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Wegweiser durch das
Handbuch
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Liebe Anwenderin, lieber Anwender,

dieses Handbuch richtet sich vorwiegend an Sie als Programmierer von
Antriebs- und Automatisierungslésungen. Es beschreibt, wie Sie Ihr
neues Antriebssystem CDD3000 optimal auf den jeweiligen Anwen-
dungsfall anpassen kénnen. Wir gehen hier davon aus, daf Ihr Antrieb
Uber die Erstinbetriebnahme in Betrieb gesetzt wurde — wenn nicht, soll-
ten Sie zuerst zur Betriebsanleitung greifen.

Lassen Sie sich durch den Umfang des Handbuches nicht erschrecken:
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 Funk-
tionsumfang und die Flexibilitat der Software des CDD3000 zur Lésung
der unterschiedlichsten Antriebsaufgaben.) In diesen Kapiteln kénnen Sie
sich auf die Funktionen konzentrieren, die fur lhre Anwendung von
Bedeutung sind, z. B. Encodersimulation oder sin2-férmige Rampen.

Wir wiinschen lhnen viel Erfolg und einen angenehmen Tag!

1 Sicherheit 1>
2 Servomodul CDD3000 2 >
3 Bedienstruktur 3>
4 Voreingestellte Losungen 4>
5  Softwarefunktionen S) >

Anhang: Parameteriibersicht, Fehlertabelle, Glossar A
Stichwortverzeichnis
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Piktogramme
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Y = BB P

Achtung! Fehlbedienung kann zu Beschadigung
oder Fehlfunktion des Antriebs fihren

Gefahr durch elektrische Spannung! Falsches
Verhalten kann Menschenleben geféhrden

Gefahr durch rotierende Teile! Antrieb kann auto-
matisch loslaufen

Hinweis: Nutzliche Information

Verweis: Weiterfilhrende Information in anderen
Kapiteln des Anwenderhandbuches oder zusatzli-
chen Dokumentationen
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1.1 MaBnahmen zu
lhrer Sicherheit
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1 Sicherheit

Die Servoregler CDD3000 sind schnell und sicher zu handhaben. Zu
lhrer eigenen Sicherheit und fir die sichere Funktion lhrer Maschine
beachten Sie bitte unbedingt:

Lesen Sie zuerst die Betriebsanleitung!
'ﬂ  Sicherheitshinweise beachten!
o

— Von elektrischen Antrieben gehen grundsatzlich

5 Gefahren aus:

» elektrische Spannungen > 230 V/460 V: Auch 10 min.
nach Netz-Aus kénnen noch geféahrlich hohe Spannun-
gen anliegen. Deshalb auf Spannungsfreiheit prifen!

« 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.

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

1-7
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1 Sicherheit

Ihre Qualifikation:

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 Unfallverhiitungsvorschriften
(z. B. VBG 4 in Deutschland, UVV der Berufsgenossen-
schaften) mussen vorhanden sein.

Beachten Sie bei der Installation:

AnschluRbedingungen und technische Daten unbedingt
einhalten!

Normen zur elektrischen Installation beachten, z. B. Lei-
tungsquerschnitt, Schutzleiter- und Erdungsanschlul3.

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

Verwendete Piktogramme

Die Sicherheitshinweise beschreiben folgende Gefahrenklassen.
Die Gefahrenklasse beschreibt das Risiko bei Nichtbeachtung des
Sicherheitshinweises.

Warnsymbole

Allgemeine Erklarung Gefahrenklasse nach ANSI Z 535

Achtung! Fehlbedienung kann zu Beschadigung|Koérperverletzung oder Sach-
oder Fehlfunktion des Antriebs fuhren. schaden kénnen eintreten.

Gefahr durch elektrische Spannung! Falsches|Tod oder schwere Koérperverlet-
Verhalten kann Menschenleben gefahrden. zung werden eintreten.

BB B

Gefahr durch rotierende Teile! Antrieb kann auto-|Tod oder schwere Kérperverlet-
matisch loslaufen.

zungen werden eintreten.

Anwendungshandbuch CDD3000
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1.2 Bestimmungsge-
méaBe Verwen-
dung
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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 bestimmungsgemalRen 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 bestimmungsgeméaRen
Betriebes) ist nur bei Einhaltung der EMV-Richtlinie (89/336/EWG)
erlaubt.

Der CDD3000 ist konform mit der Niederspannungsrichtlinie
C E 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.

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

Reparaturen dirfen nur durch autorisierte Reparaturstellen vorgenom-
men werden. Eigenmachtige, unbefugte Eingriffe kdnnen zu Tod, Kdrper-
verletzungen und Sachschaden fihren. Die Gewdhrleistung durch LUST
erlischt.

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

1-9
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1.3 Verantwortlich-
keit
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1 Sicherheit

Elektronische Gerate sind grundsétzlich nicht ausfallsicher. Der Errichter
und/oder Betreiber der Maschine bzw. Anlage ist dafur 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 Ausriistung 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 Ausriistung nach
DIN EN 1050 beurteilt und nach DIN EN 954-1 “Sicherheit von Maschi-
nen - Sicherheitsbezogene Teile von Steuerungen” mit Auswahl der
Schaltungskategorie bestimmt.

1-10
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2 Servoregler CDD3000

2.1 Gerdte- und Klemmenansicht ...........cocecnnniininiannens 2-2
2.2 Montage der Module ...........cocusmmmsumsessmssmsassesssnsssnnss 2-8
2.3 Umweltbedingungen .........ccoiminnsmnssmssssnssssnsens 2-10
24 Spezifikation der Steueranschliisse ............cc.cc.... 2-11
25 Leuchtdioden ... 2-14
2.6 Potentialtrennungskonzept ..........ccccvvririnnienianns 2-15
2.7 Gerdtesoftware..........ovvnmnnnnnn—n. 2-17

ware, die fur das Verstandnis und das Arbeiten mit dem
Anwendungshandbuch notwendig sind. Weitere Informatio-
nen zur Gerate-Hardware finden Sie in der Betriebsanleitung
CDD3000.

@ Hinweis: Dieses Kapitel zeigt grundlegende Punkte zur Gerate-Hard-

Anwendungshandbuch CDD3000 2-1
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2.1 Geréte- und
Klemmenan-
sicht

Anwendungshandbuch CDD3000

H1,H2,H3

2 Servoregler CDD3000

X4

X2

X1

X3

SR

Bild 2.1 Lageplan CDD3000
Nr. Bezeichnung Funktion
H1, H2, H3 |Leuchtdioden Geréatezustandsanzeige
X1 Leistungsanschlu Netz,'Motoir, Bremswiderstand (L+/RB),
DC-Einspeisung
4 digitale Eingénge
X2 SteueranschluB 3 digitale Ausgange (davon 1 Relais)
2 analoge Eingédnge
X3 PTC-AnschiuB PTC-, Klixon-Auswertung oder linearer Tempe-
raturgeber
serielle Schnittstelle zum AnschluB von
x4 RS232-AnschiuB DRIVEMANAGER oder KEYPAD KP200XL
X5 Lagekommunikation Encodersimulation/Leitgeber mit TTL-Pegel
X6 ResolveranschiuB Resolver, Hallsensor
X7 Encoderanschiud S|_ngle-MuIt|turn_ mit SIN/COS-Signal, SSI- oder
Hiperface-Schnittstelle
Tabelle 2.1 Legende zum Lageplan CDD3000
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Nr. Bezeichnung Funktion
X8 Optionssteckplatz 1 z. B. fiir Anwendermodul UM8I40
X9 Optionssteckplatz 2 z. B. fiir Kommunikationsmodul CM-xxx
X15 Steuerklemme UM8I40 1/0-Erweiterung
Tabelle 2.1 Legende zum Lageplan CDD3000
Bezeichnung Bezeichnung
28] 32.xxx X 34.xxx
alv Motorleitung U alv Motorleitung U
alv Motorleitung V alv Motorleitung V
Motorleitung W Motorleitung W
=10 g o|w 9
Schutzleiter PE Schutzleiter PE
(| FR (| ER
) Schutzleiter PE Schutzleiter PE
| EN o)+
Zwischenkreisspannung +/ Zwischenkreisspannung +/
O+ Bremswiderstand Ol Bremswiderstand
Olre |  [Bremswiderstand OIiR8 [ [Bremswiderstand
O Zwischenkreisspannung - O Zwischenkreisspannung -
0|+ | [schutzleiter PE Of+ | [schutzleiter PE
O NC O3 | [Netzphase L3
O|n Neutralleiter | [ Netzphase L2
[ | 1R} Netzphase L1 Oju Netzphase L1

Tabelle 2.2

Leistungsklemmenbezeichnung CDD3000

Hinweis:

Unbedingt auf Typenschildangaben des Gerates achten.

