahme der Positionierregler. Durch Verandern ein-
zelner Parameter kdnnen die voreingestellten Losungen den Erfordernis-
sen der Anwenderaufgabenstellung angepalfit werden.
Insgesamt elf voreingestellte Lésungen decken die typischen Anwen-
dungsgebiete fiir die Drehmoment-/ Drehzahlregelung mit den Reglern
ab.
- Steuerort/ Zusétzlich erforderliche
e Solhwertquelie Bus-Steuerprofil L Dokumentation
TeT 1 | %10V-Analog-Drehmo- /s e nmen 482
ment
SCT_1 |+/-10V-Analog E/A-Klemmen 482
SCT_2 |Festdrehzahl-Tabelle E/A-Klemmen 45
SCC 2 |Festdrehzahl-Tabelle | Nopen™Feldbusschnittstelle 45| CANpen-Dateniibertragungsprotokoll
- EasyDrive-Profil ,,Basic”
SCB_2 |Festdrehzahl-Tabelle FeIdbus.-Modu! CM'DF:\” 4.5 |PROFIBUS-Dateniibertragungsprotokoll
- EasyDrive-Profil ,,Basic
SCC.3 CANgpen-Feldbusschnit- | CANpe,-Feldbusschnittstelle 46 | CANqpeq-Dateniibertragungsprotokoll
telle - EasyDrive-Profil ,,Basic“
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
SCC_4 |PLC CANgpen-Feldbusschnitistelle 4.7 |CANqpen-Dateniibertragungsprotokoll
- EasyDrive-Profil ,,ProgPos*
Feldbus-Modul CM-DPV1 .
SCB_4 |PLC - EasyDrive-ProfilProgPos* 4.7 |PROFIBUS-Dateniibertragungsprotokoll

Tabelle 4.1 Voreingestellte Lésungen - im Drehzahlbetrieb

Alle voreingestellten Losungen besitzen ein individuelles Grundeinstel-
lungsfenster im DRIVEMANAGER. Hierin enthaltene Karten oder Schaltfla-
chen unterscheiden sich in Allgemeinfunktionen und spezielle Funktio-

4-2
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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  Allgemeinfunktio-
nen

4.2.1 Drehmoment-/ Der Drehzahlprofilgenerator generiert die entsprechenden Beschleuni-
Drehzahlprofil- gungs- und Verzoégerungsrampen zur Erreichung des vorgegebenen
Drehzahlsollwertes.
generator

Mit dem Parameter MPTYP (linear/ruckbegrenzt) und JTIME kdnnen
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 | v it um JTIME [me).

Tabelle 4.2 Aktivierung der Ruckbegrenzung

JTIME

T —)» <(—

-
n [1/min]
ACCR

A

Bild 4.1 Drehzahiprofilgenerator
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Durch die Ruckbegrenzung erhdhen sich die Beschleunigungs- und Ver-
zbgerungszeit um die Verschliffzeit JTIME. Das Drehzahlprofil wird im
DRIVEMANAGER gemalf Bild 4.2 eingestellt.

X
Brachiruragrg [Gom_____— i/mnh
Viazigenig |
Besexch "Sobwert envichi” A —

Prolins
[ o Rl bumgamnstn Firgon ki) #]
Verschillond bei Ruchbogencug. [_100

Bild 4.2 Drehzahiprofil

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit Parameter
Beschleunigung -y 590_ACCR
(nur fiir Drehzahlregelung) 0...32760 0 min”/s (_SRAM)
Verzogerung -y 591_DECR
(nur fiir Drehzahlregelung) 0...32760 0 min”/s (_SRAM)
Bereich ,Sollwert erreicht” 0...32760 20 min”! 230_REF_R

(our
Profilart
0: Lineare Rampe 0.3 3 ) 597_MPTYP
3: Ruckbegrenzte Rampe (_SRAM)
1, 2 nicht unterstiitzt

i 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.
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4.2.2 Begrenzungen/
Stoprampen

4 CDE/CDB/CDF3000 im Drehzahlbetrieb

Mit dem Parameter 230-REF_R kann ein Drehzalbereich definiert wer-
den, indem der Istwert vom Sollwert abweichen darf, ohne dass die Mel-
dung ,Sollwert erreicht* (REF) inaktiv wird. Sollwertschwankungen durch
Sollwertvorgabe Uber analoge Eingange koénnen somit beriicksichtigt
werden.

Istwert

+REFR — —\ — — —

Sollwert R R — —
-REFR — — — — -

Die Rampeneinstellungen kdnnen unabhangig 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 (Stoprampen) beschrieben.

Begrenzungen sind einstellbar fur:
» Drehmoment
» Drehzahl

Es sind verschiedene Stop-Rampen bzw. Reaktionen einstellbar:

» Ausschalten der Regelung
* Halt Vorschub

» Schnellhalt

* Fehler

4-5
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44

Drehmomentrege-
lung mit
Sollwert iiber
Analogeingang

Drehzahirege-
lung mit
Sollwert iiber
Analogeingang

4 CDE/CDB/CDF3000 im Drehzahlbetrieb

Der skalierbare Drenmomentsollwert 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 Ausgange in Kapitel 4.8 beschrieben.

Uplmnen anoleges Emgang | ]
[%]
T ,
||:|._. - i
: e [
',,.;-""1 10 W
1L 0V erbipnchi __um -l
L 0V erbigcht 0 X
-y
1 OV entpriche __0 X
A4 10V enbrpricht A00 X
-1 Hm
@ | _asomoren | |
Bild 4.3 Einstellung Drehmomentregelung

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

[ Duohsbemoshun. o/ 1N SHSET

siehe Kapitel 6.1.3

Gevraitahalsung .. |
[eeh shipredi | siehe Kapitel 4.2.1
e | siehe Kapitel 6.2.2
Sloprgen J siehe Kapitel 6.2.3
| el

Bild 4.4 Grundeinstellung ,Drehzahlregelung, +/-10V-Sollwert*“
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lung mit
Sollwert aus
Festdrehzahita-
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 Ausgange fir die Steuerorte
Uber E/A-Klemmen (SCT_2), CANopen (SCC_2) oder PROFIBUS
(SCB_2) sind in Kapitel 4.8 dargestellt.

Urohs abbegshung. Fastdm! x|
Frsithebzahizbeln |
Deshizabipe | siehe Kapitel 4.2.1
egranaungsn . | siehe Kapitel 6.2.2
Shoprampen .. | siehe Kapitel 6.2.3

| Gekisfion

Bild 4.5 Grundeinstellung ,Drehzahlregelung, Festdrehzahlen”

Festdrehzahltabelle

%

et 1 /rran] | = |
1

10
100
o

i

e DL R P I = ]
=

Bild 4.6 Maske ,Festdrehzahlen*

Einheit

1 269.x-RTAB (_RTAB)
x = Festdrehzahl 0-15

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Parameter

Drehzanhl -32764.0 ... 32764.0 0.0 min”

Hinweis: Das Drehzahlprofil ist fiir alle Festdrehzahlen gleich. Die
Realisierung eines variablen Drehzahlprofils in Abhangigkeit
von der Drehzahl kann mit einem PLC-Programm realisiert

werden, Beispiel siehe Kapitel 7.5.4.

4-7
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4 CDE/CDB/CDF3000 im Drehzahlbetrieb

Festdrehzahlanwahl

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

Die zur Festdrehzahlanwahl vorgesehenen Eingénge werden mit FIxxx =
TABXx konfiguriert. Die Auswahl wird bindr codiert vorgenommen.

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

lung TAB3 die hichste 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 | IE05 | 1E04 | 1E03 | 1EO2 | 1EO1 | 1E0O | 103 | 1502 | 101 | 1500 | WANIDare
Fahrsitze
TAB3 | TAB2 | TAB1 |TABO
= | =1|=1 = 0-15
2| 22|21 |20
TAB TABO TAB3
= = = 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 FahrsatzFest-
drehzahl. Die Auswahl (iber
Eingénge wird in diesem 278-TIDX
Parameter geschrieben. (_RTAB)
Feldbus: Auswahl des
Tabellensatzes

Anzeigeparameter
- Zeigt die aktuelle gewéhlte 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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46 Drehzahlrege- Bei den voreingestellten Lésungen SCC_3 und SCB_3 wird der Feldbus
|ung mit als Sollwertquelle voreingestellt. Die spezifischen Einstellungen der Ein-
Sollwert und und Ausgange fir die Steuerorte CANgpe, (SCC_3) und PROFIBUS
Steuerung iiber | (SCB_3) sind in Kapitel 4.8 dargestellt.

Feldbus Die Sollwertvorgabe fiir die Drehzahlregelung erfolgt entweder Uber die

gerateinterne CANgpen-Feldbusschnittstelle (SCC_3) oder uber das
PROFIBUS-Kommunikationsmodul (SCB_3).

Uenhrabheyslung. Sallm x|
Drehashipaoti | siehe Kapitel 4.2.1
Ergenmungen | siehe Kapitel 6.2.2
hopn aeren | siehe Kapitel 6.2.3
iliﬂ_ﬂnl

Bild 4.7 Grundeinstellung ,Drehzahlregelung, Sollwert und Steuern tiber
Bus*

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

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

Hinweis: Wird eine nach DSP402 konforme Drehzahlregelung gefor-
dert, so ist der Profile-Velocity-Mode zur Drehzahlregelung
des Antriebs zu nutzen. Dieser Modus ist eine Sonderform
der Positionierung. Bitte wahlen Sie dafir die Voreinstellung
,PCC_1-Positionierung, Fahrsatzvorgabe und Steuern (iber
CAN-Bus”.

Detailinformation zur Konfiguration des Antriebsreglers im Netzwerk fin-
den Sie in der separaten Dokumentation ,CANgpeq-Datentibertragungs-

protokoll*.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 4-9
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4.6.2 PROFIBUS 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-Dateniibertragungsproto-
koll“ beschrieben.

4.7 Drehzahlrege- Die PLC wird als Sollwertquelle bei den voreingesteliten Lésungen
lung mit Soll- SCP_3, SCT_4 SCC_4 und SCB_4 voreingestellt. Die spezifischen Ein-
wert iiber PLC stellungen flir die Steuerorte E/A Klemmen (SCT_4), CANgpen (SCC_4)

und PROFIBUS (SCB_4) sind in Kapitel 4.8 dargestellt.

Uenhrabhegeburs. Selle x|

| ssiehe Kapitel 7

| siehe Kapitel 4.2.1
| siehe Kapitel 6.2.2
|

siehe Kapitel 6.2.3

it

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
l» Programmierung und Bedienung mit dem PLC-Editor siehe
Kapitel 7 "Anwenderprogrammierung".

4.8 Belegung der Die Steuerklemme fiir die Drehzahlregelung wird je nach gewéhlter vor-
Steuerklemme eingestellter Ldsung konfiguriert.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 4-10
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4.8.1 Klemmenbele-

4 CDE/CDB/CDF3000 im Drehzahlbetrieb

In Abh&ngigkeit von der gewahlten Voreinstellung erhalten die Ein- und

gUng OB 00 | abelle 44, Nach der Wan!der Voréinatelung ke e Para
metrierung der Klemmen beliebig an die Applikation angepalf3t werden.
Voreingestellte Losung
E/A Parameter Funktion T 3(3;61 —_ :gg:: ggg:g i :gg::
ISAO | 180-FISAO ;f::;f:(‘:ﬁf:;grlgzz'fger PMIOV|OFF  |OFF [OFF |PLC |PLC  |PLC
ISAT | 181-FISAT ;f::;f:(‘:ﬁf:;grlgﬁfger OFF PLC |PLC  |PLC
ISD00  [210-FIS00 ;f::;g’:(‘f‘:lﬁ'ge:rfgrlg'ggg'er START OFF |OFF |PLC  [PLC  |PLC
ISDO1  [211-FISO1 ;f::;g’:(‘f‘:lﬁ'ge:rfgrlg'ggf'er OFF  |INV PLC  |PLC  |PLC
ISD02 |212-FIS02 ;f::;g’:(‘f‘:lﬁ'ge:rfgrlg'ggg'er OFF  |TABO PLC |[PLC  [PLC
ISD03  [213-FIS03 ;f::;g’:(‘f‘:lﬁ'ge:rfgrlg'ggg'er OFF  |TABT PLC |PLC  |PLC
ISD04 ;f::;g’:(‘f‘:lﬁ'ge:rfgrlg'ggj'er OFF |TAB2 PLC |PLC  |PLC
ISD05 ;f::;g’:(‘f‘:lﬁ'ge:rfgrlg'ggg'er OFF  |TAB3 PLC |PLC  |PLC
o | [ o

Tabelle 4.4

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Voreinstellung der Steuerein- und Ausgénge im Drehzahlge-
regelten Betrieb des CDE3000
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4.8.2 Klemmenbele-

4 CDE/CDB/CDF3000 im Drehzahlbetrieb

In Abhangigkeit von der gewahlten Voreinstellung erhalten die Ein- und

gung CDB3000 Ausgén_ge gegeniber der Werkeinstellung eine geanderte Pargmetrle-
rung, siehe Tabelle 4.5. Nach der Wahl der Voreinstellung kann die Para-
metrierung der Klemmen beliebig an die Applikation angepaf3t werden.
Voreingestellte Losung
E/A | Parameter Funktion ;g_: ST 2 scc_2 | scc 3 scp 3 | sc 4 SCC_4
= — | SCB_2 | SCB_3 - ~ | SCB_4
(WE)
ISA00 |180-Figag | Funktionsseleklor analoger Stan-—1pya0y 1ore  [oFF  [oFF  |PLC |PLC |PLC
dardeingang ISA00
ISAOT | 181-FISAT Funkt!onsselektor analoger Stan- OFF PLC PLC PLC
dardeingang ISAO1
1SDO0 | 210-FIS00 Fynktlonsselektord|g|ta|erStandard- START OFF OFF PLC PLC
eingang ISD00
1SDO1 | 211-FISO1 Fynktlonsselektord|g|ta|erStandard- OFF PLC PLC PLC
eingang ISDO01
1SD02 | 212-FiS02 Fynktlonsselektord|g|ta|erStandard- OFF TABO PLC PLC PLC
eingang ISD02
1SD03 | 213-FIS03 Fynktlonsselektord|g|ta|erStandard- OFF TABT PLC PLC PLC
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

Tabelle 4.5

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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4.8.3 Klemmenbele-

4 CDE/CDB/CDF3000 im Drehzahlbetrieb

In Abh&ngigkeit von der gewahlten Voreinstellung erhalten die Ein- und

gung CDF3000 Ausgar_lge gegeniiber der Werkeinstellung eine geanderte Pargmetrle-
rung, siehe Tabelle 4.6. Nach der Wahl der Voreinstellung kann die Para-
metrierung der Klemmen beliebig an die Applikation angepalf3t werden.
Voreingestellte Losung
E/A Parameter Funktion
SCT_1 SCC_2 | SCC_3 SCC_4
TCT 1 (WE) SCT_2 SCB 2 | SCB_3 SCP_3 | SCT 4 SCB 4
Funktionsselektor analoger
ISAO  |180-FISAO . PM10V | OFF OFF OFF PLC PLC PLC
Standardeingang ISA0+
Funktionsselektor analoger
ISA1  [181-FISA1 Standardeingang ISA1 + OFF PLC PLC PLC
Funktionsselektor digitaler
ISD00 | 210-FISO0 Standardeingang ISD00 START OFF OFF PLC PLC PLC
Funktionsselektor digitaler
ISDO1 |211-FISO1 Standardeingang ISDOT OFF  |INV PLC PLC PLC
Funktionsselektor digitaler
ISD02 |212-FIS02 Standardeingang ISD02 OFF  |TABO PLC PLC PLC
Funktionsselektor digitaler
0SD00 | 240-FOS00 Standardausgang 0SD00 27
Funktionsselektor digitaler
0SDoT | 241-FOS01 Standardausgang 0SDO1 RO
Funktionsselektor digitaler
08D02 | 242-F0S02 Standardausgang 0SD02 S
Tabelle 4.6 Voreinstellung der Steuerein- und Ausgénge im Drehzahlge-

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

regelten Betrieb des CDF3000
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5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetrieh

5.1 Voreingestellte | Voreingestelite Losungen sind komplette Parameter-Datensétze zur
Losungen Lésung verschiedenster anwendungstypischer Bewegungsaufgaben.
Durch das Laden einer voreingestellten Losung in den Arbeitsspeicher
(RAM) werden die Positionierregler automatisch konfiguriert. Ma3geblich
werden die Parameter flr
¢ den Steuerort des Antriebsreglers,
« die Sollwertquelle,
« die Belegung der Ein- und Ausgange der Signalverarbeitung und
« die Regelungsart
voreingestellt.
Die Anwendung einer voreingestellten Losung vereinfacht und verkurzt
erheblich die Inbetriebnahme der Positionierregler. Durch Verandern ein-
zelner Parameter kdnnen die voreingestellten Losungen den Erfordernis-
sen der Anwenderaufgabenstellung angepalf3t werden. Diese modifizier-
ten voreingestellten Losungen werden im Geréat als kundenspezifische
Datensatze abgespeichert. Somit gelangen Sie schneller zu lhrer
gewilinschten Bewegungslésung.
Insgesamt neun voreingestellte Lésungen decken die typischen Anwen-
dungsgebiete fir die Positionierung mit den Reglern ab.
T Steuerort/ Zusitzlich erforderliche
el SrlE el Bus-Steuerprofil L Dokumentation
PCT_2 |Tabellenfahrsatz E/A-Klemmen 53 |-
PCC_2 |Tabellenfahrsatz CANgpen-Feldbusschnittele 5.3 | CANpen-Dateniibertragungsprotokoll
- EasyDrive-Profil ,, TablePos*
Feldbus-Kommunikationsmodul
PCB_2 |Tabellenfahrsatz (PROFIBUS) 5.3 | PROFIBUS-Datentiibertragungsprotokoll
- EasyDrive-Profil ,, TablePos*
CANgpen-Feldbusschnittelle
PCC_1 |CANgyeq-Feldbusschnittelle - DSP402-Profile Position-Mode 5.4 | CANyyen-Dateniibertragungsprotokoll
- DSP402-Profile Velocity-Mode
Feldbus-Kommunikationsmodul | < oouS-Kommunikationsmodul
PCB_1 (PROFIBUS) 5.4 | PROFIBUS-Dateniibertragungsprotokoll
(PROFIBUS) ; -
- 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-Feldbusschnittelle 5.5  |CANgpeq-Dateniibertragungsprotokoll
- EasyDrive-Profil ,,ProgPos*
Feldbus-Kommunikationsmodul
PCB_3 |PLC (PROFIBUS) 5.5 |PROFIBUS-Dateniibertragungsprotokoll
- EasyDrive-Profil ,,ProgPos”

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Tabelle 5.1
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L U s T 5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetrieb

Alle voreingestellten Losungen besitzen ein individuelles Grundeinstel-
lungsfenster im DRIVEMANAGER. Hierin enthaltene Karten unterscheiden
sich in Allgemeinfunktionen und spezielle Funktionen. Die Allgemeinfunk-
tionen 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 Ldsung 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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5.2  Allgemeinfunktio-

nen

linmudeardedagen

5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetrieh

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

T T Ay ]

Fabvasicisbele | Fabvpucti | bet | Erchacrabe | Hanchetiets | Sct

Zupuriden ] Giimd | [\ Geab
ok |l||__.||.r:p.p. ﬂ ||l|_|_ (1] & Pislay ﬂ
i tearcighsd PO Gradn I 1 (X [Te

s TN |- i = N [T =
=] o ras =

e — B | adtewien | b |

Bild 5.1 Voreingestellte Lésung ,Positionierung, Tabellen-Fahrsétze, Steu-
ern liber Klemme*

In diesem Kapitel werden die Arten der Positionierung und die Funktionen
(Schaltflachen und Karteikarten) beschrieben:

¢ Einheiten und Normierungen

e Fahrprofil

* Referenzfahrt

« Endschalter

« Handbetrieb

5-4
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5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetrieb

5.2.1 Positioniermodi | 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 LagemeBsystem hergestellt. Bezogen
auf diese Referenzposition wird ein absoluter Weg verfahren.

RELATIV

Relative Fahrauftrdge beziehen sich auf die letzte Zielposition, auch
wenn diese, z. B. bei Ausldsen 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 Auslésen eines Folgeauftrags bei der Fahrsatztabelle mit
der Wirkung ,,NEXT - Sofort, Rel.-Bez. ActPos.“
Hier bezieht sich der relative Weg auf die Istposition zum Auslése-
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 Tabellenfahrsitze, die einen Folgeauftrag mit der Startbedin-
gung ,WSTP - Ohne Halt ab Zielposition“ auslésen, sind endlose
Fahrauftrage. Sie werden jedoch bei vorgegebener Zielposition
abgebrochen und in den Folgeauftrag tberfiihrt.

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

Endlose Positioniervorgange 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 CANen Profil DSP402 , Profile
Velocity Mode* ist eine Form der Endlos-Positionierung.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Tabelle 5.2 Arten der Positionierung
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5.2.2 Einheiten und
Normierung
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5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetrieh

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 tiber den DRIVEMANAGER mdoglich.

Einheiten

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

« Translatorische Einheit: m

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

¢ Sondereinheiten: Incr, Steps

¢ 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. FlieRkommaeinstellungen sind
nicht méglich. Fir die Eingabe eines Wertes der kleiner 1 (<1) der Basis-
einheit ist, mu3 zusatzlich 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]).

Esrdterst ey el Hoprmsemuesy | 1) 3

P

Bild 5.2 Vorgabe der Einheiten
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Die Parameter fiir 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)

Nach Festlegung der Einheiten wird mit der Eingabe der mechanischen
Antriebsgréen 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, dal’ die Position an der Abtriebswelle jederzeit rundungs-
fehlerfrei auf die Motorwelle umgerechnet wird.

T

War s bt arm e

=0 Gegd mrsnchen

1 Lirrsdshasagan des Abtrach comile:
Gatrichn (falls von harlen:
Utrednsharsgan e Melotrrshe [ 1
Umdrehungen des Abbehowsle | 1
ot Fumick | Ermg | | Lgmm[

Bild 5.3 Einstellungen fiir Einheiten und Normierung

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit | Parameter
Wé;c?u”rbﬁ%"ffr";ﬁu/ngen 0..4294967295 | 360 | variabel 789('?F—g)GFC
3?53?2#3532?32?A/mnebswe||e 0...4204967295 | 1 - 789(_1F_g)GFC
S?r:gf:):ljng der Motorwelle 0... 4294967295 1 ) 788(.?ECE)GGR
g?r:g?g:lfngen der Abtriebswelle | O 4294967295 1 ) 788(.1E(§)GGR

5-7
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5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetrieh

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

Einstellungen prifen

Die Einstellungen fir die Einheiten und Normierungen werden auf Plausi-
bilitat und gerateinterne Wertebereiche tberprift und tbernommen.

In seltenen Fallen kommt es zu der Meldung:

[ intmmaton £
- D-mlhmﬂmd s il o [ el sy rachl

y gesignet nd wunds gelnden
Hime priifon Sie diey newen Einsiekungen

o | e |

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 angepalft.
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5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetrieb

5.2.3 Fahrprofil 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.
=

Fabristztabesls  Fabwproil l s | | I | Schalpurise |
faenrwenes
Mu Geschendghat T R
M Arishetencrbisargarg TR [
Mise Brrsmcheichierigung [ RedhE B ampen_
Dol ehisppattrd W G
e e
P
Prfdat | 1= Mucitegengie Hanps [vecha] 1]
Weschbiimd b Ruch begrenang 10 ]
Do g |l. w St hiung ormal :]
B [ 00 111 = B Eraiems Fatvreeny =]
Fharuireas bl W s ey
Tt guonimeng [ OFF i am =
[ retan g e [CFF 101 -t Diopprctbrigee =
e s T |
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- ) 722_POACC
beschleunigung  |satzes 0. 4294967295 10000 | variabel |~ ppayy
Max. Brems- Maximale Bremsbeschleunigung des Positionier- ) 723_PODEC
beschleunigung  |satzes 0. 4294967295 10000 | variabel |~ "ppayy

o Max. Differenz zwischen Positionssoll- und Istwert
igl;::ger Schiepp- des Profilgenerators. Bei Uberschreitung wird Feh- | 0 ... 4294967295 | 180 | variabel 75(7}32')\“

lerreaktion E-FLW ausgefiihrt (siehe Kapitel 6.9). -
. ... |Hysterese fiir die Zielposition zur Anzeige des Sta-
Sollwert erreicht™ |, - 71 elnosition erreicht*. Ist die Istposition in die- | 0 ... 4294967295 | 100 | variabel | 20=F OWN

Fenster ) (_PBAS)

sem Fenster wird der Status auf 1 gesetzt.

Tabelle 5.3

Grundeinstellungen Fahrprofil

Die Button ,Begrenzungen“ und ,Stoprampen® werden bei den allgemei-
nen Softwarefunktionen in den Kapiteln 6.2.2 (Begrenzungen) und 6.2.3
(Stoprampen) beschrieben.
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Begrenzungen sind einstellbar fir:
¢ Drehmoment
¢ Drehzahl
Stop-Rampen bzw. deren Reaktionen sind einstellbar fir:

¢ Ausschalten der Regelung
¢ Halt Vorschub

¢ Schnellhalt

¢ Fehler

Geschwindigkeits-Override

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

Der Override wird tber den fliichtigen Parameter POOVR gesetzt.

Funktion Wertebereich WE Datentyp | Parameter
Geschwindigkeits o o usign8 753-POOVR
-Override 0...150 % 100% (RAM) (_PBAS)

Die Override-Funktion wird aktiviert durch:

« Anderung des Parameter 753-POOVR, z. B. uiber Feldbus

* Analogeingang FISA1 = SCALE.
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 wird direkt auf den Parameter 753-POOVR
gesetzt. Eine manuelle Anderung von 753-POOVR wirkt sich in die-
sem 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 - 5?78:\%/':!1\/?)( P
Verschliffzeit 596-JTIME —
1,2: ohne Funktion
Verschliffzeit | Die Hoch- und Tieflaufzeit erhdht sich um diese Ver- 506-JTIME
bei Ruckbe- schliffzeit. Hiermit wird eine Ruckbegrenzung erreicht. 0-2000 100 ms
(SRAM)
grenzung
. 0: Normal - positive Positionswerte = Rechtsdrehung 795-FGPOL
Drehrichtung des Motors 0/1 0 - ( FO)
1: Ohne Funktion -
OFF (0): Aus - begrenzter Fahrweg, z B. fiir Linearach-
sen
. ON (1): Ein - Endloser Fahrweg, z. B. fiir Rundachsen. 773-PORTA
Verfahrbereich Eine Umlauflange ist zu definieren. Weitere OFF/ON OFF (_PBAS)
Einstelimdglichkeiten sind bei der Rundtisch-
konfiguration vorzunehmen.
Endloser Verfahrweg - Rundtischkonfiguration
Bei einem endlosen Verfahrbereich, haufig auch Rundtisch genannt, kén-
nen weitere Detaileinstellungen vorgenommen werden. Alle Verfahrwege
werden hier auf den Bereich 0 <= Verfahrweg < Umlauflange berechnet.
DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich| WE | Parameter
) . | OFF (0): Ausgeschaltet
2?;':“”“"950"“ ON (1): Eingeschaltet OFF..ON | OFF 77(55';512)0'3
g Weitere Erklarung 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 Erklarung siehe unten
Umlauflénge Eelzerelitwzﬁﬂell)nagnzg;lbzbi?rlaggrslgﬁ)f? v 0. 360 774_PONAR
g o 4294967295 (_PBAS)
wird wieder bei 0 begonnen.
Richtungsoptimierung Bei aktiver Richtungsoptimierung wird eine absolute Zielposition immer
auf dem kirzesten Weg angefahren. Relative Bewegungen finden nicht
wegoptimiert statt.
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Beispiele fur eine Umlauflange von 360°, aktueller Position von 0° und
Absolutpositionierung:

Ohne Richtungsoptimierung Mit Richtungsoptimierung
1) Sollwert 120°:

Tabelle 5.4 Beispiele fiir eine Umlaufldnge von 360°

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

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

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

Zielposition = Umlauflinge |Der Antrieb bleibt stehen.

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

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

Umlauflange=360°, absolute Zielposition=800°

n = 800°/360° = 2,222

Zielposition = 80° = 800° - 2 x 360°

Tabelle 5.5 Endloser Verfahrbereich - Verhalten von absoluten Fahrauftrdgen
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Verhalten relativer Fahrauftrage

Verhalten endloser Fahrauf-
trage

Verhalten bei Fahrsatzénderung
bei laufender Positionierung

5.2.4 Referenzfahrt

5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetrieb

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

Bei relativen Fahrauftragen sind Wege groRRer der Umlauflange méglich,
wenn die Zielposition gréer der Umlauflange ist.

Beispiel:

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

Der Antrieb féhrt 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 Fahrauftrage. Sie werden
jedoch bei vorgegebener Zielposition abgebrochen und in den Folgeauf-
trag Uberfuhrt.

Endlose Fahrauftrage fahren mit vorgegebener Geschwindigkeit ohne
Beriicksichtigung der Umlauflange. Bei Umschaltung auf den nachsten
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 grof3e Verzogerungszeit,
nicht in der neuen Zielposition zum Stehen, dann schwingt der Antrieb
Uber und fahrt zurtick auf die Zielposition.

Ist hierbei die Drehrichtungsperre aktiv, so wird der Antrieb auf Drehzahl
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 beriicksichtigt.

Die Referenzfahrt dient dazu, einen absoluten Positionsbezug (bezogen
auf die gesamte Achse) herzustellen und muf3 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 Verfu-

gung.

Es gibt 41 verschiedene Typen, die je nach Anwendung eingestellt wer-
den konnen.
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Einstellungen werden:

stellen Referenzfahrttyp.

MPoaitsmnesnang, T sh vatreod gabe e T E 5 beusan b K inmses

Durch die Auswahl einer Referenzfahrt (Typ -5 bis 35) und Festlegung der

- 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-

Siambatgares T —— =
Fn=_l
—
PR S -
Bild 5.6 Auswabhlfenster Referenzfahrt
DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich WE | Einheit | Parameter
Der Referenfahrityp legt das Ereignis zum Setzen
Referenzfahrttyp |des Referenzpunktes fest. -5..35 -1 730_HOMDT
) p ) (_HOM)
Weitere Erkl&rungen siehe unten.
) . |Referenzfahrtgeschwindigkeit bis zum ersten
Eﬂgaqggeschwm Referenzierungs-Ereignis (Referenznocke, Null- 0 ... 4294967295 20 Grad/s 727_HOSPD
digkeit V1 ouls) (_HOM)
. _ | Referenzfahrtgeschwindigkeit ab dem ersten
Schlel|ch.gangge Ereignis zur langsamen Anfahrt der Referenzie- 0... 4294967295 20 Grad/s 727_HOSPD
schwindigkeit V2 . (_HOM)
rungsposition
Beschleunigung Beschleunigung wahrend der ganzen Referenz- 0. 4294967295 10 Grad/s? 728_HOACC
fahrt (_HOM)
Der Referenzpunkt wird immer mit dem -2147483648 ... 729_HOOFF
Nullpunktoffset |y, jiounktoffset gesetzt. 2147483647 0 | Grad | hom)
) Startbedingung der Referenzfahrt. 731_HOAUT
Startbedingung Weitere Erklarungen siehe unten. OFF ... TBEN OFF (_HOM)

Tabelle 5.6

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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Typ -5, Absolute Encoder

5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetrieb

Start der Referenzfahrt

Die Startbedingungen sind programmierbar.

BUS |Einstellung Wirkung

Die Referenzfahrt wird angefordert iiber:

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

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 Tabellenfahrsatzen.

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 5.7 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 fur das Referenzsignal sind:

* Negativer (linker) Hardware-Endschalter
» Positiver (rechter) Hardware-Endschalter
* Referenznocken

e 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 Umsténden auch keine Bestromung des Antriebs erforderlich.
Weiterhin ist der Ableich des Nullpunktes erforderlich. Hierfiir ist beson-
ders der Typ -5 geeignet.

Dieser Typ ist besonders fir Absolut-Encoder (z. B. SSI-Multiturn-Enco-
der) geeignet. Die Referenzierung wird direkt nach Netz-Ein durchge-
fuhrt, heifdt, sie ist auch im stromlosen Zustand aktivierbar.
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Typ -4, laufende Referenzie-
rung, neg. Referenznocken

Typ -3 laufende Referenzie-
rung, pos. Referenznocken

5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetrieh

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 filhrt nicht zu einer Anderung der Position.

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

1. Nullpunkt-Offset = 0 eintragen
. Referenzieren (Referenzfahrt starten) liefert Absolutlage des Gebers

w N

. Antrieb an Referenposition (Maschinen-Nullpunkt) verfahren

IN

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

5. Erneut Referenzieren (Referenzfahrt starten)
6. 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 anschlieRender Mdoglichkeit zur fortlaufen-
den Referenzierung. Weitere Erklarungen unter , Typ -3".

Wie Referenzfahrttyp 20, mit anschlieRender Mdglichkeit 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 Getriebelibersetzung. Nach der
ersten Referenzfahrt wird mit jeder steigenden Flanke des Referenznok-
kens die Istposition mit dem Nullpunkt-Offset Uberschrieben. Die noch zu
verfahrende Strecke wird korrigiert, die Achse kann somit selbst bei
schlupfbehafteten Antrieben beliebig viele Relativbewegungen in eine
Richtung ausfuihren ohne wegzudriften.

Die Umlauflange (774-PONAR) mul3 moglichst genau der Strecke zwi-
schen zwei Referenzsignalen entsprechen. Mit anderen Worten: Es muf3
z.B. nach einem Umlauf wieder die gleiche Position angezeigt werden, da
ansonsten stérende Bewegungen bei einer Korrektur auftreten kénnen.
Der zulassige Schleppabstand (757-PODMX) muf3 gréRer als die maxi-
male mechanische Ungenauigkeit sein.
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Typ -2, keine Referenzfahrt

Typ -1, Istposition = 0

Typ 0

Typ 1, negativer Endschalter
und Nullimpuls

5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetrieb

Achtung: Die Korrektur der Istposition erfolgt sprungférmig. Es wirken
keine Beschleunigungsrampen. Die Korrektur wird dement-
sprechend wie ein Schleppfehler-Ausgleich behandelt. Die
maximale Drehzahl wahrend 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 wahlen.

Die aktuelle Istposition entspricht dem Nullpunkt, sie wird zu 0 gesetzt,
d. h. der Regler fiihrt 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 i
| vi
i Q)__|>
1 v2
I
Nullimpuls _!_l_
I
I
I

]
I
negativer Endschalter | |

Bild 5.7 Typ 1, negativer Endschalter und Nullimpuls
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Typ 2, positiver Endschalter
und Nullimpuls

Typ 3+4, positiver Referenz-
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 _|_|_I
]
positiver Endschalter _|J_!_

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 andert sich die Bewegungsrichtung,
sobald der Referenznocken inaktiv wird. Der erste Nullimpuls nach stei-
gender Flanke entspricht dem Nullpunkt.

=0

A 1

Nullimpuls

Referenznocken _._I_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, siehe 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, siehe 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 andert sich die Bewegungsrichtung sobald der Referenznocken
aktiv wird, und der erste Nullimpuls nach fallender Flanke entspricht dem
Nullpunkt. Bei Typ 6 entspricht der erste Nullimpuls nach steigender
Flanke dem Nullpunkt.

| e |

Nullimpuls |
I
I
I

Referenznocken |

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
Uberfahren wurde. Der Nullpunkt entspricht dem ersten Nullimpuls nach
steigender Flanke. Bei Typ 10 wird der Referenznocken uberfahren 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 &ndert 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.
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Typ 11 bis 14, Referenznocken,
Nullimpuls und negativer End-
schalter

5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetrieb

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

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

Typ 8 andert 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
aktivem Referenznocken. Typ 10 &ndert die Bewegungsrichtung nach
aktiven Referenznocken. Der Nullpunkt entspricht dem ersten Nullimpuls
nach fallender Flanke.

~
~
e
=

o

OF
__UJ
%O

; &
w2 ©
I I I
I I
Nullim | /L | !
puls 1
| gL
Referenznocken 1/
—
positiver Endschalter | | 1L i i —
1/

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 andert 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 tberfahren und der erste Nullimpuls
danach entspricht dem Nullpunkt.
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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 &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.

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 muf3 der Referenznocken tiberfahren 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.
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Typ 15und 16
Typ 17 bis 30, Referenznocken

5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetrieb

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

l |
|]=|:Elv2:v1 i f‘l\ : vi :]
v~y e~k
|v2| :Vzl
5 @ EVZBCv2 &
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|
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I
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. L |
Nullimpuls I | /L I
I I I
I | I
, !
I | I
I I
I I
I I
I I

1/
/L
Referenznocken I 17 l
| |
positiver Endschalter ™| | 17 |
1/

Bild 5.12  Typ 11 bis 14, Referenznocken, Nullimpuls und negativer Endschalter
Diese Referenzfahrten sind nicht definiert.
Die Referenzfahrten Typ 17 bis 30 sind &hnlich den Typen 1 bis 14. Die

Nullpunktbestimmung ist nicht abhéangig vom Nullimpuls, sondern ledig-
lich vom Referenznocken oder von den Endschaltern.

Referenznocken

Bild 5.13  Typ 17 bis 30, Referenznocken
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Typ 31 und 32
Typ 33 und 34, Nullimpuls

Typ 35
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Typ 1l |entspricht |Typ 17

Typ 4 |entspricht |Typ 20

Typ 8 |entspricht |Typ 24

Typ 12 |entspricht |Typ 28

Typ 14 |entspricht |Typ 30

Tabelle 5.8 Typenentsprechung der einzelnen Referenzfahrten
Diese Referenzfahrten sind nicht definiert.

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
durchgefihrt.
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Software-Endschalter

Die Software-Endschalter sind nur giiltig fiir die Positionierung. Sie wer-
den erst nach erfolgreich abgeschlossener Referenzfahrt aktiv.

Die Software-Endschalter werden durch gleiche Einstellung (Endschal-
ter+ = Enschalter- = 0) deaktiviert.

Postmwrmorurny. 1 abellon-Fabusalie, Slowoin ulse Flosme

Favaistabele | Fobipoil | Febeerafaim  Erchichale | Harcbesst |

‘Fofware-LRdecheltern
Postv 0 Gisd
Hegalr: ] Grad

[l Mrchusre Frchiehalie snd i er Funlomnamask s “Frganos™ mnzinla

DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich WE | Einheit | Parameter
Positiv tseorfitnwa:)es_iﬁcgrsg]rzlt;- 2147483648 .. | |y | 709 SWLSP
erinp 2147483647 (_PBAS)

richtung
gty o nagatve Dan-| 2478548 || T SWLSH
g 9 2147483647 (_PBAS)

richtung

Das Verhalten bzw. die Reaktion ist abhéngig 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-
flihrt

(Geschwindigkeitsgeregelt)

Tabelle 5.9 Verhalten der Softwareendschalter
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5.2.6 Handbetrieb /
Tippbetrieb

Tippbetrieb tiber Klemme oder
Feldbus

5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetrieh

Hardware-Endschalter

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

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

Fir den Handbetrieb sind zwei Tippgeschwindigkeiten einstellbar. Diese
kdnnen Uber das DRIVEMANAGER-Handbetriebsfenster oder tiber Klemme
und Feldbus aktiviert werden. Voraussetzung fur die Aktivierung ist, dafl3
der Antrieb stillsteht.