Anwendungshandbuch CDD3000
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2 Servoregler CDD3000

X2 Bezeichnung Funktion
BRKout Bremsenausgang
20 |3 BRKgnD Masse fiir Bremsenausgang, Einspeisung
1913 BRKycc 24 V fiir Bremsenausgang, Einspeisung
ig g 0SD02 Relaisausgang (Wurzel) 14 ]
16 |3 0SD02 Relaisausgang (SchlieBer) 13
15 |3 0SDO1 digitaler Ausgang
14 |3 0SD00 digitaler Ausgang
13 |3 DGND digitale Masse
12 |3 ISD04 digitaler Eingang
11 |3 ISD03 digitaler Eingang
10 |3 1SD02 digitaler Eingang
9 (= ISDO1 digitaler Eingang
s |3 ISD00 digitaler Eingang
7 |3 ENPO Hardwareeingabe der Endstufe
6 |3 DGND digitale Masse
5 |3 +24V Hilfsspannung +24 V
4 (=3 ISAO1- _
3 I A0 s analoger Sollwerteingang 0 - 10V
2 |3 ISA0O- ,
1 |3 T analoger Sollwerteingang + 10 V
Tabelle 2.3 Steuerklemmenbezeichnung CDD3000

2-4
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2 Servoregler CDD3000

X15 Bezeichnung Funktion
Q 1 (1 Uy 24V DC-Versorgung, Einspeisung
Ol 2 |3 DGND digitale Masse

51 |, Uy Hilfsspannung 24 V DC
O 22 | IEDOO digitaler Eingang
O 23 | IEDO1 digitaler Eingang
O 24 |3 IED02 digitaler Eingang
Q|25 — IEDO3 digitaler Eingang
O 26 | IEDO4 digitaler Eingang
O 27 |1 IEDO5 digitaler Eingang
Ol28 [ IEDO6 digitaler Eingang
O129 |3 IEDO7  |digitaler Eingang

30 (3 DGND digitale Masse

31 /1 DGND digitale Masse
O |32 |3 OEDO0 |digitaler Ausgang
Q|33 |3 OEDO1 digitaler Ausgang
Q|34 | 0ED02  |digitaler Ausgang
O |35 |3 OED03 |digitaler Ausgang

Tabelle 2.4 Steuerklemmenbezeichnung UM-8140

2-5
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Pinbelegung X4, seriellen Schnittstelle, 9pol. D-Sub Buchse

X4/Pin Funktion

—_

+15 V DC fiir KeyPAD KP200

TxD, Senden von Daten

RxD, Empfangen von Daten

nicht benutzen

GND fiir +15V DC des KevPAD KP200

+24 V DC, Spannungsversorgung Steuerprint

nicht benutzen

nicht benutzen

O o N[ oo g [ W N

GND fiir +24 V DC, Spannungsversorgung Steuerprint

Tabelle 2.5 Pinbelegung X4

Pinbelegung X5, Lagekommunikation, 9pol. D-Sub Stift

X5/Pin Funktion

5V /100 mA

R+

B+

©O| 0| N| & G| | W| M| =
>
F

A-

Tabelle 2.6 Pinbelegung X5

Anwendungshandbuch CDD3000 2-6
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Pinbelegung X6, Resolver, 9pol. D-Sub Buchse

X6/Pin

Funktion

—_

SIN+ (S2)

SIN- (S4)

C0S+ (S1)

GND

PTC

REF+ (R1) (8 kH

z, ca. 7V AC)

REF- (R2)

C05- (S3)

©O| | N[ o af | W| N

PTC

Tabelle 2.7

Pinbelegung X6

Pinbelegung X7, Encoderanschluf3, 15pol. HD D-Sub Buchse

X7/Pin Funktion Sin/Cos Funktion SSI Funktion HIPERFACE
1 A- A- REFCOS
2 A+ A+ COoS+
3 |5V/150 mA 5V /150 mA
4 DATA+ Daten+ RS485
5 DATA- Daten- RS 485
6 B- B- REFSIN
7 Us 7-12V/100 mA
8 GND GND GND
9 R-
10 [R+
11 B+ B+ SIN+
12 |Sense+ Sense+ Sense+
13 |Sense- Sense- Sense-
14 CLK+
15 CLK-
Tabelle 2.8 Pinbelegung X7
Anwendungshandbuch CDD3000 2-7
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2.2 Montage der Die Servoregler CDD3000 verfiigen tiber zwei Optionssteckplatze zur
Module Aufnahme von Anwender- und Kommunikationsmodulen.

Bei Servoreglern bis BaugroRe BG5 werden die Module seitlich aufge-
steckt. Zur Demontage driicken Sie den roten Entriegelungshebel der
Frontseite und ziehen das Modul seitlich ab.

Servoregler BG1 ... BG5

X8 = Optionssteckplatz 1 fir Anwendermodule (UM-xxxx)
X9 = Optionssteckplatz 2 fur Kommunikationsmodule (CM-xxxx).

Bild 2.2 Montage Anwender-/Kommunikationsmodule

Anwendungshandbuch CDD3000 2-8
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Fir die Servoregler der Baugrdf3e BG6 bis BG8 werden die Module ein-
gebaut. Zur Befestigung benétigen Sie pro Modul ein Montageset MP-
CMUM (siehe Bestellkatalog). Jedes Montageset enthélt auch ein Flach-
bandkabel, das zur Verbindung von X8 auf X8 oder von X9 auf X9 vorge-
sehen ist.

Servoregler BG6 ... BG8

O
J ®

X9

X8

1 °
‘=
X8
0| ° [®
= ®
Q °
=0 ® B :3
| I ] X o

,_
=
=
N
r
w
-
+

—
=]
@

A PIIIRIRAEAT:

Der Servoregler CDD3000 verfugt Uber zwei Optionssteckplatze zur
Aufnahme von Anwender- und Kommunikationsmodulen.

Bild 2.3 Montage Anwender-/Kommunikationsmodule (BG6 bis BG8)

e Achtung: Module nicht wahrend des Betriebs aufstecken/abziehen.

Anwendungshandbuch CDD3000 2-9
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2.3  Umwelthedingun-
gen

Anwendungshandbuch CDD3000

2 Servoregler CDD3000

bei Lagerung
bei Transport

Merkmal Spezifikation der Servoregler
-10...45° C (BG1 ... BGY)
bei Betrieb -10 ... 40 °C (BG6 ... BG8)
Temperaturbe- mit Leistungsreduzierung bis 55 °C
reich

-25...+55°C
-25...470°C

Relative Luftfeuchte

15 ... 85 %, Betauung ist nicht zul&ssig

Mechanische
Festigkeit nach  Vibration
IEC 68-2-6

0,075 mm im Frequenzbereich 10 ... 57 Hz
1 g im Frequenzbereich 57 ... 150 Hz

Gerat IP20 (NEMA 1)
Schutzart T — Cold Plate: IP20
p Durchsteckkiihlkdrper: IP54 (3 ...15 kW)
Beriihrungsschutz VBG 4
bis 1000 m {i.NN, oberhalb 1000 m . NN mit
Montagehéhe Leistungsreduzierung 1 % pro 100 m, max.

2000 m {i. NN

Tabelle 2.9 Umweltbedingungen der Servoregler
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2.4 Spezifikation Servoregler CDD3000
der Steueran-
schliisse ial-
Bez. | Nr. | Bez. Spezifikation ]
trennung
1 |ISA00+ ISA00: Uy = =10V DC, Auflésung 12 Bit,
2 |ISA0O- ZyKluszeit 1 ms (spezielle Funktion
125 ps)
3 |ISA01+ ISAO1: Uy =+ 10V DC, Auflésung 10 Bit,
Analoge 4 |ISAO1- ZyKluszeit 1 ms
Eingdnge Toleranz; =1 % v. M.
24V digitaler Eingang, SPS-kompatibel
Schaltpegel Low/High: <4,8V/>8V DC
ZyKluszeit 1 ms
Ry =110 kQ
8 |[ISD00 ISD00-ISD02: Frequenzbereich < 500 Hz,
9 |ISDo1 Zykluszeit 1ms
10 |ISD02
11 |ISDO3 ISD03-1SD04:
. 12 |ISD04 Frequenzbereich < 500 kHz,
Digitale ZyKluszeit Tms ja
Eingdnge (spezielle Funktionen < 2 pis)
SPS-kompatibel
Schaltpegel Low/High: <5V /> 18V DC
Imax (b€i 24 V) =10 mA
R|N = 3 kQ
7 |ENPO Hardware-Freigabe der Endstufe = High-
Pegel ja
Spezifikation wie ISD00
14 |0SD00 kurzschluBfest bei 24 V-Versorgung aus
15 |0SDO1 Servoregler
Digitale SPS-kompatibel, Zykluszeit 1 ms .
Ausgénge Imax = 50 mA, High-Side-Treiber Ja
keine interne Freilaufdiode, externen
Schutz vorsehen
Tabelle 2.10  Spezifikation der Steueranschliusse

Anwendungshandbuch CDD3000
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Bez.

Nr.

Bez.

Spezifikation

Potential-
trennung

Relais-
ausgang

16
17

0SD02

e Relais, 1 SchlieBer

e 25V/1AAC, Gebrauchskategorie AC1
e 30V/1ADC, Gebrauchskategorie DC1
e Zykluszeit 1 ms

e Schaltverzdgerung ca. 10 ms

Span-
nungsver-
sorgung

6,13

+24V
DGND

e Hilfsspannung Uy = 24 V DC, kurzschluB-

fest

e Toleranz: +20 %
® |hax = 100 mA (gesamt, beinhaltet auch

die Treiberstrome fiir Ausgénge 0SDO0x)

e externe 24 V-Einspeisung zur Speisung

der Steuerelektronik bei Netzausfall mag-
lich,
Stromaufnahme |5 = 1A

Motorhal-
tebremse

18
19
20

VCCo3
GNDO3
0SD03

e Digitaler +24 V-Ausgang, high-aktiv
e KurzschluBfest
e zur Ansteuerung einer Motorhaltebremse

geeignet

® Imax = 2,0 A (Uberstrom bewirkt Abschal-

tung) bis v |ymax=45 °C; Reduzierung von
Imax bei v y > 45 °C.

® |min =150 MA (I < Iin Leitungsbruch

bewirkt Abschaltung)

e separate Spannungsversorgung erforder-

lich: Upy = + 24V = 10 %
y=21A

e auch als konfigurierbarer digitaler Aus-

gang verwendbar

ja

Anwendungshandbuch CDD3000

Tabelle 2.10

Spezifikation der Steueranschlisse
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Anwendermodul UM-8140

Bez. Klemme Spezifikation [JARILES
frei
Digitaler Eingang
+24V DC X15-21 Hilfsspannung fiir IEDxx
IEDOO X15-22 e Grenzfrequenz 5 kHz
bis bis e SPS-kompatibel
IEDO7 X15-29 e Schaltpegel Low/High: <5V />18V DC
® g bei 24V =6mA ja
L4 R|N =4kQ
e interne Signal-Verzogerungszeit = 2 ps
e Abtastzyklus der Klemme = 1 ms
DGND X15-30 o digitale Masse fiir IEDxx
OEDOO X15-32 e kurzschluBfest, lyyax = 1,2 A/OEDXX
bis bis o SPS-kompatibel
0EDO3 X15-35 e Strom bei ,1% Iyp = 5 MA
Imax = 500 mA
® | im Parallelbetrieb = 125 mA
¢ interne Signal-Verzigerungszeit Ja
=250 ps
e Abtastzyklus der Klemme =1 ms
e Schutz gegen induktive Belastung
o thermischer Uberlastschutz
e High-Side-Treiber
DGND X15-31 e digitale Masse fiir OEDxx
Versorgungsspannung, Einspeisung Modul
+24VDC | X15-1 e Uy=24VDC +20 %
e |=06A
e kein Verpolungsschutz
DGND X15-2 e (digitale Masse

Tabelle 2.11  Spezifikation der Steueranschlusse UM-8140
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2.5 Leuchtdioden
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Auf dem Servoregler befinden sich rechts oben drei Status-LEDs in den
Farben Rot (H1), Gelb (H2) und Griin (H3).

Geratezustand rote LED (H1) | gelbe LED (H2) | griine LED (H3)
Versorgungsspannung liegt an O O °
Servoregler betriebsbereit (ENPO 0

° °
gesetzt)
Regelung freigegeben O O °
Fehler [ (Blinkcode) a °
Warnung (bei betriebsbereit) [ ° °
Warnung (bei Regelung freigege- ° 0 °
ben)

[ LED aus, ® LED an, L] LED blinkt

Tabelle 2.12  Bedeutung der Leuchtdioden

Hinweis: Stdrmeldungen kénnen mit der Bedieneinheit KEyPAD KP200
oder dem DRIVEMANAGER genauer angezeigt werden.

Weitere Informationen zu den Stérungsmeldungen siehe Anhang B.
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2.6 Potentialtren-
nungskonzept

Sonderfall: Nutzung eines ana-
logen Eingangs als digitalen
Eingang

]
]

Anwendungshandbuch CDD3000

2 Servoregler CDD3000

Analoge und digitale Eingénge sind zur Vermeidung von Ausgleichsstro-
men und Storbeeinflussung Uber die angeschlossenen Leitungen vonein-
ander getrennt. Die analogen Eingange sind mit dem Potential des Pro-
zessors des Servoregleres verbunden. Potentialgetrennt sind die
digitalen Ein- und Ausgange, wodurch StoérgréRen vom Prozessor und
der analogen Signalverarbeitung ferngehalten werden.

°——Jak%{— E’D

SNT
+5V/+15V >
—do_»
110 110
analog digital

1

Bild 2.4 Spannungsversorgung der E/As

Bei der Auswahl der Leitung ist darauf zu achten, daf} die Leitungen fir
die analogen Ein- und Ausgénge auf jeden Fall geschirmt ausgefihrt wer-
den. Der Leitungs- oder Aderschirm bei paargeschirmten Leitungen sollte
aus EMV-Gesichtspunkten mdglichst groRflachig aufgelegt werden,
dadurch werden hochfrequente Stérspannungen sicher abgeleitet (Skin-
Effekt).

Die Verwendung der geréateinternen 24 V DC als Versorgungsspannung
bei Nutzung des analogen Eingangs ISA01 als digitaler Eingang erfordert
die Verbindung von digitaler Masse und der Signale ISAO1-. Dies kann
aus den vorgenannten Griinden zu Stérungen fihren und erfordert eine
erhohte Sorgfalt bei der Auswahl und dem AnschluR3 der Steuerleitungen.

Hinweis: Nur Analogeingang ISAO01 als digitaler Eingang nutzbar.

Hinweis: Optional kdnnen die standardmafig vorhandenen Ein- und
Ausgange mit dem Anwendermodul UM-8140 um acht Ein-
und vier Ausgénge erweitert werden.

2-15
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Beispiel: Gefahr der Strbeein-
flussung

i+

Anwendungshandbuch CDD3000
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X2 Bez. Funktion

1 ISA00+ |analoger Sollwerteingang +10 V

2 ISA00-  |analoger Sollwerteingang +10 V
Briicke ist nur bei Nut- —13 ISA01+ |analoger Sollwerteingang 0-10 V
zung der internen 24 V -
erforderlich. 4 ISA01-  |analoger Sollwerteingang 0-10 V

5 +24 V Hilfsspannung 24 V

L 6 DGND digitale Masse
~17 ENPO Hardwareeingabe der Endstufe

Bild 2.5 Aufhebung der Potentialtrennung

Werden mehr digitale Ein- und Ausgange bendtigt als am Servoregler
vorhanden sind, so empfehlen wir den Einsatz des Anwendermoduls UM-
8140. Dieses sorgt fur einen sicheren Betrieb des Servoreglers CDD3000
ohne Storbeeinflussung der analogen Signale. Der sichere Betrieb auf-
grund der Burstfestigkeit nach EN 61000-4-4 wird nicht durch die Verbin-
dung der analogen und digitalen Masse beeinflul3t. Lediglich die Auswer-
tung des analogen Eingangs kann aufgrund von Stérspannungen bei
langen Leitungen an den digitalen Aus- und Eingéangen beeinfluf3t wer-
den.

CDD3000
X2:3, ISA01+
X2:4, ISAO1-
X2:6, DGND e }———
' Feldsignale der Anlage
digit. Eingang

Bild 2.6 Storbeeinflussung des analogen Eingangs

Weitere Informationen zu den analogen und digitalen Eingangen siehe
Kapitel 5.1.
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2.7 Gerétesoftware

A

Anwendungshandbuch CDD3000
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Neue Geréatesoftware laden

Hinweis: Diese Funktion steht ab Hardwarestand 1.1 zur Verfligung.

Mit dem DRIVEMANAGER kann eine neue Geratesoftware (Firmware) in
das Flash-EPROM des CDD3000 geladen werden.

1. Hierzu stellen Sie eine Verbindung des DRIVEMANAGERS mit dem
Servoregler her.

2. Wahlen Sie unter dem Meni Extras ,Geréatesoftware (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
verldscht die LED H2, wenn kein ENPO-Signal anliegt.
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3.1

3.141
3.1.2
3.1.3

3.2
3.3
3.4
3.5

Anwendungshandbuch CDD3000

3 Bedienstruktur

Bedienen mit DRIVEMANAGER ....ccvvesrsessssssssssssssssssssnssd=2

Bedienmasken ........oceeeeeeeeee e 3-4
Parametereditor ........cccoeeeeeeee e 3-8
BedienEhENEN ......eoeeveeeee e 3-9
Bedienen mit KEYPAD KP20OXL .......ccccrveerrvanersaneens 3-10
Speichern der Einstellungen ............ccocicrercnrnnnens 3-14
GEratesStatus .....coveervssrsssrsssssssssssssssssssssssssssssssssnns 3-17

Inbetriebnahme ..o 3-20

Varianten der Bedienung

Die Bedienstruktur des CDD3000 ist durch die verschiedenen Bedienvari-
anten und umfangreiche Parametriermdglichkeiten sehr flexibel.