Postsnecneng. Fabarativogales e PLE, Stemein s Elomme

Fabrsiztabade: | Fabvprod | Psiserctahe | Crschate | Hardboie || Schatpuriss |

Srecirwanbgboen
Tlgeny __ bEn [
ot b g Lo ey
e ]
Ful #unl it red Fmeraboaciti i e i P ) chen Flebererdahed
DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit Parameter
GgschW|nd|gke|t 0...4294967295 1000 | variabel 721 VQJOG (_PRAM )
Eilgang
Geschwmdlgkelt 0...4294967295 500 variabel 720_VSJOG (_PRAM )
Schleichgang

Der Antrieb wird im Tippbetrieb tber zwei Signale bzw. Eingange 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 zusatzlich betatigt wird. Wird im Eilgang das
erste Signal deaktiviert, so stoppt der Antrieb. Wird es erneut gesetzt, so
wird, auch bei betatigter Eilganganforderung, wieder im Schleichgang
verfahren. Ein Beispiel fiir einen Tipp-Ablauf in positiver Fahrtrichtung ist
in Tabelle 5.10 dargestellt.
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Lfd. Nr. s;.?:: ! STI?:; ! 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 5.10  Beispiel Tipp-Betrieb in positiver Fahrtrichtung
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5.3 Positionierung
mit Tabellen-
fahrsétzen

A

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 tiber E/A-Klemmen oder Feldbus sind in Kapitel
5.6 dargestellt. Wird der Antrieb Gber Feldbus gesteuert, dann wird das
spezielle proprietare EasyDrive-Protokoll , TablePos" verwendet.

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

1. Zielposition

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

. Anfahrbeschleunigung

. Bremsverzdgerung

. Wiederholungen eines relativen Fahrsatzes

~N o 0ok WODN

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

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

schliffzeit in ms. Sie gilt fiir alle Fahrsatze. Die Fahrsatze sind nur tber die
PC-Oberflache DRIVEMANAGER oder Feldbus einstellbar.

Hinweis: Die Fahrsatze besitzen die vordefinierten Standard-Einhei-
ten. Vor Parametrierung der Fahrsatze missen daher
zunachst 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 tber die Ausgange (falls parametriert), angezeigt.

Die zur Fahrsatzauswahl vorgesehenen Eingéange werden mit FIxxx =
TABX konfiguriert, siehe Beispiel in Tabelle 5.11. Die Auswahl wird bin&r
codiert vorgenommen.

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

lung TAB3 die hichste Wertigkeit (23). Ein Logisch-1-Pegel am Eingang
aktiviert die Wertigkeit.
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Beispiele:
IE07 |1E06 |IE05 [1E04 |IE03 |1E02 [IE0T 1E0O |1S03 |i1S02 [1S01 [1S00 | WaNIbare
Fahrsitze
TAB3 [ TAB2 | TAB1 [ TABO
= = = = 0_15
28| 22 | 21| 20
TAB2 TAB1 TABO
= = = 0_7
22 2! 20
TABT TABO TAB3
- _ _ 0-3,
" 0 23 8-11
Tabelle 5.11 Beispiele fir die Fahrsatzanwahl iber Klemme

Zur Aktivierung eines Fahrsatzes Giber Klemme ist ein separates Freiga-
besignal (siehe Tabelle 5.12) liber 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

E/A-Klemme

Eingang Fixxx = TBEN

Freigabe gewahiter Fahrsatz

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

Eingang Fixxx = FOSW

Folgestart

Wirkung wie , TBEN“, wenn bei nicht vorhandenem
bzw. anstehendem Folgeauftrag ein neuer Folge-
auftrag gestartet wird. FOSW startet dann den
nichsten gewahlten Fahrsatz.

Feldbus

Bit

,Fahrauftrag ausfiihren”

Freigabe gewahlter Fahrsatz

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

Bit

trag

ausfiihren”

»Wiederholung/Folgeauf-

Folgestart

Wirkung wie Bit ,,Fahrauftrag ausfiihren®, wenn bei
nicht vorhandenem bzw. anstehendem Folgeauf-
trag ein neuer Folgeauftrag gestartet wird. FOSW
startet dann den néchsten gewdahlten Fahrsatz.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Tabelle 5.12

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

teten Fahrsatz an.

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)

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

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 anschlieRend
wieder fortgesetzt werden.

satzauswahl 1. Ausfuhrung des gewahlten Fahrsatzes
mit Folgeauf- 2. Ausfiihrung Wiederholung bei relativen Fahrsatzen
tragslogik Die Wiederholungen werden mit parametrierbarer Startbedingung

gen.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

3. Sprung zum Folge-Fahrsatz
Der Folgeauftrag wird mit parametrierbarer Startbedingung ausge-
fuhrt. Die Startbedingung ist identisch mit denen der Wiederholun-
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ausgefiihrt. Die Startbedingungen sind identisch mit denen des Fol-
geauftrags.

Die Aktivierung eines neuen Fahrsatzes unterbricht stets den Ablauf.
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Diesen Ablauf zeigt das Bild 5.15

( Start )

>

y

Fahrsatz-
anwahl

>

y

Fahrsatz
ausflihren

Mincks I [REL 1) = Biekatrs =

Wiy ————

v | [50T @ - Erogws. e Te 2]
Waking S laftsignal | [OFF il = Hus bes ichasilitand =]
Vermsonnngurn 50 m

] [2=Fatusatz 2 —
e

Witkiing St sigrial [CIFF ) = s b fchmatiitors 7|

Werzagsnngrssl S e

Bild 5.15  Ablauf der Fahrsatzauswahl mit Folgeauftragslogik
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5.3.3 Parametrierung
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Zielposition

Die Zielposition ist in einer benutzerdefinierten Wegeinheit parametrier-
bar.

DRIVEMANAGER Wertebereich WE | Einheit Parameter
272.x-PTPOS
Zielposition 2;;‘:;5:2;57 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”.

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

5-32
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Modus-Einstellungen:

BUS Einstellung Wirkung

Die Zielposition bezieht sich immer auf einen festen Bezugs-

0 ABS 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.

1 REL

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

Geschwindigkeit

Die Geschwindigkeit kann vorzeichenbehaftet vorgegeben werden. Eine
negative Einstellung wird nur bei der Endlospositionierung ausgewertet.
Die Geschwindigkeit wird durch die maximale Geschwindigkeit im Fahr-
profil begrenzt.

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

Beschleunigung

Die Beschleunigungen fiir das Anfahren und Abbremsen kdnnen 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
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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 Abhéngigkeit von der Startbedingung
gestartet. Die Ausfihrung von eventuellen Wiederholungen hat Prioritat
vor der Ausfuihrung 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, daf® 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 SW (_RTAB)
x = Fahrsatz 0-15

5-34



LUST

5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetrieb

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 Verzégerungs-
zeit gestartet.

2 SW-DT digitalen Eingang oder Steuerbit aber spatestens nach einer

Eine Wiederholung oder der Folgeauftrag wird {iber einen

definierten Verzdgerungszeit gestartet.

3 WSTP Fahrsatzes zur Zielposition und beschleunigt dann fliegend

Der Antrieb fahrt mit der Geschwindigkeit v1 des aktuellen

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

Wirkung Star
Die "WIE"-Bed

tbedingung - Aktivierungsbedingung "WIE"

ingung wird in Abh&ngigkeit 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 wéhrend einer laufenden

kann parametriert werden, sieheTabelle 5.13.

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 Zwischenstop angefahren. Die Anzahl
der auszufiihrenden Folgeauftrage ist abhangig von den aufakkumulier-
ten Signalflanken. Diese Funktion ist niitzlich bei der Relativpositionie-
rung.

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 Zwischenstop
angefahren. Diese Funktion ist geeignet fiir einen Restwegausgleich.

Tabelle 5.13

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

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

Beispiel Fahrsatzverkettung mit
Folgeauftragslogik

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetrieh

Ist kein Fahrsatz in Bearbeitung oder eine Wiederholung aktiv, dann star-
tet das Signal zur Aktivierung des Folgeauftrags den Fahrsatz, der tber
die Klemme oder das Feldbussystem angewabhlt ist. Siehe “Fahrsatzan-
wahl” auf Seite 5-28.

Die Parameter Wirkung Startsignal (FOSWC) in Tabelle 5.13 und die Ver-
z6gerungszeit (FODT) sind einzustellen.

Verzdgerungszeit

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

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

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

\

®. 1
Vi

FOST = SW, DT oder SW-DT

v \
| TR

Fahrsatz 1 Fahrsatz 2

v FOST = WSTP

A ¢

DEC2

| Fahrsatz 1 Fahrsatz 2
-—————————»
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5.3.4 Schaltpunkte

5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetrieb

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 O wird kein Schaltpunkt ausgewabhlt (inaktiv).

DRIVEMANAGER Wertebereich

WE Einheit

Parameter

Schaltpunkt A 0..4

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

Schaltpunkt B

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

lungen.

Es kdnnen vier Schaltpunkte definiert werden. Jeder Schaltpunkt kann
bis zu drei Merker modifizieren. Die Schaltpunkte kénnen 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-

Verkniipfung mit einem Fahrsatz.

Ponitimiars, | istvolbons & e o, Bl S TR =|
Fabraiziahals | Fabvproi | sha | il |' S:hdpu-n-[
Srlyagrikd ] 1
Slpoabon m . E [
Mo [Min% ()« Pustat 2n S1mtpsition =] || [RELE G o Pster s Hrcipontion =]
Akliars
Rliarkar FRI1 | 0T ()= Satzee ﬂ II'.I AR [T = Curh mtpan _:l
harhor CMT [ ¥ i1 = s =] [ore m e vt =
ek O] | CHFF 10 = e =] | |[OFF 101 = b =
a o]
Zielposition

Die Zielposition wirkt in Abhangigkeit des Schaltpunkt-Modus und der

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit Parameter
-2147483648 ... 766.x_CPOS
Zielposition 2147483647 0 variabel (_RTAB)
x = Schaltpunkt 0-3
5-37
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5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetrieh

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.

Relativ zur Endposition des Fahrsatzes: Schaltpunkt spricht
2 RELE ) . ) b
einen relativen Weg vor Erreichen der Endposition an.

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

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

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 5-38
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5.3.5 Teachin

5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetrieb

DRIVEMANAGER:

Die Istposition wird mit Hilfe des DRIVEMANAGERSs in die entsprechende
Tabelle ibernommen.

1. Offnen des Handbetrieb-Fensters und Auswahl der Karteikarte
JJFahrsatztabelle®.
2. Verfahren des Antriebs an die zu lernende Position.

3. Im Handbetriebsfenster die Fahrsatz.-Nr. eingeben und den Button
,Ubernehmen* betéatigen.

Pusilsonesiung. | abellon-F abesalze, Slousin whe

T | | Pt | Rt | it
B | e 2

banll

el

Bint _ Zwelposiion > [ 100 e
Lici Meschuy

dalta s

|HI--: 1] = Rlalre
L Gaachwiigiat T —

"

Handbelrmb Fomlmemeeiang

Techetioh | Posiioseien | Melercisht  Fahnalitabele |

e ]

Fikgeaniteng staten |

Taach i
Ubesrushine dex lifpsdition in den pereiiiten Fahtists Lberreshiren
v

Bild 5.16  Teach-In iiber 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 gewéahlten Tabellenfahrsatz tbernommen.
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5.4 Positionierung
und Steuerung
iiber Feldbus

541 CANgpen

5.4.2 PROFIBUS

5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetrieh

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

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

Uber die gerateinterne potentialgetrennte CANpen-Schnittstelle X5 wird
der Antriebsregler in das Automatisierungsnetzwerk eingebunden.

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

« Homing Mode (Referenzfahrt) mit 41 verschiedenen Typen

« Profile-Position-Mode zur direkten Fahrsatzvorgabe mit gerétein-
terner 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.

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 ausgefihrt.

Detailinformation zur Konfiguration des Antriebsreglers im Netzwerk fin-
den Sie in der separaten Dokumentation ,CANgpen-Datentibertragungs-

protokoll“.

Zur Fahrsatzvorgabe und Steuerung uUber 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 ,PROFIBUS-Datenubertra-
gungsprotokoll“.

5-40
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5.5 Positionierung
mit PLC

5.6 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_3. Die spezifischen Einstel-
lungen der Ein- und Ausgéange fiir die Steuerorte PLC (PCP_1), Klemme
(PCT_3), CANgpen (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
GOT [x] aufrufbar. Die automatische Verkettung tUber Wiederholungen
und Folgeauftrage sowie die Schaltpunkte sind jedoch bei Sollwertvor-
gabe tber die PLC nicht verwendbar.

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

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

Die Steuerklemme fiir die Positionierung wird je nach gewabhlter voreinge-
stellter Lésung konfiguriert.

5-41
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5.6.1 Klemmenbele-

5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetrieh

In Abhangigkeit von der gewahlten Voreinstellung erhalten die Ein- und

gung CDE3000 Ausgénge gegeniber der Werkeinstellung eine ge'a'_nderte Parametrlt_e-
rung, siehe Tabelle 5.14. Nach der Wahl der Voreinstellung kann die
Parametrierung der Klemmen beliebig an die Applikation angepaldt wer-
den.
Voreingestellte Losung
E/A Parameter Funktion
SCT_1 | PCC_1 PCP 1 | PCT 2 PCC_2 PCT 3 PCC_3
(WE) | PCB_1 PCB_2 PCB_3
ISA0 |180-Fisag | Funklionsselektoranaloger Sta- lpyay [orr e |oFF |OFF  |PLC  |PLC
dardeingang ISAO+
ISAT [181-Figa1 | Funktionsselektor analoger Stan- | PLC |OFF |OFF |PLC  |PLC
dardeingang ISA1+
ISD00 |210-FIs0p | FUnktionsselektor digitaler Standard-| grapr | oee  1pic |START |OFF  |RECAM |PLC
eingang ISD00
ISD01 |211-Fiso1 | Funktionsselektor digitaler Standard- nee. | pecan |RECAM |TBEN |RECAM |PLC  |RECAM
eingang ISDO01
1SD02 | 212-FIS02 Fynktlonsselektord|g|ta|erStandard- OFF PLC TABO PLC PLC
eingang ISD02
1SD03 | 213-FIS03 Fynktlonsselektord|g|ta|erStandard- OFF PLC TAB1 PLC PLC
eingang ISD03
1SD04 Fynktlonsselektord|g|ta|erStandard- OFF PLC TAB2 PLC PLC
eingang ISD04
1SD05 Fynktlonsselektord|g|ta|erStandard- OFF PLC TAB3 PLC PLC
eingang ISD05
1SD06 Fynktlonsselektord|g|ta|erStandard- OFF PLC PLC PLC
eingang ISD06
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- S_RDY
ausgang 0SD02
Funktionsselektor digitaler Standard-
0SDo3 ausgang 0SD03 Uiz

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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5.6.2 Klemmenbele- In Abh&ngigkeit von der gewahlten Voreinstellung erhalten die Ein- und
gung CDB3000 Ausgange gegeniber der Werkeinstellung eine geédnderte Parametrie-

5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetrieb

rung, siehe Tabelle 5.15. Nach der Wahl der Voreinstellung kann die
Parametrierung der Klemmen beliebig an die Applikation angepaldt wer-

den.
Voreingestellte Losung
E/A Parameter Funktion SCT 1 | Pec 1 ocp 1| per 2 PCC_2 bCT 3 PCC_3
(WE) | PCB_1 - — | PCB_2 — | PCB_3
IA00 |180-Figag | Funktionsselektor analoger Stan-1py0y 1orr  |pic [oFF  |OFF  |PLC |PLC
dardeingang ISA00
ISA0T | 181-FISAT Funkt!onsselektoranalogerStan- OFF PLC PLC PLC
dardeingang ISA01
1SD00 | 210-FIS00 Fynktlonsselektord|g|ta|erStandard- START | OFF PLC OFF PLC
eingang ISD00
1SD01 | 211-FIS01 Fynktlonsselektord|g|ta|erStandard- OFF PLC FOSW PLC PLC
eingang ISDO1
1SD02 | 212-FIS02 Fynktlonsselektord|g|ta|erStandard- OFF PLC TABO PCL PCL
eingang ISD02
ISD03 [213-Fig03 | unktionsselektor digftaler Standard-\ g | yomsw | Homsw | HOMSW | HoMSW | HoMSW | Homsw
eingang ISD03
0SA00 | 200-FOSAO Funktionsselektor fiir analogen Aus- ACTN PLC PLC PLC
gang 0SAQ0
0SD00 | 240-F0S00 Funktionsselektor digitaler Standard- REF
ausgang 0SD00
0SD01 | 241-F0S01 Funktionsselektor digitaler Standard- ROT 0
ausgang 0SD01
0SD02 |242-F0S02 Funktionsselektor digitaler Standard- S_RDY
ausgang 0SD02

Tabelle 5.15  Voreinstellung der Steuerein- und ausgédnge des CDB3000
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5.6.3 Klemmenbele-

5 CDE/CDB/CDF3000 im Positionierbetrieh

In Abhangigkeit von der gewahlten Voreinstellung erhalten die Ein- und
Ausgange gegeniber der Werkeinstellung eine gednderte Parametrie-

ung CDF3000
gung rung, siehe Tabelle 5.16. Nach der Wahl der Voreinstellung kann die
Parametrierung der Klemmen beliebig an die Applikation angepaldt wer-
den.
Voreingestellte Losung
E/A Parameter Funktion
SCT_1 | PCC_1 PCP 1 | PCT 2 PCC_2 PCT 3 PCC_3
(WE) | PCB_1 PCB_2 PCB_3
IS0 [180-Figap | Funktionsselektor analoger Stan- g0y lorr  |pic |oFF |OFF [PLC |PLC
dardeingang ISAO+
ISAT [181-Figa1 | Funktionsselektor analoger Stan- | PLC |OFF |OFF |PLC  |PLC
dardeingang ISA1+
ISD00 |210-FIs0p | FUnktionsselektor digitaler Standard-| grapr | oee  1pic |START |OFF  |RECAM |PLC
eingang ISD00
ISD01 |211-Figo1 | Funklionsseleklor digitaler Standard- | yee | peeay |RecAM [TBEN  |RECAM |PLC  |RECAM
eingang ISDO01
1SD02 | 212-FIS02 Fynktlonsselektord|g|ta|erStandard- OFF PLC TABO PLC PLC
eingang ISD02
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- S_RDY
ausgang 0SD02

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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Eingdnge und AUSQaNge ......comsmsmsmsssssssssssessssnssnns
Digitale EINGANGE .....ccveveveereicecececeece e
Digitale AUSJANGE .......ceeveveeeereeceeeece e,
Analoge EiNGange .........ccccevvrvvernieenene s
Analoger Ausgang flir CDB3000 ...........cccceeuneeee.

Sollwerterzeugung .........ccccevrevsmsrsmesessessesssssssnesens
Drehzahlprofil .........ocveveeeiiceeeeee,
Begrenzungen ........cccoceveveeerie s sereree e
STOPrampen ...
Leitgeber/Master-Slave-Betrieb .........................
Sollwertstruktur - weitere Einstellungen/

STEUBIOM ..o 6-45
STEUBIOM ..o 6-53
Motorpotifunktion ..........ccocviveininineinecee 6-56

Motorregelung .........cccvnmimnnnnsnnsrssnssnssassssssssesans 6-60

Motor und Geber .........curmmmmmmmmsmmmimssssen. 6-66
Motordaten ... 6-66
GEDEN ..o 6-73
MOtOrSChULZ .........ooveeececeee e, 6-82
Motorhaltebremse .........ccccecevievecvceveneccsc s, 6-89

Bussysteme ..........cnnnnmnnsns——n— 6-99
CANOPEN ...ttt 6-99
Profibus .....cceoeeveee e 6-103

Nockenschaltwerk ...........cccoininninnnnnnsnseninnn 6-105

KP200-XL einstellen ..........cccennnmmmmmnmsessnsnnsmssnsenss 6-111

6-1




LUST

6.8

6.8.1
6.8.2
6.8.3
6.8.4
6.9

6.9.1

6.10
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IStwerte ... ———————— 6-116
Temperaturiiberwachung ..........ccccoeevvvenennene. 6-116
Geratedaten ............cocoevvercennie s 6-117
OPLION e 6-118
CANopen Feldbusstatus ...........cccoeeveeveeirenneee. 6-121

Warnungen/Fehler ... 6-123
Fehlermeldungen ..........c.ccoeveeceececececeeee, 6-123

Warnmeldungen .......ccceoveverneneverer e 6-130
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6.1

Eingénge und
Ausginge

6 Allgemeine Softwarefunktionen

Jeder Ein- und Ausgang des Positionierreglers besitzt einen Parameter,
der ihm eine Funktion zuweist. Diese Parameter heil3en Funktionsselek-
toren.

Zusatzlich haben die Sollwertstruktur und der Steuerort einen Einflu3 auf
die Funktion der Ein- und Ausgénge. In den voreingestellten Losungen
sind bereits Voreinstellungen getroffen.
Die Positionierregler verfuigen tber die in Tabelle 6.1 aufgefiihrten Ein-
und Ausgéange.

Ein-/Ausgénge CDE3000 CDB3000 CDF3000
Analoge Eingange ISAO, ISA1 ISAO, ISA1 ISAO, ISA1
Digitale Eingange ISDOO bis ISD06 ISDOO bis ISD03 1SDOO bis ISD02
Virtuelle Eingdnge FIFO, FIF1 FIFO, FIF1 FIFO, FIF1
Eingang ,,Sicherer Halt" ISDSH ISDSH
Analoge Ausgénge - 0SA0 -
Digitale Ausgénge 0SDO00 bis 0SD02 0SD00, 0SDO01 0SD00
Relaisausgédnge RSH (nurRl;EULr_gigB%r:n Halt, 0SD02 RSH (nur fiir Sicheren Halt)
5. 1t Motomateram) 08003 : 08003, 05004
Virtuelle Ausgénge 0Vv00, 0Vo1 0Vv00, 0vVo1 0Vv00, 0vo1

Tabelle 6.1

Ein- und Ausgénge der Positionierregler

| g

Fir Informationen zur Hardware der Ein- und Ausgénge 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

6 Allgemeine Softwarefunktionen

Funktion Wirkung
« Mit den Funktionsselektoren « Freie Funktionsbelegung
wird die Funktion der digita- aller digitalen Eingange

len Eingénge bestimmt.

(1)
FISOX
FIEOX
FISAX
ISDOX
ISEOX FIF
ISAOX I
IFx 1
SO | — (2
—> 5—/——>

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

Bild 6.1 Funktionsblock zur Anpassung der digitalen Eingénge

g 1

Eingange... |

Ansiog Dl | Digral Ud8idn | Vol |

1500 [START 1) = Shat Aegebeg

150 ]ﬂillll"l"ll w Sectrwlbal il Shopramgs [L ookl

1502 J.iH'l.l'III = [imbmchlhungeusshosfy

]

IS0G  [OFF (0] = Cowm Furkben

Bild 6.2 Registerbeispiel ,Digitale Eingdnge*“

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 6-4



LUST

6 Allgemeine Softwarefunktionen

Parameter flr die Einstellung der digitalen Eingange

L Funktion Wertebereich WE Parameter gyln_g Ly
MANAGER Positionierregler
1SD00 Funktionsselektor digitaler Standardeingang siehe Tabelle 6.5 1-START 210-FIS00 CDE, CDB, CDF

ISD00 (LIN)
1SD01 Funktionsselektor digitaler Standardeingang 0-OFF 211-FISO1 CDE, CDB, CDF
1SDO1 (LIN)
1SD02 Funktionsselektor digitaler Standardeingang “ 0-OFF 212-FIS02 CDE, CDB, CDF
1SD02 (_IN)
1SD03 Funktionsselektor digitaler Standardeingang “ 0-OFF 213-FIS03 CDE, CDB
ISD03 (IN)
Funktionsselektor digitaler Standardeingang ) 224-FIS04
ISD04 1SD04 0-OFF CIN) CDE
Funktionsselektor digitaler Standardeingang ) 225-FIS05
ISD05 ISD05 0-OFF CIN) CDE
Funktionsselektor digitaler Standardeingang ) 226-FIS06
ISD06 ISD06 0-OFF CIN) CDE
Tabelle 6.2 Parameter zur Einstellung der digitalen Eingdnge
Parameter fur die Einstellung der digitalen Eingange des Klem-
menerweiterungsmoduls UM-8140
L Funktion Wertebereich WE Parameter gyln_g Ly
MANAGER Positionierregler
Funktionsselektor digitaler Eingang des . ) 214-FIE0O
IEDOO Anwendermoduls IED00 siehe Tabelle 6.5 0-OFF CIN) CDE, CDB, CDF
Funktionsselektor digitaler Eingang des ) 215-FIEO1
IEDOT Anwendermoduls IEDO1 0-0FF (_LIN) CDE, CDB, CDF
Funktionsselektor digitaler Eingang des “ ) 216-FIE02
IED02 Anwendermoduls IED02 0-OFF (IN) CDE, GDB, GOF
Funktionsselektor digitaler Eingang des “ ) 217-FIEQ3
IEDO3 Anwendermoduls IED03 0-OFF (LIN) CDE, GDB, GOF
Funktionsselektor digitaler Eingang des ) 218-FIE04
IEDO4 Anwendermoduls IED04 0-0FF (_IN) CDE, CDB, CDF
Funktionsselektor digitaler Eingang des ) 219-FIE0S
IEDOS Anwendermoduls IED05 0-0FF (_IN) CDE, CDB, CDF
Funktionsselektor digitaler Eingang des ) 220-FIEO6
IED06 Anwendermoduls IED06 0-0FF (_IN) CDE, CDB, CDF
Funktionsselektor digitaler Eingang des ) 221-FIEQ7
IEDO7 Anwendermoduls IEDO7 0-0FF (_LIN) CDE, CDB, CDF

Tabelle 6.3

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Parameter zur Einstellung der digitalen Eingdnge des Klem-
menerweiterungsmoduls UM-8140




LUST

6 Allgemeine Softwarefunktionen

Parameter fir die Einstellung der virtuellen digitalen Eingange

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

DRIVE Funktion Wertebereich WE Parameter .99"'.9 e
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 O ptionen... |
Abhangig von der Einstellung des Funktionsselektors ist fiir den entspre-
chenden Eingang eine Option anwahlbar.
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 iber AUTO-
Start Funktion unter "Start ,,Pegelgetriggert” (Auto-Start)"
auf Seite 6-53.
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 Eingdnge

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 Gerate fiihren zu einer Stérmel-
dung mit Reaktion, wie in Parameter 524-R-EXT festgelegt
(siehe Kapitel 6.9.1, "Fehlermeldungen").

9 /E-EX Externer Fehler Fehlermeldungen externer Gerate 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°) filr Drehzahl
(siehe Kapitel 4.5) oder Positionierung (siehe Kapitel 5.3.1)

14 |TAB1 Fahrsatzauswahl (Wertigkeit 21) Bindre Fahrsatzauswahl (Bit 1), (Wertigkeit 21) flir Drehzahl
(siehe Kapitel 4.5) oder Positionierung (siehe Kapitel 5.3.1)

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

16 |TAB3 Fahrsatzauswahl (Wertigkeit 23)  |Bindre 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 |[SIO Eingang erscheint im Statuswort |Zustand des Eingangs (iber Statuswortparameter 550-
der seriellen Schnittstelle (X4) SSTAT der seriellen Schnittstelle auslesbar.
20 |OPTN Auswertung (iber Feldbus-Modul |Wird iiber den Profibus ausgewertet. (Platzhalter, Eingange
(Profibus)-Modul konnen iiber Feldbus immer gelesen werden)

Tabelle 6.5

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Funktionsselektoren der Digitalen Eingdnge
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BUS | Einstellung Funktion Wirkung
21 |CAN Auswertung (iber CAN-Bus Wird Giber den CAN-Bus ausgewertet (Platzhalter, Eingange
konnen (iber Feldbus immer gelesen werden).
22 |USERO fiir Sondersoftware reserviert Eingang kann von Sondersoftware genutzt werden.
23 |USER Nur fiir CDB3000 Nur fiir CDB3000
24 |USER2 bis Software V2.0: bis Software V2.0:
25 | USER3 flir Sondersoftware reserviert Eingang kann von Sondersoftware genutzt werden.
23 | DSEL Datensatz selektieren Nur bei Drehzahlisteuerung "OpenLoop"
Datensatz umschalten (0=CDS1, 1=CDS2)
(siehe Kapitel 8.2.1)
24 |MP_UP Motor-Poti Drehzahl-Sollwert der digitalen Motor-Potifunktion wird
Sollwert erhdhen erhoht (siehe Kapitel 6.2.7).
25 |MP_DN Motor-Poti Drehzahl-Sollwert der digitalen Motor-Potifunktion wird ver-
Sollwert verringern ringert (siehe Kapitel 6.2.7).
26 |MAN Aktivierung Handbetrieb Bei Feldbusbetrieb (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 gewahlten Positionier-Tabellenindices und
Ausfiihren des jeweiligen Fahrsatzes (siehe Kapitel 5.3.1).
30 |/HALT Vorschubfreigabe Die laufende Achsbewegung gemaB 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 nichsten Befehlszeile fortgefiihrt.
32 |HOMSW Referenznocken fiir 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, Eingédnge konnen unabhéngig von der Einstel-
verwendet lung immer gelesen werden.

Tabelle 6.5

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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BUS | Einstellung Funktion Wirkung
36 |PLCGO Ablaufprogramm starten/stoppen |Das PLC-Programm wird mit erster Befehlszeile gestartet.
Bei Riicknahme wird der Programmablauf beendet (siehe
Kapitel 7.4)
Zusatzlich sind fiir den CDB3000 die Eingdnge ISDO1 - ISD03 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")

Tabelle 6.5 Funktionsselektoren der Digitalen Eingdnge

Erlauterungen verschiedener Funktionen

Flxxx = STR, STL Uber die Klemmen des Positionierreglers kann der Startbefehl fiir eine
(Nicht bei Positionierung) 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 gemaB der Reaktion
bei ,Regelung aus* (siehe Kapitel 6.2.3, "Stoprampen"). ")
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, "Stoprampen”) . ")
Der Bremsvorgang kann unterbrochen werden, indem nur noch ein
Startkontakt angelegt wird; der Motor beschleunigt dann wieder.
01 1l Drehrichtung REVERSIEREN, Uberlappungszeit (STL und STR = 1)
1 0 mind. 2 ms
1) Bei Drehzahlsteuerung "OpenLoop” wird bei der Reaktion ,Regelung aus* =
,1=Bremsen mit Verzégerungsrampe" bei Erreichen des Drehzahlsollwertes ,0“ der
DC-Haltestrom-Regler (siehe Kapitel 8.3.4) aktiv.

Tabelle 6.6 Wahrheitstabelle fir das Steuern (ber Klemmen

Flxxx = /LCW, /LCCW Die Endschalterauswertung basiert auf der Auswertung statischer
Signale. Es werden keine Signalflanken ausgewertet.

Die Endschalter werden drehrichtungsabhéngig Uberwacht, so dal3 ver-
tauschte Endschalter als Fehler gemeldet werden. Der Antrieb lauft unge-
fuhrt aus.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 6-9
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Die Reaktion bei bei Endschalteranfahrt und die Reaktion bei vertausch-
ten Endschaltern sind einstellbar (siehe Kapitel 6.9.1, "Fehlermeldun-

Das mechanische Uberfahren der Endschalter ist nicht zulassig und wird
nicht auf Plausibilitat berwacht.

Wird bei Drehrichtung rechts der rechte Endschalter ange-
fahren, so I6st dieses Signal ein Stop des Antriebs aus. Wird
dieses Signal jedoch tberfahren und der Endschalter ist nicht
mehr bedampft, so wird wieder in Drehrichtung rechts
gestartet, wenn die Startfreigabe Rechtslauf weiterhin
anliegt.

Fahrtrichtung

e

Bild 6.3

—
¥

(1) mechanischer Endanschlag
(2) Endschalter nicht uberfahrbar

Endschalterauswertung

@ Hinweis:

Die Auswertung von Impulsschaltern oder vorgesetzten End-
schaltern wird nicht unterstutzt. Briickenbildung in Endschal-
ter , Zuleitung und Schaltschrank werden nicht Gberwacht
oder erkannt.

Flxxx = MAN Die Funktion “MAN” bewirkt, daf3 ein fur Busbetrieb konfiguriertes Gerat

(Nur bei Positionierung tiber vom Bediener vor Ort direkt am Positionierregler bedient werden kann.

Feldbus) Diese Funktion kann fir den Einricht- oder Notbetrieb der Anlage verwen-
det werden.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Die Umschaltung ist nicht moglich bei aktivierter Endstufe oder wenn der
DRIVEMANAGER im Steuermodus/Handbetrieb ist.
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Wird der Eingang aktiviert, dann wird der Steuerort auf ,Klemme* (260-
CLSEL=TERM) gesetzt. Gleichzeitig wird die Sollwertquelle auf den tber
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.

Cunlln 1;
Sraretad & ndvrt

[Retd (1) = Soberert von Anstogeemgang (500 =1

Tt Duels 1 bei Unschaburg b Lingang
[Ewsgpareg audl SADENT | |HIJ.IZ‘JI.IZII = Sl Faanaland [ -

FLE] 1] = St vors Anakogergang FSAD
® ﬁ? I'_': ?;I- S’Q-Lrelflmri e 5 I'MISIMI\EIF-’ "
. 30 [M=5 von Sen B 1 KT
FlandardSclemt FIEHE (4] = % clbvwrs vom degbalers Emgiarg bes Shrvsbe
||'|I:’ﬁ|4 i = ot Kongtend ) |FICAM [5) = Soberaet won CAN -Sehntitals
RAPLC [B] = <ot vin PLC

EIMW“.E;T FTAR [7] = Sl vor: Fisdweats ] sbde
rischaihng g FIFTH (5] = 5ot win Festesn [+
[Fingarg aul SADDY) FICOR 1) = Sobestet K Bl [9) o Sodwert von Minemabei A
A [T0] = Solbwat] vom M st
FOPT [F1] = Sollesd win Dpternibmadul =

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).

der Einstellungen im Gerat* durchgefihrt werden, da die
Geréteeinstellung im Hintergrund veréndert wird und nach
dem nachsten Netz-Ein nicht die urspriingliche Einstellung
aktiv wirde.

@ Hinweis: Wahrend der aktiven Funktion ,MAN* darf kein ,Speichern

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 6-11
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6.1.2 Digitale Aus-

gﬁnge Funktion Wirkung
« Mit den Funktionsselektoren « Freie Funktionsbelegung
wird die Funktion der digita- aller digitalen Ausgange

len Ausgange bestimmt.

@
IAusgang?|
Ausgangl| OSDOx
T OEDOx
| OVOx
) —

(1) Auswahl der Funktion des digitalen Ausgangs
(2) Digitalwert
Bild 6.5 Funktionsblock zur Anpassung der digitalen Ausgénge

| 11144
Eingange.... |
Ausgange... |

2 Unptal | Arwiog FOSAD | Digeal MBSO | Vel |

o5 [T —— - |
0501 [ROT_11 ) » Shlskand jemegl) =] I
= o]

0502 |5 RO [25) = Gersk intikien

Bild 6.6 Registerbeispiel ,Digitale Ausgdnge*
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Parameter fir die Einstellung der digitalen Ausgange

N Funktion Wertebereich WE Parameter _g_ult|_g s
MANAGER Positionierregler
Funktionsselektor digitaler Standardaus- . 240-FOS00
0SD00 gang 0SDOO siehe Tabelle 6.10 10-REF (ouT) CDE, CDB, CDF
Funktionsselektor digitaler Standardaus- ) 241-FOS01
0SDo1 gang 0SDO01 8-ROT_0 (ouT) CDE, CDB, CDF
Funktionsselektor Standardausgang
0SD02 . 242-F0S02
0spoz |, Digitaler Ausgang bei CDE, CDF o 25-S-RDY (oum CDE, CDB, CDF
e Wechsler-Relais bei CDB
Funktionsselektor elektronischer Lei- « ) 251-FOS03
0sbos stungstreiber (2 A) 0SD03 ) 0-OFF (oum CDE, GOF
Funktionsselektor digitaler Standardaus-
gang 0SD04 250-F0S04
0SD04 e SchlieBer-Relais bei CDE 0-OFF (50[]” CDE, CDF
e elektronischer Leistungstreiber -
(2 A) bei CDF
Funktionsselektor digitaler Ausgang des ) 243-FOE00
OEDOO | »wendermoduls OEDOO 0-0FF 1 o) CDE, CDB, CDF
Funktionsselektor digitaler Ausgang des ) 244-FOEO1
OEDO1 Anwendermoduls OEDO1 0-OFF (oum CDE, GDB, COF
Funktionsselektor digitaler Ausgang des . ] 245-FOE02
OED02 Anwendermoduls OED02 0-OFF (oum CDE, GDB, COF
Funktionsselektor digitaler Ausgang des ] 246-FOE03
OEDO3 Anwendermoduls OED03 0-0FF (our CDE, CDB, CDF
Tabelle 6.7 Parameter fiir Einstellung der digitalen Ausgénge
Parameter fur die Einstellung der digitalen Ausgéange des Klem-
menerweiterungsmoduls UM-8140
N Funktion Wertebereich WE Parameter _g_ult|_g s
MANAGER Positionierregler
Funktionsselektor digitaler Ausgang des ) 243-FOEQ0
OEDOO | 5 wendermoduls OEDOO 0-0FF 1 o) CDE, CDB, CDF
Funktionsselektor digitaler Ausgang des ) 244-FOEO1
OEDO1 Anwendermoduls OEDO1 0-OFF (oum CDE, CDB, COF
Funktionsselektor digitaler Ausgang des ) 245-FOE02
OED02 Anwendermoduls OED02 0-OFF (oum CDE, GDB, COF
Funktionsselektor digitaler Ausgang des . ) 246-FOE03
OED03 Anwendermoduls OED03 0-OFF (oum CDE, GDB, COF
Tabelle 6.8 Parameter fiir Einstellung der digitalen Ausgénge des Klem-

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

menerweiterungsmoduls UM-8140
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Parameter fir die Einstellung der virtuellen digitalen Ausgange
Virtuelle Ausgange kdnnen u. a. genutzt werden zur:

« Erzeugung eines Ereignisses fir die TXPDO-Ereignissteuerung bei
der CANopen-Feldbuskommunikation

¢ Status-Auswertung in der PLC

s Funktion Wertebereich WE Parameter .g!'"'.g s
MANAGER Positionierregler
Funktionsselektor virtueller digitaler Aus- “ ] 248-FOV00
0voo gang OV00 0-OFF (oun CDE, CDB, CDF
Funktionsselektor virtueller digitaler Aus- N 249-FOVO01
0ovot gang OVOT - 0-OFF (oun CDE, CDB, CDF

Tabelle 6.9

Parameter flir Einstellung der virtuellen digitalen Ausgénge

Einstellungen fir der Funktionsselektoren

Funktion

Wirkung

keine Funktion

Ausgang abgeschaltet.