Die Bedienvarianten sind im Einzelnen:

PC-Bedienoberflaiche DRIVEMANAGER

Die komfortable Bedienoberfliche DRIVEMANAGER (DM) wird fiir
die komplette Parametrierung/Inbetriebnahme des Servoreglers
empfohlen. Die Parametrierung erfolgt iber Bedienmasken oder

fur den erfahrenen Anwender tiber den Parametereditor.

Bedieneinheit KP200

Die einfache Handbedieneinheit KP200/KP200XL ist fur Para-
meteranderungen oder das Speichern/Laden von Datensatzen
auf SMARTCARD nur fir Drehmoment-/Drehzahlregelung zu ver-

wenden.

Feldbusse
- CANLust

— CANgpen
- PROFIBUS

3-1
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3.1 Bedienen mit
DRIVEMANAGER

Die wichtigsten Funktionen

]

Weitere Informationen
finden Sie in der Hilfe
zum DRIVEMANAGER.

Anwendungshandbuch CDD3000

3 Bedienstruktur

Anschlul® und Start

» SchlieBen Sie das Schnittstellenkabel an und schalten Sie die Ver-
sorgungsspannung des Antriebsgerates ein.

* Nach dem Start des Programms baut der DRIVEMANAGER (ab Ver-
sion 3.x) automatisch eine Verbindung zum angeschlossenen
Antriebsgerat auf.

¢ Sollte der Verbindungsaufbau nicht automatisch funktionieren, iber-
prifen Sie die Einstellungen im Mend

Extras > Optionen und starten den Ij{l
Verbindungsaufbau mit dem Icon

CCD-SUB90X

AnschluR Servoregler an PC/DRIVEMANAGER

Icon Funktion Menii

Verbindung mit Gerat | Kommunikation > Verbindungsaufbau >
aufnehmen einzelnes Gerat

Geréateeinstellungen

u Aktives Gerat > Einstellungen andern
andern

Parameterdatensatz

Aktives Gerat > Einstellungen drucken
drucken

Aktives Gerat > Steuern > Grundbe-

Antrieb steuem triebsarten, keine Positionssollwerte

Aktives Gerat > Uberwachen > schnell-

Digital Scope veranderliche GréR3en Digital Scope

Einstellungen von
Gerét in Datei spei-
chern

Aktives Gerat > Einstellungen des
Gerates speichern auf ...

F ] o) | | | =8| =
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Icon

Funktion Menii

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

Bus-Initialisierung
(Einstellungen Kommunikation > Buskonfiguration
andern)

Verbindung zum

e 1 Kommunikation > Verbindungsabbau
Gerat losen

A=

Gerateeinstellungen |Aktives Gerét > Einstellungen verglei-
vergleichen chen

Hinweis:

Weitere Informationen finden Sie in der Betriebsanleitung
zum DRIVEMANAGER.
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3.1.1 Bedienmasken

DRIVEMANAGER
Schnelleinstieg zu

EJ dem Fenster

CDD3000 Einstellen

oder tiber die Mentifiihrung:
Aktives Gerét > Einstellungen
andern

Anwendungshandbuch CDD3000

3 Bedienstruktur

B8l COD3000 Einstellen
) B Voreingestellte Losung:
== i ﬂ Positionierung, freiprogrammierbar, Steuem Uber Klemme
= Ir:— == W |
{ Erstinbetriebnahme... I Grundeinstelungen... |
Sanderfunktionar: Werfahrdaten... | Verfahrpmgramm...l Handbetrieb... |
E T asm11xx3_99
et gl v BN
LA ! Geber:
Eing&nge | |,"l Resalwer, 2-palpaarig
] I
Ausgange... | Regelung... | Grenzwerte. .. | Mator u. Geber... I
Tl = TLrirL.
Bus
| Pt ++ | - 1L
Buszysteme. .. I Leitgeber / Encodersim... I
| |||[|||||||||||I | Q__,
|stwerte. .. I Fehler M armung... I
Einstellung im Gerat speichern Abbrechen | Hilfe: |

Bild 3.1 Einstellung im Geréat

Uber diese Bedienmaske ,CDD3000 Einstellen* kann der Servoregler
parametriert werden.

Hinweis: Die Einstellungen zu den verschiedenen voreingestellten
Ldsungen sind in Kapitel 4 beschrieben.
Die Einstellmdglichkeiten der Softwarefunktionen (Ein-/Aus-
gange, Regelung, usw.) sind in Kapitel 5 beschrieben.
Hinweis: Jede Anderung der Parameter erfolgt nur im fliichtigen

Arbeitsspeicher und muf3 anschlie3end mit dem Button , Ein-
stellung im Gerat speichern“ im Geréat gesichert werden
(siehe Pfeil). Gleiches wird auch durch gleichzeitiges Drik-
ken der beiden Pfeiltasten fur ca. zwei Sekunden auf der
Bedieneinheit KP200 erreicht, wenn man sich in der Menu-
Ebene befindet (siehe Kapitel 3.3).
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Funktion der Schaltfldchen:

Erkldrung der Einstellung

Anwendungshandbuch CDD3000
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Maskenbedienung

zum Beispiel:

Andog  Digtal | Digital UMBIAD | iruel |

1500 ISTAHT [1] = Start Regelung

=|  Optioren.. |
1501 [INV (2) = Drehrichtungsumkehr A |
1502 |OFF [0 = Keine Funkfion I I = |
[
[

1503 |DFF [0] = Keine Funktion ] elileri=n |
[ ptiomen. . |

1504 IUFF [0] = Keine Funktion

Abbrechen | Ubermehmen |

Bild 3.2 Beispiel fur Maskenbedienung

Anderung tibernehmen und Maske schlieRen

Anderung verwerfen und Maske schlieRen
Abbrechen |

Anderung iibernehmen (aktivieren) und Maske

Ubernehmen — L
gedffnet lassen

Optionale Einstellungen zu der jeweiligen
Funktion

1

Optionet... —

zum Beispiel:

Start (1) = Start Regelung

RN

Funktion (max. funf Zeichen), Einstellung Klartextanzeige
Anzeige im KP200 Uber Feldbus der Funktion
3-5



LUST

3 Bedienstruktur

Hilfe-Funktion

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

z. B. Maske Drehzahlregelung — Drehzahlistwertfilter
E

E Drehzahlregelung: Drehzahlistwertfilter-Zeitkonstante

Kennung I wertebereich I Zugiift I Faormat I

Parameternummer |81 8

Kiirzel |ECTF
Bild 3.3 Kennung
Parameternummer Nummer des Parameters
Kdirzel Name, max. finf Zeichen (Anzeige im KP200)

E Drehzahlregelung: Drehzahliztwertfilter-Zeitkonstante
Kenrung  ‘Wenebereich | Zugit | Fomet |
Finirmum ID s
b asirnuim IBE ms
Wierkzeinztellung ID.B ms

Bild 3.4 Wertebereich

In diesem Bereich muf3 der Wert liegen (hier:
zwischen 0 und 32 ms).

Minimum/Maximum

Nach einem Geratereset wird automatisch die-
ser Wert eingetragen.

Werkseinstellung

Anwendungshandbuch CDD3000
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ﬁDIehzahllegelung: Drehzahlizstwertfilter-Zeitkonztante

Kenrung | Wettehereich  Zugriff | Fomat |

Sachgebiet
Lesesbere

Schreibebens

ILCTHL = Regelungseinztellung

—
—

Bild 3.5 Zugriff

Sachgebiet

Leseebene

Schreibebene

Zur einfachen Handhabung sind die einzelnen
Parameter zu Sachgebieten zusammengefalt. 3

Ab dieser Ebene kann man den Parameter
lesen.

Ab dieser Ebene kann man den Parameter
beschreiben.

E Drehzahlregelung: Drehzahlistwertfilter-Zeitkonstante X

Fennung I Wertebersich I Zugriff ~ Fomat
Datentyp |FLOA&TE2
Speicherart |FEF'F|DM

Bild 3.6 Format

Weitere Informationen zu den Datentypen und Speicherarten Siehe
“Speicherarten und Datentyp:” auf Seite A-2.
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3.1.2 Parametereditor

3.1.3 Bedienebenen

Anwendungshandbuch CDD3000
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Der Parametereditor enthélt alle Parameter des Gerétes, unterteilt in
Sachgebiete, wie z. B. Bedieneinheit KP200. Dieser ist dafur gedacht,
dal} erfahrene Anwender einen Zugriff auf alle Parameter des Gerates
(abhangig von der Bedienebene) erhalten. Beachten Sie, da Verande-
rungen an einzelnen Parametern moglicherweise nicht von der voreinge-
stellten L6sung unterstitzt werden.

Sachgebiete

Zur einfachen Handhabung sind die einzelnen Parameter zu Sachgebie-
ten (Parametergruppen) zusammengefaflt.

Parameter

Die Parameter sind veranderliche Grof3en, die alle mit einer Werkseinstel-
lung (WE) belegt sind. Sie besitzen einen festen Wertebereich mit einem
Minimal- und Maximalwert. Angezeigt wird jeweils der aktuelle Wert des
Parameters.

Meni: Extras — Parametereditor

Dote Pusnster Doctowgrupes Qpton 2

I ]
= 03 0 =] r Trms JFukson Twee [iebwa 1
E [ COHF) Comabe vl ey ST =TT PTEE
_!1 [ A ok noriaschs Hochere :-' ::"\;; i Folwplpiytio § i i é
. o ruoges oot Pl o

& LCTPe  Regebngerctebrg S 369 Rl dnsdoges Selwen i) ¥
R} LEHC) Dishgutan B RSH Solest dot Lusfun [
5] LD} Simaddngen FEr R e =
B] L] Sresmergarge i ROPT1 Solest von Optonistechgiss 1 =
:' [P EeyPad KP300 | T oleept o Dipteongsieckpinds & =]
= XA GADDT e i Gl nakaiuy B - |
] Lokt Wnrercnrgen B SADDE Mgt i oletupiehie T -
=' (M| Herrahbrichrs kbl &= FEF1 oot i 5 ot il B | =
_|_|1| HOT| tarcadnen, pard REF2 Sl v S sl ek nr 1 E
5] L OPT) Opticreamcde S0 M) AR+ REES
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Bild 3.7 Parametereditor

Durch die Parameter kann das Umrichtermodul vollstéandig an die Aufga-
benstellung der Anwendung angepafit werden. Darlber hinaus gibt es
Parameter fir die internen GréRen des Umrichtermoduls, die zur allge-
meinen Betriebssicherheit vor dem Anwender geschitzt werden.
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3 Bedienstruktur

Die Bedienebene wird beim Starten des DRIVEMANAGERS eingestellt,
kann aber auch spater jederzeit verandert werden (Menu ,Extras” ,Neue
Benutzerebene wahlen®). In Abhéngigkeit der Bedienebene andert sich
die Anzahl der editierbaren und anzeigbaren Parameter. Je hoher die
Bedienebene desto gréRer die Anzahl der zugriffsberechtigten Parame-
ter. Im Gegensatz dazu verringert sich fiur den Anwender auch die Uber-
sichtlichkeit der wirklich benétigten Parameter, damit er schnell zu seiner
Anwenderldésung gelangen kann. Daher wird die Bedienung spirbar
erleichtert, wenn man eine méglichst niedrige Bedienebene wahlt.

Hinweis: Die Bedienebenen schiitzen vor unberechtigtem Zugriff.
Daher sollte zum Schutz der Parametrierung des Umrichter-
moduls der Parameter 01_MODE, im Sachgebiet “_KPAD",
nach der Anpassung immer auf die niedrigste Bedienebene
zuriickgestellt werden.

Zielgruppe Bemerkun Bedienebene | Passwort
E— 8 01-MODE | inwg "
ohne Zugriffserlaubnis, nur zur Statusiiberwa-

Lai chung :

ale e Kkeine Parametrierung /
e Anzeige der Grundparameter
mit Grundkenntnissen zur Minimalbedienung
Anfénger e erweiterte Grundparameter editierbar 2 /
o erweiterte Parameteranzeige
zur Inbetriebnahme und Feldbusanbindung
Fortge- e Parametrierung fiir Standard-Anwendun- 3 /
schrittener gen
o erweiterte Parameteranzeige
mit regelungstechnischem Fachwissen
Experte o alle Regelungsparameter editierbar 4 /
e erweiterte Parameteranzeige
Andere flir Systemintegratoren 5 /

Tabelle 3.1

Anwendungshandbuch CDD3000

") WE = Werkseinstellung

Bedienebenen einstellen




L U S T 3 Bedienstruktur

3.2 Bedienen mit Das KEYPAD kann direkt auf den Steckplatz X4 des Servoreglers gesteckt
KeYPAD werden.
KP200XL

Ubersicht KevPap KP200XL

Chipkarte SMARTCARD zum Sichern und
Ubertragen von Einstellungen

3stellige Ziffernanzeige, z. B. fiir Para-
meternummer

(3)  aktuelles Menii

5stellige Ziffernanzeige fiir Parameter-
namen und -wert

Beschleunigungs- oder Bremsrampe
aktiv

(6) Bargraphanzeige, 10stellig

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

Meniizweige verlassen; Anderungen abbrechen; Stop bei Antrieb steuern
@ Menti, Sachgebiet oder Parameter auswahlen; Einstellung erhéhen
<2

Menii, Sachgebiet oder Parameter auswahlen; Einstellung verringern

Bild 3.8 Bedien- und Anzeigeelemente des KEYPAD KP200XL

Anwendungshandbuch CDD3000 3-10



LUST

Meniistruktur

Beispiel Parameter einstellen
(PARA-Menti)

Anwendungshandbuch CDD3000

3 Bedienstruktur

Das KeyPAap KP200XL besitzt eine Menustruktur zur Ubersichtlichen
Bedienung, die identisch ist mit der Menustruktur des KP100 fur die Fre-
quenzumrichter SMARTDRIVE VF1000 und die Servoregler MASTERCON-
TROL MC6000/MC7000.

Istwerte Sachgebiet Antrieb SMARTCARD

e auswahlen e auswahlen e steuern * lesen

e anzeigen Parameter e schreiben
e auswdhlen e Schreib-

Auslastungsan- e Andern schutz

zeige Erstinbetriebnahme

Bild 3.9 Funktionen der Menis

* Die Parameter im PARA-Men sind ihrer Funktion entsprechend zu
Sachgebieten zusammengefalit, um eine bessere Ubersicht zu
haben.

» Es konnen nur die Parameter verandert werden, auf die die aktuelle
Bedienebene den Zugriff erlaubt.

3-11
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3 Bedienstruktur

1. PARA-Menl wahlen.

2. Gewilinschtes Sachgebiet mit
Pfeiltasten auswahlen und mit
start/enter bestatigen.

3. Gewilnschten Parameter mit
Pfeiltasten auswahlen (Bedien-
ebene beachten).

I\/I NI
nud
DDDDDDDDDD

IM
._.L_III

00000ooaon

_E_

o
n
o i
0000000000

>
2

>
&>

4. Der aktuelle Wert wird ange-
zeigt, die letzte Stelle blinkt. Mit
der Pfeiltaste abwarts wird zur
nachsten Stelle gewechselt. Mit
der Pfeiltaste aufwarts kann die
blinkende Stelle verandert wer-
den. Die fuinfte Stelle ganz links
gibt das Vorzeichen an: (-) =
minus.

Als letzte Stelle kann der Expo-
nent eingegeben werden.

Neuen Wert mit start/enter
abspeichern oder abbrechen
(ohne zu speichern) mit stop/
return.

c-c

L=

“AEAACA
gy

oodoooom

o

.,

c-c

=
200

00ooooooon

&
0..9
@

Hinweis:

Informationen zum Wechsel der Bedienebene.

Die Bedienungsanleitung KEYPAD KP200XL gibt weitere
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SMARTCARD lesen/schreiben:

CARD-Menii @

Anwendungshandbuch CDD3000

3 Bedienstruktur

¢ In diesem Menl kdnnen Servoregler-Einstellungen auf die SMART-
CARD gespeichert und auf weitere Servoregler tibertragen werden.

« Beim Speichern werden immer alle Parameter auf die SMARTCARD
gespeichert. Beim Lesen kénnen entweder alle Parameter oder nur
Parameter fir die Motoreinstellung eingelesen werden (pro Lesevor-
gang).

Hinweis: Die Benutzung des CARD-Menus bzw. das Speichern von
Daten auf der SMARTCARD ist fur positionsgeregelte Betriebs-
arten nicht moglich!