Sammelmeldung Stdrung

Gerét befindet sich im Fehlerzustand. Der Feh-
ler muB zur Wiederaufnahme des Betriebes
beseitigt und quittiert werden. (siehe Kapitel
6.9.1, "Fehlermeldungen”)

Sammelmeldung Warnung

Parametrierbare Warngrenze (iberschritten,
Gerét noch betriebsbereit. (siehe Kapitel 6.9.2,
"Warnmeldungen")

Sammelmeldung Storung
negiert

Gerét befindet sich im Fehlerzustand. Der Feh-
ler muB zur Wiederaufnahme des Betriebes
beseitigt und quittiert werden. (siehe Kapitel
6.9.1, "Fehlermeldungen")

Sammelmeldung War-
nung negiert

Parametrierbare Warngrenze (iberschritten,
Geréat noch betriebsbereit. Drahtbruchsichere
Ausgabe. (siehe Kapitel 6.9.2, "Warnmeldun-
gen")

Regelung in Funktion

Endstufe aktiv und Regelung/Steuerung in
Funktion.

Drehrichtung rechts

Motor befindet sich im Rechtslauf.

Drehrichtung links

Motor befindet sich im Linkslauf.

BUS | Einstellung

0 |OFF

1 |ERR

2 |WARN

3 |/ERR

4 |/WARN

5 |ACTIV
ROT_R
ROT_L

8 |ROT_O

Stillstand des Motors

Motor befindet sich im Stillstandsfenster,
abhangig vom Istwert

Tabelle 6.10

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Einstellungen der Funktionsselektoren FOxxx der digitalen
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BUS | Einstellung Funktion Wirkung

9 |LIMIT Sollwertbegrenzung aktiv | Der intern verarbeitete Sollwert iibersteigt die
Sollwertbegrenzung und wird auf den Grenz-
wert gehalten (siehe "Erlduterungen verschie-
dener Funktionen") .

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

11 |SI0 Zugriff durch Steuerwort | Ausgang kann (iber die serielle Schnittstelle

von RS232 durch das LUSTBus-Steuerwort gesetzt wer-
den.

12 |OPTN Reserviert fiir Kommunika- | Ausgang wird iiber Optionsmodul (Profibus)

tionsmodul (Profibus) gesetzt.

13 [CAN Reserviert fiir CAN-Bus Ausgang wird tiber CAN-Bus gesetzt.

14 |BRK1 Haltebremsenfunktion 1 | Ausgang wird aktiv, entsprechend der Halte-
bremsenfunktionalitét, siehe Kapitel 6.4.4.
Nur fiir U/f-Betrieb geeignet!

15 |BRK2 Haltebremsenfunktion 2 | Ausgang wird aktiv, entsprechend der Halte-
bremsenfunktionalitét, siehe Kapitel 6.4.4

16 |WUV Warnung Unterspannung | Warnmeldung, wenn die Zwischenkreisspan-

im Zwischenkreis nung den Wert in Parameter 503-WLUV unter-
schritten hat. Gerat betriebsbereit (siehe
Kapitel 6.9.2, "Warnmeldungen").
17 |Wov Warnung Uberspannung | Warnmeldung, wenn die Zwischenkreisspan-
im Zwischenkreis nung den Wert in Parameter 5043-WLOV iiber-
schritten hat. Gerét noch betriebsbereit (siehe
Kapitel 6.9.2, "Warnmeldungen").
18 |WIT Warnung, I2t-Integrator | Warnmeldung, wenn Integrator von Strom 2
angelaufen (Gerat) iiber die Zeit t zum Geréteschutz angelaufen ist
(siehe Kapitel 6.9.2, "Warnmeldungen").

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

20 |woTl Warnung Kiihlkorpertem- | Warnmeldung, wenn die Kiihlkérpertemperatur

peratur des Gerates des Gerates den Wert in Parameter 500-WLTI
liberschritten hat.

21 |WOTD Warnung Innenraumtem- | Warnmeldung, wenn die Geréteinnenraumtem-

peratur des Gerétes peratur den Wert in Parameter 501-WLTD
liberschritten hat (siehe Kapitel 6.9.2, "Warn-
meldungen”).

22 |WLIS Warnmeldung Schein- Warnmeldung, wenn der Scheinstrom den

stromgrenzwert Wert in Parameter 506-WLIS iiberschritten hat
(siehe Kapitel 6.9.2, "Warnmeldungen").

Tabelle 6.10

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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BUS | Einstellung Funktion Wirkung
23 |WLS Warnmeldung Drehzahl- | Warnmeldung, wenn die Drehzahl den Wert in
grenzwert Parameter 505-WLS (iberschritten hat (siehe
Kapitel 6.9.2, "Warnmeldungen").
24 |\WIT Warnung Ixt-Integrator Warnmeldung, wenn Motorschutz-Integrator
angelaufen (Motor) programmierbare Schwelle 337-WLITM (iber-
schritten hat (siehe Kapitel 6.9.2, "Warnmel-
dungen").

25 |S_RDY Gerat initialisiert Ausgang wird aktiv, wenn das Gerat nach
Netz-Ein initialisiert ist.

26 |C_RDY Gerét betriebsbereit Ausgang wird aktiv, wenn das Gerat durch Set-
zen des Signals ENPO , Einschaltbereit* ist und
keine Fehlermeldung anliegt.

27 |USERO

28 |USER1 Reserviert fiir Sondersoft- |Ausgang kann von Sondersoftware genutzt

29 |USER2 ware werden.

30 |USER3

31 |WLTQ Warnungsmeldung Dreh- | Warnmeldung, wenn das Drehmoment den

momentgrenzwert iiber-  |Wert in Parameter 507-WLTQ iiberschritten
schritten 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 "Erlauterungen verschiedener Funktio-
nen").

33 |/ENMO Motorschiitz schalten, Ausgang wird inaktiv mit Start der Regelung

negierte Funktion und bleibt um die Zeit 247-TENMO verlingert
inaktiv bei Startwegnahme und Stop des
Antriebs (siehe "Erlauterungen verschiedener
Funktionen").
34 |PLC Ausgang im Ablaufpro- Ausgang wird vom PLC-Programm gesetzt,
gramm verwendbar z. B. SET 0S00 = 0/1, 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 2')

38 |TAB2 Aktiver Tabellen-Fahrsatz | (wertigkeit 22)

39 |TAB3 Aktiver Tabellen-Fahrsatz | (wertigkeit 23)

40 |TBACT Fahrsatz aktiv Tabellen-Fahrsatzpositionierung aktiv

41 |/EFLW Kein Schleppfehler

Tabelle 6.10
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BUS | Einstellung Funktion Wirkung
42 [STOP Schnellhalt aktiv Der Antrieb befindet sich im Zustand ,,Schnell-
halt“.

43 |CM1 Schaltpunkt 1 ¢ Nockenschaltwerk-Schaltpunkt (siehe

44 M2 Schaltpunkt 2 Kapitel 6.6)

45 |oM3 Schaltpunkt 3 U Sphaltpunkt-Merker (.)Mx bei fﬁr Positio-

nierfahrsatztabelle (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 |CV0 Schaltpunkt 10 {\IeT%k.g;lschaltwerk-Schaltpunkte (siehe Kapi-

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, |Ausgang wird inaktiv, entsprechend der Halte-
invertiert (ohne Motor- bremsenfunktionalitét, siehe Kapitel 6.4.4
stromiiberwachung) Nur fiir U/f-Betrieb geeignet!

60 |/BRK2 Haltebremsenfunktion 2, |Ausgang wird inaktiv, entsprechend der Halte-
invertiert bremsenfunktionalitét, siehe Kapitel 6.4.4

FOxxx = LIMIT

Tabelle 6.10  Einstellungen der Funktionsselektoren FOxxx der digitalen
Ausgénge

Erlauterungen verschiedener Funktionen

Die Funktion LIMIT detektiert eine Uberschreitung des Maximalwertes
durch den Sollwert. Bei Uberschreitung wird der Ausgang gesetzt.
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Grenzwerte:

¢ Drehmomentregelung:

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

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

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

Max. Drehzahl = 813-SCSMX x 157-MOSNM
¢ Positionierung:

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

Max. Drehmoment = 805-SCALE x 803-TCMMX x 852-MOMNM
Max. Drehzahl = 813-SCSMX x 157-MOSNM
Die angegebenen Parameter (aul3er die Online-Drehmomentskalierung

805-SCALE) sind in der Funktionsmaske ,Begrenzungen” (siehe Kapitel
6.2.2) einstellbar.

Orohemomentbagrenzung:
l—_"""' = Muaine Herrcmbemoment
Mran = — K 513 Hm
100%
v ehrahdbeqrensisng
|_-|qu T Bl Henrekebaakl
[Hirmaas = - I_1 ™ e
LL1Ed

[0 | asbwochen | |

Bild 6.7 Funktionsmaske ,Begrenzungen”

Erlduterungen

e 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) fir Positionierung kann ein Bereich defi-
niert werden, in dem der Istwert vom Sollwert abweichen darf, ohne dafR
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die Meldung ,Sollwert erreicht* (REF) inaktiv wird. Sollwertschwankungen
durch Sollwertvorgabe z. B. Uber analoge Eingange koénnen somit
berilcksichtigt werden.

T 230-REF R

n [1/min]

Nsol/nMmax [%]

|
|
|
1001 }
|

[
|
I )
|
ISAOX o0 T 1
0 [ — 1| , |\
| | | L
| [ | |
| [ |
REF 1 L L ‘ i_i
0 | 1 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 abhangig 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

Erléuterungen

e ,Drehrichtung rechts (ROT_R) bzw. ,Drehrichtung links* (ROT_L)
werden in Abhangigkeit vom Parameter 230-REF_R erkannt.
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Das Schalten in der Motorleitung mufl3 grundsétzlich im stromlosen
Zustand erfolgen, da es sonst zu Problemen, wie abgebrannte Schiitz-
kontakte, Uberspannungs- oder Uberstromabschaltung des Positionier-
reglers kommt.

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

Das erreichen Sie, indem Sie in den Steuerungsablauf Ihrer Maschine
entsprechende Sicherheitszeiten fir das Schalten des Motorschitzes
vorsehen oder die spezielle 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, dal3 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 Schitzprellen zu beriicksichtigen. Diese
kénnen je nach Schitz mehrere 100 ms betragen.

Einstellung ENMO = Motorschiitz:

n [1/min]
0
t—>
1 |
START ¢ —— ]
1 3 ;
Enmo 1 [ ]
POWER } P |
| TENMO| 'TENMO |
- -

ENMO  Motorleistungsschiitz
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 Motorschitzfunktionalitat deakti-
viert.

» Bei Aktivierung der ENMO-Funktion wird wahrend der Selbsteinstel-
lung das Motorschiitz automatisch geschlossen.

» Die Motorschitzfunktionalitat ist aktiv, wenn einer der Funktionsse-
lektoren der digitalen Ausgange OSDOx oder OEDOx den Wert
ENMO bzw./ENMO besitzt. Die Zeit TENMO ist im DriveManager
nach Auswabhl der Funktion unter ,Optionen* einstellbar.

Uplmnen Ausgang - Moloischals ﬂ
Eirr und Abschaltversadsiung Svac hén dhol s, ET ] o
fumpang [Moineechiiz] und Rngiesheigabe =
(e mbtuberiimgale|

Gk | gtieechen | |

Bild 6.10  Einstellung der Abschaltverz6gerung TENMO

DriveManager Wertebereich WE Einheit Parameter

Ein- und Abschaltverzoge-
rung zwischen digitalem Aus-

gang Motorschiitz und 0...2000 300 ms 24(7352;\” 0
Reglerfreigabe (Endstufen- -
freigabe)

Hinweis:  Wird bei noch aktiver Endstufe in der Motorleitung geschaltet,
so ist zur Verminderung von Fehlermeldung E-OC aufgrund

transienter Stréme in der Schaltphase eine Motordrossel ein-
zusetzen.
Dariiber hinaus wird bei Fehlermeldung E-OC-1 vor Ausgabe
der Fehlermeldung Gberprift, ob die Hardwarefreigabe
ENPO anliegt. Ist dies nicht der Fall, so wird von einem
bewuBten Schaltvorgang in der Motorleitung durch ein Motor-
schitz ausgegangen und die Fehlermeldung unterdriickt.
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6.1.3 Analoge Ein-

gﬁnge Funktion Wirkung
» Festlegung der internen Ver- ¢ Aufbereitung und Filterung
arbeitung der analogen Ein- der analogen Sollwertvor-
gangssignale gabe
(€] 2 3 4

[Funktionl l Filter ] lTotgang ] [Optionen]
[ [ [ I

[l % '/14/ ©)

e 1 (6)
“EHC ‘
=

I
|
I
|
I
I
I
I
I
I
|

(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 Eingédnge
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Konfigurationsmaéglichkeiten ISAOx

FxPXy FXPXy
‘ + fmax + fmax
T 4 T .4
f 4
fT | o0-10v /
0-20mA // IADBX ///
T I FxPNy 4 o | FxPNy
T1 *foin
o 10V FXNNVI +10V
0V in +10V 77 I
/. IADBx
V4
/ 7
4
- fmax
- fmax FxNXy u/|—>

i —

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

g s N

Eingange... |

T X
Ay | Dignal | Drigiesl US40 | Werasi |
- FEAD
Furkliorn [P0V [40) = frusdoge Sobemtergang TV <100 =]
Tagang  [_0B0 % Tipronen
Fes [2e1m =]

ESAT
Fuekiios | 0OFF [0 = Kene Furkiion |
fogey [0 % .

Filles sl ma -

T |

Bild 6.14  Analoge Eingénge

Die zwei analogen Eingange ISAO und ISAL1 lassen sich ebenfalls als
digitale Eingange konfigurieren. Dazu stehen, genau wie bei den digitalen

Eingangen, die Einstellungen OFF (0) bis PLCGO (36) der Funktionsse-
gang g (0) (36)
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lektoren FISAO und FISA1 zur Verfligung, siehe auch Tabelle 6.5. Dar-
Uber hinaus gibt es fir die Verwendung als analoge Eingange die Einstel-
lungen 0-10V (38) bis OVR (43). Diese zusatzlichen Einstellmdglichkeiten
der Funktionsselektoren zeigt Tabelle 6.11.

Funktionsselektoren FISAO und FISA1:

DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich WE | Einheit | Parameter

Festlegung der internen Ver- PM10V 180_FISAO

Funktion arbeitung der analogen Ein- OFF ... 4-20 OFF 181_FISA1
gangssignale (_IN)

Totgang um Null 192_IADBO

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

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 & W DN

16 ms

3 Optionen... |
L]
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Einstellung der Filter AFILO und AFIL1:
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Abhangig von der Einstellung ,Funktion“ stehen unterschiedliche Optio-
nen bereit. In Bild 6.15 ist die Optionsmaske fir die Einstellung des Funk-
tionsselektors auf ,PM10V (40) = Analoger Sollwerteingang -10V ...
+10V* dargestellt".



LUST

6 Allgemeine Softwarefunktionen

(%]
T
0% 4 i
- 1 =
"_‘,.'-/J-" 0V vl
1 0V ertipnehl 0 X
L 0V enbignchl 0 = T
1 OV etnpecht — k
A 10V enbypichi A0 X
__ 1500 1 /ron
[ 0% || _aeeweonen | |

Parameter fur den analogen Eingang ISAO

Bild 6.15  Optionen analoger Eingang ISAO bei Einstellung PM10V

DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich WE | Einheit | Parameter
1. Maximalwert ISAQO bei +10V -1000 ... 1000 100 % 18%_|E())PX
2. Minimalwert ISAQ0 bei +0V -1000 ... 1000 0 % 18?7',:\8%
3. Minimalwert ISAQO bei -0V -1000 ... 1000 0 % 18?—;3'\"\'
4. Maximalwert ISAQO bei -10V -1000 ... 1000 -100 % 18‘(1—||,:\8NX
Motor- Bezugwert der Skalierung bei Drehzahlregelung . 157_MOSNM
Nenndrehzahl | (siehe Kapitel 6.2.2, "Begrenzungen") 0... 100000 1500 | 1/min (_MQT)
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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1 OV orkspnchi — %
__13am. Timn
- |

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 % 18€(S_IFN1)PX
5 Minimalwert{ISAO1 bei +0V 1000 .. 1000 0 % 1SZ_||':\‘1)PN
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 gelung 0.001 ... 5000 41 Nm (MoT)
(siehe Kapitel 6.2.2, "Begrenzungen")

]

Hinweis:

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

Einstellung der Funktionsselektoren FISAO und FISAL:

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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Bus E'"SZ’""" Funktion Wirkung ISAO ISAT
38 |0-10V Analoger Sollwert- | Sollwertvorgabe 0-10 V. Normierungen beachten und Soll- 0 0
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- 0
filter und vor dem Totgang abgegriffen Der Totgang ist
daher fiir diese Funktionen nicht wirksam!
40 |PM10OV Analoger Sollwert- | Sollwertvorgabe 0-10 V. Normierungen beachten und Soll-
eingang wertstruktur mittels Sollwertselektor anpassen. O
-10V...+10V
41 |0-20V Stromeingang Nur fiir CDB3000! 0
0 ... 20 mA-Stromeingang
42 |4-20V Stromeingang Nur fiir CDB3000!
4..20mA Sinkt der Strom unter 3 mA, so Idst die Drahtbruchiiberwa- 0
chung aus. Reaktion auf Stérmeldung wird iiber 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"). O
Der Override wird direkt hinter dem Analogfilter und vor
dem Totgang abgegriffen Der Totgang ist daher fiir diese
Funktionen nicht wirksam!
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6.1.4 Analoger Aus-

gang fiir Funktion

Wirkung

CDB3000 « Festlegung, welcher ska-
lierte Istwert auf dem Ana-

logausgang (O ... 10V)
ausgegeben wird

@)

Aufbereitung und Filterung
des analogen Istwertes

Freie Funktionsbelegung des
analogen Ausgangs

Ausgabe von Analogwerten
mit einer max. Frequenz von
100 Hz

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

4)

Bezugswert 10 V

@)

lFunktionl
T

l Fil}er l

M -

©®)

oV

T OSA00
[SL]

(1) Istwert

(4) Bezugswert 10 V

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

(2) Auswahl des analogen Istwertes
(3) Ausgangsfilter zur Stérentkopplung von 10 bis 3000 ms

(5) Normierung des Analogausgangs
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Bild 6.17  Funktionsblock zur Anpassung des analogen Ausgangs
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Konfigurationsmaoglichkeiten OSA00

/ %
! /

UM //
/
ov /
OAMNO [%)] 1) —> OAMXO [%)]

(1) AusgabegroRe, z. B. Frequenz

Bild 6.18 Normierung des Analogausgangs

2 figesl  Analog FOSAD | Digtal UMD | Virnued |

ki T —

bl mn -
I ikl I_I.l % vrum H acuggmoms
TN e il D % e g

Bild 6.19  Register ,Analoge Ausgédnge FOSAO0“ des CDB3000

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit Parameter
Funktion OFF ... PLC ACTN 20?__(!;81§‘;A0
Filter 10 ... 3000 10 ms ZOEBOUATT)FO
0V entspricht -200 ... 200 0 % 201(:8%' NO
10V entspricht -200 ... 200 100 % 20%_—83# X0
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Erlduterungen

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

» Der Analogausgang ist in der Hardware mit einem Filter mit einer
Grenzfrequenz von 100 Hz gefiltert.

Einstellung des Funktionsselektors flir 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 ISA0O ISA0O 10V /20 mA
6 ISAO1 ISAO1 oV
7 MTEMP aktuelle Motortemperatur 200 °C
8 KTEMP aktuelle Kiihlkorpertemperatur 200 °C
9 DTEMP aktuelle Innenraumtemperatur 200 °C
10 PLC Wert aus der Ablaufsteuerung vorgeben 10.000

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 6-30



LUST

6.2 Sollwerterzeu-
gung

6 Allgemeine Softwarefunktionen

Funktion Wirkung
» Die Sollwerterzeugung dient « Alle Systemzustéande wirken
zur Aufbereitung des Soll- auf den Sollwert.

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

» Der Sollwert wird in Abhén-
gigkeit verschiedener
Systemzustande (Fehler,
Warnungen usw.) verandert.

mw]

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.

— Dnehaahgechi
I :‘-‘T_"‘_-_«._. _ | g
=4V il
Begernngen |

Bild 6.20  Register Sollwert / Rampen
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6.2.1 Drehzahlprofil

Funktion Wirkung
* Einstellung der Beschleuni- ¢ Anpassung der Dynamik des
gungs- und Verzdgerungs- Motors an die Anwendung
rampen fiir das + Ruckvermindertes Verfah-

Drehzahlprofil ren des Antriebs

» Einstellung eines Verschliffs
des Anfangs- und Endpunk-
tes der linearen Rampe

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

Wirkung

* Begrenzung des Drehmo-
ments und der Drehzahl

Einstellung von maximalen
und minimalen Werten

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

tisch bei der Reglerinitialisierung auf das maximal mit dem

Q Hinweis: Die prozentuale Skalierung des Drehmoments wird automa-

Einstellung g

rof3er ist.

Antriebsregler stellbare Drehmoment reduziert, sofern die

Urehmamesnibegrenaung
rﬂn“, = Misire M rewwdirhenneseng
Wi & — W i1 Hm
100%
rehratdbegrensisng:
|7_1Uuw ¥ Modes Nemewkrhboakl
Hrmeay = £ I_1‘1l' Timan
L11E
[ g | _asbuschen |

Bild 6.21  Funktionsmaske Begrenzungen

DriveManager Wertebereich WE Einheit Parameter
Drehmomentbegrenzung 0.00 ... 999.95 100.00 % 803_TCMMX
(_CTRL)
Motor-Nenndrehmoment 0.001 ... 5000 41 Nm 852_MOMNM
(_mar)
813_SCSMX
0 _
Drehzahlbegrenzung 0.00 ... 999.95 100.00 % (_CTRL)
Motor-Nenndrehzahl 0... 100000 1500 1/min 151—“'\2(?%'\"\"

variabel zu begrenzen:
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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 tber 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 tber Feldbus oder PLC das maximale
Drehmoment dynamisch verandert werden.

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)
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6.2.3 Stoprampen

Funktion Wirkung
* Verzdgerungsrampen in ¢ Unterschiedliche Rampen-
Abhéangigkeit unterschiedli- einstellungen sind moglich

cher Systemzustande

- Regelung ausschalten
- Halt Vorschub

- Schnellhalt

- Fehler
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Bild 6.22  Funktionsmaske Stoprampen

DriveManager Wertebereich WE Einheit Parameter
Reaktion bei ,Regelung aus*” 41 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 2 661_QSOPC
- Quick Stop Option Code - (_SRAM)

. 592_STOPR
1) —
Schnellhaltrampe 0..32760 3000 1/min (_SRAM)
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DriveManager Wertebereich WE Einheit Parameter
Reaktion bei Fehlermeldung
- Fault Reaction Option -1 -1 662_FROPG
(_SRAM)
Code -
. 593_ERR_R
1) —EnA_
Fehlerstoprampe 0...32760 3000 1/min/s (_SRAM)

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

Reaktionen bei ,Regelung aus*”

Der Zustandsiibergang ,Regelung aus* wird bei Ausschalten der End-
stufe durchlaufen. Die Regelung wird Uber verschiedene Steuerkanale
(Klemmen, Bus, PLC) ausgeschaltet.

BUS Einstellung Reaktion
-1 -1 Gleich der Reaktion bei Schnellhalt
0 0 Endstufe sperren - Antrieb ,l&uft aus”
1 1 Der Antrieb bremst mit programmierter Verzoégerungsrampe,
anschlieBend wird die Endstufe gesperrt.

Tabelle 6.12  Einstellung der Reaktion bei ,Regelung Aus*

Reaktionen bei , Halt Vorschub*

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

»Halt Vorschub* wird ausgeltst tiber:

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

Tabelle 6.13  Ausldseorte fiir HALT
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BUS Einstellung Reaktion

0 0 Ohne Funktion - bitte nicht einstellen

1 1 Bremsen mit programmierter Verzdgerungsrampe

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

aktiv ist.

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 Abhéngigkeit von der Reaktion kann wieder in den alten
Zustand , Technologie bereit* beschleunigt werden, solange die Regelung

Schnellhalt wird ausgeldst Uber:

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

Ausldseorte fiir Schnellhalt

BUS Einstellung Reaktion

0 0 Endstufe sperren - Antrieb ,|4uft aus”

1 1 Bremsen mit programmierter Verzoégerungsrampe,
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

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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BUS Einstellung Reaktion
5 5 Bremsen mit programmierter Verzégerungsrampe.
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 O bestromt. )
R Ubergang in den Zustand , Technologie bereit* nur durch Riicksetzen der
Schnellhaltanforderung maéglich.
Im Zustand ,Schnellhalt* wirkt sich die Riicknahme 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 Fehlerstoprampe ist immer abhangig vom jeweiligen
Fehler. Diese sind in Kapitel 6.9 beschrieben.
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Master-Slave- Funktion Wirkung

Betrieb « TTL oder HTL-Leitgeberein- « Folgeachse (Slave)
[ isigem | gang als Sollwertquelle « Drehzahl- oder winkelsyn-
L leets 1 (Master) y

« Potentialfreier Anschluf? bei
Verwendung des HTL-Ein- * Master-Slave-Betrieb
gangs beim CDB3000

¢ A/B Inkremental- oder
Impuls-Richtungssignale

« Ubersetzungsverhéltnis als
Bruch einstellbar

chroner Gleichlauf bezogen
auf eine Leitachse (Master)

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

Q Hinweis: Die Konfiguration des Leitgebereingang verwendet die glei-

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.

I riligrlsrr
Favifgnues : | TTLSE (1] = 551 e TTLGebesi [47] =|
[rgang [ECTIL M) = TTL Doshgebes =]
Sagrsan I-‘I_B W1 = ASE | et skl iagrie ﬂ
Uiher Srtmmnagsenr kahnia:
2.
Crgargelngadse / Unndithung 1 ——'
= X
ez - 5

Ok | Abbeechen | Ubsinehos |

£
Lol galees: [HTL 120 = HTLGebet (421 =l

Bl alie: Pulyranben Fangang sl Ficmben (FH) metom:
500 [ERC (37 - WL Drshgeber ASpar 5002, B-Spur 15000 =]
15000 [EMC (37 « HIL Dishgeber & Sgus 15002 B S 15D %]

Signalat [t 11 o 8 remerinigebesmgriie =l

lnersetzungseer finis; .
2.
ke /Dt —'
= b
104 9 ——

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

Auswahl 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

Auswahl 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
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‘ Konfiguration eines TTL-Leitgebers

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/GDF3000: ) 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)
Ubersetzung - Impulse des Leitgebers
Eingangsimpulse/ 32-8192 1024 - 43(2_:'\%;\“
Umdrehung (7. -
Zahler des Ubersetzungsverhéltnisses zwischen
Ubersetzung - Leit- und Folgeachse. Sollen Leit- und Folgeachse 30768 - 32767 1 435-ECNO1
Zéhler (2. gegensinnig laufen, so ist ein negativer Zahler ein- (_ENC)
zugeben. Der Zahler ist online veranderbar.
- Nenner des Ubersetzungsverhaltnisses zwischen
:k;ﬁ;s;t?;r;g ) Leit- und Folgeachse. Der Nenner ist offline (Rege- 0-65535 1 43(6__;\?85

lung aus) verdnderbar.

Tabelle 6.19
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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 Zahl- bzw. Drehrichtung (Low: -
Rechtsdrehsinn, High: Linksdrehsinn)
Ubersetzung - Impulse des Leitgebers )
Eingangsimpulse/ 32 -8192 1024 - 48(2 ;\(‘)(I:_)NZ
Umdrehung (7.) -
Zahler des Ubersetzungsverhéltnisses zwischen
Ubersetzung - Leit- und Folgeachse. Sollen Leit- und Folgeachse -30768 - 32767 1 480-ECNO2
Zahler (2) gegensinnig laufen, so ist ein negativer Zahler ein- (_ENC)
zugeben. Der Zahler ist online veranderbar.
" Nenner des Ubersetzungsverhltnisses zwischen
Ubersetzung - 1 ot ind Folgeachse. Der Nenner ist offline (Rege- 0 - 65535 1 481-ECDE2
Nenner (3.) " (_ENC)
lung aus) veranderbar.
Tabelle 6.20  Konfiguration eines HTL-Leitgebers
Leitgeber im drehzahlgeregelten Betrieb
Fir die Drehzahlregelung mit Leitgeber-Sollwertquelle steht keine vorein-
gestellte Losung zur Verfiigung. Wahlen Sie daher eine voreingestellte
Lésung, die in jedem Fall ihrem gewinschten Steuerort (z. B. Klemme
oder Feldbus) entspricht. AnschlieBend wéahlen 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 gewahlten Sollwertaufbereitung.
Getriebetber-
Leitgeber libersetzungsverhaltnis Rampengenerator Regelung
Irnr 1 1 1
AB mmr O\ Zahler
! @—| Strichzahl > “Nemer I > —
ADRTHHEE O |
i T T T
Signalart
Bild 6.24  Struktur der Sollwertaufbereitung bei Leitgeber als Drehzahl-Soll-
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Der Drehzahlsollwert in 1/min wird Uber den Drehzahlprofilgenerator
(siehe Kapitel 4.2.1) geglattet. Mit der Funktion ,/HALT - Vorschub-/Dreh-
zahlfreigabe“ kann bei aktiver Motorregelung Uber 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-
Ubersetzungsverhéltnis bei der Leitgeber-Konfiguration parametriert wer-
den.

Der Drehzahl-Synchronlauf ist auch tiber die PLC aktivierbar (siehe Kapi-
tel 7.3.2 - "Drehzahlsynchronlauf" auf Seite 7-35). Weitere Moglichkeiten
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 tber 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-
Ubersetzungsverhéltnis beim Leitgeber einzutragen. Ein Getriebe-Uber-
setzungsverhaltnis im Normierungsassistenten wird bei Verwendung des
Leitgebers ignoriert.
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Beispiel fur Leitgeberkonfiguration beim CDB3000:
Systemaufbau:

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

« CDB3000 mit Getriebemotor (i = 56 /3)

« Im Normierungsassistent (unter Grundeinstellungen) wurde ein
Getriebelibersetzungsverhaltnis von 56/3 eingetragen.

Folgerungen:

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

[0 beieinem 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 7-35.
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6.2.5 Sollwertstruk-
tur - weitere
Einstellungen/
Steuerort
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Funktion Wirkung

+ Uber die Sollwertstruktur « Die Sollwertstruktur wird
werden die beiden Sollwert- durch die voreingestellte
kanale miteinander addiert. Lésung auf die Anwendung
Jeder Kanal kann aus einer eingestellt, so daf3 bei den
festgelegten Auswahl eine meisten Anwendungen keine
Sollwertquelle beziehen. Anpassung erforderlich ist.

« Es gibt jeweils eine Sollwert- « Fur besondere Anforderun-
struktur fiir den drehzahlge- gen kann die interne Verar-
regelten- und den beitung des Sollwertes Uber
Positionierbetrieb. die flexible Sollwertstruktur

angepalit werden.

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

Hullvenrl - Wodore Einetollangon (3¢}
Qi 12
Srardiaick vt
[RPLE (£ = Solhwest won FLE =]
Sl Chusls 1 by Usschalung wbe Engang
[Engany auf SADD) | FHE08 600 = S.clbowst K ationt © - |
Tl
Slandad ot
HCIEH §01] = Solver] Eornlard {1 .ﬂ
Sl Duells 2 bes
Urresrasdruesg dkeer F sy )
[Emgars #c_l.,.-.;__ | [Fll'l'lh |1} = & nlwert Kowastar ) ﬂ X
[ —

St e Mg T T |

_Ergioe_ | R e

Bild 6.25  Funktionsmaske Sollwert

Der Steuerort der Motorregelung wird im separaten Kapitel 6.2.6
beschrieben.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 6-45



L U s T 6 Allgemeine Softwarefunktionen

Einstellungen fir Quelle 1 / Quelle 2

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit Parameter
RAO 280_RSSL1
Standard-Sollwert RCON ...ROPT RCON 281_RSSL2
(_REF)
Soer-Qulle? 289_SADD!
bei Umschaltung RCON ...ROPT RCON 29((): I?I/EAII:))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 dargestellt.

Symbol Bedeutung

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

L )
i/ Sollwertselektor (Schalter)
GNP

Parameter

Tabelle 6.22  Verwendete Symbole in den Prinzip-Schaltbildern
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LUST

Bedeutung

<> Zwischen-Sollwerte (nur zur Anzeige)

\_/ Begrenzung des Sollwertes
[
[ ] |mathematische Beeinflussung

Tabelle 6.22  Verwendete Symbole in den Prinzip-Schaltbildern
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%00

NO10 SET HO10 = 1000 -
NO20 SET REFVAL = HO10 RPLC

END

[riox |-

PTPOS

SIO (LUSTBUS)
RsIO
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X2 - HTL L

Q PN Zahler 1 o 1
X7-TTL  Winkel- Nenner >
synchron ?

o

Weitere Einstellungen

6-48

Prinzipschaltbild der Sollwertvorgabe (Lageregelung)

Leitgeber

[
|

Einkuppeln
uber PLC

N0O20 GOSYN 0/ 1

AR

-+ £

JTIME OISMX

Fahrprofilgenerator
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Stoprampen

Fr— - - - - - - = = —
| [Option-Code for |

shutdown: SDOPC|

Halt: HAOPC] |
| IQuick-Stop: QSOP(Q - Shutdown

[Fault-Reaction: FROPC - Halt |
[ Quick-Stop: _ STOPR Quidesop
| Fault-Reaction: ERR_R |
L - - — —
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%00

NO10 SET HO10 = 1000
N020 SET REFVAL = HO10

RMIN
}O_
@_O_

o
TL Zahler
TL Drehzahl- Nenner
synchron
SIO (RS232) | —’?
Normieruﬂ—@—o_ |
- ISAX
0...10 V>—1] | X
%
|
: off
1oy || roon
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FIEXx

6 Allgemeine Softwarefunktionen

Prinzip der Sollwertvorgabe (Drehzahl-/Momentregelung)

Weitere Einstellungen

REF3

/aaN
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Drehzahlprofil
ACCR DECR

—

Drehzahlprofil
(OpenLoop)

+
|
RACC RDEC
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Stoprampen

(Option-Code for

A

ishutdown:
Halt:

Quick-Stop:
Fault-Reaction: FROPC|

SDOPC|
HAOPC]
QsopPQ

Quick-Stop: STOPR
Fault-Reaction: ERR_R
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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  Parameter der Sollwertstruktur
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6.2.6 Steuerort

Start ,Flankengetriggert*
(Werkseinstellung)

Start , Pegelgetriggert (Auto-
Start)

6 Allgemeine Softwarefunktionen

Funktion

Wirkung

« Der Steuerort bestimmt, tiber
welche Schnittstelle das
Steuerkommando zum Star-
ten der Regelung erfolgt.

« Der Steuerort wird durch die
Wahl einer voreingestellten
Lésung automatisch einge-
stellt.

* Mdogliche 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 flr den Start der Regelung sind:

« Hardwarefreigabe ENPO ist mindestens 10 ms vor Setzen des Start-

signals gesetzt (High-Pegel).

« Der Gerateustand ,Sicherer Halt* (beim CDB3000 nur bei Hardware-

ausfihrung ,SH") ist deaktiv.

Die Auswertung des Startsignals erfolgt abhéngig 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
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Achtung: Der Antrieb lauft bei Auto-Start nach Netz-Ein oder der Quit-
tierung einer Stérmeldung, in Abhéngigkeit der Fehlerreak-
tion, automatisch an.

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

ON: Start ,Pegelgetriggert” —

Tabelle 6.25  Parameter Auto-Start

Dplmanmn Emgang 3 ]
Limstaiang fur 5%artfretgate

™ fudomatachen Slat adaseen
G || stteschen | |

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

Einstellungen des Steuerortselektors 260-CLSEL

B DRWE;:/NAGER funktion
0 OFF keine Funktion
1 TERM Steuern liber Klemmleiste
2 KPAD Steurern (iber KeyPAD
3 SI0 serielle Schnittstelle RS232 (Serial Input Qutput)
4 CAN Steuern iber CANopen Schnittstelle
5 OPTN Steuern tiber Kommunikationsmodul
6 PLC Steuern (iber Ablaufprogramm
Steuern liber die Parameterschnittstelle
7 PARAM - OHNE FUNKTION -

Tabelle 6.26  Einstellungen fiir 260-CLSEL Steuerortselektor
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Klemmen (TERM)

Bedienteil KevPAD KP200-XL
(KPAD)

]

Serielle Schnittstelle (SI0)

]

CANopen-Schnittstelle (CAN)

Optionssteckplatz (OPTN, z.B.
Profibus)

Ablaufprogramm (PLC)

6 Allgemeine Softwarefunktionen

Fur 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 fir 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-Meni Gbernimmt das Bedienteil die vollstandige Kontrolle
Uber die Regler. Es stellt den Steuerortselektor und Sollwertkanal 1 auf
KP200-XL ein. Der zweite Sollwertkanal wird abgeschaltet.

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 KP200-XL an den CDF3000
erfolgt Uber ein zusatzliches Schnittstellenkabel.

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 zuriickgestellt werden.

Der Positionierregler wird tber 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 tber Kommunikationsmodule
kann Uber das herstellerspezifische Protokoll EASYDRIVE erfolgen.

Der Steuerort wird auf OPTN eingestellt.

Bei der Ansteuerung des Positionierreglers iber PLC wird der Steuerort
auf PLC eingestellt.
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6.2.7 Motorpotifunk-
tion

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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Funktion Wirkung

¢ Einfache Anpassung der
Motordrehzahl an den Pro-

zel3

* Mit zwei Eingangen kann der
Sollwert linear erhdht bzw.
verringert werden

=
—> (1)

6—o

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

Die Motor-Potifunktion kann iber zwei Wege parametriert werden:

1. Uber die Funktionsmaske ,Eingéange* (Flxxx = MP_xx) und entspre-
chender Optionsfunktion
2. Uber die Funktionsmaske ,Sollwert/Rampen - weitere Einstellungen*

Uplmnen Eingang = |

JF 1] = Standerd MIP-Furkiion |
|

UIFF [U] = Foowres Furihon
("] i
F2 [2] = Standaed » Olzel Arani v Mot Pati afeitere Finstelhmgen _:!;J
LJIIJ- Enll-llril g UII:El-EipEI.rh
i (1w Shanddied & hearralans Fie Be z I_WI-—I

Werzsgenng I'h:-:-:u Vimine
o | [Ebwden]| urenne |

Bild 6.28  Einstellung der Motor-Potifunktion lber die Funktionsmaske ,Ein-
gédnge - Optionen*“
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Parameter flir Motor-Potifunktion

DRIVEMANAGER Funktion Wertebereich WE | Einheit | Parameter

Drehzahl-Motor-Poti Konfiguration flir Motor-Potifunktion 0.6 0 (OFF) 640_MPSEL
Einstellungen siehe Tabelle 6.28 (_VF)

Beschleunigung Beschleunigungsrampe fiir die Motor-Poti- 4 641_MPACC
(Weitere Einstellungen) |funktion 0..32760 1000 | min"Y/s (LVF)

Verzogerung Verzogerungsrampe fiir die Motor-Potifunk- 4 642_MPDCC
(Weitere Einstellungen) |tion 0..32760 1000 | min"Y/s (_LVF)

Anzeige der aktuellen Offsetdrehzahl SOFMP 30764 . 30764 0 1/min 643LS\/(|):§MP

Tabelle 6.27

Einstellung

Parameter fiir Motor-Potifunktion

en fur Motor-Potifunktion 640-MPSEL

BUS | KP/DM

Funktion

0 OFF

keine Funktion

1

F1

Erhohen und Absenken der Drehzahl im Drehzahlbereich (Grenzen +MOSNM
x SCSMX[%]) mit den Eingédngen MP_UP und MP_DN.