Funktion Bedeutung
READ > ALL alle Parameter von SMARTCARD einlesen
READ > DRIVE Teildatensatz (nur Motordaten) einlesen
WRITE alle Parameter auf SMARTCARD speichern
LOCK SMARTCARD mit Schreibschutz versehen
UNLOCK Schreibschutz aufheben

Tabelle 3.2 CARD-Menu

Hinweis: Weitere Informationen zur Bedienung mit dem KeyPAD finden
Sie in der Bedienungsanleitung KEyPAD KP200XL.
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3.3 Speichern der
Einstellungen

Anwendungshandbuch CDD3000

3 Bedienstruktur

Speichern der Einstellungen im Gerat

E8l CDD3000 Einstellen

Voreingestellte Lozung:

Pozitionierung. freiprogrammierbar. Steuern Liber Klemme

i Erstinbetriebnahme... I Grundeinstellungen... |

Sanderfurktionan: Yerfahrdaten... I Verfahrproglamm...l Handbetrieb... |

Iiiili -Eii T asm11xx3_99

N
t1 Tv L ..f/ — =—| Geber: %
|,"l Resalver, 2-palpaarig

Eingange... | [
1
Ausgange... | Regelung... | Grenzwerte. . | Mator u. Geber... I
Tl -~ TLrirL
Bus
| P ++ | - 1L
Buzzysteme... | Leitgeber / Encodersim... |
| |||[|||||||||||I | Q__,
|shwerte. .. | Fehler s amung... |

Einstellung im Gerit speichern Abbrechen | Hilfe |

Bild 3.10  Speichern der Einstellungen im Gerat

Hinweis: Jede Anderung der Parameter erfolgt nur im fliichtigen
Arbeitsspeicher und muf? anschlie3end mit dem Button
+Einstellung im Gerat speichern” im Geréat gesichert werden
(siehe Pfeil). Dasselbe wird auch durch gleichzeitiges Driik-
ken der beiden Pfeiltasten fiir ca. zwei Sekunden auf der
Bedieneinheit KP200 erreicht, wenn man sich in der Menu-
Ebene befindet (siehe Bild 3.12).

Speichern der Einstellungen im Gerét

Samtliche Anderungen, die dauerhaft im Gerat gespeichert werden sol-
len, mussen Uber die Maske CDD3000 Einstellen gesichert werden.
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= DRIVEMANAGER
P CDD3000 Einstellen

oder:
Aktives Gerét > Einstellungen
andern

DRIVEMANAGER
I%3;[]' CDD3000 Einstellen
oder:
Aktives Gerét > Einstellungen

des Gerdétes speichern auf >
Datei

Anwendungshandbuch CDD3000

3 Bedienstruktur

Einstellung im Gerit speichern Abbrechen

Hile |

Die vorgenommenen Anderungen kénnen ebenfalls in einer Datei abge-
speichert werden.

Speichern der Einstellungen in Datei

Bl Einatedlung vom Gesit lezen B

% Il Bescheeibung dor Finstetiung:

[‘fnf.l

Welcha Taile dar Enstolluing sollon
worm Gorat gelesen wordoen §

F Gmatodaten
I Werahdaten tar iMction
B \ed shiprogiamimis) f0r iWoson

_it_ l ihbiechen |

Bild 3.11  Speichern der Einstellung

Der CDD3000 besitzt abhangig von der jeweils voreingestellten Losung
verschiedene Datensatze, die zusammen die Geratekonfiguration bilden.

Speichern... L mit DRIVEMANAGER in Datei
SMARTCARD
Geratedaten (="Einstellungen®) (Gerate- |. - . .
einstellungen und Motordaten) la Ja (".00D), .001), (".00X)
Verfahrdaten (Variablen, Merker und . — . N
Tabellenposition der Ablaufsteuerung) nein 1a (.01D), (-.011), (".01%)
Verfahrprogramme nein ja (*.prg)

Tabelle 3.3 Speichern der Einstellung
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3 Bedienstruktur

Waéhlen Sie den Dateinamen (z. B. mydata). AnschlieRend werden in
Abhéngigkeit der voreingestellten Losung die Datensétze ausgewahlt.
Alle Dateien werden unter den gewahlten Dateinamen (z. B. mydata) mit
der entsprechenden Dateierweiterung gespeichert (*.00D). Die Gerateda-
ten kdnnen vor dem Speichern mit einer Beschreibung versehen werden.

Speichern der Einstellung mit KEYPAD

Die vorgenommenen Anderungen kénnen ebenfalls mit dem KeYPAD im
Gerat gespeichert werden. Dazu muf} in die Menu Ebene gewechselt
(mehrmaliges Driicken der stop/return-Taste) und die Pfeiltaste auf-
warts und Pfeiltaste abwarts gleichzeitig fur ca. drei Sekunden gedriickt
werden. Das Speichern dauert ca. sechs Sekunden.

=
1. Meni wahlen. INI’ IA\I”LJI

0000000000

@+

2. Beide Pfeiltasten driicken bis _‘r 17 2
,SAVE*" erscheint (ca. 3 sec.). :JHV -

Bild 3.12  Speichern mit KP200XL
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3.4 Geratestatus

CDD3000 Zustand Positionie-
rung

]

CDD3000 Status

Anwendungshandbuch CDD3000

Im Meni ,Ansicht” gibt es die Mdglichkeit, sich Uber den Geratestatus zu

informieren.

3 Bedienstruktur

Positionierung

Programim-hr.

“erfahrsatz-Mr. _

In welchem Zustand sich die Positionierung befindet (Grundzustand oder
Automatikbetrieb) und welches Ablaufprogramm (Nummer xx) und wel-
che Zeile des Ablaufprogrammes (Nxxx) gerade abgearbeitet wird, wird in
diesem Fenster dargestellt.

Die aktuelle Zeilennummer des Ablaufprogrammes kann auch mit dem

DIGITAL-SCOPE aufgezeichnet werden.

Status:

FParametriernung

Eriickaetzen |

Der Geratestatus (Zustand) und eventuelle Fehlermeldungen werden hier
angezeigt. Mit dem Button “Ricksetzen” kann ein Fehler quittiert werden.

Elektronik spannungsfrei

CDD mit 24 V versorgt, keine Zwischenkreisspannung
vorhanden

Einschaltsperre

Endstufenfreigabe ENPO nicht gesetzt

Einschaltbereit

ENPO gesetzt

Regelung freigegeben

Regelung aktiv, Motor ist bestromt

Schnellhalt aktiv

Notstop mit max. Drehmoment wurde ausgefiihrt

e Stérung Gerét befindet sich im Fehlerzustand (mit Angabe des
Fehlers)

e FluBaufbau Magnetischer FluB wird im Motor aufgebaut

e Parametrierung Parameter werden verandert

3-17
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CDD3000 Soll- und Istwerte

Anwendungshandbuch CDD3000

3 Bedienstruktur

o011 [EER
[incr]

siec R
[incr]
[incr]
oeott
[incrims]
vice
[incrims]
reott
[Nm]
e D
[Nm]
dee
[4]

Bild 3.13 CDD3000 Soll- und Istwerte

* Sgo = Positionssollwert in der unter Normierung eingestellten Einheit
* Sist= Positionsistwert in der unter Normierung eingestellten Einheit

« delta_s =Schleppfehler in der unter Normierung eingestellten Einheit
* Nggy = Drehzahlsollwert in Umdrehungen pro Minute

* Nist= Drehzahlistwert in Umdrehungen pro Minute
* Mg = Drehmomentsollwert in Newtonmeter
* Mgt = Drehmomentistwert in Newtonmeter

liig = Stromeffektivwert in Ampére

3-18



LUST

CDD3000 Ein- und Ausgange

Anwendungshandbuch CDD3000

3 Bedienstruktur

e [ [
F e e e
o

i o J] e e e e ez
]
[

[oea: Joezz ]

[uea: Jiess e e ]

Bild 3.14 CDD3000 Ein- und Ausgéange |0 und FCT

Alle analogen und digitalen Ein- und Ausgénge werden hier dargestellt.
Entweder mit ihrer Bezeichnung (z. B. IS00) oder mit ihrer Funktion (z. B.
AUTO = Automatikbetrieb des PosMobD). Die Umschaltung erfolgt mit
dem Button ,|O0” bzw. ,Fct”
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3.5 Inbetriebnahme

Anwendungshandbuch CDD3000

3 Bedienstruktur

Vorgehensweise zur Inbetriebnahme:

1.

Erstinbetriebnahme per Betriebsanleitung:

Voraussetzung ist die grundsétzliche 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 fur lhren Anwendungsfall nicht ausreichen:

Auswahl der optimalen voreingestellten Losung

'

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

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

Individuelle Anpassung der voreingestellten Lésung an

die Anwendung

'

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

Uberpriifung der eingestellten Anwendungslésung

'

Eine Uberpriifung der Anwendungslésung
sollte zur Sicherheit von Mensch und Maschine
nur bei kleinen Drehzahlen erfolgen. Die rich-
tige Drehrichtung ist sicherzustellen. Im Notfall
kann durch Wegnahme des ENPO-Signals der
Antrieb durch Sperrung der Reglerendstufe
gestoppt werden.

5.

Abschlufd der Inbetriebnahme

'

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

Losungen wah-
len

. Erstinbetriebnahme... |

Mit dem DRIVEMANAGER laRt sich im Rahmen der Erstinbetriebnahme
schnell und komfortabel die gewiinschte voreingestellte Losung anwéh-

len und parametrieren.