F2

Erhohen und Absenken der Drehzahl im Drehzahlbereich (Grenzen +MOSNM
x SCSMX[%]) mit den Eingédngen MP_UP und MP_DN.
Werden beide Eingénge gleichzeitig gesetzt, wird die Offsetdrehzahl auf

0 min"! zuriickgestellt.

F3

Erhohen und Absenken der Drehzahl im Drehzahlbereich (Grenzen +MOSNM
x SCSMX[%]) mit den Eingédngen MP_UP und MP_DN.
Beim Ausfall der Netzspannung wird die Offsetdrehzahl gespeichert.

F4

Erhohen und Absenken der Drehzahl im Drehzahlbereich (Grenzen +MOSNM
x SCSMX[%]) mit den Eingédngen MP_UP und MP_DN.

Werden beide Eingédnge gleichzeitig gesetzt, wird die Offsetdrehzahl auf

0 min”' zuriickgestellt. Beim Ausfall der Netzspannung wird die Offsetdreh-
zahl gespeichert.

F5

Erhéhen und Absenken der Drehzahl im Drehzahlbereich (Grenzen +MOSNM
x SCSMX[%]) mit den Eingédngen MP_UP und MP_DN.

Die Offsetdrehzahl wird bei Wegnahme des Startbefehls auf 0 min™! zuriick-
gestellt.

F6

Erhohen und Absenken der Drehzahl im Drehzahlbereich (Grenzen +MOSNM
x SCSMX[%]) mit den Eingédngen MP_UP und MP_DN.
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

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Einstellungen fiir 320-MPSEL Motorpotifunktion
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Einstellung der Eingange fiir Motorpotifunktionen

Hinweis: Bei Klemmenbedienung ist der Funktionsselektor je eines
digitalen oder analogen Eingangs (in digitaler Funktion) mit

MP-UP = Sollwert erhdhen
MP-DN = Sollwert verringern

zu beschalten (siehe Kapitel 5.2 "Allgemeinfunktionen”).

Beispiel: Einstellung F2 der Motorpotifunktion

Uber zwei digitale Eingénge 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 daR die digitalen Eingange als
Offset wirken. Die Motorpotifunktion weist der Sollwertquelle SOFMP
einen Sollwert zu.

O 7641_MPACC X 642_MPDEC
Nmax
! v
. o
n [mm ] ! Offset
1
REF1+ REF2| — — ¢ N1
0 / Basis 1 Aiset . !
\ \ ‘ Loy
I 1 ! | ‘ \A H ||
OLHE | o e
t T T
R ' ! L —@
O BTy -
}
1 L
Start o |

t[ms] —>

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

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

Basis
Offset

ISDxx = MP_UP
ISDxx = MP_DN

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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am Eingang ISAxx vorgegebener analoger Drehzahlsollwert

Anteil der Erhdhung bzw. Absenkung vom Basiswert, beeinfluBt
durch die Eingénge mit den Funktionen MP_UP und MP_DN

Eingang zur Offseteinstellung fiir Sollwerterhdhung
Eingang zur Offseteinstellung fiir Sollwertabsenkung
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6.3 Motorregelung

6 Allgemeine Softwarefunktionen

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Funktion Wirkung
* Optimierung der Regelungs- ¢ Optimaler Rundlauf des
einstellungen Antriebs

* Anpassung der Regelung an
das Massentragheitsmo-
ment der Anlage

» Einstellung der Schaltfre-
guenz der Endstufe

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

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

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

Drehzahlkonstanz (Rundlauf)
Positionsgenauigkeit
Dynamik

konst. Drehmoment
StérgroRenausregelung

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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Er besitzt drei Regelkreise, die einander Uberlagert sind (siehe Abbil-
dung). Je nach voreingestellter Lésung sind die jeweils unterlagerten
Regelkreise aktiv, z. B. bei Drehzahlregelung nur der Drehzahl- und der
Drehmomentregler. Der Drehzahlsollwert wird dann direkt von der Soll-
wertvorgabe geliefert, der Lageregler ist entkoppelt und ohne Funktion.

Hrmeves
D blwvasry Texls eilsprechen der D dey Aldnakwmesgniien
im Caglal Bcops!
BCGFA
BOG BCTLG u =
! L -ﬁju :"|
" i) 7] JI % I o
[ Erehaahkegie ' 1
FCTF "
=1 b= |
l I la 1
k -lni | EE—

Bild 6.30 Regelungsstruktur

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

Mit dem DRIVEMANAGER laf3t sich im Rahmen der Erstinbetriebnahme
schnell und komfortabel die gewiinschte voreingestellte Losung anwah-
len und parametrieren. Dieses beinhaltet auch die Einstellung der Rege-
lungsart.

Die Struktur der Regelung und die einzustellenden Parameter werden bei
Wabhl der Einstellwerte ,Regelung®, Bild 6.31, sichtbar. Bei Wahl der Kar-
teikarte ,Endstufe kann die Schaltfrequenz der Endstufe festgelegt wer-
den, siehe Tabelle 6.29.
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|
Dishasbh undiagtieglel | Stomegis | Endude |
J g an ddin L s
Verstabarg Dickaabkoger SEGFA foom % | Trighetmmomente ||
w g = (e STeigknfl v AeAr w
mﬂumn$mmn!mm. shzahl und Lageregicrs
(| 1
5 1 x . : i :
Ll sl [ | J
riedig hach
= =
SOG: Vierstirkerg Dickeratbogler.  [TES K | O0TEG_ M iy
SCTLG: Niehsseled Dashaabogie: [3 75 i = e
PO Vettihung Lagemegien [ s L LT 1t
ECTF: Fites ngkshistosn 1 me
SCTF Fiee Diskoabliobst __n it
i o logebagiatiubine o | secren | |
Bild 6.31  Einstellung der Lage-/Drehzahlregelung
DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit | Parameter
Verstérkung Drehzahlregler, Ska- 0 811_SCGFA
lierungsfaktor SCGFA 0...999.95 100.00 t (_CTRL)
Massentragheitsmoment Motor 0100 0 ms 160_MOJNM
(Button ,, Tragheitsmomente®) (_MOT)
Massentragheitsmoment
Motor+Anlage 0...1000 0 ms 8&2}2(5
(Button ,, Tragheitsmomente*)
SCG: Verstdrkung Drehzahlregler | 0 ... 1000000000 0.035 | Nm min 810_CG
: g g . (_CTRL)
SCTLG: Nachstellzeit Drehzahl- 812_SCTLG
regler 1...2000 12.6 ms (_CTRL)
. . . 473_PCG
PCG: Verstarkung Lageregler 1...32000 4000 1/min (_CTRL)
o ’ 818_ECTF
ECTF: Filter Drehzahlistwert 0..100 0.6 ms (_CTRL)
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DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit | Parameter
SCTF: Filter Drehzahlsollwert 0...1000 0 ms 82?0_1'S£_T)F
\ij:rdsl:;irek[]unngg der Drehzahlregler- 0.00 .. 100.00 50.00 % 8086?(:‘?50
f;:;gtgﬂ‘ée";ngi;uﬁgdft“fe AKHZ (0)...16KHZ (3) | 8KHZ (1) | kHz 6?65,'\\"':)3

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

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Tabelle 6.29  Schaltfrequenz der Endstufe

6-63

Einstellung der Schaltfrequenz (Parameter PMFS):




L U s T 6 Allgemeine Softwarefunktionen

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 muf} dabei auf den Motor
reduziert werden

ni n2

JM -]red i J2

Jv = Massentréagheitsmoment des Motors (MOJNM)
Jreq = reduziertes Massentragheitsmoment der Anlage
i = Getriebelibersetzungsfaktor

Bild 6.32  Reduktion des Massentrdgheitsmomentes

¢ Anpassung an die Steifigkeit des Antriebsstranges:

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 anschlieRend die neu berechneten
Werte in die Reglereinstellung ibernommen werden. Eine Einstel-
lung <100% ergibt eine ,weiche" Reglereinstellung (z. B. fir einen
Zahnriemenantrieb), und eine Einstellung >100% bedeutet eine
zharte" Reglereinstellung fir eine harte Mechanik (spiel- und elastizi-
tatsfrei).
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Der Drehmoment-/Stromregler wird durch den Motordatensatz bzw. die
Identifikation optimal auf den jeweiligen Motor eingestellt. Fiir Anpassun-

gen und zur Uberpriifung mittels eines Testsignals steht die Karteikarte
Stromregler zur Verfiigung.

Hegshuny

E
Dishcobegies  Shmwegles | Endente |
erstikung IC0G] ] VA
Maschsisloet (CCTLG) _3E ms
Speunghiche Shom 230 o
Tosdwiynal d Stoom aufuchalien | Oetalls |
Bild 6.33  Funktionsmaske zur Einstellung des Stromreglers
DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit | Parameter
. 800_CCG
Verstéarung (CCG) 0...500 1 V/A (_CTRL)
. 801_CCTLG
Nachstellzeit (CCTLG) 0,1...100 3,6 ms (_CTRL)
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6.4 Motor und
Geber

L.

6.4.1 Motordaten

6 Allgemeine Softwarefunktionen

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

_ﬂ Wy_Msrlan
[ Moo wdGeber_|]
Die Einstellung erfolgt in 4 Stufen:

1. Motordaten

2. Geber
3. Motorschutz
4. Bremse
Funktion Wirkung
* Einstellung der Motordaten * Optimaler Betriebsverhalten
anhand von vorhandenenm des Motors

Datensatzen 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. LUST steht Ihnen eine Datenbank mit den Ein-
stellungen aller Motoren zur Verfiigung.

2. Motoridentifikation fur Asynchronmotoren mit CDB3000

Fur unbekannte Motoren ist die Motoridentifikation anhand von
Typenschilddaten mit dem DRIVEMANAGER maoglich.
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Bild 6.34  Motor und Geber

In beiden Fallen wird eine Voreinstellung fur die Regler ermittelt, die auf

folgenden Annahmen basiert:

Der Drehmomentregler wird optimal eingestellt, so daf3 i. d. R. keine
weiteren Anpassungen notwendig sind.

Die Einstellung des Drehzahlreglers basiert auf der Annahme, dald
das auf die Motorwelle reduzierte Maschinentragheitsmoment gleich
dem Motortragheitsmoment ist.

Der Lageregler wurde fir eine elastische Ankopplung der Mechanik
ausgelegt.

Optimierungen sind gemaf Kapitel 6.3 - "Motorregelung" durchzu-
fuhren.

Motordatenbank

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

Fir Motoren der Fa. Lust Antriebstechnik steht Ihnen Datenbanke mit den
Einstellungen aller Motoren (ohne Geberinformationen) zur Verfiigung.
Durch Verwendung des richtigen Motordatensatzes ist sichergestellt,

daR die elektrischen Daten des Motors richtig parametriert sind,

der Motorschutz des Motors (Karteikarte ,Motorschutz“) korrekt ein-
gestellt ist und

die Regelkreise des Antriebs voreingestellt werden.
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Motordatenbanke fiur Motoren der Fa. Lust Antriebstechnik sind nicht
Bestandteil des DRIVEMANAGERS bzw. dessen Installation. Die Motorda-
tenbénke sind separat auf der DRIVEMANAGER-Installations-CD-ROM
abgelegt und kdnnen von dort installiert werden. Ein Download der aktu-
ellsten Versionen ist auch Uber die Homepage http://www.lust-antriebs-
technik.de maoglich. Das Setup installiert die Motordatenbank in das vor-
gesehene DRIVEMANAGER-Verzeichnis.

Wird ein Motordatensatz auf einem Datentrager (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 fir Asynchronmotoren mit CDB3000:

Liegen die Motordaten fir den Motor nicht vor, so kann der Motor mit Hilfe
der ,Motoridentifikation“ ausgemessen werden und anschlie3end die Rel-
gereinstellung berechnet werden.

Voraussetzung fur eine erfolgreiche Motoridentifikation ist, da3 die Motor-
leistung kleiner oder gleich der Umrichterleistung ist, mindestens aber ein
viertel der Umrichterleistung entspricht.

Fur die Motoridentifikation sind die Nenndaten des Motors in der Maske,
Bild 6.35, vorzugeben.

x|

1. Hemiparnung T ypeerbepeichrurg Muolor
[ L]

E'-Eﬂm.:l.r
2 Nennifom
_I ) l“. “ 4 I-l o Ihll B
[ -t
1 Henndishashl
13 1 = da [c.006e%2 kgnt
4 Hermihemens " Nen
5 Hz
= B Nenniesiung
ES W

1™ B Henndrehmoment

[ e i
on | senurmation stenten | [ fbbecken | |

Bild 6.35  Motoridentifikation
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Einstellung der Motordaten:

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit Parameter
'll\'}llgtir;bezeichnung max. 25 Zeichen ) ) 839():“|\,/|Ig1I\7IAM
1. Nennspannung 0...1000 230 ' 15?:“'\:8%'\"\"
2. Nennstrom 0.1..64 2.95 A 158(:“'\28%'\"\"
3. Nenndrehzahl 0...100000 1500 1/min 151:“'\28%'\‘“"
4. Nennfrequenz 0.1...1600 50 Hz 1%&“?%'\'
5. Nennleistung 0.02 ... 1000000 0.57 kW 15[::“'\28%'\"\/'
?nu'\rlebr:ar:dsr;:crz(r)g:]eg; 0.001 ... 5000 41 Nm 852_MOMNM
vomotoren) (_mom)

Das Massentragheitsmoment des Motors ist fiir die Einstellung des Dreh-
zahlreglers relevant.

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

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Einheit Parameter
Tragheitsmoment des Motors 0..100 0 kgm? ! 6((]—““/1' S%NM

Ist das Massentragheitsmoment unbekannt, ist ,Nein“ zu wahlen. 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 abhangig von der Polpaarzahl und des damit verbundenen
Rotoraufbaus. Die im Positionerregler hinterlegten Massentragheitsmo-
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mente von Drehstromnormmotoren mit Kéfiglaufer (nach DIN VDE 0530,
1000 min'L, 6-polig, 50 Hz und eigenbeliftet) sind in Tabelle 6.45 darge-
stellt.
Leistung P [kW] Massentrégheitsmoment 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

11 0,0050

1,5 0,010

2,2 0,018

3,0 0,031

4,0 0,038

55 0,045

75 0,093

1 0,127

13 0,168

15 0,192

20 0,281

22 0,324

30 0,736

37 1,01

45 1,48

55 1,78

75 2,36

90 3,08
Tabelle 6.30  Grundwerte flir das Massentrdgheitsmoment bezogen auf

einen sechspoligen IEC-Normmotor
Identifikation durchfiihren Vor Betatigung des Buttons ,ldentifikation starten* mufl3 der ENPO des

Gerétes gesetzt sein.
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Hinweis: Wahrend der Selbsteinstellung mul der Motorstromkreis
@ geschlossen sein.

Schitze sind dementsprechend nur wahrend der Selbstein-
stellungsphase zu Uberbriicken.
Wird die Aussteuerung des Motorschitzes tiber den Positio-
nierregler durch die Funktion ENMO realisiert, so wird das
Motorschiitz automatisch wéahrend der Identifikation
geschlossen.

Der Positionierregler misst in den Schritten ,Frequenzganganalyse“ und
.Messung der Induktivitdts-Kennlinie“ den Motor aus und bestimmt die
Widerstéande und die Induktivitdten. In der anschlieRenden Arbeitspunkt-
berechnung wird der Flul3 so angepalit, dal? die Nenndrehzahl erreichbar
ist und das Nenndrehmoment (definiert Giber die Nennleistung) bei Nenn-
drehzahl erreichbar ist. Wird festgestellt, dal3 die Spannung zu klein ist,
wird der Flu3 so reduziert, dass auf jeden Fall die Drehzahl erreicht wird.
Das Nenndrehmoment wird automatisch reduziert. Zum Schlufl werden
die Regelkreise voreingestelit.

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®).

Ml v amueten ,£|
1 ppenbenacheung Mot
jl-h- [
Frarderenderniond Strurchd trlol
[nmrzz____ Ohe | onoar H
Hedvawvdrnzlmal
G534 Ohm X
100
Hossptinbub bt b Hernfidi
[Cozme__ W T Vi
OF | Sbbiechen |
Bild 6.36  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 42 Q (_MOT)
Skalierungfaktor Rotorwider-
stand 0 837_MORRF
(120% fiir Rotorwiderstand bei 20...300 100 t (_MOT)
warmen Motor empfohlen)

Hauptinduktivitét
(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)
6-72
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6.4.2 Geber

]

Projektierung mit einem Enco-
der

6 Allgemeine Softwarefunktionen

Funktion Wirkung
« Einstellung der Geber « Ermittlung der Rotorlage des
 Auswertung von bis zu zwei Motors
Gebern « Ermittlung der Bewegung der

angeschlossenen Mechanik

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

Hinweis: Dieses Kapitel beschreibt ausschlieRlich 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

DRIVE
position speed

i =

Bild 6.37  Projektierung mit einem Encoder

Zwei verschiedene Anbauvarianten sind maoglich:

* Anbau Encoder E1 am Motor

- Invertierung der Drehrichtung durch Ubersetzungsverhaltnis n1/

n2 = -1/1 mdglich
* Anbau Encoder E1 an der Mechanik bzw. Getriebe-Abtriebswelle

(gestrichelter Encoder E1 in Bild 6.37)

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

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

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

=>o0.k.
Projektierung mit zwei Enco- Zur Kompensation von Ungenauigkeiten der Mechanik (Lose, Spiel) oder
dern 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

omg*@

E2

Bild 6.38  Projektierung mit zwei Encodern

¢ Encoder 1 am Motor zur Drehzahlregelung und Kommuntierung.

¢ Encoder 2 an der Mechanik bzw. Getriebe-Abtriebswelle zur Lagere-
gelung.

Das Ubersetzungsverhaltnis n1/n2 muR parametriert werden.

Geber fiir CDB3000

Zuldssige Geber Folgende Geber werden vom CDB3000 ausgewertet:
Gebertyp AnschluB am CDB3000
TTL-Inkrementalgeber (TTL) X7
SSI-Absolutwertgeber (SSI) X7
HTL-Inkrementalgeber (HTL) X2 (Steuerklemme 1SD01-1SD03)
Zulassige Geber mit den zugehdrigen AnschluBspezifikationen sind in der
Betriebsanleitung zum CDE/CDB3000 spezifiziert!

Tabelle 6.31  Zuldssige Geber am CDB3000
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Q 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.

Auswahl der Geberkonfigura- Zu Beginn wird die Geberkonfiguration festgelegt.
tion
[ Mot undlisbe x|
Mot Gisbes | Motcochutz | Bremse |
il eee Direhip
TT_TT (3 = TTL Motce: und Lagegeber =]

Bild 6.39

LSER 0] = Beratsandstnesi fo 0. Ledgeksar]
HT HT 1] & HTL Moo weed L

HT_08 30 = HTLM olosgabasi, 55HL somgakar

SIS0 [l = 5 M obody wrd Lagegsbe

HT_TT [5) w HTL bsteageben 11 Lageneise

= A AL B

Geberkonfiguration beim CDB3000

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

DriveManager Wertebereich WE Einheit Parameter
Ayswahl der Drehgeberkom- USER ... HT_TT 1T i 430_ECTYP
binationen (_ENC)

Slcslely[pENcote 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

HTL SSI 3 HT_SI HTL-Motorgeber, SSI-Lagegeber

TTL 5 HT_TT HTL-Motorgeber, TTL-Lagegeber
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Gebereinstellungen Fiur jede Geberkombination wird eine spezielle Funktionsmaske ange-
zeigt.
WL o gpba 1
TN Bk mmml | gy E i Il i
St A (=] [0 7] = WL a1 1500, & (OO B 1504 %]
WO (60 [0 s T L Dsabggebas 10 15000 & B202 B 1500 =)
o, s il marsaialiy . BB (6T 7]« WL Dvangetes I 5000 & G200 B 1500 %)
r Swsrahl [
sl e ————————— A L aggatet; gt
Biwush i I
S50 frdp s wees
Vb o g e g r
e
Bild 6.40  Auswabhl spezieller Funktionsmasken zur Geberkonfiguration
Bei HTL-Gebern sind folgende Parameter einzustellen:
DriveManager Wertebereich WE Einheit Parameter
Strichzahl (HTL-Encoder) 32...8192 1024 - 482_ECLN2
(_ENC)
Ubersetzungverhéltnis n2/n1 (falls Encoder nicht auf Motorwelle montiert ist)
.. 4380_ECNO2
n1 (Z&hler) -32768 ... 32767 1 (_ENC)
481_ECDE2
n2 (Nenner) 1...65535 1 (_ENC)

Desweiteren missen die digitalen Eingange fur den Geberanschluf kon-
figuriert werden. Der Anschlu? der Spursignale A an ISD0O2 und B an
ISDO03 st verpflichtend. Ein Anschlul eines Nullimpulses an ISDO1 ist
optional maoglich.

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 016 12 ) 448_SSIMU
(SSI-Encoder) (_ENC)

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

Ubersetzungverhéltnis n2/n1 (falls Encoder nicht auf Motorwelle montiert ist)
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DriveManager Wertebereich WE Einheit Parameter
. 435_ECNO1

ni (Zahler) -32768 ... 32767 1 (_ENC)
436_ECDE1

n2 (Nenner) 1...65535 1 (ENC)

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 durfen nur nach
ausdricklicher Freigabe durch die Fa. Lust Antriebstechnik
eingesetzt werden!

Q Achtung: Es dirfen nur SSI-Absolutwertgeber It. Spezifikation in der

Geber fiir CDE3000/CDF3000

Zuldssige Geber Folgende Geber werden vom CDE3000/CDF3000 ausgewertet:
Gebertyp AnschluB am CDE3000 AnschluB am CDF3000
TTL-Inkrementalgeber (TTL) X7 X6
SSI-Absolutwertgeber (SSI) X7 X6
Resolver X6 X6
Zulassige Geber mit den zugehdrigen AnschluBspezifikationen sind in der Betriebsanleitung
zum CDE/CDB3000 und CDF3000 spezifiziert!

Tabelle 6.32  Zuldssige Geber am CDE3000/CDF3000

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 Verandern der Geberparametrierung
beeinflusst daher unmittelbar die Konfiguration des Leitge-

bers.
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tion

6 Allgemeine Softwarefunktionen

Zu Beginn wird die Geberkonfiguration festgelegt.

[ Motundisbe xl

Mot Gober | Mototschuez | Beemin |

Bi5_AS (1] = Aetebm- Mokl Fiesiber Lagegebe =]

A% BS (1] = Forsnbers Moimneber Fieanbos
S_% 2] = 35 Mhohorgmbe, 351l agegete
F%_51 (1] = Rasohwer-potongebea. S 5L aoapeter
TT_TT |d] = TTL -Mekorgehes. TTL L spsgeber
Pl Gl n B dichorpsbae, T 1L soeothd

Bild 6.41  Geberkonfiguration beim CDE3000/CDF3000

Je nach Auswahl der Drehgeberkombination, kénnen folgende Einstellun-

gen vorgenommen werden:

DriveManager Wertebereich WE Einheit Parameter
Auswahl der Drehgeberkom- 430_ECTYP
binationen USER...RS_TT | RS_RS - (_ENC)

RlcOdelEEco 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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Automatische Bestimmung des
Encoder-Offsets

Encoder-0fjet ermiteln
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Fur jede Geberkombination wird eine spezielle Funktionsmaske ange-

zeigt.

Ressivey - Mobos - wnl Lsgegeber (11, 1275

I

Proseminii Femtem

[ rcodis D [

Eriintier (e griiteiny I

(PSS - I [T —
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Bild 6.42  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- 0000h... FFFFh | 0000N (_ENC)
Offsets")
Spursignalkorrektur (GPOC)
(siehe auch "Spursignalkor- OFF ... RESET OFF 68(5—5\?80'\‘
rektur GPOC") -

Zur Kommutierung von permanentmagneterregten Synchronmotoren ist
vor dem Start der Regelung die Polradlage erforderlich. Die Ermittlung
erfolgt daher Uiber absolute Messsysteme, wie z. B. Resolver. Der Bezug,
zwischen der Nullposition des absoluten Messsystems und der Polrad-
lage muf dabei bekannt sein. Ein eventueller Versatz zwischen Polrad-

und Encoder-Nulllage wird als Encoder-Offset bezeichnet.

Fur Servomotoren der Fa. Lust Antriebstechnik ist sichergestellt, dal
Encoder-Offset stets konstant (in der Regel Oh) ist. Er ist in den entspre-
chenden Motor-Datensétzen eingestellt.
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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
betatigen.

Resolver weisen systematische Fehler auf, die sich in der gemessenen
Lage und in der daraus berechneten Drehzahl widerspiegeln. Dominante
Fehler der Drehgeber sind hierbei Verstérkungs- 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 anschlieRend
korrigieren.

BUS Ll Funktion der Spursignalkorrektur
DRIVEMANAGER
Die Spursignale werden mit festen Werten korrigiert.
0 OFF Diese Werte werden werkseitig individuell fiir jedes Gerét ermit-

telt. Streuungen, welche die einzelnen Geber aufweisen, kdnnen
nicht berticksichtigt werden.

Die Spursignale werden mit festen Werten korrigiert.
1 ON Diese Werte konnen 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
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.

2 ADAPT

Die Korrekturparameter werden auf Werkseinstellung zuriickge-
3 RESET setzt. RESET wird nicht als Zustand eingestellt, sondern 148t den
aktuellen Zustand unveréndert.

Tabelle 6.33  Parametereinstellungen 685-ECCON der Spursignalkorrektur
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Bei TTL oder SSI-Gebern sind folgende Parameter einzustellen:

DriveManager Wertebereich WE Einheit Parameter
Strichzahl (TTL-Encoder) 32...8192 1024 - 432_ECLN1
(_ENC)
Bitanzahl Multiturn 0.16 12 ) 448_SSIMU
(SSI-Encoder) (_ENC)
Bitanzahl Singleturn 447_SSIS|
(SSI-Encoder) 0..20 13 ) (_ENC)
Ubersetzungverhiltnis n2/n1 (falls Encoder nicht auf Motorwelle montiert ist)
. 435_ECNO1
n1 (Zahler) -32768 ... 32767 1 (_ENC)
436_ECDET1
n2 (Nenner) 1...65535 1 (_ENC)

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 diurfen nur nach
ausdriicklicher Freigabe durch die Fa. Lust Antriebstechnik
eingesetzt werden!

Q Achtung: Es dirfen nur SSI-Absolutwertgeber It. Spezifikation in der

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 6-81



LUST

6.4.3 Motorschutz
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Funktion Wirkung
e Abschaltung mit einer Fehlermel-
T dung E-OTM, wenn die Motortempe-
‘$\ PTC ratur den Grenzwert tiberschreitet.
. ¢ Die Positionierregler konnen bei Ein-
*  Uberwachung der Motortemperatur satz eines linearen Temperaturfiih-
durch Temperaturfiihler bzw. tempe- lers eine Warnmeldung bei
raturab-hangige Schalter. definierter Temperatur ausgeben.
e Abschaltung mit einer Fehlermel-
| 5 dung ab E-OLM, wenn der aufinte-
i I°xt grierte Stromzeitwert den Grenzwert
t liberschreitet.
o0, ¢ Die Positionierregler kdnnen eine
. [I)-xt—Ult:)er\l/:ta_lchung.tZt oo Mot Warnmeldung bei einem definierten
iese Funilion ersetzt einen Wofor- Wert des [>xt-Motorschutz-Integra-
schutzschalter.
tors ausgeben.
ﬂ WARFIHS R
L ]
| G
TTL Mt irgeiar
TT1- Lagngatar
Melos und Geber |
Motortemperatur-Uberwachung
Motor | Gober  Motcaschuss | Bromne |
Temperaburiiberwae bme
I'..':'F' |1 = Fewe [ e shuutermachusg ﬂ
M riabempes st I -
[P KT¥E4]

Bild 6.43  Uberwachung der Motortemperatur durch Temperaturfiihler bzw.
temperaturabhdngige Schalter.

DriveManager Wertebereich | WE |Einheit| Parameter
Temperaturiiberwachung 330_MOPTC
(Art der Motortemperaturiiberwachung) OFF ... KTY OFF (_MOT)
Maximaltemperatur o 334_MOTMX
(Nur fiir linearen PTC (KTY84-130)) 10...250 150 ¢ (_MaT)
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fiihleranschlusses X3
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Einstellungen fur Parameter MOPTC:

BUS DRIVEMANAGER Funktion
0 OFF Uberwachung abgeschaltet
1 KTY linear PTC (KTY84-130, Toleranzband gelb)
Schwellwert PTC mit KurzschluBerkennung (DIN
2 PTC 44081/44082)

- empfohlen fiir ,,Drillings-PTC* -

3 TSS Klixon (Temperaturschalter als Offner)

Schwellwert PTC ohne KurzschluBerkennung (DIN
4 PTC1 44081/44082)

- empfohlen fiir ,Einzel-PTC* -

Tabelle 6.34  Einstellungen fiir die Art der Motor-PTC-Auswertung MOPTC

X3 Spezifikation:
e MeBbereich max. 12V
— * MeBbereich 100 Q - 15kQ
e KurzschluBerkennung 18 Q bis 100 Q
e Zykluszeit 5 ms

Erlduterungen

« Folgende Temperaturfiihler 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 iberschreitet. Die Reak-
tion auf den Fehler ,Ubertemperatur Motor* ist parametrierbar.
(siehe Kapitel 6.9.1).

* Bei ,KTY84 -130“-Auswertung wird die aktuelle Motortemperatur im
Istwertment (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-12xt-Uberwachung

Die Ixt-Uberwachung schiitzt den Motor im gesamten Drehzahlbereich
vor Uberhitzung.

Dies ist vor allem wichtig bei eigenbellifteten Motoren. Bei langerem
Betrieb von IEC-Asynchron-Normmotoren mit kleiner Drehzahl reicht die
Kihlung durch den Lufter und das Gehause nicht aus. Daher ist fir
eigenbeliftete Asynchronmotoren eine Reduktion des maximal zulassi-
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 Stiitzpunkte 1aRt sich die Kennlinie den Betriebsbedingungen
anpassen.

x
2 odoe '| Geber  Mohornchuiz ]B|mq |
Trmpenraturubsrwae hamg:
iEFF T = B T g sbunderraciurg ﬂ
HMpamakempeise 150 I
[N KTVES)
P . s e B
Dulassiger Dauerstrom: ;-I i
Mohnererhm [IN] _1m x 'N“""‘i"" "
Motnarehisquerc ] [_S0___ Hz k=== 1
1 Seceizperkifal |00 % i
7 Sl i) I_1m - S % !
2 Fioquencbrpurd ] |90 He !
= [ Iy 1] =
Abschalpunkt:
= XM bs 120 .
Frviemesitonen | wenschwelon
Bild 6.44  Pxt-Uberwachung
DriveManager Bedeutung Wertebereich | WE |Einheit| Parameter
Zuldssiger Dauerstrom
Motornennstrom (1) fiir
Motornennstrom Motorschutz (bezogen auf den 0...1000 100 % 33?:#001}_))(:'\‘
Motornennstrom)
Motornennfrequenz (fy) 336_MOPFN
Motornennfrequenz 0.1...1000 50 Hz 3
a fiir Motorschutz (LMaT)
Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 6-84




LUST

6 Allgemeine Softwarefunktionen

DriveManager Bedeutung Wertebereich | WE |(Einheit| Parameter
1. Stromstiitzpunkt (I,) der
" 2_MOPCA
1. Stromstiitzpunkt Motorschutzkennlinie (bezogen 0...1000 100 % 38 (__M(?DC
auf den max. Kennlinienstrom)
2. Stromstiitzpunkt (I,) der
" 1_MOPCB
2. Stromstiitzpunkt Motorschutzkennlinie (bezogen 0...1000 100 % 33 (:M(?DC
auf den max. Kennlinienstrom)
. 2. Frequenz-Stiitzpunkt (fy) der 333_MOPFB
2.F tiitzpunkt a1 H -
requenzstuizpun Motorschutzkennlinie 0 000 50 g (_MOT)
Abschaltpunkt (Strom-Zeit-Flache, Integrator-Maximalwert)
Uberlastfaktor (bezogen auf den 0 352_MOPCM
IN Motornennstrom) 0...1000 150 4 (_MOT)
" Uberlastzeit 353_MOPCT
fiirxs Maximalzeit fiir Maximalstrom 0...600 120 s (_MOT)
Motorschutzkennlinie in der
Werkseinstellung T
1 [%] ®
Iy = 335-MOPCN
fy = 336-MOPFN
f[Hz] —>
fN

Bild 6.45  Einstellung der Motorschutzkennlinie in der Werkseinstellung
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Einstellung der Motorschutz-
kennlinie A

WE
/“

f, fy f[Hz] —>

Iy = 335-MOPCN
fy = 336-MOPFN
I = 331-MOPCB
f, = 333-MOPFB
I = 332-MOPCA
WE = Werkseinstellung

Bild 6.46  Kennlinienanpassung durch Stttzstellen unterhalb der Nennfre-
quenz fy fir z. B. IEC-Asynchron-Normmotoren.

Erléuterungen zur Einstellung der Motorschutzkennlinie

Grenzwerten entsprechen:

e Zum Schutz des Motors sollte als Faustregel die Motorschutzkennli-
nie bzw. der Betrieb des IEC-Asynchron-Normmotors folgenden

Frequenz (Hz)

Motornennstrom (%)

0 30 (Iy)
25 (fy) 80 (I)
50 (fy) 100 (y)

Abschaltpunkt nach VDE0530 bei 150 % x I fir 120 s

Kennlinie.

ten.
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Fiur Servomotoren empfiehlt sich die Einstellung einer konstanten

Die Angaben des Motorherstellers sind zu beachten.

« Der Abschaltpunkt definiert die zuldssige Strom-Zeit-Flache bis zur
Abschaltung Fur IEC-Asynchron-Normmotoren ist der Abschaltpunkt
nach VDEO0530 bei 150 % des Motornennstroms fir 120 s festgelegt.
Fir Servomotoren sind die Angaben des Motorherstellers zu beach-
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Erlauterungen 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 tiberlastet. Der 12xt-Integrator wird aktiv. Die
Integration erfolgt stets mit dem Quadrat des Motorstromes nach der
Gleichung:

t

Pt = [(or—Toreng)dt fiir 0 < Pt < 2y
0

Der 12xt-Integrator startet bei 110% des Stromgrenzwertes der
Motorschutzkennlinie.

_ v I(f)
lgrenz = 1,1 x Motornennstrom(MOCNM) x 100% X 100%

I(f) resultiert aus der Motorschutzkennlinie mit Iy, I, I, f, und Fy:

Bedingung ‘;?Isdc:'z;t Berechnung I(f)
Ib_la
fist <o L |0 = 2=
Iy =1y
be’fist’<fN 2 I(f) = P— x (f—fy) + 1y
N—'b
fN<|fist| 3 I(f) = Iy

Der Grenzwert des Integrators ist definiert durch einen zulassigen
Uberstrom

(Uberlastfaktor(MOPCM)
100%
Dieser Wert gilt jedoch nur fir den Nennpunkt. Falls die Motorschutz-

kennlinie parametriert wurde, gilt fir andere Frequenzen der zul&s-
sige Uberstrom fur die Uberlastzeit MOPCT:

2
X Motornennstrom(MOCNM)) x Uberlastzeit (MOPCT)

lmax(f):

2 2
Motornennstrom(MOCNM) Uberlastfaktor(MOPCM)2+Iﬁxlm —100%
100% 100%
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Die Positionierregler schalten den Motor mit Fehlermeldung E-OLM
ab, wenn der aufintegrierte Stromzeitwert den motorabhangig 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).

Motorschutzmdglichkeiten

A B C D C+D
i Motorschutzschal- | Thermistorschutz- | Motor-PTC Uber- | Softwarefunktion | Motor-PTC Uber-
Uberlastart 1) . wachung und
ter (z. B. PKZM) relais wachung Motorschutz Motorschutz
Uberlast im Dauer- o o ® ®
betrieb 2
Schweranlauf ¥ o © o
Blockierung 2 L o ® ® L
Blockierung 2 o © © o o
Umgebungstempe- O ® ® O ()
ratur >50°C 2
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)
4) Wirksam bei warmem Motor, zu lange Reaktion bei kaltem Motor
5) Kein Vollschutz, da nur der zuldssige Strom zugrunde gelegt wird

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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6.4.4 Motorhalte-

bremse
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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
wertabhéngig angesteuert unterschritten wird.
werden

* Optional kann zeitgesteuert
das Luften bzw. das Einfal-
len der Haltebremse bertiick-
sichtigt werden.

Die Motorhaltebremse besitzt die zwei Modi BRK1 (nur fur U/f-Kennlinien-
steuerung) und BRK2.

Die Parametereinstellungen fur die Motorhaltebremse werden Uber die
Buttons ,Ausgange” vorgenommen.

e VOARBTIA R
1t " w L
| Gulbar

*—M TTL Miotargabar
TT1- Laggahjatar
_tusgarge_ | [ oo und Geber,

Motoe | Gsbes | Moieschurr  Brecve |

Fianbiisn "ot b sinae™
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fusgange B3
2 Dial | Ansiog FOSAD | Digkal Umoie0 | vatued |
0500 [EF1 [14) = Habebrmmstubson | x| Operen |

S [5_Ru'y (25 = Gordl et | [t

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 + — — — L — J«ffx } |seHys
AN t—>
0
| NG A
secew f————4——A4 1L N ———# issHYs

—_) . —— —
—_— — —|— —|— —
—_— . —
_t —<—

BRK1® | ‘ i
0
| | |
/BRK1(1)| I I l |

t[ms] —>

BRK1 digitaler Ausgang
Bild 6.47  Drehzahlbereiche der Haltebremse in Einstellung BRK1
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Uplmnen Susgany < Molothalebmmen [EHET) B

[— — 1
ﬁk_:l ahteschen | |

Parameter flr Motorhaltebremse BRK1

DriveManager Funktion Wertebereich | WE | Einheit | Parameter
o T o e | 0 | e |o e
o T a0 | 0 | ma S
e e R P

Tabelle 6.36  Parameter fiir Motorhaltebremse BRK1

Erlduterungen

« Die Drehzahlgrenze fur das Einfallen/Luften der Haltebremse kann
fur Rechts- bzw. Linkslauf unabhéangig voneinander eingestellt wer-
den. Die Schalthysterese ist zu beachten.

» Die Schaltpunkte fur die Motorhaltebremse BRK1 sind an den Soll-
wert gekoppelt.
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Motorhaltebremse BRK2 fiir den geregelten Betrieb

Mit Auswahl der Bremsfunktionalitdt BRK2 tber einen digitalen Ausgang,
wird die Funktionalitat aktiviert. Mittels getrennter Zeitglieder kann die
Zeit fur Luften oder Einfallen der Motorhaltebremse berlicksichtigt wer-
den. Voraussetzung fur das Luften ist, daf3 ein Drehmomentaufbau mog-
lich ist.