E Erstinbetriebnahme

1.0—

Woreingestellte Losung...

2. -EJ

Mator und Geber...

4 Voreingestellte Lésungen

s U

Grundeinst, anderm...

Wahlen Sie eine von vielen voreingestelten Losungen,
mit der hr Antrieb einfach und schnell auf hre Applikation
paratmetriert wird.

iShlen Sie den entsprechenden Motor aus der
Motordatenbank aus und passen Sie den Drebgeber und
Tempersturfihler an.

Zur Feinabstimmung der vareingestelten Lasung mit Ihrer
Applikation andern Sie hier die entsprechenden
Grundeinstellungen nach hren Bedirfnissen.

Einstellung im Gerat speichemn | Beenden |

Bild 4.1 Auswabhl der voreingestellten Lésungen im DRIVEMANAGER

Voreingestellte Losungen

Abhangig von der Art der Antriebsaufgabe wird die voreingestellte
Lésung gewahlt. Eine voreingestellte Lésung entspricht einer Voreinstel-
lung des Antriebsreglers, die im Anschluf3 an die Anwendung angepaldt

werden kann.

Weitere Informationen zur Erstinbetriebnahme siehe Betriebsanleitung

CDD3000.

Anwendungshandbuch CDD3000
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4 Voreingestellte Losungen

Im Servoregler CDD3000 stehen vielféltige voreingestellte Lésungen zur
Verfugung, die im DRIVEMANAGER stichpunktartig beschrieben sind. Die
Uber eine voreingestellte Losung eingestellte Anwendung kann wahl-
weise Uber die Steuerklemmen (T = Terminal) oder Uber einen Feldbus
(B = Bus) gesteuert werden.

Bus| Kiirzel Regelungsart, Sollwert Steuern iiber ... Bemerkung
0 OFF benutzerdefiniert benutzerdefiniert
1 TCT_1 Drehmomentregelung, = 10V Klemme
Drehzahlregelung, externe Sollwert tiber
2| SCT1 ) o eregelung Klemme +10V @ kHa)
3 SCT_2  |Drehzahlregelung, = 10V Klemme Sollwert iiber
4 SCB_2  |Drehzahlregelung, = 10V Feldbus +10V (1 kHz)
5 SCT 3 Drehzahlregelung, Festdreh- Klemme Auswghl Pber dig.
zahlen Eingénge
6 SCB_3 Drehzahlregelung, Festdreh- Feldbus Auswghl .I:Jbel'dlg.
zahlen Eingénge
7 SCT 4 Drehzahlregelung, Impulsein- Klemme Leitgeber X5
gang
g8 | scpa |Prenzaniregelung, Impulsein- Feldbus Leitgeber X5
gang
9 SCB_5 |Drehzahlregelung, Feldbus Feldbus
10 PCB_2 |Positionierung, Feldbus Feldbus
11 PCT_3  |Positionierung, Festposition Klemme Auswghl .l.Jber dig.
Eingénge
12 PCB_3  |Positionierung, Festposition Feldbus Auswghl .l.Jber dig.
Eingénge
frei programmier-
13 PCT_4  |Positionierung Klemme bares Ablaufpro-
gramm
frei programmier-
14 PCB_4  |Positionierung Feldbus bares Ablaufpro-
gramm
Tabelle 3.4 Voreingestellte Lésungen

Weitere Informationen zur Erstinbetriebnahme siehe Betriebsanleitung
CDD3000.
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Drehmomentregelung, 10 V
Sollwert (TCT_1)

Drehzahlregelung mit externer
Lageregelung (SCT_1)

Drehzahlregelung, =10 V Soll-
wert (SCT_2, SCB_2)

Drehzahlregelung, Festdreh-
zahlen (SCT_3, SCB_3)

Drehzahiregelung, Impulsein-
gang (SCT_4, SCB_4)

Drehzahlregelung, Sollwert und
Steuern liber Feldbus (SCB_5)

i

Anwendungshandbuch CDD3000

4 Voreingestellte Lésungen

Diese Betriebsart ist geeignet fir eine Zugkraftregelung. Der interne
Drehzahlregler bleibt aktiv und begrenzt die Drehzahl (Sicherheits-
funktion). Die Steuerung erfolgt Uber die Steuerklemme.

Diese Betriebsart ist geeignet, um mit einer externen Bahnsteuerung
mehrere Achsen im Raum zu verfahren oder um mit verschiedenen
Geschwindigkeiten beliebige Positionen anzufahren. In dieser Betriebsart
wird der Servoregler direkt mit einer Steuerung gekoppelt, die die Lagere-
gelung durchfiihrt und die Lagesollwerte errechnet. Die Steuerung liefert
einen differentiellen £10 V-Sollwert, der vom Servoregler mit einer Ab-
tastrate von 8 kHz (125 ps) verarbeitet wird. Die hohe Abtastrate gewahr-
leistet kleine Schleppfehler im Lageregelkreis. Die Steuerung erfolgt Giber
die Steuerklemme.

Diese Betriebsart ist geeignet fur Rotationsantriebe, bei denen die Achse
mit unterschiedlichen Drehzahlen betrieben wird. Der Servoregler setzt
hierzu die differentielle £10 V-Sollwertvorgabe in eine Motordrehzahl um.
Dabei ist das Beschleunigungsprofil programmierbar. Die Steuerung
erfolgt wahlweise Uber die Steuerklemme (SCT_2) oder den Feldbus
(SCB_2).

Diese Betriebsart ist geeignet fur Fahr- oder Hubantriebe, bei denen die
Achse mit bis zu 8 fest programmierten Drehzahlen betrieben wird. Das
Beschleunigungsprofil ist programmierbar. Die Steuerung erfolgt wahl-
weise Uber die Steuerklemme (SCT_3) oder den Feldbus (SCB_3).

Diese Betriebsart ist geeignet, um einer Masterachse drehzahlsynchron
zu folgen oder um das Frequenzsignal einer Schrittmotorsteuerung in
eine Drehzahl umzusetzen. Die Ansteuerung erfolgt Uber Signale mit
RS422- (X5) oder HTL-Pegel (X2-ISD03, ISD04). Das Beschleunigungs-
profil ist programmierbar. Die Steuerung erfolgt wahlweise ber die Steu-
erklemme (SCT_4) oder den Feldbus (SCB_4).

Diese voreingestellte Losung ist geeignet, wenn neben der Parametrie-
rung und Steuerung des Reglers auch die Drehzahlsollwertvorgabe tber
einen Feldbus erfolgt. Das Beschleunigungsprofil ist programmierbar.
Alle digitalen Ausgénge lassen sich tiber den Feldbus setzen, der Status
der digitalen Eingénge kann gelesen werden.

Funktionalitat ,Elektronisches Getriebe" steht in der Betriebsart PCT4...
und PCBA4... zur Verfiigung.
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LUST

Positionierung (iber Feldbus
(PCB_2)

Positionierung, Festpositionen
(PCT_3, PCB_3)

Positionierung, frei program-
mierbar (PCT_4, PCB_4)

Anwendungshandbuch CDD3000

4 Voreingestellte Losungen

Diese Betriebsart ist geeignet, um Uber den Feldbus einen Positioniersatz
bestehend aus Zielposition, Geschwindigkeit und Beschleunigungen vor-
zugeben sowie den Ablauf zu steuern. Dabei wird das Positionierprofil im
Servoregler generiert und der Positionierstatus dem Feldbus zur Verfi-
gung gestellt. Verschiedene, im CDD3000 integrierte Referenzfahrttypen
sind uber den Feldbus wahlbar.

Diese Betriebsart ist geeignet, um maximal 31 fest programmierte Posi-
tionen anzufahren oder um eine bestimmte Verfahrstrecke zu positionie-
ren. Die parametrierbaren Positioniersatze bestehen jeweils aus Zielposi-
tion, Modus (absolut-relativ), Geschwindigkeit und den Beschleuni-
gungen. Verschiedene, im CDD3000 integrierte Referenzfahrttypen sind
wahlbar. Die Steuerung erfolgt wahlweise Uber die Steuerklemme
(PCT_3) oder den Feldbus (PCB_3).

Diese Betriebsart ist geeignet, um den Regler in einen individuell gestal-
teten Positionierprozel einzufiigen oder um eine Ablaufsteuerung im
Servoregler zu integrieren. Hierzu verfugt der CDD3000 (tiber eine hoch-
flexible Positionier- und Ablaufsteuerung mit einer einfachen und ver-
standlichen Programmiersprache. Eine zeitoptimale oder ruckbegrenzte
absolute oder relative Positionierung ist hiermit moglich. Weitere Funktio-
nen wie verschiedene, im CDD3000 integrierte Referenzfahrttypen oder
eine Rundtisch-Positionierung, stehen zur Verfigung. Die Steuerung
erfolgt wahlweise Uber die Steuerklemme (PCT_4) oder den Feldbus
(PCB_4).
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41.1 Sollwertstruk-
tur

Anwendungshandbuch CDD3000

4 Voreingestellte Lésungen

Die Sollwertstruktur wird durch die Auswahl der voreingestellten Lésung
auf die Anwendung eingestellt, so dal3 bei den meisten Anwendungen
keine Anpassung erforderlich ist.