Dplmnen Auwsgang - Molothallebiamss [BEHEZ]

Hyiteimie |_ILJ— 1mary

retros olinen - Solwervongate I_'|'.|." ma
Hretme phisilen - Fegehug ss I_1'J.' e

[T | _abbechen | |

Parameter fiir Motorhaltebremse BRK2

DRIVEMANAGEF Funktion Wertebereich | WE | Einheit | Parameter
Hysterese - OHNE FUNKTION - . ¢ |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+ 8%°3% | 1001 mS 1 ceppony
len der Bremse)

Tabelle 6.37  Parameter fiir Motorhaltebremse BRK2

Erlduterungen

« Die Umparametrierung eines digitalen Ausgangs von oder auf Ein-
stellung BRK2 funktioniert nicht online. Zur Parametrierung muf3 die
Endstufe inaktiv sein.

¢ In Verbindung der Bremsenansteuerung BRK2 mit der Motorschutz-
steuerung ENMO wird das Zeitglied 247-TENMO ,.Zeit zwischen
Motorschiitz und aktiver Regelung” vor, bzw. im Anschlul? an die
Bremsenansteuerung ausgefuhrt.
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Zeitdiagramm der Motorhaltebremse BRK2

n

[min'l]T ;

f
\
|
1
\
|
START * |
0 |
| !
POWER * '
0 | | |
‘ |
BRK2 ! T ‘ |
0 ' ‘
‘ TCTRL_! ‘
} 1 REE = e
—>| l<MPT

POWER Endstufe des Umrichters
BRK2 digitaler Ausgang

MPT

FluRaufbauphase Motor (wird automatisch tber Regelung erzeugt)
Nach erfolgtem FluRBaufbau kann ein Drehmoment eingepréagt
werden.

Bild 6.48  Funktion der Motorhaltebremse BRK2

Erlauterungen

Sollwert # 0 mint

In der Startphase wird die Motorhaltebremse abhangig vom Sollwert

geschaltet. Ist die aktuelle Sollwertvorgabe # 0 min™ , so wird die
Aufmagnetisierungsphase zum FluBaufbau im Motor fir die Zeit
MPT ausgefiihrt. AnschlieRend 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 geliiftet sein und es wird auf den vorge-
gebenen Sollwert beschleunigt. Nach Ablauf der Zeit 316-TREF wird
die Funktionalitat der Motorhaltebremse BRK2, die Meldung ,Soll-
wert erreicht” und die Stillstandserkennung vom Istwert des Rotors
bestimmt.

Sollwert = 0 mint

Befindet sich bei Sollwert = 0 min! der Istwert im Parametrieren
LSollwert erreicht Fenster* des Parameters 230-REF_R, so wird Still-
stand des Motors erkannt. Gleichzeitig mit der Sollwertvorgabe = 0

min"L, 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. AbschlieRend wird die Endstufe gesperrt.

¢ Im Fehlerfall werden alle Ausgéange auf LOW gesetzt und die Motor-
haltebremse schlief3t.
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Motorhaltebremse BRK2 fuir Drehzahlsteuerung "OpenLoop”

Mit Auswahl der Bremsfunktionalitdt BRK2 uber einen digitalen Ausgang,
wird die Funktionalitét aktiviert.

Mittels getrennter Zeitglieder kann die Zeit fir Liften oder Einfallen der
Motorhaltebremse beriicksichtigt werden. Die Schaltpunkte der Bremsen-
ansteuerung werden abhangig vom Sollwert gesteuert. Der Momentauf-
bau ist durch den Betrieb mit Schlupfdrehzahl des Motors bei geschlos-
sener Motorhaltebremse mdoglich.

x
s kv abihge s
Rachidisd
Lindslad
Einsehahpunin:
Hysterese
Verzogenumngereiten
Biermae tinen: - §olwertvorgabe 100 me
Bipman schiielen : Plegelung auz

|_’!‘:l 1
| o0 1 ey

E_| —  lman

gk | [Ebbechen | |

Bild 6.49  Funktionsmaske Motorhaltebremse BRK2 fiir die Drehzahlsteue-
rung "OpenLoop”
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Parameter fiir Motorhaltebremse BRK2

DRIVEMANAGEY Funktion Wertebereich | WE | Einheit | Parameter
Rechtslauf Drehzahligrenze fiir Motor-
bremse (Rechtslauf) ermég- 1 | 636_SSCW
licht Drehmomentaufbau mit 0...32764 | 90 | min (LVF)
SchluBdrehzahl
Linkslauf Drehzahlgrenze fiir Motor-
bremse (Linkslauf) ermdg- ) ] 1 | 637_SSCCW
licht Drehmomentaufbau mit | 52/ 04 0 | =90 | min (_VF)
SchluBdrehzahl
Hysterese Drehzahl-Hysterese 132764 1 min-T 315-SSHYS
(oum
Bremse 6ff- | Verzogerung der Sollwert- 316-TREF
nen- Sollwert- |vorgabe bei Motorbremse 0..65535 | 100 | ms [(_OUT)
vorgabe (Anzugszeit der Bremse)
Bremse schlie- | Verzogerung der Deaktivie- 317-TCTRL
Ben - Rege-  |rung der Regelung bei (oum
lung aus Motorbremse (Abfallen der 0..65535 | 100 | ms
Bremse)

Tabelle 6.38  Parameter fiir Motorhaltebremse BRK2 bei Drehzahlsteue-

rung "OpenLoop”

Erlduterungen

Die Drehzahlgrenze bei Drehzahlsteuerung "OpenLoop" fur das Ein-
fallen/Luften der Haltebremse kann fur 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 fiir die Drehzahl-Hysterese fiir 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 muf3 die
Endstufe inaktiv sein.

In Verbindung der Bremsenansteuerung BRK2 mit der Motorschutz-
steuerung ENMO wird das Zeitglied 247-TENMO ,Zeit zwischen
Motorschiitz und aktiver Regelung” vor, bzw. im Anschluf3 an die
Bremsenansteuerung ausgefihrt.
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Zeitdiagramm der Motorhaltebremse BRK2 bei Drehzahlsteue-
rung "OpenLoop”

POWER Endstufe des Positionierreglers
BRK2 digitaler Ausgang

Bild 6.50  Funktion der Motorhaltebremse BRK2 bei Drehzahlisteuerung

SSCW+SSHYS

!

n [1/min]

SSCW A

I
|
- 4
| [ !
T T T v/
SSCCW -4 —————4—+—F\ —————1 r—— SSHYS
+SSCCW-SSHYS 4 — =+ ——+——+ 4 —+ —|— ——+—f
[ | T 1 | Tt
| | [ I 1|1
1 | | 1] | |1
STRy — I R T
[ | | L1 1 NI
STL [ | | [ | NI
1 I [ 1
o I [ I 1|1
power | I | | [ | [
0 [ | 1 | I
d ! I ! I
BRK2 |1 | | | |
TREF! I T rreg! I
el R e EES ERy

"OpenLoop”

Erlduterungen

Drehzahl-Sollwert > Drehzahlgrenze (SSCW bzw. SSCCW)

Bei Drehzahl-Sollwertvorgabe oberhalb des Wertes ,Drehzahl-
grenze + Drehzahl-Hysterese" wird auf diesen beschleunigt und die
Bremse geluiftet. 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 geliiftet haben und der
Sollwert wird auf den aktuell vorgegebenen Sollwert oberhalb des
Wertes ,Drehzahlgrenze + Drehzahl-Hysterese" beschleunigt.

Die einstellbare Drehzahlgrenze wird auf die Schlupfdrehzahl des
Motors festgelegt und sorgt dafiir, dal3 der Motor ein Drehmoment
gegen die Bremse aufbaut.

Somit steht nach Liften der Bremse sofort ein Drehmoment fiir die
Last zur Verfliigung.

DE
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Drehzahl-Sollwert < Drehzahlgrenze (SSCW bzw. SSCCW)

« Bei Sollwertvorgabe unterhalb der einstellbaren Drehzahlgrenze wird
der Antrieb abgebremst. Bei Erreichen der Drehzahlgrenze wird die
Bremse geschlossen. Der Sollwert wird an der Drehzahlgrenze bis
zum Ablauf der Zeit TCTRL festgehalten. Die Zeit TCTRL ist auf die
Abfallzeit der Bremse zu parametrieren.

« Nach Ablauf der Zeit TCTRL sollte die Bremse sicher eingefallen
sein. Sollwerte unterhalb der Drehzahlgrenze, die auf Schlupfdreh-
zahl parametriert wird, filhren zu geringen Drehmomenten.

« Somit sichert die Bremse die Last, wenn kein ausreichendes Dreh-

moment bei Betrieb des Motors unterhalb der Schlupfdrehzahl zur
Verfligung steht.
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6.5.1 CANgpen
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Funktion Wirkung
» Konfiguration als Feldbusteil- « Auswahl von wichtigen Ein-
nehmer. stellungen fiir die Applika-
tion.
LS
Bazspadeame I

Die Positionierregler kdnnen in ein Feldbus-Netzwerk eingebunden wer-
den. Die verfiigbaren Busssysteme sind in Tabelle 6.39 aufgefihrt.

mialich fiir Erforderliche
Feldbus . _g N Anschluss Dokumentation zur
Positionierregler i
Inbetriebnahme

CDE3000 L

CANopen |  CDB3000 gerate'";g:: g(ssta”dard) Benutzerhandbuch CM-DPV1
CDF3000

) CDE3000 externes Kommunika-
Profibus CDB3000 tionsmodul CM-DPV1 CANopen-Benutzerhandbuch

Download der erforderlichen Dokumentation unter http://www.lust-antriebstechnik.de

Tabelle 6.39  Mdgliche Feldbussysteme

Uber den DRIVEMANAGER bzw. das KEYPAD werden die Feldbusadresse
und die Baudrate eingestellt. Desweiteren ist die Auswahl einer Betriebs-
art moglich. Weitere Einstellungen der Feldbuskonfiguration erfolgen
asuschlieBlich Uber das Feldbus-System.

Cobopen | Prafat |

Adkason CAMspar |
facknee: [ 05000 121 = 500 140 sud =]
Dot at
[1 = Eanliove TbPin  [Possbummrarsy it F b sl abele) =]
Eiepmiteusiug Sendedaien

peom | neog | neong | neoa |

[ GF | tenchen | |
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LUST

] Zum Anschluss sowie zur Inbetriebnahme und Diagnose eines Antriebs-
l» reglers im CANopen-Netzwerk ist das CANopen-Benutzerhandbuch
erforderlich.
CANopen-Konfigurationpara-
meter DRIVEMANAGER Funktion Wertebereich | WE | Parameter
Adresse Software-Feldbusadresse einstel- 580_COADR
CANgpen len. Die Software-Adresse wird auf (_CAN)
P L ; ) 0..127 1
die mit dem Codierschalter einge-
stellten Hardware-Adresse addiert.
Baudrate Zuléssige Dateniibertragungsfre- 581_COBDR
quenzen. B_1M ... B10 | B500 |(_CAN)
(siehe Tabelle 6.40)
Betriebsart Festlegung fiir DSP402 oder EAsy- 638_H6060
DRIVE-Betriebsarten mit der (_CAN)
Definition des Steuer- und Status-
kanals (siehe Tabelle 6.40). 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 6.40  Einstellung der CANopen-Baudrate und -Betriebsart
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TxPDO-Ereignissteuerung
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Eeeigraasiruenung Serdndaten
neoor.| weor.| meom.|  mesw |

Die 4 Sende-PDO’s werden im asynchronen Ubertragungsmodus
(Werkseinstellung, siehe CANopen-Benutzerhandbuch) in Abhangigkeit
eines oder mehrerer Ereignisse gesendet. Die Ereignisse fir jede ein-
zelne PDO sind in individuellen Funktionsmaske, siehe Beispiel in Bild
6.51, anwéahlbar. Dasselbe Ereignis (z. B. Eingang 1S02) kann mehrmals,
also bei jeder TX-Eventsteuerung verwendet werden.

Ermmgressboaorunyg TXPDT 5]

THPOS vorsondei boi Andeiung von §
[ 1500 15 I 1502 I 15a
I~ 1Emn ™ IEm FeEme CiEeE  FEM ™ aEns
[ oo o
¥ |PLL Meshosr 5 = 1
¥ PLE rshes 30 1
F AN bt [Bptn 0 - 1)
™ CAN-Slabuivect [Boe 23

Bild 6.51  Funktionsmaske Ereignissteuerung fiir TXPDO1 beim CDB3000

Die Ereignisse werden bitweise in den Parametern TXEVn (n=1...4)
gespeichert.

DRIVEMANAGER Funktion Wertebereich | WE | Parameter
Button TXPDO1  |Ereignisse zum Senden der 1.
Sende-PDO (TxPDO1) 148-TXEV1
Bitweise kodiert gemaB Tabelle Oh ... FFFFh | 70000 (_CAN)
6.41
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Button TXPDO2 |Ereignisse zum Senden der 2.
At odert gomi Tasle | O+ PP | 70000 | (g 7
6.41
Button TXPDO3  |Ereignisse zum Senden der 3.
Eﬂiﬁiﬂﬁggﬁ)ﬁ Tabelle | " - FFFFN | 70000 EZ:SAII;(EVS
6.41
Button TXPDO4  |Ereignisse zum Senden der 4.
6.41
Bit Default TxPDON (n = 1 ... 4) senden bei Anderung von ...
0 0 Eingang IS00
1 0 Eingang ISO1
2 0 Eingang 1S02
3 0 Eingang IS03
4 0 Eingang IEOO
5 0 Eingang IEO1
6 0 Eingang IE02
7 0 Eingang IE03
8 0 Eingang IEQ4
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 6.41  Bitweise Codierung der Parameter TXEVn
Erlduterungen
« Eine Diagnose des CANopen-Steuer- und Statuswortes sowie des
Netzwerkzustandes erfolgt im Funktionsmeni ,Istwerte”, Karteikarte
»,CANopen“, siehe Kapitel 6.8.4.
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6.5.2 PROFIBUS

24

i)

Profibus-Konfigurationspara-
meter

Uber den DRIVEMANAGER bzw. das KEYPAD wird die Feldbusadresse und

6 Allgemeine Softwarefunktionen

die Konfiguration des Prozessdatenkanals (Betriebsart) eingestellt.

ChNopen  Frofbas |

Adveste Probbu 1 ]

Panpreazisirrkuanal - 1 onliyaston

|E~- Eaadlomse TablePor [Posdicnesnesg e Fabessistabels]

a

[

X

Zum Anschluss des Kommunikationsmoduls CM-DPV1 sowie zur Inbe-
triebnahme und Diagnose eines Antriebsreglers im Profibus-Netzwerk ist

das Benutzerhandbuch CM-DPV1 erforderlich.

DRIVEMANAGER Funktion Wertebereich | WE | Parameter

Adresse Software-Feldbusadresse einstellen.

Profibus Die Soﬂware-Adrgsse w_lrd nur aus- 582 PPADR
gewertet, wenn die Codierschalter 0..127 0 (OPT)
$1 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
6.42). Der Prozessdatenkanal wird (_OPT)

durch die Wahl einer voreingestell-
ten Losung voreingestellt.

Prozessdatenkanal-Konfiguration 589-OPCFG

Einstellung

Betriebsart

0-3 |-

4 EASYDRIVE Basic

5 EASYDRIVE ProgPos (PLC-Steuerung)

Tabelle 6.42

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Einstellung des Profibus-Prozessdatenkanals

6-103




L U s T 6 Allgemeine Softwarefunktionen

Prozessdatenkanal-Konfiguration 589-0PCFG

Einstellung Betriebsart

6 EASYDRIVE TablePos (Fahrsatztabelle)
7 EASYDRIVE DirectPos
8 -

Tabelle 6.42  Einstellung des Profibus-Prozessdatenkanals

Erlduterungen

« Eine Diagnose des Profibus-Steuer- und Statuswortes erfolgt bei
aufgestecktem und aktivem Profibus-Modul CM-DPV1 im Funktions-
meni ,Istwerte®, Karteikarte ,,Option®, siehe Kapitel 6.8.3.
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werk
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Funktion Wirkung
¢ Elektronisches Nocken- « Ersatz von mechanischen
schaltwerk mit bis zu 16 Nok- Nockenschaltwerken
ken « Kurze Riistzeit bei Ande-
« Verwendbar bei Positionie- rung der Nocken
rung oder Drehzahlregelung «  Auswahl von wichtigen Ein-

stellungen fiir die Applikation

Das im Positionierregler implementierte Nockenschaltwerk 143t sich am
einfachsten als Walze mit radial aufgelegten Erhéhungen (Nocken) ent-
lang der Walzenachse beschreiben. Auf der Walze kénnen 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 auslost. Z. B. kann dieser Zustand durch Setzen eines Merkers
CMx an eine Ubergeordnete Steuerung gemeldet werden. Der Merkersta-
tus CMx kann tber Ausgéange oder Uiber den Feldbus versendet werden.
Desweiteren ist der Nockenstatus durch Beschreiben eines PLC-Merkers
Mxxx in der Ablaufsteuerung nutzbar.

MeREn 16 . _
—s—
hocken2
Hocken 1. S
- -h___‘:"‘-
:r Wil penkdapir
9
!r ¥ —— Altualle Posbon des
L M kenac haliwe ioes

Bild 6.52  Funktionsweise des elektronischen Nockenschaltwerkes

Das Nockenschaltwerk wird gestartet und bearbeitet, wenn eine Nocken-
anzahl ungleich Null vorgegeben wird.

£

Nockerichabwerk
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2 . Mocken 51mm[ﬁ.—-ﬂ_ Erndpusition [Giad] Abtion | = |
1] o 0 FFFFCC00H
1 o 0 FRTFEC00H

2| |Doppelclick suf Spalte “Alktion' um Aktion zu definieren

k] 4] o FHHFIOH
3| ] 0 FRFFOOOH
EI o o FRRFO000H
5| ol Dl DO |

|-
o 7 1] o FFFFEI‘I'II;I

Zybluy Hockenachalved: 1] Grad
Arzahd g Hucken o

e —
:zﬂﬂﬂm o Veaimesdung von [ Girad

e
Freieerapoaton
JENCE 101 = besoger sl der: Liagegaba: =
) Durch Driicken 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 konnel] 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 0 744'X—£5NDP
Inkremente (65536/Motorumdrehung) bei Drehzahl- (LCAM)
regelung, benutzerdefiniert bei Positionierung
Schaltpunkte setzen, PLC-Merker setzen. Durch

) Doppelklick auf die Spalte 6ffnet sich das Aktions- FFFFOO00 | 745.x_CACTN

Aktion fenster. Der Parameter ist bitcodiert geméaB Tabelle 00000000H ... FFFFFFFFH OH (_CAM)

6.43.
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DRIVEMANAGER

Bedeutung

Wertebereich

WE

Parameter

Zyklus Nocken-
schaltwerk

Nach Ablauf des definierten Zyklus (Umlauflange
des Nockenschaltwerkes), beginnt der Zyklus
erneut.

Zulassig nur bei Referenzposition CCENC = ENCD,
EGEAR. Bei CCENC = ACTP ist der Zyklus abhangig
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_0CCYC
(IN)

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
(IN)

Hysterese zur Ver-
meidung von Jitter-
effekten

Sinnvollerweise ist die Nockenlénge groBer der
Hysterese zu wahlen.

Einheit:

Inkremente (65536/Motorumdrehung) bei Drehzahl-
regelung, benutzerdefiniert bei Positionierung.

0... 2147483647

747_CCHYS
(IN)

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.
,ACTP [2] = bezogen auf die Istposition“: =

Der Zyklus des Nockenschaltwerks wird durch die
Istposition des Lagereglers bestimmt.

ENCD ... ACTP

ACTP

740_CCENC
(_CAM)

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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Aktion des Nockens definieren | Nach Doppelklick in der Spalte Aktion 6ffnet sich folgendes Fenster:

x
'
3_ Mecken: 0 *
| OOFF (2] = In busicle Rickhungen =]
Mkt . B valipiindl s adzan:

I~ £M1 I~ a2 ™ M3 I~ mMa
I~ CME ™ M6 (L (e
™ EM5 Moo Foen T oong
o3 Fowie oS T oowd

SHchalpunkds sl Alsegangs selzen:

PLC-Merker setzen: M

1%er Medkes R |
hex Miikors == .=
Ok | abbeschen | e |
DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich | WE Parameter

Aktivierung des Nocken nur bei definierter Fahrtrichung.
Folgende Einstellungen sind méglich:

"NEG [0] = Nur in positiver Richtung" := Der Nocken
Drehrichtungsabhéngiges 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)
mdglich:

Bit Default Aktion des Nockens

0 Deaktiv Schaltpunkt CM1 setzen/léschen

1 Deaktiv Schaltpunkt CM2 setzen/léschen

2 Deaktiv Schaltpunkt CM3 setzen/léschen

3 Deaktiv Schaltpunkt CM4 setzen/léschen

4 Deaktiv Schaltpunkt CM5 setzen/léschen

5 Deaktiv Schaltpunkt CM6 setzen/léschen

6 Deaktiv Schaltpunkt CM7 setzen/léschen

7 Deaktiv Schaltpunkt CM8 setzen/léschen
Tabelle 6.43  Aktionsregister der einzelnen Nocken 745.x_CACTN
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Bit Default Aktion des Nockens

8 Deaktiv Schaltpunkt CM9 setzen/léschen

9 Deaktiv Schaltpunkt CM10 setzen/léschen

10 Deaktiv Schaltpunkt CM11 setzen/loschen

11 Deaktiv Schaltpunkt CM12 setzen/léschen

12 Deaktiv Schaltpunkt CM13 setzen/léschen

13 Deaktiv Schaltpunkt CM14 setzen/loschen

14 Deaktiv Schaltpunkt CM15 setzen/léschen

15 Deaktiv Schaltpunkt CM16 setzen/léschen
16...23 255 Nummer des PLC-Merkers (00h - FFh)
24 .31 255 Nummer des PLC-Merkers (00h - FFh)

Tabelle 6.43  Aktionsregister der einzelnen Nocken 745.x_CACTN

oder PLC-Merker) nur in einem Nocken bzw. Aktionsregister verwendet

@ Zur Verhinderung von undefinierten Zustanden darf ein Merker (CMx
werden.

Die Schaltpunkte kénnen auf Ausgange gesetzt werden. Hierzu ist der
ausgewahlte Ausgang dem Nockenschaltwerk (z.B.: OS02 := CM4 (46))
zuzuweisen. Die Zuweisung des Ausgang wird in der Maske Ausgéange
(Button ,Ausgange”) vorgenommen.

Erlduterungen

e 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 Nockenlange
der max. Geschwindigkeit des Antriebes anzupassen (Detektion im
1ms-Takt).

Eintrittsposition in den Nocken

Hysterese Jitter Nocken
\I /
] ' -
|

|
| Startposition Endposition
|
!

Verlangerter Nockenzustand beim Wiederaustritt an der Eintrittsposition

Startposition Endposition
Bild 6.53  Hysterese beim Nockenschaltwerk

¢ Synchronisation des Nockenschaltwerkes

- Synchronisation des Nockenschaltwerkes auf die aktuelle Posi-
tion Gber 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 tber 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 Uber das Ablaufprogramm der PLC oder
den Feldbus gestoppt. Wird die Anzahl der Nocken (Parameter "742-
CCNUM-AnNnzahl 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 Ausgangen

OVO00 und OVO01 wird ein Eventhandling zum CAN hergestellt (siehe
Kapitel 6.5.1, "TxPDO-Ereignissteuerung").
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Funktion Wirkung
« Festlegung der permanenten ¢ Auswahl von wichtigen Ist-
Anzeigen werten zur dauerhaften
« Zusammenstellung des Ansicht
benutzerdefinierbaren Para- ¢ Auswahl von wichtigen Ein-
meter-Sachgebietes _11UA stellungen fir die Applikation

» Definition von zusétzlichen
Istwerten im VAL-Menu

Benutzerdefiniertes Parameter-Sachgebiet _11UA

» Das benutzerdefinierbare Sachgebiet _11UA ist nur im PARA-Menu
in der Bedieneinheit KEyPAD KP200-XL sichtbar.

« 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 Parameter-Sachgebiet
angezeigt werden.

» Alle in diesem Sachgebiet angezeigten Parameter sind in Bedie-
nebene 1 editierbar.

FFA00 mwrvad o =

s ppition PN | s dpplsicn L) | 4 |

Folgeredz Porameies veeeden im Berutzerdelinimbarer,
Gochgebact [ TTLIA] argosryg

|

B O U e e e D

Bild 6.54  Konfiguration des benutzerdefinierbaren Parameter-Sachgebiets
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DRIVEMANAGER Wertebereich WE Parameter

User-Applikation (PARA)
fiir benutzerdefinierba- 0. 999 0 13.x_UAPSP.x
res Parametersachge- (_KPAD)

biet

Benutzerdefinierbare Istwertanzeige

¢ Die benutzerdefinierbaren Istwerte sind nur im VAL-Men( der Bedie-
neinheit KEYPAD KP200-XL sichtbar.

« Dem Parameter 12-UAVAL hinterliegt ein Datenfeld, in das max. 14
Parameternummern zur Ansicht im VAL-Men( eingetragen werden
kénnen.

« Es konnen auch editierbare Parameter angezeigt werden.
« Alle hier eingetragenen Parameter sind in Bedienebene 1 sichtbar.

User applation [VaL) | Arceigen | 2l
Folgerds Parsmele: esden punstzich im VAL Meni)
g
ke | Foeameteinomees = |
0 U
lI o
2 0
3 0
i n
5| il
| o
| ]
[ 0
a b= i
i |-r"

[ |

Bild 6.55  Konfiguration benutzerdefinierbarer Istwerte im VAL-MenUi

DRIVEMANAGER Wertebereich WE Parameter
User-Applikation (VAL)
fiir benutzerdefinierbare 0..999 0 12.x_UAVAL x
) (_KPAD)
Istwertanzeige
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Display fiir Daueristwertanzeige und Bargraph

Bild 6.57
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Erdmy
Deerisiwestorceige. [10 |, [0
e fim o

[J nicht aktiv (Low-Pegel)

B aktiv (High-Pegel)

Bild 6.56  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 (Menii der Istwerte) angezeigt. Die Eingabe eines Indices ist nur
bei Feldparametern, also einem Parameter mit mehreren Eintragen vor-
zunehmen. Bei allen anderen Parametern ist sie auf O zu setzen.

UsesApgakstcn vAL| | Bneegen || Al
Parameter fur:

8 Angabed Cid gk Jal nur
Frrkdioirarrmlar nobmmiy

o | _bbeechen | |

Konfiguration der Daueristwert- und Bargraphanzeige
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Einstellmdglichkeiten fiir 360-
DISP und 361-BARG

Normierung der Parameter bei
Anzeige im Bargraph
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DRIVEMANAGER Wertebereich WE Parameter

Daueristwertanzeige

360_DISP / 375_DPIDX
Nr. / Index 1..999/0...255 400/0 (_KPAD)
Bargraph

361_BARG / 374_BGIDX
Nr. / Index 1..999/0...255 170/ (_KPAD)

Funktion Parameter Bed&f,’;zze"e DISP | BARG
DM KP200
Drehmomentistwert 14 ACTT 2 | 0
Drehzahlistwert 77 SPEED 2 0 0
Zwischenkreisspannung 405 DCV 2 0 O
Aktueller Istwert der Regelung 400 ACTV 2 0
Aktueller Sollwert der Regelung 406 REFV 2 0 0
Effektivwert des Scheinstromes 408 APCUR 2 0 O
Systemzeit nach dem Einschalten 86 TSYS 3 0
Betriebsstunden Positionierregler 87 TOP 3 0
Zystande der digitalen Ein- und Aus- 419 10STA 2 . 0
gange
Gefilterte Eingangsspannung ISA00 416 ISAO 4 0
Gefilterte Eingangsspannung ISA01 417 ISA1 4 0
Gefilterter Eingangsstrom ISA00 418 lISA0 4 0
Motortemperatur bei KTY84-Auswer- 407 MTEMP 9 0
tung
Innenraumtemperatur 425 DTEMP 2 0 O
Kiihlkdrpertemperatur 427 KTEMP 2 | 0
Gefilterte Ausgangsspannung 420 0SA00 4 0
Tabelle 6.44  Einstellungen fir Daueristwertanzeige und Bargraph
Parameter Funktion Wirkung/Hinweise Bezugswert
SPEED aktuelle Istdrehzahl | nur Rechtslauf (nur positive Werte) Max. Dreh-
zahl
APCUR aktueller Schein- 24
strom N

Tabelle 6.45
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Parameter Funktion Wirkung/Hinweise Bezugswert
ISAQ 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 Kilhlkér- < 15 kW: Temperaturen > 100 °C im End-
pertemperatur stufenmodul entsprechen Temperaturen >
85 °C am Kihlkdrper und fiihren zur
Abschaltung 200 °C
> 15 kW: Temperaturen >85 °C fiihren zur
Abschaltung, da der Temperatursensor
direkt auf dem Kihlkorper montiert ist
DTEMP aktuelle Innen- Innenraumtemperatur > 85 °C fiihren zur
200 °C
raumtemperatur Abschaltung
DCV Zwischenkreis- Bezugswerte abhangig von Gerateausfiih-
spannung rung 500V/
CDB32.xxx 500V 1000V
CDB34.xxx 1000V
ACTT aktuelles Istdreh- Max. Dreh-
moment moment
Tabelle 6.45  Normierung der Parameteristwerte
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6.8 Istwerte
§ .|.
1. zhemiin
6.8.1 Temperaturiiber- Funktion Wirkung
wachung
« Visualisierung der Gerate-
und Motortemperaturen
EETTEE—— Ed

Treperanaen | Getst | Opion | Chkiogen |

v |
ol > |
v o |

(siehe Kapitel 6.9.2)

o Bei Uberschreitung von 150°C erfolgt eine
parametrierbare Fehlermeldung (siehe
Kapitel 6.9.1)

Bild 6.58 Istwertanzeige Temperaturen
DRIVEMANAGER Bedeutung Einheit | Parameter
Kiihlkérper Kiihlkérpertemperatur der Positionierregler oC 427-KTEMP
(_VAL)
Innenraum Innenraumtemperatur der Positionierregler oC 425-DTEMP
(_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 FEine Warnschwelle ist programmierbar °C (_VAL)

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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Funktion Wirkung

« Bereitstellung aller Daten ¢ Eindeutiges Identifizieren
des Positionierreglers des Positionierreglers und
der Geratesoftware

Die Geréatedaten geben Informationen iber Hardware und Software, die
im Fall des Supports per Telefon bereit zu halten sind.

Die Geratedaten kénnen auch teilweise von den Typenschildern abgele-
sen werden.

BT x

Tengershwen | Ged I Optienr | Camccen |

Sl ion Yl -1
Cs Ri7aH

SRR DAIENT 16D

Catmrs sirbeomschiurg |

i
Zat

Helmbatharwber) | T h

Lol nach Erichisten 142 i

Bild 6.59 Karteikarte Gerétedaten

DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich Einheit Parameter
Softwareversion | Softwarerevision . 92-REV
(_STAT)
Softwareversion - | Revisionsindex als 106-CRIDX
Zusatz -xx Zusatz zur Revisions- * (_STAT)
nummer
CS: Checksumme XOR . 115-CSXOR
(_STAT)
Seriennummer | Seriennummer des . 127-S_NR
Gerites (_STAT)
Datensatzbe- Datensatzname ) 89-NAMDS
zeichnung 0-28 Zeichen (_CONF)
Zwischenkreis- | Aktuelle Zwischen- . v 405-DCV
spannung kreis-Gleichspannung (_VAL)

Tabelle 6.47  Parameter Gerdtedaten
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DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich Einheit Parameter
Betriebsstunden . h 87-TOP
(_VAL)
Zeit nach Ein- . 86-TSYS
schalten 1...65535 mn- Cvay
*) Der Wertebereich ist bei einem Istwert nicht von Bedeutung

Tabelle 6.47  Parameter Gerdtedaten

Funktion Wirkung
» Bereitstellung aller Daten « Eindeutiges ldentifizieren
eines angeschlossenen Opti- des angeschlossenen Opti-
onsmoduls onsmoduls

e Statusanzeige

TR x|
Terrceiatinen | Geig COptran l I,'.Niqp-ml
Deten des dgtknnemoduls:

okt A8 Mokl [LIM B 80

Soltwaeveniorr 000

Bild 6.60  Statusanzeige Optionsmodul, hier des E/A-Moduls UM-8140

Der Einsatz folgender Module ist mdéglich:

¢ Profibus-Feldbusmodul 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

NONE: kein Modul angeschlossen

des Moduls.
DRIVEMANAGER Bedeutung Parameter
Modul Kennung eines angeschlossenen Moduls. Mdgliche |579-0PTN1
Anzeigen sind: (_OPT)

PROFI: Profibus-Kommunikationsmodul CM-DPV1
101: E/A-Klemmenerweiterungsmodul UM-8140

keine Software beinhaltet.

Softwareversion | Softwareversion des angeschlossenen Optionsmo- |576-0P1RV
duls. Ein Wert von 0.00 zeigt an, dass das Modul (_OPT)

Tabelle 6.48  Parameter der Optionsmodul-Kennung

Die weitere Anzeige ist abhéngig vom jeweiligen Modul.

Statusanzeige fiir das Profibus- | Neben der Optionskennung wird bei dem Profibus-Kommunikationsmodul
Modul CM-DPV1 das Uber den Feldbus Ubertragenden Steuer- und Statuswort angezeigt.

Tegarptioen | Geiat | Opoon || Capisgen |

Daten des Opionsmoduls;
[ Mockd Frofbue DF [CH 0P|

Softwatewerion  1.65

Propslidatenionsl - Konfigaston
Eaulurvn TablePor [Posiiorsenng mit Iatratz sbele]

Stouerwort FZDN - &

o o o oo

k.|
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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 6.62.

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,
siehe Bild 6.62

599.x_PBSTA.x
(_OPT)

Tabelle 6.49  Parameter der Statusanzeige des Profibus-Moduls CM_DPV1

tilalusean Pralibn x|

Paanmetar: FES 1AL

e it |

Bild 6.62  Bitcodierte PZD-Anzeige

Erlduterungen

» Eine detaillierte Diagnose des Bussystems ist nur mit handelsubli-
chen Busanalysatoren moglich. Hier ist lediglich die Uberpriifung
der Steuer- und Statusinformation moglich.

] Ausflhrliche Informationen zur Profibus-Kommunikation finden Sie im -
l» Benutzerhandbuch CM-DPV1.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 6-120



LUST

6.8.4 CANgp,, Feld-
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Wirkung

tat
busstatus » Bereitstellung des Status der *

CANgpen-Kommunikation

Eindeutiges Identifizieren der
korrekten Dateniibertragung

X

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Temeerstimen | it | Dpton 1'Jﬂ-ll'l'i_l‘ﬂl

Akt Bedr isheai:
Easyliren T shlePas (Prsiiorisnng il Fabessirisbels]
ot v b st anck:

127 - Pae-Cperalional

Cteussrwnet (Bt 1400

AaB1H
R
AC28M
Eaa——

C bty Sapsmpwot [Dybe %3]
|ram Eany Dweee|

Statuswenl [Hybe 140§

Cressbeitas Stabuaiwcet [Tpta 32
frwz Gty Diivel

Bild 6.63 Status der CAN gpen-Kommunikation

DRIVEMANAGER Bedeutung Parameter
Gerateadresse Geréteadresse, resultierend aus der 571-CAADR
(teilweise nicht in Funktions- | Summe der Hardwarecodierung und der |(_CAN)
maske angezeigt) Softwareeinstellung (580-COADR).

Aktive Betriebsart Aktive (gewdhite) CANyen-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 6.50  Parameter CANopen-Feldbusstatus
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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)
EAsYDRIVE-Betriebsarten.

Durch ,Klick“ auf das jeweilige Steuer- oder Status wird dieses bitcodiert und teilweise mit
Textanzeige dargestellt, siehe Bild 6.62.

Tabelle 6.50  Parameter CANopen-Feldbusstatus

Erlduterungen

» Eine detaillierte Diagnose des Bussystems ist nur mit handelsibli-
chen Busanalysatoren maglich. Hier ist lediglich die Uberpriifung
der Steuer- und Statusinformation méglich.

] Ausfihrliche Informationen zur CANopen-Kommunikation finden Sie im
l» CANopen-Benutzerhandbuch.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 6-122



L U s T 6 Allgemeine Softwarefunktionen

6.9 Warnungen/

Fehler
1 Frotienafairng

6.9.1 Fehlermeldun-

Funktion Wirkung
gen

» Anzeige und Riicksetzen von « Schnelles Finden der Fehler-
Storungen des Antriebssy- ursache und Festlegen der
stems Reaktion des Antriebs auf

« Einstellung der Fehlerreak- eine Stérung
tionen
W' mungendF oo =2

2. Listetre Fhle

Pt [GFFTsn__ bml

Zeiprk! ==
Frohledhininen:

Zdetm  [EFOSEEION_  Diagnoce |
3 deizten OFF: 1,90 Dasgrase |
Abide  [OFFT3R . Dageoe |

Bild 6.64  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.
Blinkcode der Anzeige
roten LED (H1) KEYPAD Fehlerursache
1x E-CPU, diverse |Sammelfehlermeldung
2X E-OFF Unterspannungsabschaltung
3x E-OC Uberstromabschaltung
4x E-OV Uberspannungsabschaltung
5x E-OLM Motor (iberlastet
Tabelle 6.51  Stérmeldungssignalisierung
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Blinkcode der Anzeige Fehlerursache
roten LED (H1) KEYPAD

6x E-OLI Gerat tiberlastet

7x E-0TM Motortemperatur zu hoch

8x E-OTI Kiihlkorper-/Gerédtetemperatur zu hoch

Tabelle 6.51  Stérmeldungssignalisierung

Hinweis: Weitere Fehlernummern und mdogliche 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 Storung an.

Die Fehlerhistorie wird in der Funktionsmaske ,Fehler/Warnung“ ange-
zeigt. Uber den Button ,Diagnose” wird die Fehlerursache im Detail
beschrieben sowie AbhilfemaRnahmen vorgeschlagen.

W' i mungend T abloi =
Ltrire Fehier

Fete | OFF-130h Do |
Ledgrarkl I a fimn

Fehlaneabtioran | Febisickssinan |

Fishbestis gest

Zderrt  [FUSIGEN_ Diagome
Jdezte  [OF-1300___ Digresee |
Lieizter  [OFF 1800 Diogrcen [

Bild 6.65 Darstellung der Fehlerhistorie im DRIVEMANAGER
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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

Letzter Fehler - | Letzter aufgetretener 95-ERR1
Fehler Fehler 0...65535 0 h (_ERR)
Letzter Fehler - | Systemzeit bei Auftre- . |94-TERR
Zeitpunkt ten des letzten Fehlers 0...65535 0 min (_ERR)
Fehlerhistorie - | zweitletzter Fehler 96-ERR2
9 _letzter 0...65535 0 h (_ERR)
Fehlerhistorie - | drittletzter Fehler 97-ERR3
3 -letzter 0...65535 0 h (_ERR)
Fehlerhistorie - | viertletzter Fehler 98-ERR4
4 -letzter 0...65535 0 h (_ERR)
Tabelle 6.52  Parameter der Fehlerhistorie

Fehlerort-Nr.

Fehler
Bild 6.66  Fehleranzeige beim KEYPAD
Hinweis: Eine Auflistung der Fehler- und Warnmeldungen, die im

DRIVEMANAGER oder KEYPAD angezeigt werden, befindet
sich im Anhang.
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Quittierung und Zuriicksetzen von Fehlern

Fehler kdnnen auf verschiedene Arten quittiert und zuriickgesetzt wer-
den:
« Steigende Flanke am digitalen Eingang ENPO

« Steigende Flanke an einem programmierbaren digitalen Eingang mit
Einstellung des Funktionsselektors auf RSERR

¢ Schreiben des Wertes 1 auf den Parameter 74-ERES (iber Bus-
system oder Uber entsprechendes Bit im Steuerwort

« Im DRIVEMANAGER im Register ,Fehler/Warnung" durch Betéatigung
des Buttons ,Fehler riicksetzen*

¢ Im PLC-Ablaufprogramm mit dem Befehl ,SET ERRRQ=1"
Fehler und ihre Fehlerreaktionen

Fehler I6sen verschiedene Reaktionen aus. Fur jeden Fehler ist diese
einstellbar.

Uitz panrung Uimnc s |H.¢..l T[] = Encluie spenen j
(it spanmrs Umichis [LOCKH [4) = Endetude pansn, geoen Wisdssrlad tichem =]
(I tmetrom Uk [LOCEH [4) = Endstus semen. gagen Wisdecarlud sicham %)
(bertrampezsha Mober [LUL"H 14 = Erdeiule sgeerren. gegem Wisdsarlad oo :I
It Adiohraliuneg Micho [LITEH [4) = Endshde spemen, gegen Wisdetarlod sichem =]
Etene Fehismeldung [ST0P (3] = Bremsre mi Fehlerstopsampe =
Dvabibeuch bes 4280 md [5TOP 131« Dremsen ma Febberteesmpe =
Viskausichin Eratachilia B mpa— 3|
Endackulter angefahirn [h]UI":JI' Hrevieer md Fetderiom amgm :i

itwipresndichater bt
Py [STOP 131 = Dremier it Febieritoge smpe -
ETrm—— [ 1) = Woatremekiarg matisoen |
PLC-Ablspings smm [ MLALT [2] = Endstufe 1penen |
Zetversigenmg Fehlemeidung E-0C-1 | [i] me Fabidorsloprasmge. |
O | e | |

Bild 6.67  Einstellung der Fehlerreaktionen
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DRIVEMANAGER Wertebereich WE Parameter
Unterspannung Umrichter HALT, LOCKH, RESET HALT 51&2}8%
Uberspannung Umrichter HALT, LOCKH, RESET| LOCKH 51(;2;‘?\/
Uberstrom Umrichter HALT, LOCKH, RESET| LOCKH 51(%2;))(:
Ubertemperatur Motor HALT ... RESET LOCKH 51?:;3; M
Ixt-Abschaltung Motor HALT ... RESET LOCKH 51?:;%"“"
Externe Fehlermeldung WARN ... RESET STOP 52&{;;”
Drahtbruch bei 4 .. 20 mA WARN ... RESET STOP 52?:;;;\)18}(
Vertauschte Endschalter HALT ... RESET STOP 53&2}"‘)8)(
Endschalter angefahren HALT ... RESET STOP 5:21152;)_8
Softwareendschalter NOERR ... LOCKS WARN 54?JERF;§)W L
Positionierung HALT ... RESET STOP 53?:;:;;08
Schleppfehler WARN ... RESET WARN 54(2;;;)"\’\,
PLC-Ablaufprogramm WARN ... RESET HALT 54:;2_;"0
Efeiot\éfizdgerung Fehlermeldung 0. 1000 0ms 54(%;:())0

Tabelle 6.53  Parameter der Fehlerreaktionen flir die Stérmeldungen
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Erlduterungen

Die Funktionalitat der Fehlerreaktion ist in Tabelle 6.54 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 Stromen. Diese kénnen
zwar die Endstufe des Positionierreglers nicht zerstéren, fihren
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 Zeitverzogerung TEOC wird die
Fehlermeldung zuriickgehalten und nach Ablauf der Zeit Gberprift,
ob die Hardwarefreigabe ENPO noch gesetzt ist. Ist dies der Fall,
so wird die Fehlermeldung signalisiert.

Die Fehlerstoprampe ist in einer separaten Registerkarte parame-
trierbar, hierzu siehe Kapitel 6.2.3.

BUS

KP/DM Funktion

NOERR | keine Reaktion

Warnung (Meldung) ausldsen, 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 Gerét neu gestartet werden. Bei programmiertem Autostart (7-
AUTO=0N) startet das Gerat nach der Quittierung selbsténdig.

HALT

Antrieb mit Fehlerstoprampe auf 0 1/min abbremsen, anschlieBend End-
stufe sperren.

STOP |[Liegt der Fehler nicht mehr vor, so kann nach Bestatigung der Fehlermel-
dung das Gerét neu gestartet werden. Bei programmiertem Autostart (7-
AUTO=0N) startet das Gerat nach der Quittierung selbstandig.

Endstufe sperren und gegen Wiederanlauf sichern.

Liegt der Fehler nicht mehr vor, so kann nach Besttigung der Fehlermel-
dung das Gerat neu gestartet werden. Bei programmiertem Autostart (7-
AUTO=O0N) wird ein selbstandiger Start des Geréates verhindert.

LOCKH

Antrieb mit Fehlerstoprampe auf 0 1/min abbremsen, anschlieBend End-
stufe sperren. Gegen Wiederanlauf sichern.

LOCKS |Liegt der Fehler nicht mehr vor, so kann nach Bestatigung der Fehlermel-
dung das Gerat neu gestartet werden. Bei programmiertem Autostart (7-
AUTO=O0N) wird ein selbstandiger Start des Geréates verhindert.

Tabelle 6.54  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 filhrt das Gerat eine Initialisierungs- und Selbsttestphase
durch. Wahrend dieser Zeit bricht es Busverbindungen ab und erkennt
keine Signaldnderungen an den Eingdngen. Die Ausgénge nehmen zusétz-
lich ihre hardwareseitige Ruhelage ein. Der AbschluB einer Initialisierungs-
und Selbsttestphase kann (iber einen digitalen Ausgang mit ,Gerat
betriebsbereit” angezeigt werden.

Liegt der Fehler nicht mehr vor und meldet sich das Gerat nach dem abge-
schlossenen Reset betriebsbereit, so kann das Gerat neu gestartet werden.
Bei programmiertem Autostart (7-AUTO=O0N) startet das Gerét selbstandig.

Tabelle 6.54
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6.9.2 Warnmeldun-

Funktion Wirkung
gen _
» Beim Uberschreiten von einstellba- « Eine bevorstehende St6-
ren Grenzwerten fir verschiedene rung des Antriebssystems
Istwerte der Positionierregler oder wird friihzeitig an die Steue-
des Motors wird eine Warnung aus- rung der Anlage signalisiert.
gegeben.
Stah |_IJI Hex
2 . L e |
[ Bchiellan

Bild 6.68 Anzeige der Warnungen im Register ,Warnungen/Fehler*

Warnmeldungen setzen sich selbsténdig zuriick, sobald die Ursache fir
die Warnung nicht mehr besteht. Sie werden gemeldet oder ausgewertet
tber:

« Digitale Ausgange

¢ Feldbus-Statuswort

¢ PLC-Ablaufprogramm

* DRIVEMANAGER-Statusanzeige

Die Warnmeldungen werden im DRIVEMANAGER gemaf Tabelle 6.55
hexadezimal codiert im Parameter 122-WRN angezeigt.

Warnung Funktion Hex-Wert Bit

Warnmeldung, wenn die Kiihlkérpertempe-
WOTI ratur den Wert in Parameter 500-WLTI iiber- 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-
wuv spannung den Wert in Parameter 503-WLUV 0010H 4
unterschritten hat

Tabelle 6.55  Hexadezimale Darstellung der Warnmeldungen
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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 (iberschritten 0040H 6
hat
WIIT War__nmeldupg, wenn 12 Integrator des 0080H 7
Gerétes aktiv
- reserviert 0100H 8
WIT Wammeldqng, wenn Ixt-Integrator des 0200H 9
Motors aktiv
Warnmeldung, wenn das Drehmoment den
WLTQ Wert in Parameter 507-WLTQ iiberschritten 0400H 10

hat

Tabelle 6.55  Hexadezimale Darstellung der Warnmeldungen

Warnmeldungen sind mit einer Hysterese versehen:

Physikalische GroBe Hysterese
Spannungen _Unterspannung -0vV/+10V
Uberspannung -10V/+10V
Temperatur -0°C/+5°C
Frequenz +0Hz/-1Hz

Tabelle 6.56  Hysterese der Warnmeldungen

o Warnschwellen
Warnschwellen legen fest, wann eine Warnung abgesetzt werden soll.
x
3 Kol repe A AR m T
’ IRt AR 1 I
Minsrrrgerae e K TTHE 13 T8I i ")
Muineseheis [0 =
Urtarpannrg |
Lt pmers HIK v
Cinehirabd LT Vimn
St [
Drebrome—d 13570635 Nm  Opteen |
Bild 6.69  Warnschwellen
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6 Allgemeine Softwarefunktionen

DRIVEMANAGER Wertebereich WE | Einheit | Parameter
Kiihlkdrpertemperatur 5...100 100 oQ 5(?\?\/1\,;5;
Innenraumtemperatur 5...80 30 oC 5(071\1\7%%0
?ﬂﬂﬁ"&%@ﬁ";@tg{ 5...250 180 | °C 5?@%&?
Unterspannung 0...800 0 v 583\;A7,X\£{thlj)v
?[,)I(r);g(rasni:zltzvom Integrator- 0..100 0 % 337_WLITM
maximalwert) (_WARN)
Uberspannung 0...800 800 v 5(0_4VVX\IIRLI\(I))V
Drehzal 0..32767 32767 | 1/min ??\?vivlzkl?
Scheinstrom 0.... 1000 1000 | A 583\7/1%?
Drehmoment -10000...10000 | 10000 | Nm 5(0_7\/6/‘1"’;;)0
(Opton i i warmmel- 0..10 o | o | e
dung ,,Drehmoment*) —

Tabelle 6.57  Parameter Warnschwellen
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6 Allgemeine Softwarefunktionen

Erlauterungen

Jede Warnung kann auf jeden digitalen Ausgang ausgegeben wer-
den.

Die Warnung Motortemperatur (WLTM) weist auf eine Uberlastung
des Motors hin.

Die Warnung Geratetemperatur (WLTI) bezieht den Temperatur-
wert vom Sensor auf dem Kuhlkérper 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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7 Anwenderprogrammierung
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7.1

PLC-Funktiona-
litat

7 Anwenderprogrammierung

Die PLC-Firmware enthdlt eine Routine zur sequentiellen Bearbeitung
eines benutzerprogrammierbaren Ablaufprogrammes.

Anzahl der Programme im Geratespeicher: 1
Anzahl der Befehlszeilen pro Programm: 254
Bearbeitungszeit pro Befehlszeile: 1..50ms

Das Ablaufprogramm ermdglicht:

» Starten der Motorregelung

» Sollwertvorgabe fir die Motorregelung (Drehmomente, Drehzahlen,
Position)

» Setzen/Lesen von analogen und digitalen Aus-/Eingdngen
* Lesen/Schreiben von Parametern
» Mathematische Operationen (+,-,%, :, #, <,, =,modulo, abs, round)
* Logische Verknupfungen (UND, ODER, Exklusiv ODER)
* Zeit- oder Zahlerfunktionen
» Einachs- Positioniersteuerung
Ein installierter DRIVEMANAGER ist Voraussetzung zur Arbeit mit der PLC-

Funktonalitéat bzw. dem PLC-Editor, da dieser integraler Bestandteil des-
sen ist.

Wosringesteiie | asung:

\; ? H E ruhmuuumnwwMudmummuuc
I:IM“H o | F et 10
e WAGITIN Dre

L - jetk FIV
ERT A i n —ir—
Bumptems. | Mockenschabwesk | KP200 eiutellen | ne. |
[ Tiete. || retetwanang. | W
Linsteliung im Gorat spoichern | pibvechen | Hie |

Bild 7.1 DRIVEMANAGER-Hauptfenster
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7.2 PLG-Programm

7.2.1 PLC-Editor

I ~

FLC Progranm-Editor...

7 Anwenderprogrammierung

Der PLC-Editor wird als Installationsversion auf einer separaten
CD_ROM geliefert. Al Sprachversionen sind deutsch und englisch verfiig-
bar.

Der PLC-Editor ist als ,Add-On“ Bestandteil des DRIVEMANAGERS und
dementsprechend nur tiber den DRIVEMANAGER nutzbar.

| PLE 3 Lagersoshng Steuesn uber Flemme

[i L isgpnsgish i) o f iy K simimian i 12 Tt
[iie Lingeregehing it nine sheohun Postionisnung retichen 2 Posiionsn mn
[as FLE Frog ases Ll womest darr wenn dee Hegsiurg gealatel ol

RTESTIPLE 3 Lagmegeburg]

DEF MO0 = Fieferanzpuris 0K
DVEF FOO0 = 5 olgiataon_1

DEF HOO = Solpapian_2

DIEF HIEL = | siparsion

DEF HO0G = Mullpoardiomek e

END

a |L|:J

PLE. Fosglanang Ll

Der PLC-Editor ist nur fur die Projektierung bzw. Erstinbetriebnahme
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 <Projektname>.txt fur
die Variablen zur Anzeige applikationsspezifischer Texte im
DRIVEMANAGER.

- Syntaxiberprufung 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 PLG-Programm-
aufbau

7 Anwenderprogrammierung

Samtliche PLC-Funktionen sind uber Funktionsschaltflachen (Button)
anwahlbar.

D|=(E| &%) old| S| @ 5] 22 232

Programm-Syntax-Uberpriifung / Programmrumpf bei neuem file

o= =
£
2 g g
(5]
=] £ S| <= <]
> S |2 ]
o 2 S | @ =
o | @ f= - o | e S
5} S N |® | |-=
c | L 0] N S | D
= < N o
= |2 T o5 |28
R N c |8 |= o
D |z = = L e (C|®
= | = = S (5} © L | @
EISIS |3 s | X ° o8 |68
o|la|s S| S < S
£ = [ =] v |Q |»
Sle|le @ =] =3 =
@0 | » c | e = = =1 =1
Slm®|® | E > QS 2 | E |®|=
> S |g|8|=28 o 5 =
SlIEIE|R |e|S |D|m| E |= 2 E|E |E|E
a“lEIE|S |2|E|l&|=|E | & < E|E |E|E
gle|S |z 2|3 |2|s|E | g s|e |8
S|l |l |S|S o | .= = oD | D | D
S|l |X X% S | E S|l |2 |2o
2|22 |8 |B|S|=|3| 8L = 5] 212 |2 (L8
Zlc|d |k |F|lF|E || |O o a | | |a

Fir 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 unterstiitzt.
Die Funktionen sind Uber Funktionsschaltflachen anwéhlbar, siehe Kapi-
tel 7.2.1.

Ein Programm gliedert sich in zwei Teile:

1. Textdeklaration fiir verwendete Variablen, Merker, Zahler und Timer
2. Ablaufprogramm

Die Textdeklaration dient zur Kennzeichnung der im Ablaufprogramm
verwendeten Variablen, Merker, Zahler und Timer mit der applikations-
spezifischen Funktion. Aus der Textdeklaration wird eine Textdatei
erzeugt, die, im DRIVEMANAGER ausgewertet, die GroRen mit den anwen-
dungsspezifischen Texten anzeigt.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 7-5
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7 Anwenderprogrammierung

Die Textdeklaration beginnt mit dem Bezeichner, der den Projektnamen
der Textdeklarationsdatei enthalt (Details hierzu siehe unter "PLC-Pro-
grammdateien").

YTEXT ( Proj ekt nane) ; Beginn Textdekl aration
Es folgt die Zuweisung der Parametertexte:

DEF MDOO = Referenzpunkt OK
DEF HO0O = Sol | position_1
DEF HOO1 = Sol | position_2
DEF H002 = |stposition

DEF HO03 = Nul | punkt korr ekt ur

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.

Vanialia| Wt | = Meker|  Wen |2
HO00 = 5 chgsaibion_1 a 000 = Fieferenzpunis 0K
HOM = Solporien 2| [ oo
HOZ = lstposition [ MO
HO03 « Mulpurtknnehfur | f HOT
HIM, 0 1]
HOS ] Moo |
HibDG MG
LT wavun¥
& |

Bild 7.2 Anzeige von PLC-Gré8en 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 mdoglich) enthalt:

%00

Die Zeilen des eigentlichen Programmteils heilRen Befehlszeilen. Die
Anzahl der im Positionierregler maximal speicherbaren Satze ist auf 254
beschrankt (NOO1 ... N254). Jede Befehlszeile besteht aus der Zeilen-
nummer, dem Befehl und dem Operanden. Durch ein Semikolon abge-
trennt, kann ein Kommentar eingefligt werden.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 7-6



LUST

7.2.4 Programmprii-
fung und -bear-
beitung

7.2.5 PLC-Programm-
dateien

]

7 Anwenderprogrammierung

NO30 SET MDOO = O; Ref er enzpunkt nicht definiert
Am Programmende steht immer die Zeile (ohne Zeilennummer):
END

Beispielprogramme finden Sie im installierten DRIVEMANAGER-Verzeich-
nis ,..\userdata\samples\PLC".

Die Syntaxprifung Uberprift das aktuelle Programm auf Fehler im
Befehlscode. Sie wird automatisch beim Speichern des Programms in
den Antriebsregler oder manuell iber den entsprechenden Button ausge-
fuhrt. Das Ergebnis der Priifung 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 Einfiigen von Pro-
grammsatzen. Bei einer Renumerierung erhalt 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
(001-254) 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-Programms 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 Verzeichnis ,LUST\ DriveMa-
nager\firmdata\<Projektname>.txt" kopiert. Diese Datei steht nur auf
dem PC, mit dem das Progamm erzeugt, bzw. der Quelicode in den
Antriebsregler geladen wurde, zu Verfiigung. 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 Uber die SMARTCARD geladen bzw. gespeichert
werden.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 7-7
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]

7.2.6 Programm
Handling

Offnen / Bearbeiten

Speichern nach Erstellen /
Bearbeiten

7 Anwenderprogrammierung

Zur Reproduktion aller Programminformationen bzw. -daten muf3 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 rucklesbar.

Ein vorhandenes PLC-Programm kann unterschiedlich ge&ffnet werden:

1. Doppelklick auf die Datei *.plc. Anschlieend 6ffnet sich der
DRIVEMANAGER, welcher wiederum den PLC-Editor startet und das
Programm o6ffnet.

2. Offnen liber das DRIVEMANAGER-Menii ,Datei/Offnen/PLC-Ablaufpro-
gramm ..."

Datei  Kommurikation  Ansicht  Aktives Gerat  Ext

Gerateginstellung ...
Digital Scope Bilddate ...

Diruck, »

Vrucl |.anh 5 Ablaufprogranm ...
e Werfahrdaten ...

Beenden Parameterdaten ..

T PLC-Ablaufprogramm ...

Bild 7.3 Offnen eines PLC-Programms (iber den DriveManager

3. Offnen tiber den bereits gestarteten PLC-Editor ||ﬁ'|

4. Offnen eines Programms aus einem Geréate-Datensatz. é,p

Ein vorhandenes PLC-Programm kann vom PLC-Editor unterschiedlich
gespeichert werden.
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7 Anwenderprogrammierung

1. 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 Gerat 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 <Projektname.txt> im entspre-
chenden DRIVEMANAGER - Verzeichnis abgelegt, siehe 7.2.5.

. Speichern eines Programms in einen Datensatz E,

Bei einem bestehendem Geratedatensatz kann Gber 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 moglich, einen neuen Datensatz zu erzeugen, der

ausschlie3lich das PLC-Programm enthalt.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 7-9
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7.3 PLC-Befehls-

syntax

7 Anwenderprogrammierung

Operand Bemerkung Operand Bemerkung
Cxx, Cyy  |Zahlerindex 00-10 b Wert 1-32
Hxxx, Hyyy |Variablenindex 000-127 d Stand eines Zahlers 0 ...65535
Fxxx, Fyyy | Variablenindex 000-127 (16 bit)
Zxx, Zyy | Timerindex 00-10 t Stand eines Timers .
0 ... 4.294.967.295 (32 bit)
N Zeilennummer 001-254
y . FlieBkomma-Zahlenwert
- |Parameternummer n 000-999 (32 bit)
PARAIN 1 parameterindex i 000-255
Integer Zahlenwert
Mxxx, Myyy | Merkerindex 000-255 z 2147483648 (32 bit)
Eingdnge
ppi = A0O, A0O, E00-E07,
Ippi S00-S03 (CDB3000),
S00-S06 (CDE3000),
S00-S02 (CDF3000)
Ausgénge
ppi = E00-E03,
Oppi S00-S02 (CDB3000),

S00-S04 (CDE3000),
S00, S03-S05 (CDF3000)

Logische Operanden:

Operand Bemerkung
& UND
| ODER
A Exklusiv ODER
1= #
<= <
>= 2
ABS Betragsbildung

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Mathematische Operanden:

Operand Bemerkung

+ Addition

- Subtraktion

* Multiplikation
Division

% Modulo

ABS Betragsbildung
ROUND |Runden
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7.3.1 Ubersicht

7 Anwenderprogrammierung

(spez. Merker =

(

(REFVAL <= >= Hxxx,Fyyy) Ny/END
(REFVAL != Hxxx,Fyyy) Ny/END
(REFVAL = = 0) Ny/END
(REF = 0/1, =Mxxx) Ny/END
(ROT_0= 0/1, =Mxxx) Ny/END
(|pp| 0/1) Ny/END
(Oppi = 0/1) Ny/END
(Mxxx 0/1, = = Myyy) Ny/END

0/1, =!=Myyy) Ny/END

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

Achsstatus Sollwert erreicht
Achsstatus Stillstand
Zustand eines Einganges
Zustand eines Ausganges
Zustand eines Merkers

Zustand eines speziellen Merkers,
z. B. STA_REF

(Mxxx & | ~ Ippi) Ny/END  Log. Verkniipfung Merker-Eingang
(Mxxx & | ~ 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= 1= < <= > >= Fyyy) GroBe der FlieBkomma-Variablen
Ny/END
(Cxx =!=d) Ny/END  Z&hlerstand
(Zxx=1=0) Ny/END  Timerstand
END Sprung zum Programmende
Unterprogrammaufruf
Unterprogrammaufruf nach Zeile Ny
CALL Ny Maximale Verschachtelungstiefe:
250
RET Riicksprung zur Zeile des Unterpro-
grammaufrufs
BRKPT SET BRKPT=1 Aktiviert.Brea_kpoint; der gesetzte
Breakpoint wird ausgewertet
Deaktiviert Breakpoint; der gesetzte
SET BRKPT=0 Breakpoint wird n[i)cht ausge?wertet
Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 7-11
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7 Anwenderprogrammierung

Befehl Operand
Setzhefehle
SET Oppi = 0/1, Mxxx

OUTPUT = Hxxx

Mxxx = 0/1, Ippi, Oppi, Myyy, M[Cxx]

Mxxx = Hxxx
M[Cxx] = 0/1
M[Cxx] = Myyy
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
Mxxx = STA_OFF
Mxxx = STA_C_RDY
Mxxx = STA_WUV
Mxxx = STA_WOV
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
ENCTRL = 0/1, Mxxx

INV = 0/1, Mxxx

ERR =1, Mxxx
ERRRQ = 1, Mxxx

7-12

Bemerkung

Ausgang direkt oder mit Merker
Ausgangsabbild setzen

Merker setzen

Merker (LSB von Hxxx) setzen

Merker setzen (indziert*)
Merker logisch verkniipfen
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

Zustand spannungsfrei
Zustand Regelung bereit
Warnung Unterspannung
Warnung Uberspannung
Warnung 124

Warnung Ubertemperatur Motor
Warnung Kihlkorpertemperatur
Warnung Innenraumtemperatur
z. Z. ohne Funktion (immer 1)
z. Z. ohne Funktion (immer 1)
z. Z. ohne Funktion (immer 1)
Warnung I*t Motorschutz
Warnung Drehmoment
Positionssollwert erreicht
Regelung aus / ein

Sollwert invertieren (nur bei Dreh-
zahl- und Drehmomentregelung)

Fehler auslosen
Fehler zuriicksetzen
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Befehl

7 Anwenderprogrammierung

Operand

Bemerkung

SET

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

BRKPT = 0/1, Mxxx
BRAKE = 0/1, Mxxx
HALT = 0/1, Mxxx

PCTRL = 0/1, Mxxx

Hxxx = EGEARPOS, EGEARSPEED
F[CXX], H[Cxx], M[Cxx] = Value

Hxxx = z, Hyyy, H[Cyy], Fxxx, Mxxx, Cyy, Zxx

HI[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 = 0SAO0

Hxxx = ISAQ, ISA1

Hxxx = OUTPUT, INPUT

EGEARPOS = Hxxx
0SAO0 = Hxxx

REFVAL = Hxxx, Fxxx

INPOSWINDOW = Hxxx
Fxxx = f, Hxxx, F[Cxx], Fyyy

F[Cxx] =1, Fyyy

Fxxx + - *: f, Fyyy

Fxxx = ROUND Fyyy

Fxxx = ABS Fyyy

Fxxx = PARA[n, i], PARA[n],
PARA[Hyyy,Hzzz], PARA[Hyyy]

Cxx = d, Cyy, Hyyy

Cxx + - d, Hyyy

Zxx = t, Hyyy

PARA[N] = Hxxx, Fxxx

PARA[Hxxx] = Hyyy, Fxxx

7-13

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"Y] zuweisen
Istdrehmoment [Nm] zuweisen
Iststrom (effektiv) [A] zuweisen
Analoger Ausgangswert
Analoger Eingang 0/ 1 zuweisen

Variable mit Ausgangs- bzw. Ein-
gangsabbild lesen

Leitgeberinkremente setzen
Analogwert zuweisen

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 Betragsbildung

Parameter setzen

Zahler setzen

Zahler berechnen

Timer setzen
Parameternummer direkt

Parameternummer iiber Integerva-
riable
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Befehl Operand

Bemerkung

SET PARA[N,i] = Hxxx, Fxxx

PARA[Hxxx, Hyyy] = Hzzz, Fxxx

ACCR = Hxxx
DECR = Hxxx
ACCR =0...150%
DECR =0 ...150%

Angabe Parameternummer, direkt

Angabe Parameternummer u. Index
liber Integervariable

Beschleunigung andern

Skalierung
Skalierung

Wartebefehle

WAIT  d, Hxxx
ROT_0
REF
PAR

Wartezeit in ms
(0 ... 4.294.967.295 ms)

Sollposition = Zielposition
Istposition im Positionsfenster

Warte, bis Parameter geschrieben
ist.

Verfahrbefehle (nur bei Positionierung)

GO W A Hxxx

W R Hxxx

A Hxxx

R Hxxx

0

0+Hxxx

A Hxxx V Hyyy

R Hxxx V Hyyy

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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Verfahre absolut um Wert von Hxxx
mit Geschwindigkeit geman
Parameter 724_POSMX und warte
mit Programmbearbeitung bis Ziel-
position erreicht ist

Verfahre relativ um Wert von Hxxx
mit Geschwindigkeit geman
Parameter 724_POSMX und warte
mit Programmbearbeitung bis Ziel-
position erreicht ist

Verfahre absolut um Wert von Hxxx
mit Geschwindigkeit geman
Parameter 724_POSMX (Programm-
bearbeitung geht weiter)

Verfahre relativ um Wert von Hxxx
mit Geschwindigkeit geman
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)
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7 Anwenderprogrammierung

Befehl Operand

GO 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

Position {iber Tabelle
Verfahre (iber Tabelleneintrag Cxx

Verfahre iiber Tabelleneintrag Hxxx,
warten

Verfahre iiber Tabelleneintrag Cxx,
warten

Verfahre iiber 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

Befehle zum Anhalten des Antriebs

STOP B

STOP M

STOP 0

SET BRAKE = 0/1, Mxxx

SET HALT = 0/1, Mxxx

Abbremsen mit parametrierter Ver-
zOgerung (nur bei Positionierung)
Abbremsen mit Schnellhaltrampe
(nur bei Positionierung)

Abbremsen mit Schnellhaltrampe
und Ausschalten der Regelung, falls
Steuerort=PLC

(nur bei Positionierung)

Schnellhalt gemé&B Schnellhalt-Reak-
tion (siehe 6.2.3) durchfiihren:

1: Schnellhalt durchfiihren

0: Schnellhalt beenden

Halt Vorschub geméaB Reaktion (siehe
6.2.3) durchfiihren:

1: Achse anhalten

0: Achse freigeben

Weitere Befehle
NOP
INV Oppi, Mxxx, Hxxx

END

BRKPT

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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Anweisung ohne Funktion

Invertierung

Beendet Programm, alle nachfolgen-

den Zeilen werden ignoriert. Keine
Zeilennummer eingeben.

Breakpoint in Programmzeile einfii-

gen, Auswertung bei aktiven Break-

points, siehe Seite 7-11
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7.3.2 Detailerklarun-
gen

A

Unbedingte Sprungbefehle

Bedingte Sprungbefehle

]

Istwert

7 Anwenderprogrammierung

Sprungbefehle und Unterprogrammaufrufe (JMP)

« Unbedingte Sprungbefehle werden in jedem Fall ausgefihrt (ohne
Bedingung).

« Bedingte Sprungbefehle werden nur durchgefiihrt, wenn die angege-
bene Bedingung erflillt 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 IMP/SET-Befehl auf nicht vorhandene Ein-/Aus-
gange gesetzt, so wird keine Fehlermeldung generiert.

Diese Befehle sind an keine Voraussetzungen (Achsposition, Zustand
von programminternen Grof3en) gekniipft und werden daher sofort und
bedingungslos ausgefiihrt.

VWP Ny Sprung zum Satz nmit der Nummer y
JMP  END Sprung zum Progr ammende

Bedingte Sprungbefehle / Unterprogrammaufrufe sind an eine bestimmte
Bedingung gekniipft, die in Klammern angegeben wird. Ist die Bedingung
erfillt, 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 gekniipft sein.

erreichen:
JMWP (ACTVAL = Hyyy, 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
JWP (ACTVAL =  0) Ny/ END
JWP (ACTVAL != 0) Ny/ END

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 7-16
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]

Sollwert

Achsstatus

Zustand eines digitalen Ein-
gangs

7 Anwenderprogrammierung

Hinweis: Der Befehl REFVAL ist fur die Drehzahlregelung relevant.
Bei Positionierung wird mit dem Befehl REF gearbeitet, da
dieser Befehl sich auf ,Sollwert erreicht* bezieht.

erreichen:

JW (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:

JWP (REFVAL = Hxxx, Fyyy)  Ny/END

JW (REFVAL = 0) Ny/ END

JW (REFVAL != 0) Ny/ END

REF erreicht:

JW (REF = 1) Ny/ END Istwert im Sollwertfenster

REF nicht erreicht:

JWP (REF = 0) Ny/ END Istwert nicht imSollwertfenster

in Abhangigkeit eines Merkers:

JWP (REF = Mkxx) Ny/ END
Achse steht:
JWP (ROT_O = 1) Ny/ END
Achse fahrt:
JWP (ROT_O0 = 0) Ny/ END

in Abh&ngigkeit eines Merkers:

JWP (ROT_O = Mkxx)  Ny/END
Zustand = 0:
JWP (lppi = 0) Ny/ END
Zustand = 1:
IWP (lppi = 1) Ny/ END

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Mer ker: Mkxx=1; Mxx=0
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Zustand eines digitalen Aus-
gangs

Zustand eines logischen Mer-
kers

Zustand eines speziellen Mer-
kers

GroBe einer Integervariablen
(Direktvergleich)

GrdBe einer Integervariablen
(Vergleich mit zweiter Varia-
blen)

GroBe einer FlieBkommavaria-
blen (Direktvergleich)

Zustand = 0:
JMP (Oppi = 0)
Zustand = 1:

IMP (Qppi = 1)

IMP (Mkxx = Myyy)
JMP (Mkxx !'= Myyy)
JMP (Mxx = 0)
JMP (Mkxx = 1)
JMP (Mkxx & | ppi)
JMP (Mkxx | | ppi)
JMP (Mkxx ™ | ppi)
JMP (Mkxx & Oppi)
JMP (Mkxx | Oppi)
JMP (Mkxx " 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:

IMP (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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£2ZZZ2222Z
m
6

END
END
END
END

£
zzzz

|/ END

/' END
END

£z

END
/ END

£z

|/ END
END

Z£Z

Ny / END
Ny
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GrdBe einer FlieBkommavaria-
blen (Vergleich mit zweiter
Variablen)

Stand eines Zahlers

Stand eines Timers (Zeitzéh-

lers)

7 Anwenderprogrammierung

vergleichen:

JMP (Fxxx = Fyyy) Ny END
JMP (Fxxx !'= Fyyy) Ny END
Uberschreiten:

JMP (Fxxx >= Fyyy) Ny END
JMP (Fxxx > Fyyy) Ny END
unterschreiten:

JMP (Fxxx <= Fyyy) Ny END
JMP (Fxxx < Fyyy) Ny END
IMP (Cxx = d) Ny/ END
JMP (Cxx !'= d) Ny/ END
JMP (Zxx = 0) Ny/ END
IMP (Zxx !'= 0) Ny/ END

Sprung wenn Wért erreicht
Sprung wenn Wert nicht erreicht

Ti mer abgel auf en?
Ti mer noch nicht abgel auf en?

Hinweis: Eine Abfrage auf Gleichstand ist nur bei abgelaufenem Timer

(d.h. ,= 0%) moglich, da nicht gewahrleistet ist, daf3 ein
bestimmter Zwischenstand (,=t*) zum Abfragezeitpunkt

erreicht wird.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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7 Anwenderprogrammierung

Unterprogramme (CALL, RET)

Ein Unterprogramm stellt einen Teil des Hauptprogramms dar. Es wird
kein eigenstandiger Programmkopf z. B. PO1 erzeugt. Der Aufruf wird
nicht Uber ein JMP, sondern Uber ein CALL realisiert.

CALL Ny Aufruf eines Unterprograms, bzw. Sprung zur
ersten Programmeeil e des Unterprogranmms

RET Rickkehr vom Unt er progr anm

Méglicher Aufbau der Programmstruktur
(die Zeilennummern sind lediglich Beispiele)

NO10 ... ; Begi nn Haupt pr ogr amm
NO50 CALL N110 ; Aufruf des Unterprograms
N100 JMP . .. ; Ende des Haupt programrs
N110 ... ; Begi nn Unterprogramm
N200 RET ; Ende des Unter programs

Nach Abarbeitung des Unterprogramms wird das Programm mit dem
Satz fortgesetzt, welcher auf den Aufruf (CALL) folgt. Die maximale Ver-
schachtelungstiefe fur Unterprogramme betrdgt 250. Wenn diese Zahl
Uberschritten wird, erfolgt eine Fehlermeldung, und das laufende Pro-
gramm wird abgebrochen.

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/ 0

Breakpoints im Ablaufporgramm in Zeile setzen

Ny BRKPT

Bei aktivierten Breakpoints wird die Programmbearbeitung in Zeile Ny
unterbrochen (Parameter 450 PLCST = BRKPT).

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 7-20
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7 Anwenderprogrammierung

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 %]
PLE ) Laneroaching PLC ProgammEdin |
Batrisbastatis Prosewsdatm
& Busschaben Mokes [Missi |
I~ Stmten Ietages Varisbian Bined |
™ Lintestaechen ek Virabien [Fos) |
Adduche hm Tinsi 2od I
o} el |
Harthedingungen
[I"'IFII (3} = PLL automatisch mel Fingeiung staten j
Samt it Progeasimande |1 = erste Zede) [ o
Progeatien nkisdoachean in Zade [ o

[ i | et

Durch Abschalten der PLC (z. B. Giber Parameter 450 PLCST = OFF) wird
die Programmbearbeitung beendet.

; Beispielprogramm

%00

NO10 NOP ; kei ne Anwei sung

NO20 SET BRKPT = 1 ; Breakpoints aktivieren
NO30 SET HO00 ; Variabl e zuwei sen

NO40 SET HOO1 ; Variable zuwei sen

NO50 BRKPT ; Breakpunkt

NO60 SET HOOO + 1 ; Variable inkrenentieren
NO70 JMP (HO00 < HOO1) N100 ; HOOO kleiner 10 ?

NO80 SET BRKPT = 0 ; Breakpoi nts deaktivieren
N100 JMP NO40 ; weiter inkrenentieren
END

Bei deaktivierten Breakpoints ist die Funktion wie bei einer Leeranwei-
sung (NOP).
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Leeranweisung (NOP)

Es handelt sich um eine Anweisung ohne Funktion, d.h. das Programm
bearbeitet die Zeile, ohne dal’ eine Reaktion darauf ausgeldst wird. Die
Verarbeitung nimmt (wie bei anderen Befehlen auch) Rechenzeit in
Anspruch.

Vorgehensweise zur Verwendung im Ablaufprogramm:

Ny NOP  Anwei sung ohne Funktion

Programmende (END)

Sowohl die Textdeklaration als auch das eigentliche Ablaufprogramm
muB 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 kei ne Zeil ennunmer angegeben!
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Digitalen Ausgang setzen

A

Logischen Merker setzen

7 Anwenderprogrammierung

Setzbefehle (SET)

Hinweis: Die Ergebnisse von Rechenoperationen etc. werden stets in
den linken Variablen gespeichert.
FO01 = 10; FOO02 = 15, Set FOO01 - FOO02;
in FOO1 entsteht ,-5“

Mit Hilfe der Setzbefehle kdnnen vielfaltige Operationen in den Verfahr-
programmen durchgefiihrt werden:
» Setzen von Ausgéangen (direkt, iber Merker)
» Setzen von Merkern (direkt, indiziert, Giber logische Verkniipfung, ...)
» 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 andern

direkt:

SET Oppi
SET Qppi

Uber Merker:

0
1

SET Qppi = Mkxx
Ausgangsbild:

SET QUTPUT = Hxxx

Achtung: Es werden nur die Ausgange gesetzt, deren Funktionsselek-
tor FOppi=PLC gesetzt ist.

direkt:

SET Mkxx
SET MkxXx

=]

indiziert:

SET M Cxx]
SET M Cxx]

[y
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Spezielle Merker — Variablen
(Statusvariablen) setzen

Spezielle Merker — Variablen
(Steuervariablen) setzen

7 Anwenderprogrammierung

tber 2. Merker:
direkt:

SET Mkxx = Myyy Mer kerwert zuwei sen
indiziert:

SET M Cxx] = Myyy

Uber logische Verkniipfung:

SET MKxx & Myyy Logi sch UND
SET Mxx | Myyy Logi sch ODER
SET Mxx ~ Myyy Logi sch EXCLUSI V- ODER

Uiber Integervariable
SET MkxX = HXxx Zuwei sung des LSB von Hxxx

Uber digitale Ein- und Ausgange

SET Mkxx = | ppi Zustand Ei ngang zuwei sen

SET Mkxx = Oppi Zust and Ausgang zuwei sen

SET Mkxx = STA ERR Antrieb ist im Zustand Fehl er

SET Mkxx = STA VRN Antrieb ist im Zustand Warnung

SET Mkxx = STA_ ERR WRN Antrieb ist im Zustand Fehler / Warnung
SET Mkxx = STA _ACTIV Regel ung aktiv

SET Mkxx = STA ROT_R Mot or rechts drehend

SET Mkxx = STA ROT L Motor |inks drehend

SET Mkxx = STA ROT_O Stillstand des Mdtors

SET Mkxx = STA LIMT Begrenzung erreicht

SET Mkxx = STA REF Sol I wert erreicht

SET Mkxx = STA HOVATD Achse Referenziert

SET Mkxx = STA BRAKE Antrieb ist im Zustand Brensen

SET Mkxx = STA_OFF Antrieb ist im Zustand Spannungsfrei
SET Mkxx = STA C RDY Antrieb ist im Zustand Regel ung bereit
SET Mkxx = STA WV War nung Unt er spannung

SET Mkxx = STA WOV Warnung Uber spannung

SET Mkxx = STAWIT WAr nung Warnung | "2*t

SET Mkxx = STA WOTM warnung Ubert enper at ur Mot or

SET Mkxx = STA_WOTI War nung Kuahl kor per t enper at ur

SET Mkxx = STA WOTD War nung | nnenr aunt enper at ur

SET Mkxx = STA WS Warnung Schei nstrom - G enzwert

SET Mkxx = STA WFOQUT Warnung Ausgangsfrequenz - G enzwert
SET Mkxx = STA WFDI G Warnung Sol I wert des Masters fehlerhaft
SET Mkxx = STAWT Warnung | *t Motorschutz

SET Mkxx = STA WIQ War nung Dr ehrmonent

SET Mkxx = STA_I NPOS Posi tionssol I wert erreicht

(nur bei eingeschal tetem Lageregler)

SET ENCTRL = 0 / 1, Mkxx Regelung aus / ein(nur bei Steuerort PLC)
SET INV = 0/ 1, Mxx Sollwert invertieren

(nur bei Drehzahl regel ung, nicht bei

endl oser Positionierung)

SET ERR 0/ 1, Mkxx Fehler ausl 6sen
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Indizierte Zuweisung eines
konstanten Wertes

Integervariable setzen

7 Anwenderprogrammierung

SET ERRRQ = 0 / 1, Mxx Fehler zuriucksetzen
Achtung: PLC darf nicht mt Regelung
abgeschal tet werden. Zum Ei nschal ten der
Regel ung uber PLC Steuerort beachten!
SET BRKPT = 0 / 1, Mkxx Breakpoints aus / ein

SET ACCR = 0 ... 150% Skal i erung der Beschl euni gung von 0
Prozent bis 150 Prozent
SET DECR = 0 ... 150% Skal i erung der Verzdgerung

von O Prozent bis 150 Prozent
SET HALT = 0/ 1, Mkxx St opp Vorschub genéfl Hal t - Reakti on,
siehe 6.2.3 und
“Brenmsen des Antriebs (STOP, SET HALT/
BRAKE) " auf Seite 7-37
SET BRAKE = 0/ 1, Mxx Schnellhalt ausl ésen gemaf3 Schnell halt-
Reaktion, siehe 6.2.3 und
“Brensen des Antriebs (STOP, SET HALT/
BRAKE) " auf Seite 7-37

SET EGEARPCS = HxXxX Ei ngel auf ene Leit geberi nkrenente
set zen

SET Hxxx = EGEARPCS Ei ngel auf ene Leit geberi nkrenente
| esen

SET Hxxx = EGEARSPEED Lei t geber geschwi ndi gkeit in Umn |esen

SET F[ Cxxx] = Val ue

SET H Cxxx] = Val ue

SET M Cxxx] = Val ue

direkt:

SET Hxxx = z

indiziert:

SET H Cxx] =z

mit 2. Variable:
direkt:

SET Hxxx = Hyyy
indiziert:

SET H Cxx] = Hyyy

mit 2. indizierter Variable:

SET Hxxx = H[ Cyy]

mit 2. FlieRkommavariable:
SET Hxxx = FxxX

Zuweisung einer Float-Variablen mit Begrenzung auf +/- 2147483647
und keine Rundungen.

mit Merker:
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SET Hxxx = Mxx

mit Zahlerstand:

SET Hxxx = Cyy

mit Timerstand:

SET Hxxx = ZxxX

iiber Berechnung - direkt: 2

SET Hxxx +z Addi tion

SET Hxxx -z Subt raktion
SET Hxxx *z Mul tiplikation
SET Hxxx @z z #0 YDivision
SET Hxxx % z Modul o

Uber Schieben mit Konstante:

nach rechts:

SET Hxxx >> z Di vi si on Hxxx durch 2%
nach links:

SET Hxxx<< z Mul tiplikation Hxxx nmit 2%
Berechnung tber zweite Variable - direkt: 2)

SET Hxxx + Hyyy Addi tion

SET Hxxx - Hyyy Subtraktion

SET Hxxx * Hyyy Ml tiplikation

SET Hxxx : Hyyy Hyyy #0 Y Division

SET Hxxx % Hyyy Modul o

Berechnung tber Schieben mit zweiter Variable:

Rechts:

SET Hxxx >> Hyyy Di vi si on Hxxx durch 2HYY
Links:

SET Hxxx << Hyyy Mul ti plikation Hxxx durch 2MHYY

Berechnung tber Betragsbildung:
SET Hxxx = ABS Hyyy

D z bzw. Hyyy = 0 ist nicht erlaubt (Division durch 0)!
(Fehlermeldung wird ausgeldst).
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2) Bei diesen Operationen ist darauf zu achten,

daR kein Wertebereichstiberlauf entsteht.
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Spezielle Integervariable setzen | mit Wert des Parameters:
direkt:

SET Hxxx = PARA[ n]

mit Wert des Feldparameters:
direkt:

SET Hxxx = PARA[n,i]

mit Istwerten:

direkt:

SET Hxxx = ACTPCS Posi tionsistwert zuwei sen

SET Hxxx = ACTFRQ Frequenzi stwert zuwei sen (nur bei Uf)
SET Hxxx = ACTSPEED Drehzahlistwert zuweisen

SET Hxxx = ACTTORQUE Drehnonentistwert zuwei sen

SET Hxxx = ACTCURRENT Stromi stwert zuweisen

mit Sollwerten:
direkt:

SET Hxxx = REFPCS Posi tionssol | wert zuwei sen

mit Ein- und Ausgangsfunktionen:

SET Hxxx = OSAO Wert des Anal ogausgangs
(0..10.000 = 0OV..10V) lesen

SET Hxxx = | SAO Wert des Anal ogei ngang 0O zuwei sen
(0O ... 1.000 = OV ... 10V)

SET Hxxx = | SA1 Wert des Anal ogei ngang 1 zuwei sen
(0 ... 1.000 = 0OV ... 10V)

SET Hxxx = | nput Ei ngangsabbi | d zuwei sen

SET Hxxx = Qut put Ausgangsabbi | d zuwei sen

SET OSA0 = Hxxx CDB3000- Anal ogausgang (0..10.000 = 0V.. 10V)
zuwei sen.

SET Oppi =0 Di gi t al ausgang auf |ow setzen

SET Qppi =1 Di gi t al ausgang auf hi gh setzen

SET OQppi = Mkxx Di gi t al ausgang Merkerwert zuwei sen

Der Funktionsselektor der Ausgéange muss auf PLC stehen.

SET REFVAL = Hxxx Sol | wert zuwei sen
(nur far Drehnonent -/ Drehzahl regel ung=
SET | NPOSW NDOW = HxxxSol | wert -errei cht-Fenster zuwei sen
(nur far Positionierung)
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FlieBkommavariable setzen direkt:

SET Fxxx =

direkt:
SET Fxxx =
indiziert:

SET F[ Cxx]
SET Fxxx =

SET Fxxx =

SET Fxxx
SET Fxxx
SET Fxxx
SET Fxxx

+

—— —h —h —h

*

SET Fxxx +
SET Fxxx —
SET Fxxx *
SET Fxxx

SET Fxxx =

FXxx
Fxxx
Fxxx
Fxxx
FXxxx
Fxxx
Fxxx
FXxxx
FXxx
Fxxx
FXxxx

Spezielle FlieBkommavariable
setzen

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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7 Anwenderprogrammierung

f

mit 2. Variable:

Fyyy

= Fyyy

mit 2. indizierter Variable

F[ Cxx]

mit 2. Integervariable

Hxxx

Uber Berechnung - direkt:

Berechnung Gber 2. Variable - direkt:

Fyyy
Fyyy
Fyyy
Fyyy

Berechnung durch Runden:

ROUND Fyyy

ABS Fyyy
PARA[ Hyyy,
PARA[ Hyyy]
PARA[ n, i]
PARA[ n]
ACTFRQ
ACTSPEED
ACTTOURQUE
ACTCURRENT
ACTPOS
REFPCS
Fxxx

Hzzz]

Zuwei sung von Fl oat - Vari abl en

I ndi zi erte Zuwei sung

I ndi zi erte Zuwei sung

Zuwei sung von | nteger-Variabl en

Addi tion von Fl oat - Konst anten

Subt raktion von Fl oat - Konst ant en
Ml tiplikation von Fl oat-Konstanten
Di vi si on von Fl oat - Konst ant en

Addi tion von Float-Variabl en
Subtraktion von Fl oat-Vari abl en
Ml tiplikation von Float-Variabl en
Di vi sion von Fl oat-Vari abl en

Mat hemat i sch auf runden
2.8 -> 3.0 -2.8 ->-3.0

Berechnung tber Betragsbildung:

Betragsbildung -2.8 -> 2.8
Fel dpar anet erwert zuwei sen
Par amet erwert zuwei sen

Fel dpar anet erwert zuwei sen
Par amet erwert zuwei sen
Frequenzi stwert (nur be
Drehzahl i st wert

Dr ehnonent i st wert

Strom stwert

Posi tionsistwert zuwei sen
Posi tionssol | wert zuwei sen
Sol | wert Uber

Fl i eBkommavari abl e zuwei sen

(nur Drehnonent -/ Dr ehzahl r egel ung)

uf)
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Zéhler setzen

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 Uber Variable:

SET Cxx + Hyyy
SET Cxx - Hyyy

Nach dem Zuweisen eines Timers (Zeitzahlers) mit einem Wert wird die-
ser automatisch jede Millisekunde um eins erniedrigt, bis schlie3lich der
Wert O erreicht wird.

Der Timer Z11 darf beim Arbeiten mit dem Befehl WAIT nicht verwendet
werden, da uber diesen Timer die WAIT Befehle ausgefiihrt 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 Par anmet er nummer di r ekt

SET PARA[ Hxxx] = Hyyy Angabe Paranet er nunmer lber
Fl i eBkommavari abl e

mit FlieBkommavariable

SET PARA[n] = Fxxx Angabe Par anet er nummer di r ekt
SET PARA[ Hxxx] = Fxxx Angabe Paraneternunmmer Uber |ntegervariable

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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Felaparameter setzen

7 Anwenderprogrammierung

mit Integervariable:

SET Para [n,i] = Hxxx

Angabe Par anet er nummer

und I ndex direkt
SET PARA [ Hxxx, Hyyy] = Hzzz Angabe Par aneter numrer
und | ndex Uber |ntegervariablen

mit FlieBkommavariable:

SET PARA [n,i] = Fxxx

SET PARA [ HxxXx,

Angabe Par anet er nummer

und | ndex direkt

Hyyy] = Fxxx Angabe Par anet er numrer

und | ndex Uber |ntegervariablen

Hinweis: Beim Lesen / Schreiben eines Parameters ist der Datentyp
zu beachten.
Beispiel: Keine FlieBkomma-Werte einem Parameter vom
Typ Integer zuweisen (mdgliche Wertebereichsverletzung).
. . Geeignet fiir
Datentyp Wertebereich Funktion PLC-Variable
USIGN8 0..255
USIGN16 0...65535 vorzeichenlos
USIGN32 0 ... 4294967295
INT8 -128...127 Hoox, Fxxx
INT16 -32768 ... 32767 Ganzzahl, vorzeichenbe-
T3 2147483648 .. |t
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.
InkrementgroBe 0.05
. 32-Bit-FlieBkommazahl im
FLOAT32 siehe IEEE IEEE-Format
Tabelle 7.1 Datentypen
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Verfahren mit oder ohne Pro- .
grammfortsetzung

7 Anwenderprogrammierung

Invertieren (INV)

Mit dem INV Befehl ist es mdoglich, eine Integer Variable, einen Merker
oder den Zustand eines digitalen Ausgangs logisch zu invertrieren. Damit
erhalt z. B. ein Ausgang mit einem Low-Pegel einen High-Pegel, wodurch
er im Programm als Statusanzeige verwendet werden kann.

Vorgehensweise zur Verwendung im Ablaufprogramm:

NV Hxxx I nteger-Variable | ogisch invertieren
NV MKxx Mer ker 1 ogisch invertieren
NV Qopi Di gi tal en Ausgang | ogisch 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 muf3 auf PLC (voreingestellte Losung 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 fiinf 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 kdnnen meh-
rere Befehle parallel zu einer Positionierung abgearbeitet werden.

Wird der Befehl wahrend einer laufenden Positionierung Gibergeben,
so wird mit der geénderten 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 urspriinglichen Befehl wird nicht mehr angefahren. Der
Bezug flr 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 Abkurzung fur ,Warte*, GO W = ,go and wait".

Position bzw. Weg uber Variable / Geschwindigkeit tiber Variable

GO A Hxxx V Hyyy Ver fahre absolut um Wert von Hxxx
mt Geschw ndi gkeit Hyyy
(Progranmmbear bei tung geht weiter)
GO R Hxxx V Hyyy Verfahre relativ umWert von Hxxx
mt Geschw ndi gkeit Hyyy
Pr ogr anmbear bei t ung geht weiter)

Position Uber Variable / Geschwindigkeit tiber Parameter

GO A Hxxx Verfahre absol ut um Wert von Hxxx
( Progranmbear bei tung geht weiter)
G0 R Hxxx Verfahre relativ umWert von Hxxx

(Progranmmbear bei tung geht weiter)

Relative Fahrbefehle mit Fortsetzung dirfen nicht in einer ,kurzen“ End-
losschleife verarbeitet werden, da dieses zu einem Positionsuberlauf
fuhrt. Siehe hierzu folgendes Beispiel:

NO10 SET HOO1 = 360
NO20 GO R HOO1
NO30 JMP NO20

Position bzw. Weg Uber Tabelle

GO T[ Hxxx] Ver f ahre gem Tabel | eneintrag

( Programmbear bei t ung geht weiter)
GO T[ Cxx] Ver fahre gem Tabell eneintrag

( Programmbear bei t ung geht weiter)
GO T[ xxx] Verfahre gem Tabel | eneintrag

( Programmbear bei tung geht weiter)

Position bzw. Weg (ber Variable / Geschwindigkeit Gber Variable

GO WA Hxxx V Hyyy Verfahre absolut um Wert von Hxxx
mt Geschw ndi gkeit Hyyy
und warte mt weiterer Programmbearbeitung bis
Zi el position erreicht ist
GO WR Hxxx V Hyyy Verfahre relativ umWert von Hxxx
mt Geschwi ndigkeit Hyyy
und warte mt weiterer Programmbearbeitung bis
Zi el position erreicht ist
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Referenzieren

Verfahren endlos

7 Anwenderprogrammierung

Position Uiber Variable / Geschwindigkeit tiber Parameter

GO WA Hxxx Ver f ahre absol ut um Wert von Hxxx
und warte nmit weiterer Progranmbearbeitung bis
Zi el position erreicht ist

G0 WR Hxxx Verfahre relativ umWrt von Hxxx
und warte nmit weiterer Progranmbearbeitung bis
Zi el position erreicht ist

Position bzw. Weg Uber Tabelle

GO W T[ Hxxx] Ver fahre gem Tabel | eneintrag Hxxx,
warte bis Position erreicht

GO W T[ Cxx] Ver fahre gem Tabell eneintrag Cxxx,
warte bis Position erreicht

GO WIT xxx] Ver fahre gem Tabel | eneintrag,

warte bis Position erreicht ist.

Die Referenzfahrt wird unter Verwendung des festgelegten Referenzfahrt-
Typs und der zugehdrigen Geschwindigkeiten (727 HOSPD) durchge-
fuhrt.

Wird dieser Befehl innhalb eines Programms abgesetzt, so wird der dar-
auffolgende Satz erst wirksam, nachdem die Referenzfahrt beendet
wurde.

G 0 Es wird eine Referenzfahrt durchgefihrt,
abhéngi g von der im Paraneter 730 eingetragenen
Met hode, je nach Sof t warestand

GO 0 + Hxxx Es wird die Referenzfahrt durchgefihrt, daraus
resultiert Position 0. Danach wird diese Null-
posi tion auf den in Hxxx angegebenen Wert geset zt.

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:

NO10 SET HO00 = 30 ; (30 Grad Nul | punkt - Of fset)
NO20 GO 0 + HOO0O0
NO30 JMP (STA HOMATD = 1) NO50 ;. HOVATD = 1 -> Referenzpunkt

; definiert

; HOMATD = 0 -> Ref erenzpunkt

; nicht definiert
NO40 JMP NO30 ; Rucksprung in Abfrage
NO50 . ... ; weiterer Programmdur chl auf

nach der Referenzfahrt erhélt die dabei ermittelte Nullposition den Wert
30° (im Gerat)

Uber Variable:
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G0 V Hxxx Hxx= I ndex der Variablen mt Geschwi ndigkeitswert

Das Vorzeichen des Wertes in Hxxx bestimmt die Fahrtrichtung.

Drehzahlsynchronlauf Synchronfahrt einschalten:
GOSYN 1

Synchronfahrt ausschalten:
GOSYN 0

Bei Drehzahlsynchronlauf (Konfiguration des Eingang siehe Kapitel 6.2.4)
wird die Drehzahl des Leitgebers in 1/min auf die Sollwertstruktur
geschaltet. Die Drehzahlbeschleunigungsrampen (siehe Kapitel 6.2) sind
aktiv, heil3t 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-
Ubersetzungsverhéltnis bei der Leitgeber-Konfiguration parametriert wer-
den.

Winkelsynchronlauf (elektroni- | Beim Winkelsynchronlauf (Konfiguration des Eingang siehe Kapitel 6.2.4)

sches Getriebe) setzt der Antriebsregler die eingehenden Rechteckimpulse eines Leitge-
bers direkt in einen Positionssollwert um und fahrt 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-
Ubersetzungsverhéltnis beim Leitgeber einzutragen. Ein Getriebe-Uber-
setzungsverhaltnis im Normierungsassistenten wird bei Verwendung des
Leitgebers ignoriert.

Beispiel fir dem CDB3000:

Systemaufbau:

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

« CDB3000 mit Getriebemotor (i = 56 /3)

¢ Im Normierungsassistent (unter Grundeinstellungen) wurde ein
Getriebelibersetzungsverhaltnis von 56/3 eingetragen.

Folgerungen:

[0 bei einem Ubersetzungsverhaltnis von 1/1 des Leitgebers bezieht
sich der Sollwert des Leitgebers auf die Motorwelle des Getriebemo-
tors.

0 beieinem 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 liber spezielle PLC-
Variablen lesbar:

SET Hxxx = EGEARPCS; Lesen der Leitgeberposition in Inkrenente

Als Leitgeberinkremente erhalt man die tatsachlichen Inkremente des
Leitgebers, multipliziert mit dem Ubersetzungsverhéltnis des Leitgebers.

SET Hxxx = EGEARSPEED; Lesen der Leitgebergeschw ndigkeit in 1/mn

Man erhélt die Drehzahl des Leitgebers, multipliziert mit dem Uberset-
zungsverhaltnis des Leitgebers.

Die Position des Leitgebers ist auch tber die PLC veranderbar:

SET EGEARPCS = Hxxx; Setzen der Leitgeberposition in |Inkrenente
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eines Rundtisches

]

Halt Vorschub

7 Anwenderprogrammierung

Ein GOR-Befehl (relative Positionierung) wahrend der Synchronfahrt fihrt
zu einer Uberlagerten Positionierung.

Vv

A
®
300
p t
\
A
500 T
1000 \ @)
300
>t

Ix

(1) Leitachse, (2) Folgeachse

Bild 7.4 Relative Positionierung wéhrend der Synchronfahrt. t,=Zeitpunkt
des Befehls GO R HO00 V001 mit HO00 = 1000 und HO01 =200

Ein GOA-Befehl (absolute Positionierung) wahrend der Synchronfahrt
bricht diese ab. Die Achse féahrt mit der Gbergebenen 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 Ubersetzungverhéltnis ist tiber 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 kiirzesten ist. Relative
Bewegungen finden nicht wegoptimiert statt. Siehe hierzu auch Kapitel
5.2.3.

Diese Art der Positionierung setzt voraus, daf ein endloser Verfahrweg
ausgewabhlt 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.

Bremsen des Antriebs (STOP, SET HALT/BRAKE)

Zum Abbremsen des Antriebs stehen verschiedene Befehle mit und ohne
Regelungs-Stop zur Verfuigung.

Mit dem Befehl
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Bremsen mit Verzégerungs-
rampe (nur Positionierung)

Bremsen mit Schnellhaltrampe
(nur Positionierung)

Nothalt (Drehzahl = 0) und
Abschalten der Regelung (nur
Positionierung)

7 Anwenderprogrammierung

SET HALT = 1

wird der Antrieb gemaR 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 gemal 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 tber die PLC
eingeschaltet (SET ENCTRL = 1, Steuerort PLC) wurde.

Mit dem Befehl
SET BRAKE = 0

wird der Zustand Schnellhalt beendet. Die Anweisung muf3 immer erfol-
gen, bevor der Antrieb wieder eingeschaltet wird. Eine Beendigung des
Schnellhalts und Rickkehr zu vorherigen Fahrsatz ist moglich, solange
der Antrieb bestromt ist.

Fir normales Bremsen mit der programmierten Verzégerungsrampe
steht der Befehl

STOP B

zur Verfigung. Der Bremsvorgang kann nicht abgebrochen werden. Der
Fahrsatz bei Auslosen der STOP-Anweisung wird verworfen. Dieser
Befehl ist giiltig bei Positionierung.

Fir schnelles Bremsen mit der Schnellhaltrampe steht der Befehl
STOP M

zur Verfigung. Der Bremsvorgang kann nicht abgebrochen werden. Der
Fahrsatz bei Auslésen der STOP-Anweisung wird verworfen. Dieser
Befehl ist gultig bei Positionierung.

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 tber
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 gliltig
bei Positionierung.
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Wartebefehle (WAIT)

Mit diesen Befehlen kann eine Verzdgerung 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 ausgefiihrt.

direkt:
WAIT d
Uber Variable:

WAI T Hxxx

Das Programm wird fortgesetzt, wenn folgende Bedingung erfillt ist.

Positionsfenster erreicht:

WAI T REF | stposition i mPositionsfenster n

Achse steht:
WAI T ROT_O Sol | position = Ziel position 2

D Posi ti oni erung abgeschl ossen,
Ausgang , Achse in Position“ wird gesetzt

2) Posi tioni erung rechnerisch abgeschl ossen

WAI T 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.

%00

NO10 SET HO00 = 1 ; Variable HOOO Wert 1 zuweisen

N020 SET PARA[ 460, 1] = HO00 Schrei be (Fel d) paraneter 460,
I ndex 1

NO30 SET PARA[ 460, 2] = HO00 Schrei be (Fel d)paraneter 460,
I ndex 2

Schrei be Paraneter 270

Warten mit Programmbear bei tung bis
all e Parneterschrei bzugriffe

erfol gt sind

Ende des Programms

NO40 SET PARA[270] = HO0O
NO50 WAIT PAR

END
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74

PLC-Steuerung
und Parameter

7 Anwenderprogrammierung

Eine unkomplizierte Einstellung der angegebenen PLC-Steuerparameter
ermoglich die PLC-Funktionsmaske (erweitertes Hauptfenster -> PLC
oder Uber ,Grundeinstellungen/PLC bei entsprechend gewahlter PLC-
Voreinstellung):

I |
L) Lansreaehng AL Pogaraidien |
Baivinbastaius Proomsdetm

% famschalen Mnthes [Micai] |
I Staten Ienages Vissisien iinc |
™ Lntorbepchen Fheflh wevn Varisber [Frost] |
Adtuete hw Tita Pioad. l
Lo} Zowces |
SAarthedingungen

[I'fTF!I [3) = PLL auoenafinch il Rngeiung skaten ﬂ
St el Progearmasds |1 = erite Zeds| I_D

Peesranion unlesteachen n Jads I_D

[i=s = e |

Bild 7.5 DRIVEMANAGER - PLC-Funktionsmaske
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L U s T 7 Anwenderprogrammierung

7.4.1 PLC-Variablen Samtliche PLC-Variablen sind tUber Parameter abgebildet. Die Parameter
kénnen Uber den DRIVEMANAGER in einer PLC-Funktionsmaske (siehe
Bild 7.5) bearbeitet werden.

DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich ONLINE Parameter
veréandern
Integervariablen sind ganzzahlige GroBen.Bei einer Ver-
. kniipfung mit FlieBkomma-Variablen oder Parametern }
Integgz\l :Irtl)a blen | \ird der Nachkommaanteil nicht beriicksichtigt. Es 23pis 23! |ja 4?:'_'&(;;'-'
erfolgt auch keine Rundung.
Zugriff im Ablaufprogramm H000...H127
Merker (0/1) Zugriff im Ablaufprogramm MO000...M255 0/1 ja 46(1 PF;_IE:%M
Zeithasis 1 ms
. . Zugriff im Ablaufprogramm Z00...Z11 32 . 462-PLC_Z
Timer (32 bit) Timer werden auf einen Wert gesetzt und laufen dann 0 bis 2 Ja (_PLCP)
auf 0 zuriick.
Zahler fiir indizierte . ) ) 463-PLC_C
Adressierung (8 bit) Zugriff im Ablaufprogramm C00...C10 0 bis 65535 ja ( PLCP)
Das Abbild ist auch im Programm als spezielle Variable
OUTPUT schreibbar.
. - 0SD00-0SD02  Bit 0 - Bit 2
:::"gnd‘: (dh'ﬁ'cts_le" OED00-OEDO3 Bt 4 - Bit6 . 464-PLC_O
usgang 0V00-0V01 Bit 7 - Bit 8 J (_PLCP)
diert) «
Um Ausgénge aus dem Programm herauszusetzen muB
der entsprechende Funktionsselektor auf FOppi = PLC
gesetzt werden.
FlieBkomma Varia- . -3,37x10%8 bis |. 465-PLC_F
blen Zugriff im Ablaufprogramm F000...F127 3.37x10% ja (_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)7
génge (bitcodiert)  |IED0O-IEDO7 Bit 4 - Bit 11
ISAQO - ISAO1 Bit 12 - Bit 13

Tabelle 7.2 PLC-Variablen und Merker
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L U s T 7 Anwenderprogrammierung

7.4.2 PLG-Steuerpa- Die PLC-Steuerparameter ermdglichen eine felxible Konfiguration des
PLC-Programm bzw. dessen Ablaufs.

rameter
DRIVEMANAGER Bedeutung ONLINE Parameter
veréandern
Name des PLC-Pro- Der Projektname wird bei der Erstellung des Ablaufprogramms (Textdeklara-
y tion) definiert. Der Name bezeichnet direkt die Textdeklarationsdatei (Projekt- |. 468- PLCPJ
gramms (Projekt- ja
name) name.ixt) (_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
Betriebsstatus der :ﬂycélz)rgrgr;lrgabs uf_inbL:(nterbfr?ﬁhurlljg ohanai steu- lia 450-PLCST
Ablaufsteuerung it ( wirt | er e.trle" oﬁge u rt. Unabhangig vom teu- |J (_PLCC)
erort ist es jederzeit moglich, 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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7 Anwenderprogrammierung

grammzeile).

gramm vorhanden sind.

DRIVEMANAGER Bedeutung ONLINE Parameter
verandern
Der Parameter PLCCT definiert, von welcher Stelle aus das Ablaufprogramm
gestartet wird.
PLC-Start (iber Eingang
Funktionsselektor eines Eingangs muB auf Fixxx = PLCGO
TERM(0)
gesetzt werden. (0 -> Programm gestoppt, 1 -> Programm
gestartet)
PARA(1) PLC-Start (iber Parameter ,,Betriebsstatus”
. Manuelle Anderung des Betriebsstatus PLCST
Startbedingungen _ — . 452-PLCCT
der Ablaufsteuerung PLC-Start automatisch bei Gerateanlauf, Parameter Ja (_PLCC)
AUTO(2) Betriebsstatus wird dabei auf GO gesetzt und dient dabei als B
Statusanzeige
CTRLE) PLC-Start gleichzeitig mit Aktivierung der Regelung
PLC-Stop gleichzeitig mit Deaktivierung der Regelung
PLC wird (iber Feldbus im EasyDrive-ProgPos-Steuerwort
BUS(4) mit dem Bit ,PLC-Starten” gestartet. Bei Riicksetzen des
Bits wird der PLC-Ablauf direkt mit Sprung auf Zeile 0 been-
det.
Programmstop in Das Programm wird in der unter‘ PLCBN angegebenen Zeile unterbro_cheng . 455-PLCBN
Zeile x (Breakpoint) der Parameter 450-PLCST geht in Zustand BRKPT. Das Programm wird wie- |ja (_PLCC)
P der mit 450-PLCST=GO(1) gestartet. -
Start mit Programm- | Die Programmbearbeitung beginnt in der in PLCSN angegebenen Zeile.
. o A . SR 456-PLCSN
zeile (0 = erste Pro- |ZweckmaBig, wenn unterschiedliche unabhangige Routinen in einem Pro- (_PLCO)

Tabelle 7.3 PLC-Steuerp

arameter
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7.5

PLC-Programm-
beispiele

7 Anwenderprogrammierung

Die Beispiele dieses Kapitels sind als reine Programmieriibungen
gedacht. Deshalb sind weder die Aufgabenstellungen noch die Lésungs-
vorschlage unter sicherheitstechnischen Gesichtspunkten gepriift wor-
den.

Die Beispiele sollen aufzeigen, welche Ldsungen mit der integrierten
Ablaufsteuerung méglich sind und wie ein typischer Programmteil ausse-
hen kann. Es muss eine voreingestellte Ldsung, die auf PLC zugreift, ein-
gestellt werden. Z.B. ,PCT_3 (18) Positionierung, Fahrsatzvorgabe tber
PLC, Steuern uber Klemme*.

Die angegebenen Werte fiir Wegeinheit, Geschwindigkeit und Beschleu-
nigung sind lediglich Beispiele und sollten unbedingt auf die vorliegende
Anwendung angepal3t werden.

Als Grundlage fur die Beispiele wird von einem Getriebemotor mit einer

Nenndrehzahl von 1395 min! und einem Ubersetzungsverhaltnis von
i=9,17 ausgegangen.

Die Lust Antriebstechnik GmbH Ubernimmt infolgedessen keine Verant-
wortung und wird keine daraus folgende oder sonstige Haftung tberneh-
men, die auf irgendeine Art aus der Benutzung dieses Programmaterials
oder Teilen davon besteht.

Die Zahlenwerte fir 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 mml/s verfahren werden. Nach Ablauf einer Wartezeit von 5 s soll der
Vorgang wiederholt werden, bis ein Eingang zurtickgesetzt 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/s2

Das Beispielprogramm kann in den Regler eingespielt werden, nachdem
die Referenzfahrten nach Kapitel 5.2.4 parametriert worden sind.
Y9 EXT (Foer der band)

DEF HO01 = Weg
DEF H002 = Geschwi ndi gkeit

END

%00

NOO1 SET HOO1 = 1000 ; Wegstrecke in nm

NOO2 SET H002 = 35 ; Geschwi ndigkeit in nmmis
NO010 GO 0 ; Referenzfahrt durchfihren

N020 JMP (1S03=0) NO20 ; weiter, wenn Eingang = high
NO30 GO WR HOO01 V HO02 ; Verfahren in pos. Richtung nit 35 mm's

N040 WAI T 5000 ;7 5 s warten
NO50 JMP NO20 ; Zykl us neu begi nnen
END
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L U s T 7 Anwenderprogrammierung

7.5.2 Absolutes Posi- | Die vier Positionen sollen mit der Geschwindigkeit v=80 mm/s absolut

tionieren angefahren und dort jeweils 1 s gewartet werden. Fir die Bewegung
zuriick in die Ausgangsposition soll die dreifache Geschwindigkeit
(240mm/s) verwendet werden.

| Le |

x=200 x=100 x=100 x=100

= N 0 (5 (- v=80
GIIEE O—>0—2—0

/j( V=240

Bild 7.6 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.

%00
NOO1
NOO2
NOO3
NOO4
NOOS5
NOO6

NO20
NO30
NO040
NO50
NO60

NO70
NO80
NO90
N100
N110
N120

N130
END

HO00
HOO1
HO02
HO03
HO04
HOO05

SET
SET
SET
SET
SET
SET

GO0

7 Anwenderprogrammierung

Positionen und Geschwindigkeiten werden direkt als Wert vorgegeben,
die Vorgabe der Beschleunigung erfolgt gemaR den Maschinenparame-

; Normierung in s=nmund v=mis
YT EXT (Absol ut positionierung)

= Position_0
Position_1
Posi tion_2
Posi tion_3
Geschwi ndi gkei t _v1
Geschwi ndi gkeit_v2

HO0O0
HOO1
HO02
HO03
HO04
HOO5

200
300
400
500
80

240

; Referenzfahrt

GO WA HO00 V HO04 ; Ausgangsposi tion anfahren

VWAIT ROT_O ; Warten bis Achse steht

VWAI T 1000 ;1 s warten

GO WA HO01 V HO04 ; Position 1 anfahren und warten bis

; Achse steht

WAI T 1000

GO WA H002 V HO04 ; Position 2

WAI T 1000

GO WA HO03 V HO04 ; Position 3

WAI T 1000

GO WA HO00 V HOO05 ; zurick in Ausgangsposition

JMP

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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7.5.3 Relatives Posi-
tionieren

END

NO70

NO80
END

7 Anwenderprogrammierung

GO WA HO00 V HO03

JMP NO30

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

9TEXT (Rel ativpositionierung_2)

Im vorigen Beispiel wird die Achse immer um den gleichen Weg weiter
verfahren, daher bietet sich eine Losung mit relativer Positionierung an.
Ein Zahler enthalt jeweils die aktuelle Position; Einheiten und Normie-

rung, siehe vorheriges Beispiel.

YTEXT (Rel ativpositionierung_1)

DEF HO0O0 = Position_0

DEF HOO1 = Abstand_der _Positionen

DEF H002 = Geschwi ndi gkeit_1

DEF HO03 = Geschwi ndi gkeit_2

END

%00

NOO1 SET HOO00 = 200 ; Position O in mm

N002 SET HOO1 = 100 ; Abstand zwei er Positionen in mm
NOO5 SET H002 = 80 ; Geschwi ndigkeit inn nm's

NOO6 SET HO03 = 240 ; Geschwi ndigkeit inn mm's

N010 GO 0 ; Referenzfahrt

N020 GO WA HO00 V HO02 ; Ausgangsposition anfahren und warten
NO30 SET C00 = 0 ; Zahler = 0 setzen

NO40 WAI'T 1000

NO50 GO WR HO01 V HO02 ; nachste Position anfahren
NO60 SET CO0+1 ; Positionszéhler mtzéahlen

NO70 WAI'T 1000

NO80 JMP (C00 != 3) NO50 ; Position 3 noch nicht erreicht
NO90 GO WA HOO00 V HO03 ; zuruck in Ausgangsposition
N100 JMP NO30

Die Losung ist noch einfacher und eleganter, wenn auf den Zahler ver-
zichtet wird, und der Vergleich mit der Sollposition (SP) erfolgt

DEF HO0O0 = Position_0

DEF HOO1 = Abstand_der _Positionen

DEF H002 = Geschwi ndi gkeit_1

DEF HO03 = Geschwi ndi gkeit_2

END

%00

NOO1 SET HO00 = 200 ; Position 0 in mm

NOO2 SET HO01 = 100 ; Abstand zwei er Positionen in mm
NOO3 SET HO02 = 80 ; Geschwindigkeit in mis

NOO4 SET HO03 = 240 ; Geschwi ndigkeit in mis

NOO5 SET H004 = 500 ; Sollpos.3, mt der verglichen wird
N010 GO O Ref er enzf ahrt

N020 GO W A HO00 V HO02 Ausgangspos. anfahren und warten
NO30 WAI T 1000

NO40 GO WR HO01 V H0O02 ; nachste Position anfahren

NO50 WAI' T 1000

N060 JMP ( REFVAL < HO04) NO40 ; Position 3 noch nicht erreicht

zuriick in Ausgangsposition
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754 Ablaufpro- Hier wird der Positionierregler als frei programmierbare Ablaufsteuerung
gramm fur ein Drehzahlprofil verwendet.

Parametrierung 1IS00
der Eingange 1S01
(DRIVEMANAGER):

1S02

1S03
Eingang 1ISD01
(Programm):

1ISD02
Ausgang OSDO00
(Programm)

Fahrprofil anpassen:

Max. Geschwindigkeit:

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Einheiten und Normierung im Normierungsassistenten einstellen:

Max. Anfahrbeschleunigung:

Max. Bremsbeschleunigung:

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 {bernimmt die Initialisierung und

ruft in einer Endlosschleife die Unterprogramme 1 bis 3 auf.

Start(1) = Start Regelung

PLC (35) = Eingang im Ablaufprogramm
verwendbar

PLC (35) = Eingang im Ablaufprogramm
verwendbar

IHALT (Vorschubfreigabe, muR3 auf High
liegen)

Anwahl der Geschwindigkeit
0=vl/1=v2

Freigabe
Zielposition erreicht

Position: Grad

Geschwindigkeit: Grad/s

Beschleunigung: Grad/s2

Vorschubkonstante: 360° entsprechen 1 Umdrehung der

Abtriebswelle

Getriebe: Umdrehungen der Motorwelle 917
Umdrehungen der Abtriebswelle 100

900 Grad/s
320 Grad/s?
320 Grad/s?
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END
%00

NOO5
NO10

NO15
N020

NO025
NO30
NO35
NO40

N045
NO50
NO55

NO60
NO65
NO70
NO75

NO90
NO95
N100

N105
N110
N115
N120
N125
N130
N135

END

Q0 0
SET MO0

SET MO1
SET HOO1

CALL NO45
CALL NO8O
CALL N105
JMP NO25

7 Anwenderprogrammierung

Das Beispielprogramm kann in den Regler eingespielt werden, nachdem
die Referenzfahrten nach Kapitel 5.2.4 parametriert worden sind.

YTEXT ( Abl auf st euer ung)
DEF HOOO0 = Geschwi ndi gkeit
DEF HOO1 = Position

; Haupt pr ogramm

; Referenzfahrt durchfihren

1 i Merker = 1:

; Achse soll nicht gestartet werden
0 ; Merker = 0: Achse ist nicht in Bewegung
10000 ; Zielposition far Vergleich

; Unter progranm Ei ngange abfragen
; Unterprogramm Achse starten

; Unterprogramm Posi tionsvergleich
;. W eder hol en

; Unterprogramm 1: Eingénge abfragen

JWP (MO1 1) NO75; Wenn Antrieb in Bewegung, Sprung zu RET
JMP (1S02 = 0) NO75; keine Abfrage

SET MDOO = 0 ; Start wurde gegeben, Merker = 0 setzen
SET HO00 = 300 ; Geschwindigkeit 1 setzen

JMP (1S01 = 0) NO75; Geschwi ndigkeit 1 angewadhlt

SET HO00 = 600 ; Geschwindigkeit 2 angewdéhlt + setzen
RET

SET MO0
SET M01
RET

IWP (REF
SET CS00
JMP N135
SET MDOO
SET MDO1
SET 0S00
RET

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

; Unterprogramm 2: Achse starten

NO8O JMP (MDOO = 1) N100
NO85 GO R HOO1 V HO00

; Achse starten mt

; Geschwi ndi gkeit HO000, Ziel position HOO1
1 ; Freigabe ist erkannt, Merker ricksetzen
1 ; Antrieb in Bewegung

; Unterprogramm 3: Positionsvergleich

1) N120
0

1
0 ;Antrieb steht
1
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8 Drehzahisteuerung "OpenLoop"
fur CDE/CDB3000

8.1 Voreingestellte LOSUNgen .........cccceevvererersessessesenses
8.2 Allgemeinfunktionen ...
8.2.1 Datensatzumschaltung ........ccccoceevvvninininnninnn,
8.2.2 Drehzahlprofilgenerator "OpenLoop" ....................
8.2.3 Begrenzungen/Stoprampen ...........ccocccveeerereenens
8.3 Motorregelverfahren "OpenLoop" .........c.ccocvenieene
8.3.1 Anfahrstrom-Regler .........ococeveeveveeveeirecrene,
8.3.2 Schwingungsbedampfungs-Regler .....................
8.3.3 Stromgrenzwert-Regler ........cccoeeveveveceeeiecenne,
8.34 DC-HaltestromRegler .......ccccovvveierievercercennne
8.3.5 U/f-CharakteristiK ..........cccooevvevecnieiiceccce e,
84 Drehzahlsteuerung "OpenLoop" mit

0-10 V oder Festdrehzahlen .............ccccrerrrrerernene
85 Drehzahlsteuerung "OpenLoop" mit

Sollwert und Steuerung iiber Feldbus .................. 8-23
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8.1

Voreingestellte
Losungen

8 Drehzahisteuerung "OpenLoop" fiir CDE/CDB3000

Voreingestellte Ldsungen sind komplette Parameter-Datensétze zur
Lésung verschiedenster anwendungstypischer Bewegungsaufgaben.
Durch das Einstellen einer voreingestellten Losung werden die Positio-
nierregler automatisch konfiguriert. Ma3geblich 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 Losung vereinfacht und verkirzt
erheblich die Inbetriebnahme der Positionierregler. Durch Verandern ein-
zelner Parameter kdnnen die voreingestellten Losungen den Erfordernis-
sen der Anwenderaufgabenstellung angepalfit werden.

Insgesamt drei voreingestellte Lésungen decken die typischen Anwen-
dungsgebiete fiir die Drehzahlsteuerung "OpenLoop" mitden Reglern ab.

Kiirzel

Sollwertquelle

Steuerort/ Ka Zusitzlich erforderliche
Bus-Steuerprofil - Dokumentation

VSCT1

0-10V-Analog

E/A-Klemmen 8.4

VSCC1

CANgpen-Feldbusschnit-
telle

CANgpeq-Feldbusschnittstelle

8.5 |CAN,,eq-Dateniibertragungsprotokoll
- EasyDrive-Profil ,,Basic* open gungsp

VSCB1

Feldbus-Kommunikati-
onsmodul (Profibus)

Feldbus-Kommunikationsmodul (Profibus)

~ EasyDrive-Profil Basic* 8.5 |Profibus-Dateniibertragungsprotokoll

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

Tabelle 8.1 Voreingestellte L6sungen - im Drehzahlgesteuerten Betrieb

Alle voreingestellten Losungen 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.
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8.2  Allgemeinfunktio-
nen

8.2.1 Datensatzum-
schaltung

e

8 Drehzahisteuerung "OpenLoop" fiir CDE/CDB3000

Funktion Wirkung
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,

* Dbei Erreichen einer Drehzahlgrenze,

* bei Drehrichtungsumkehr oder

e durch Buszugriff

umgeschaltet werden.

Hinweis: Eine Online-Umschaltung zwischen den Datenséatzen CDS1
und CDS2 ist moglich.

| Valensateumschatong X

Hrime b s i g |
|5LIM 1] = COSZ vrern Dvebzahd » Parsrmetes SLIM =

Diedrzphlzchwele SLIM L] /i

GF || sbeschen |

Bild 8.1 Funktionsmaske ,Datensatzumschaltung“

8-3
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8 Drehzahisteuerung "OpenLoop" fiir CDE/CDB3000

Parameter zur Datensatzumschaltung

DRIVEMANAGER Funktion Wertebereich WE Einheit Parameter
Umschaltung lS)taetL:]rs(;rttzl;U;r((éigéJ)mschaltung des siehe Tabelle 8.4 OFF 651(-_(\3,[F))SSL
SD;C\E:Z-SUM grDeSnzdrehzahI zur Umschaltung auf -30764 . 30764 600 min” 65(2_—\;:FL)IM
| e o | s Tasess | 0 e

Tabelle 8.2

Erlduterungen

Parameter fir die Datensatzumschaltung

« Eine Ubersicht der Funktionsbereiche, die Parameter fiir 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 Verzogerungsrampen

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)

Moéglichkeiten der Datensatzumschaltung

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000

BUS KP/DM Funktion
keine Umschaltun
0 OFF ng
e (DS 1 aktiv
Umschaltung bei Drehzahliiberschreitung des Wer-
1 SILIM tes in Parameter SILIM
e (DS 2, wenn Drehzahl > SLIM, sonst CDS 1
Umschaltung (iber digitalen Ei
2 TERM g gitalen Eingang
e (DS 2, wenn IxXDxx = 1, sonst CDS 1
Tabelle 8.4 Einstellungen fir Varianten der Datensatzumschaltung
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L U s T 8 Drehzahlsteuerung "OpenLoop" fiir CDE/CDB3000

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 tiber CANopen-Schnittstelle
e (DS 2, wenn Steuerbit gesetzt, sonst CDS 1
Umschaltung iiber Feldbus auf Optionssteckplatz
6 OPTN

e (DS 2, wenn Steuerbit gesetzt, sonst CDS 1

Umschaltung bei Drehzahliiberschreitung des abso-
7 SLABS luten Wertes (Betragsbildung) in Parameter SILIM

e (CDS2, wenn Drehzahl > (SILIM), sonst CDS1

Tabelle 8.4 Einstellungen fiir Varianten der Datensatzumschaltung

Aktive Kennlinien-Datensatz-Anzeige mit 650-CDSAC

BUS KP/DM Funktion
0 CDSt 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" e Einstellung der Beschleuni- ¢ Anpassung der Dynamik des
gungs- und Verzdgerungs- Motors an die Anwendung
rampen fir das + Ruckvermindertes Verfah-
Drehzahlprofil ren des Antriebs

« Einstellung eines Verschliffs
des Anfangs- und Endpunk-
tes der linearen Rampe

Die Rampen kénnen fir jeden Datensatz getrennt gewéahlt werden.

Mit dem Parameter MPTYP (linear/ruckbegrenzt) und JTIME konnen
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 | vt um JTIE [ms].

Tabelle 8.6 Aktivierung der Ruckbegrenzung

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 8-5
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JTIME

T —» &

e
n [1/min]
RACC.x

Q

t[s] —»

Bild 8.1 Drehzahlprofilgenerator fiir Drehzahlsteuerung "OpenLoop”

Durch die Ruckbegrenzung erhéhen sich die Beschleunigungs- und Ver-
zbgerungszeit um die Verschliffzeit JTIME. Das Drehzahlprofil wird im
DRIVEMANAGER gemalf Bild 8.2 eingestellt.

%

Ditmnasts 1IC051] | Dmercers 2 (052 |
[ S 1000 vl

rerngening I 1001 Timndy

L et e T o ]

Fazillzn
[ 3 = Fuckbmpericte Hamps [enschill] =]

Wimschillzad bt Flusch ey [ i -
[k | Abkeschen | T |

Bild 8.2 Funtkionsmaske Drehzahlprofil "OpenLoop”

DRIVEMANAGER Wertebereich | WE Einheit Parameter
Besceuigung 0..92760 | 1000 | s | C20ARACC
Vesigeng g 022760 | 1000 | s | B2 DECR
Bereich ,Sollwert erreicht” 0...32760 30 ZB&RLF;—R

Tabelle 8.7 Parameter Drehzahlprofigenerator "OpenLoop”

8-6
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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)

D Feldparameter; Index ,x“ = 0: Datensatz CDS1, Index ,x“ = 1: Datensatz CDS2

Tabelle 8.7 Parameter Drehzahlprofigenerator "OpenLoop”

Mit dem Parameter 230-REF_R kann ein Drehzahlbereich definiert wer-
den, indem der Sollwert nach dem Profilgenerator vom Eingangs-Soll-
wert abweichen darf, ohne daf die Meldung ,Sollwert erreicht* (REF)
inaktiv wird. Sollwertschwankungen durch Sollwertvorgabe Uber analoge
Eingénge kdnnen somit berlicksichtigt werden.

Istwert

+REFR — —\ — — —
Sollwert — - — —

-REFR — — —

Die Rampeneinstellungen kdnnen unabhangig voneinander erfolgen.
Eine Rampeneinstellung von Null bedeutet Sollwertsprung.

\ DECR
ACCR / |

8-7

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000



LUST

8.2.3 Begrenzungen/

8 Drehzahisteuerung "OpenLoop" fiir CDE/CDB3000

Stoprampen Funktion Wirkung
* Begrenzung des Motor- ¢ Einstellung von maximalen
stroms und der Drehzahl und minimalen Werten
Die maximal zulassigen Stbme werden auf prozentual vom Geratenenn-
strom und die maximale Drehzahl prozentual auf die Motor-Nenndrehzahl
begrenzt.
Huogensnangen “Upen leop™ = x|
SEroanier eNEunos
Datenaatz 11C051] | Dainnantz 2 053] |
(e = Al e 80m Bag 10 Tman
R LS e 150 X
T whrabill ey mcemsg:
100 0 x Motoe Hpnrdichzahl
L | IR 1 /vy
T
[0k ]| _aseeechen | |
Bild 8.3 Funktionsmaske Begrenzungen "OpenLoop”
DRIVEMANAGER Funktion Wertebereich WE Einheit Parameter
Der Anfahrstrom (Motorregelfunk-
tion , Anfahrstrom-Regler*) wird 0. 180 1x_CICN Y
Anfahrstrom ” Tom-neglers) . | vom Gerdtenenn- 100 % 601.x.
datensatzabhéngig bis zu einer defi- (VR
. strom -
nierten Drehzahl geregelt.
Der Stromgrenzwert (Motorregel- 0..180 632.x CLOL "
Stromgrenzwert funktion ,Stromgrenzwert-Regler) | vom Gerétenenn- 150 % .X_VF
wird datensatzabhéngig begrenzt. strom (v
Prozentuale Begrenzung des Dreh- 0.00.... 999.95 813_SCSMX
Drehzahlbegrenzung von der Motornenn- 100.00 %
zahlsollwertes (_CTRL)
drehzahl
. 157_MOSNM
Motor-Nenndrehzahl 0...100000 1500 1/min (MoT)

D Feldparameter; Index ,x* = 0: Datensatz CDS1, Index ,x*= 1: Datensatz CDS2

Tabelle 8.8 Parameter fiir die Funktion Begrenzungen "OpenLoop”

8-8
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Die Stoprampen sind bei den allgemeinen Softwarefunktionen in dem

Kapitel 6.2.3 (Stoprampen) beschrieben. Es sind verschiedene Stop-
Rampen bzw. Reaktionen einstellbar:

» Ausschalten der Regelung
* Halt Vorschub

» Schnellhalt

* Fehler

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000 8-9
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83

Sollwert
E———

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 benétigt, da der Antriebsregler mit U/
f-Kennlinienregelung arbeitet.
Blockschaltbild (Bild 8.4).

U - Regelung

DC-Haltestrom
Regler

is
I
\ U/f- Charaktersﬂkol"

Funktion,

siehe

regelungstechnisches

Netz

UZK Korrektur

+ Regler

Stromgrenz
Regler

f - Regelung
Schwingungs- |
bedampfung

Upc Korrektur - Upqq Korrektur

Ugq
U(UZK i~ E @
Ub f tisa 'ﬁi
\ PWM Z T
\ } U t tisb Istl
{3
i . i
| | t tisc Tisc
I e f
1
disq
Tar
I
werﬁ‘ l
is ‘ isq’ Berechnung [ 1S3 ¢ o
. I i« |der strom- isb D
L S_{ komponenten[«15¢ ! }J D
isq' X iw
Bild 8.4 Regelungstechnisches Blockschaltbild des Motorregelverfahrens

"OpenLoop”

Alle Einstellungen werden in der Funktion ,Regelung eingestellt.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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8.3.1 Anfahrstrom-
Regler

8 Drehzahisteuerung "OpenLoop" fiir CDE/CDB3000

In der Funktionsmaske werden alle aktiven Funktionen mit einer griinen
Statusanzeige angezeigt.

funl abuzlices « Hoglor =

Drateneatz 1 [CDS1) | Didenzatz 2 0052 |

Arighisbom [ %
Auinssincha Umachabhung rach . L
md Aurdsbrdrom 5
Fiadizn
| CIACE [1) = Aktiv bewm baschisurigen und i stinsnsm Detniet x|

Gcdehesl |8 xwen [0 limn
| [ Ui |

Bild 8.6 Funktionsmaske Anfahrstrom-Regler

8-11
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Hegshuryg VL d
4l 1] =i+ ]
Saomgennwell Andshiiton..
| . .
i} T:- # LA = Dkl | .\T, & Il
Sthesngungodamplung eC-H abwatvonm, .
CO%l [= L)
Dalrnastmmachabung Endutule_
Bild 8.5 Funktionsmaske Regelung "OpenLoop"
Funktion Wirkung
e Der Motor wird iiber einen P-Regler e Erhohen des Anlaufdrehmoments bis
mit einem Strom ,vorgespannt” zur eingestellten Grenzdrehzahl
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DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich | WE |Einheit| Parameter
Funkion |Regler OFF/ON OFF/CIACC |OFF(0)| - 60(()—\%)8&
Anfahrstrom in % vom 0..180 4)
Anfahrstrom 2 | Antriebsregler vom Geréte- | 100 o | B0Tx_CICN
Nennstrom nennstrom (V)
Timer fiir Umschaltung
Automatische auf den reduzierten
4)
Umschaltung Anfahrstrom. .Nac.h 0..60 2 S 605.x_CITM
nach Ablauf der Zeit wird auf (LVP
reduzierten Anfahrstrom-
sollwert umgeschaltet.
Reduzierter Anfahrstrom
auf Anfahr- 4)
5 |nach Ablauf der Zeit 0..180 | 50 | o [6B02XCICNR
strom CITM (_VF)
0, -
Grenz- Drehzahl, ab wann der | % von Motor 603_CISM
1 P-Regler abgeschaltet nenndrehzahl 8 % (VP
drehzahl wird. MOSNM -

1) Ab der Abschaltdrehzahl wird der geregelte Anfahrstrom auf den normalen
Betriebsstrom der U/f-Kennlinie zurtickgeregelt. Der Ubergangsbereich ist mit 5% der
Motorennennfrequenz (MOFN) festgelegt.

2) Die Einstellung des Anfahrstroms finden Sie auch in der Grundeinstellungsmaske
unter dem Punkt Begrenzung.

3) Die Umschaltung kann deaktiviert werden, indem man den Anfahrstrom und den
reduzierten Anfahrstrom auf den gleichen Wert setzt.

4) Feldparameter; Index ,x“ = 0: Datensatz CDS1, Index ,x“ = 1: Datensatz CDS2

Tabelle 8.9

Parameter flir den Anfahrstrom-Regler

Hinweis Sollwert-Anfahrstrom:
Bitte beachten Sie, daf} der Sollwert Anfahrstrom immer kleiner (minde-
stens 25%) sein mul als der Stromsollwert des Stromgrenzwertreglers.

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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8.3.2 Schwingungsbe-
dampfungs-
Regler

8 Drehzahlsteuerung "OpenLoop" fiir CDE/CDB3000

Funktion Wirkung
e Der Regler reduziert die Pendelnei- ¢ Die Regelfunktion bedampft das
gung durch automatische dynami- Schwingverhalten von Motoren mit
sche Drehzahldnderungen bzw. biegekritischen Rotorwellen.
Frequenzénderungen. e Zusétzlich wirkt die Regelfunktion

auch beddmpfend bei Beschleuni-
gungsvorgangen mit Mechaniken,
welche groBe Elastizitaten und/oder
Lose aufweisen.

Yiuheypungolaseplung - Hoghee =]
Dateraals 1 [CO51) | Daimnsstz 210052 |
Vieeitiirkuang (0FF=0 100 x
bl ot 01 ]
O | [bbecken || |

Bild 8.7 Funktionsmaske Schwingungsddmpfungs-Regler

DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich | WE |[Einheit| Parameter

P-Anteil des Reglers.
Mit der Einstellung ,,0¢

wird der Regler ausge- 611.x_APGN"

Verstérkung -500...+500 | O %
schaltet. (VP
(Eine geeignete Grundein-
stellung ist 100%)

Filterzeit Filter fiir Stromistwert 0,1...10 0,1 S 61(2—\2:5)“

1) Feldparameter; Index ,x“ = 0: Datensatz CDS1, Index ,x“ = 1: Datensatz CDS2

Tabelle 8.10  Parameter flir den Schwingungsddmpfungs-Regler

8-13
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8.3.3 Stromgrenz-
wert-Regler

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 geniigend Strom-
reserven vorhanden sind.

Bei stationarem Betrieb wird
die Drehzahl bei zu hohem
Motorstrom abgesenkt.

Schutz vor Uberstromab-
schaltung bei Beschleuni-
gung von gro3en
Tragheitsmomenten.

Schutz vor Abkippen des
Antriebs.

Beschleunigungsvorgéange
mit maximaler Dynamik ent-
lang der Stromgrenze.

Llrvmmensenrl - Hoglon ﬂ

Dstmneata 1 (C051) | Datwneats 2iE052) |

Furklion

[ CEwFE [1] @ Disheshlsbanniung be Grenssimmiberschastung = |

Shromgeenowet 150 %
Criatsdeeboal ] 1w
ikwerkdrehzahl 150 1fminy
dberkrgps 1000 1/ min's
ok | [Ebwhen] o a |

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000
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DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich WE Einheit Parameter
Regler OFF/ON 1x CLSL)
Funktion OFF:  Funktion ausgeschaltet OFF/CCWFR OFF(0) 631.x_
CCWFR: siehe Tabelle 8.12 (VF)
0..180 cLeL)
Stromgrenzwert siehe Tabelle 8.12 vom Gerétenenn- 150 % 632.x_CLCL
strom (V)
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 i 633_CLSLR
stellten Stromgrenzwertes (CLCL), dann wird (LVF)
die Drehzahl mit der eingestellten Absenk- - 635_CLRR
Absenkrampe rampe auf die Absenkdrehzahl gesenkt. 0... 32000 1000 | min~'/s (VP

1) Feldparameter; Index ,x“ = 0: Datensatz CDS1, Index ,x“ = 1: Datensatz CDS2

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.

Fallt 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 stationdrem Betrieb die Last am Motor und damit der
Strom, dann wird ab einem Motorstrom groBer dem Stromgrenzwer-
tes die Drehzahl reduziert. Die Reduzierung der Drehzahl erfolgt mit
der Absenkrampe (CLRR) bis maximal zur Absenkdrehzahl CLSLR.

Verzogern 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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Regler

8 Drehzahlsteuerung "OpenLoop" fiir CDE/CDB3000

Funktion Wirkung

Einem Verdrehen der Motorwelle

ohne Last wird entgegengewirkt. Es
wird kein Stillstandsmoment gegen
eine Belastung der Motorwelle auf-

e |m AnschluB an die Verzogerungs- .
rampe (RDEC) wird ein einstellbarer
Gleichstrom in den Motor eingeprégt.

gebracht.
x
[E- LT 50 X
Faleek [OFF = [ E '
Ok | [Abteschen || |
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_HODCN
. (LVF)
Antriebsreglers
Nach Ablauf der eingestell-
ten Zeit wird die Endstufe
abgeschaltet.
Haltezeit Der Regler wird mit der Ein- 0..4 0 S GOQ(T/E;JCT
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.:

* Beider Reaktion ,Regelung aus” = ,-1= gemaf Reaktion
Schnellhalt* (siehe Kapitel 6.2.3)

* Bei Auslésen des Schnellhalts tiber Klemme
(FIxxx=/STOP) oder Felbus-Steuerbit.

8-17
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8.3.5 U/f-Charakteri- Die Anpassung der U/f-Charakteristik erfolgt automatisch tiber die Erstin-

stik betriebnahme bzw. die Motoridentifikation. Die weitere Optimierung des
Motorregelverfahren VFC erfolgt nicht Gber die U/f-Charakteristik, son-
dern Uber die in Kapitel 8.3 beschriebenen P-Regler.

Das VFC-Regelverfahren ist optimiert fiir Asynchron-Normmotorren bzw.
Asynchron-Getriebemotoren entsprechend der VDE 0530.

T - Cha sk banslik = x|
Dratsnsatz 1 (C051) | Datereors 2000521 |

trmlmmq M TER W

Mplorrennspaneung Fer W
Hgiorrennheqens 50 Hz

Fibenang et Drabenaatnumichathung 000 ¥

Ok | [Bbkwechen | Lieioio |
Bild 8.10  U/f-Charakteristik

<>
VNXx 1

P

I i
U] s
VBX 1 -0/ X
FNx

f[Hz] —>

Bild 8.11  U/f-Kennlinie mit zwei Sttitzstellen
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DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich| WE |Einheit| Parameter
Startspannung bei 0 min™".
Boostspan- | (ber den Startstrom-Regler 0. 100 0 v |6 5x_VB"
nung wird diese automatisch h (LVF)
angepaBt.
Die Werte bezogen auf den
. 1)
Motornenn angeschll.ossen.en Moto_r 0. 460 460 v 616.x_VN
spannung werden (iber die Motoriden- (LVF)
tifikation ermittelt.

- 1)
Motornennfre 0 ... 1600 50 Hz 617.x_FN
quenz (LVF)

Bei Datensatzumschaltung
Filterung bei  |wird die Motorspannung zur 704 VTF
Datensatzum- |Vermeidung einer sprung- 0..1P 0.003| s -
D ; (LVF)
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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8.4 Drehzahisteue-
rung "Open-
Loop" mit
0-10 V oder
Festdrehzahlen

Anwahl der voreingestellten
Ldsung

8 Drehzahisteuerung "OpenLoop" fiir CDE/CDB3000

In diesem Kapitel wird die voreingestellte Losung Drehzahlsteuerung
"OpenLoop" mit 0-10V oder Festdrehzahlen beschrieben. In diesem
Kapitel werden die Ein-Ausgange und die Sollwerterzeugung beschrie-
ben.

Die Anwahl der voreingestellten Antriebslosung erfolgt Uber den
»1. Schritt* der Erstinbetriebnahme.

1, Vesengesleliie Lswung e ]

Buwahd fair womwivsgestntin Losong:
1"."5-Lf'lIﬂ]-L“rthHBuHLNUWLM.U‘W&BﬂPD!m_ Shimman Lkt K lerreneg ﬂ

el alsbsolbanorl ik
Shabierbarer Analogeingandg Fasd 010y, 19 bit fufkosongy
lmnclalihar mal ¥ Fraddscburahilon

Bumanrwing dden Aol recha ol EO&

1 ardctisiy
Prog sitsitrine bt s sitopd inales Hesctlssniginge g ofil

Felicalay puds Fronk Bnsn sk Eresn Do

Bild 8.12  Auswahl der voreingestellten Lésung VSCT1

Die weiteren Standard Einstellungen erfolgen Uber die DRIVEMANAGER
Maske ,Grundeinstellung®.

Tenhe ahlit euenang- U pank oog _ﬁ]l

| siehe Kapitel 6.1.3

| siehe hier im Kapitel - "Anwahl des Sollwertes"

Civebahipack] | |siehe Kapitel 8.2.2
egrannungen | siehe Kapitel 8.2.3
Sheprampsn . | |siehe Kapitel 6.2.3

Bild 8.13  Grundeinstellung ,Drehzahlsteuerung "OpenLoop”, 0-10 V oder
Festdrehzahlen, Steuern (ber Klemme*

8-20

Anwendungshandbuch CDE/CDB/CDF3000



L U S T 8 Drehzahlsteuerung "OpenLoop" fiir CDE/CDB3000

Belegung der Steuerklemme

CDB3000 CDE3000
X2 | Bez. §X2| Bez Funktion
----- +~—J20) 05002 g4 REL 1 Relaiskontakt
KOEAS\MVF 19 | ospo2 f23 | REL P fiir Meldung
18 | ospo2 K / / 1 ,Betriebsbereit*
17 | DGND § 13 | DGND Idigitale Masse
4 H2 §16 | 0sDot | 8 | 0SDOT IMeIdung ,BRK2"
i@)i 15 | OSD0O § 7 | OSDOO IMeIdung »Sollwert erreicht*

14 | DGND § 1 | DGND IdigitaleMasse

13 | +24V g 14 | +24V IHiIfsspannung+24V

12 | ISD0O3 Q§ 18 | ISD03 ICDS—FeStdrehzah|1/2

11 | ISD02 § 17 | ISD02 I0-1OV/CDS-Festdrehzahlen

10 | I1sDo1 16 | ISDO1 ISTART links
9 | 1spoo 15 | I1SD0O ISTART rechts
8 | ENPO §10 | Enpo") IHardwarefreigabe der Endstufe”
7 +24V 2 +24V IHiIfsspannung +24V
6 +24V / / IHiIfsspannung +24 'V
5 | 05A00 [ / / IOFF
+10V o 4 | AGND / / Ianaloge Masse (CDB3000)

o 3 | 1sa01 [ / / Inicht belegt

2 | ISA00 § 3 | ISAO+ ISoIIwert 0V ...+ 10V bei CDB3000 2
. ) 1 Up | 4| ISAO- IReferenzspannung 10V, 10mA bei CDB3000 9

CDE3000 CDB3000 1) Bitte beachten Sie, daR bei CDE3000 der Steuereingang ENPO zur
Steuerfunktion ,Sicherer Halt* gehort

2) Analoger Eingang, differentiell + bei CDE3000
3) Analoger Eingang, differentiell - bei CDE3000

Bild 8.14  Belegung der Steuerklemme CDE/CDB3000
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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.
S1 S2 Werkeinstellung
1SD02 1SDO3 Aktueller Sollwert [min"]
0 0 Analogeingang aktiv variabel
0 1 Analogeingang aktiv variabel
Umschaltung Analogeingang/CDS-
Festdrehzahl
! 0 wenn S2 = 0 - Festdrehzahl 1 500
wenn S2 = 1 - Festdrehzahl 2
Umschaltung Analogeingang/CDS-
Festdrehzahl
! ! wenn S2 = 0 - Festdrehzahl 1 100
wenn S2 = 1 - Festdrehzahl 2

Tabelle 8.15  Wahrheitstabelle fiir die Sollwertvorgabe (S1, S2)
Die CDS-Festdrehzahlen werden Uber eine Funktionsmaske eingestellt.
x
Datermatz 1 (C051) | Dwsenasz 2100521 |
160 =0 | Fesdehas! [ 0 1
TED =1 | Femgehoand? [ 0__ imm

- ey |

Bild 8.15  Funktionsmaske CDS-Festdrehzahlen

DRIVEMANAGER Bedeutung Wertebereich| WE |(Einheit| Parameter
39764 613.0_RCDS1"
Festdrehzahl 1 | Festdrehzahl bei TBO = 0 32764." 500 | min™ | 614.0_RCDS2?
(VR
30764 613.1_RCDS1")
Festdrehzahl 2 | Festdrehzahl bei TBO = 1 3976 4"' 100 | min" |614.1_RCDS22

(LVF)

1) Parameter fur Datensatz CDS1
2) Parameter fiir Datensatz CDS2

Tabelle 8.16 = Parameter CDS-Festdrehzahlen
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8.5 Drehzahlisteue-
rung "Open-
Loop" mit
Sollwert und
Steuerung iiber
Feldbus

Belegung der Steuerklemme

CANpen

Profibus

8 Drehzahlsteuerung "OpenLoop" fiir CDE/CDB3000

Bei den voreingestellten Losungen VSCC1 und VSCB1 wird der Feldbus
als Sollwertquelle voreingestellt.

Die Sollwertvorgabe fir die Drehzahlsteuerung erfolgt entweder Uber die
gerateinterne CANqpen-Feldbusschnittstelle (VSCC1), oder tber das Pro-

fibus-Kommunikationsmodul (VSCB1).

Duedabioredd | siehe Kapitel 8.2.2
siehe Kapitel 8.2.3

siehe Kapitel 6.2.3

B egrermargen |

Sinprampen |

Bild 8.16  Grundeinstellung ,Drehzahlsteuerung "OpenLoop”, Sollwert und
Steuern (iber Bus“

Die Ein- und Ausgange sind alle auf 0-OFF gestellt. Sie kénnen geman
Kapitel 6.1 eingestellt werden.

Uber die geréateinterne potentialgetrennte CANgpen-Schnittstelle X5 wer-
den die Antriebsregler in das Automatisierungsnetzwerk eingebunden.

Die Kommunikation erfolgt nach dem Profil DS301. Die Steuerung und
Zielpositionsvorgabe erfolgt nach dem proprietaren EasyDrive-Profil
.Basic".

Detailinformation zur Konfiguration des Antriebsreglers im Netzwerk fin-
den Sie in der separaten Dokumentation ,CAN,,eq-Datentibertragungs-

protokoll®.

Zur Drehzahlvorgabe und Steuerung uber Profibus ist das externe Kom-
munikationsmodul 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-Datentibertragungsprotokoll*
beschrieben.

8-23
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Anhang A

A1 Ubersicht aller Fehlermeldungen .........c.ceeuveenens A-2
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L U S T Anhang A

A.1 Ubersicht aller Die Fehlermeldungen sind aufgeteilt in Fehler inklusiv der Fehlernummer

Fehlermeldun- und dem Fehlerort. Detailerklarungen zur Fehlerhistorie und zu den
gen Reaktionen finden Sie im Kapitel 6.9.1
Fehler- Fehler- .
'™ 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-Funktionalitat 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-OC Uberstromabschaltung

Uberstrom durch:

1. Falsch eingestellte Parameter

2. KurzschluB, ErdschluB oder Isolationsfehler
3. Geréteinterner Defekt

17

1

Ixt-Abschaltung unterhalb von 5 Hz (schnelle Ixt) zum Schutz der End-
stufe

(Uberschreitung der zuldssigen Strom-Zeit-Fliche) gemeldet durch
Systemzustandsiiberwachung

Endstufenschutz hat ausgeldst.
43 Der max. zulassige Motorstrom wurde in Abhdngigkeit von der ZK-Span-
nung und Kiihlkérpertemperatur iiberschritten

Uberstromabschaltung nach Verdrahtungstest
KurzschluB, ErdschluB oder Isolationsfehler wurde detektiert

Uberstrom detektiert:

1. Falsch eingestellte Parameter

2. KurzschluB, ErdschluB oder Isolationsfehler im Betrieb
3. Gerateinterner Defekt

Uberstrom detektiert

1. Falsch eingestellte Parameter

2. KurzschluB, ErdschluB oder Isolationsfehler im Betrieb
3. Geréteinterner Defekt

46

48

49

50 Interner Fehler bei der Uberstrom-Uberwachung
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Fehler- Fehler- .
™ Fehler ort Beschreibung
4 E-QV 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-Fléche)
6 E-OLI Ixt-Abschaltung Umrichter
48 szt-AbschaItung zum Schutz der Endstufe (Uberschreitung der zulassi-
gen Strom-Zeit-Flache)
7 |E-O0TM |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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Fegl:r— Fehler Fegl:r— 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-

° \(lj\?:r;rscheinlich fehlerhafte Tabelle der Gerateklassenparameter.

7 Laufzeitiiberwachung hat ungliltiges Parameterobjekt (falscher Datentyp
oder falsche Datenbreite) erkannt

8 In der aktqellen Bed'ilenebene existiert kein lesbarer Parameter oder Para-
meterzugriffsfehler tiber KP200

1 Laufzeitﬁbervyachung hat ungiiltige Lange 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 MaximalgréBe iiberschritten
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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 Gerétehochlaufphase auBer-
halb seines Wertebereiches

6 thler bei der Ergtinitialisierung der Parameterliste. Ein Parameter konnte
nicht auf Werkseinstellung gesetzt werden

7 Fehler bei Initialisierung eines Parameters mit seiner gespeicherten Ein-
stellung.

8 thler beim internen Parameterzugriﬁ liber KP200. 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 FluBsteuerung im Feldschwéchebereich

113 Fehler bei der Initialisierung der Netzsausfallstiitzung

114 Fehler bei der Initialisierung der Strom- und Spannungserfassung

115 Fehler bei der In_ﬁialisierung der ]TLTDrehgel?erauswertqu,
Strichzahl oder Ubersetzungverhéltnis wird nicht unterstitzt

116 Fehler bei der Irl_itialisierung der I_-liTL.—Dre.hget.)erauswertg_ng,
Strichzahl oder Ubersetzungverhéltnis wird nicht unterstitzt
Fehler bei der Initialisierung der SSI-Schnittstelle und Drehgeberauswer-

117 tung,

Strichzahl oder Ubersetzungverhéltnis wird nicht unterstiitzt
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Fegl:r— Fehler Fel(;l:r— 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 FehI?r .bei der In[tiali_sierung Qer Rggg!yng .
Ungiiltige Wert fiir die Hauptinduktivitat (Null oder Negativ)
120 Fehler bei der Initialisierung des Analogausgangs
121 Fehler bei der Initialisierung der analogen Eingaenge
122 Fehler bei der Initialisierung der Resolverauswertung
123 Fehler bei der Initialisierung der Fehlerspannungskompensation
124 Fehler bei der Initialisierung der Sensorlosen Drehzahlregelung (SFC)
125 Fehler bei der Initialisierung der Sensorlosen Drehzahlregelung (U/1-
Modell)
126 Fehler bei der Initialisierung der externen AD-Umsetzer
127 D'is gewiinschte Verfahren zur Kommutierungsfindung wird nicht unter-
stitzt
128 Fehler bei der Initalisierung des GPOC-Fehlerkorrekturverfahrens
Fehler bei Konfiguration des HTL-Drehgebers. Es wurde HTL-Drehgeber
129 als Lage-Drehahl oder Leitgeber parametriert, aber die Eingangsklem-
men FIS02 und FISO2 nicht auf HTL-Auswertung gestellt
130 Fehler bei der Durchfuehrung des Stromregler-Tunings
131 Fehler bei der Selbsteinstellung (Testsignalgenerator)
132 Fehler bei UZK-Kalibrierung
133 Fehlerhafter Ablauf in der Macro-State-Machine
11 E-FLT Floatingpoint-Fehler
0 Alligemeiner Fehler bei FlieBkommaberechnung
12 E-PWR |Leistungsteil unbekannt
4 Leistungsteil nicht korrekt erkannt
6 Leistungsteil nicht korrekt erkannt
13 E-EXT  |externe Fehlermeldung (Eingang)
1 Fehlermeldung eines externen Gerats liegt vor
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Fe:l:r— Fehler Fegil: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-Objekte
42 Guarding - Fehler bei der Uberwachung eines Sync/Pdo-Objektes
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Fehler- Fehler- .
™ 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 iiber 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 Giber einen Puffer mit max. 30
Eintrdgen, 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, daB 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
ausfihrbar.

Interner Fehler: Kein Code vorhanden, Programmanweisung nicht aus-
flihrbar 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 enthélt. 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 kdnnen 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:l:.r— Fehler Fegil:r- Beschreibung
18 E-SIO 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 wéhrend der Geratehoch-
laufphase
7 Fehler beim Schreiben eines String-Parameters im Parameter-Festspei-
cher
1 Priifsummenfehler bei der Initialisierung der AutoSave-Parameter
15 Priifsummentfehler 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
17 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.
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Fegl:r— Fehler Fegl:r— Beschreibung
36 E-POS  |Fehler bei der Positionierung
0 Fehler in der Positionier- und Ablaufsteuerung
241 Hardware-Endschalterfehler wéhrend 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
41 E-PER
4 Interner Fehler bei Peripheriebaugruppe der CPU
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Anhang B  Stichwortverzeichnis

A
ADKIppSChULZ v 8-14
Ablaufprogramm

o PN 6-55
Abschaltgrenzen .......ccocvvviiiiiiiiiiiinnnnns 2-20
Abtriebswelle ....ovviiiiiiiiiii e 5-7
AChSSEAIUS +uvvvirieiriirririrrnrrrreeas 7-39
AKLIONSIegiSter .vvvvirieieieiereeeieie e eans 6-105
Aktive Kennlinien-Datensatz-Anzeige ............ 8-5
analoger Eingang, Optionen ..........cccceueuens 6-25
Andern der Bedienebene ...........vuveeen. 3-2, 3-3
AnschluB iiber RS232-Schnittstellenkabel ....... 3-4
AnschluB und Start ....ccovvieiiiiiiiiece e, 3-4
Anzeige

650-CDSAC .. 8-5
Applikations-Datensatz

ANPASSEN vuvrevvnernrrnrrnrrnranranranranrnes 3-14
Ausgang, analog .....eeveveviririiririerirnniea, 6-28
Ausgénge

digital .eerereie 6-12

Klemmenerweiterungsmodul UM-8140 .... 6-13

VilUBIL e 6-14
Ausgange der Positionierregler ............c..u.... 6-3
Automatisierungsnetzwerk

Einbindung ....ceveviiiiiiieeen 4-9, 8-23
Auto-Start ....ooeiii 6-53
B
Bargraph, KP200-XL ....coevvnenininininnnnnns 6-113
Bedien- und Anzeigeelemente ............ceuees 3-10

KP200-XL +uvveeieeieeneneenreeneenes 3-10
Bedien- und Datenstruktur ............cccvuvnene. 3-1
Bedienebenen einstellen tiber "_36KP-KeyPad" 3-2
Bedienebenen in der Parameterstruktur ......... 3-2
Bedienebenen, Parameterstruktur ............... 3-2
Bedienteil KP200-XL ....ccvvveeviierneiennrnenns 6-55
Bedingte Sprungbefehle .........coeviiinannns 7-16
Begrenzung ......cceiiiiiiiiiinenns 4-5, 6-33, 8-8

Drehmoment ......ccccvviviniinnnnnns 6-33, 8-8
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Drehzahl .....ccveivieiiiiiieienenen 6-33, 8-8
Beispiel

Einstellung F1 Motorpotifunktion ........... 6-58
Benutzerdefiniertes Sachgebiet _11UA ....... 6-111
Berechnung

Abschaltzeitpunkt der Ixt-Uberwachung ... 6-88
Stromgrenzwertes bei angepaBter

Motorschutzkennlinie ......... 6-88
BestimmungsgeméBe Verwendung .............. 1-3
Bewegungsaufgaben .........ccevevienennns 4-2, 8-2
Breakpoints .....veveveiiiiiiirr e 7-11
BUSSYSIEME ...eeieieieieieie e 6-99
C
CANOPEN ivvreveriirernrnerarannens 4-9, 6-99, 8-23
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