Es gibt jeweils eine Sollwertstruktur fir den drehzahlgeregelten Betrieb,
siehe Bild 4.3 und den Lagegeregelten Betrieb, siehe Bild 4.2.

BUS EINSTELLUNG BEDEUTUNG
0 RCON Sollwert konstant 0
1 RAO Sollwert des Analogeinganges 0
2 RA1 Sollwert des Analogeinganges 1
3 RSIO Sollwert der seriellen Schnittstelle RS232
4 RDIG Sollwert vom Leitgebereingang X5
5 ROPT1 Sollwert vom Optionsmodul an Steckplatz 1
6 ROPT2 Sollwert vom Optionsmodul an Steckplatz 2
7 RFIX Sollwert vom Festwert 1-8
8 PTAB Sollwert von Fahrsatztabelle 0-31
9 PMOD Sollwert vom Ablaufprogramm

Tabelle 3.5 Einstellungen fir Parameter 280_RSSL1/ 281_RSSL2 und
289 _SADD1/290_SADD2

Bedeutung

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

Sollwertselektor (Schalter)

Parameter

Zwischen-Sollwerte (nur zur Anzeige)

Begrenzung des Sollwertes

N 0RO

mathematische Beeinflussung

Tabelle 3.6 Verwendete Symbole



LUST

Anwendungshandbuch CDD3000

4 Voreingestellte Losungen

Prinzip der Sollwertvorgabe (Lageregelung)

0 Inkr.

2
2
g
]
2
B
g
@
S
g
-3

Winkel-
synchron

SIO (LUSTBUS)

Bild 4.2 Prinzip der Sollwertvorgabe (Lageregelung)
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L U ST 4 Voreingestellte Losungen

Prinzip der Sollwertvorgabe (Drehzahl-/Momentregelung)

STOPR

o

Bild 4.3 Prinzip der Sollwertvorgabe (Drehzahl-/Momentregelung)
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L U ST 4 Voreingestellte Lésungen

4.2 Drehmomentrege- | Mogliche Anwendungen:

lung (TCT_1) Zugkraftregelung

Funktionalitat:

—  Skalierbarer Analog-Sollwert (+10 V, 12 Bit Auflosung)
— Parametrierbare Drehzahlgrenze
-  Steuerung des Antriebs tUber EA

Drehmoment-
sollwert

NC

riov

Bild 4.4 Drehmomentregelung mit +10 V Sollwertvorgabe

4.2.1 Grundeinstellun- | Register Sollwert
gen vornehmen

nDrehmumentregelung, +/-10¥ Sollwert, Steuern uber Klemme Ed
Grundeinstelungen. .. | Sallwert |
104 entspricht I 10. Mm
Tatgang | 000 %

Filter f0=0ms =l

Ahbrechen bemehmet

Bild 4.5 Register Sollwert

Anwendungshandbuch CDD3000 4-10



LUST

i

4.2.2 Funktionen
parametrieren

]

Anwendungshandbuch CDD3000

4 Voreingestellte Lésungen

DM Bedeutung Wertebereich | Einheit | Parameter
;gn\ér?: - Normierung fiir Analogeingang + 32768 Nm SZTJT\II;IAO
Totgang Et?\lelljrlllgrj)sl]‘rlljlr(ltktion zur Stérentkopplung 0-90 % 192CII,:II))BO
Filter Filter fir Analogkanal ISAOO Bu(sl:_?)‘l- 6 ms 18%:'::))80
Tabelle 4.1 Grundeinstellungen Sollwert

Weitere Informationen zu den analogen Eingéangen siehe Kapitel 5.1.1.

Nachdem die voreingetellte Ldsung, deren Grundeinstellung und die
Motordaten eingestellt wurden, bieten sich weiterhin allgemeine Funktio-
nen zur Parametrierung.

- Grenzwerte (z. B. max. Drehmoment und max. Drehzahl) siehe
Kapitel 5.4.1.

- Eingange/Ausgange (z. B. ,Sollwert erreicht* Meldung) siehe
Kapitel 5.1/5.2.

- Bremsenansteuerung siehe Kapitel 5.1.2.

— Parametrierbare Encodersimulation siehe Kapitel 5.9.1.

Hinweis: Im Gegensatz zu den Grundeinstellungen sind diese Funktio-
nen unabhéngig von der voreingestellten Lésung.
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LUST

4.2.3 Klemmenbele-
gung

Anwendungshandbuch CDD3000

4 Voreingestellte Losungen

X2 Bez. Funktion

20 | 0SDO03 |nicht belegt

19 | GNDO3 |nicht belegt

18 | VCCO3 |nicht belegt

17 | 0SDO02 |nicht belegt

16 | 0SD02 |nicht belegt
ACTIV

15 | 0SDO1 |Regelung aktiv

C ROV 4 | 0SD00 | Gerat betriebsbereit

13 | DGND |digitale Masse

12 | ISD04 |nicht belegt

11 | ISD0O3 |nicht belegt

10 | ISD0O2 |nicht belegt
9 | ISDO1 |nicht belegt
~ SR 871715000 |Start Regelung
~—ENPO 5 ENPO |Hardware-Freigabe der Endstufe
6 DGND |digitale Masse
5 Uy Hilfsspannung 24 V
4 | ISAO1 - |[nicht belegt
_ 3 | ISA0T + |nicht belegt
1 S0 ISA0- o ™5 ISA00 - |differentieller Analogsollwert -
J,H’ }OCE)der ISAO+ . .
! v 1 | ISA0O + |differentieller Analogsollwert +
o +10V
CNC od.
SPS

Bild 4.6 Klemmenbelegung bei Drehmomentregelung, + 10 V Sollwert,
Steuern Gber Klemme
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LUST

4.3

Anwendungshandbuch CDD3000

Drehzahilrege-
lung mit
externer Lage-
regelung
(SCT_1)

4 Voreingestellte Lésungen

Mégliche Anwendungen:

- Betrieb an Bahnsteuerung oder externem Lageregler (z. B.

SPS)

Funktionalitat:

—  Skalierbarer Analogsollwert (+ 10 V, 12 Bit Auflésung)

- Minimaler Schleppfehler durch Sollwert-Abtastrate von 125 ps
- Parametrierbare Encodersimulation

—  Steuerung des Antriebs Uber E/A

X-Achse

Y-Achse

CDD3000
10V
Drehzahlsollwert X
s
Positionswert X
J CDD3000
+10V
NC Drehzahisollwert Y
bsisie
CDD3000
Orarsolar
Jinr
T

Positionswert Z

Bild 4.7

Z-Achse

Beispiel einer 3-Achsen-Bahnsteuerung

Diese voreingestellte Ldsung ist geeignet,

- um mit einer externen Bahnsteuerung mehrere Achsen im
Raum zu verfahren,
- um mit verschiedenen Geschwindigkeiten beliebige Positionen
anzufahren.
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LUST

Erlduterungen:

Regelstruktur.

Anwendungshandbuch CDD3000

4 Voreingestellte Losungen

e Es wird nur ein Drehgeber zur Drehmoment-, Drehzahl- und Lagere-
gelung ben6tigt. Dadurch werden zusétzliche Drehgeber und deren
Verkabelung eingespart.

» Aufldsung der Analogeingéange: ISAQ 12 Bit, ISA1 10 Bit
« Abtastzyklus Analogeingang ISAO: 8 kHz (125 ps)

« Kurze Abtastzyklen der Regelkreise, daraus folgt eine hohe Regel-
glte des Antriebs:

Drehmomentregelung: 16 kHz
Drehzahlregelung: 8 kHz
NC
CDD3000
Kp Drehzahl-
Lagesollwert M sollwert M
—()—>
+10V
- | E— | E—
Lageregelung Drehzahl- und
Stromregelung

Lageistwert

_rrir Encoder-
T simulation

Bild 4.8 Prinzipdarstellung der Regelstruktur

In dieser Betriebsart sind die Funktionen der Sollwertstruktur (Drehzahl-

rampen, Sollwertumschaltung, Verschliffzeit, Sollwertinvertierung,...)
nicht wirksam.
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LUST

4.3.1 Grundeinstellun-
gen vornehmen

Grundeinstellungen. . |

i+

Anwendungshandbuch CDD3000

4 Voreingestellte Lésungen

EDrehzahlregelung mit externer Lageregelung, Steuern uber Klemme |

Sollwert |

100V entspricht |_3E|DD, 1/rmin

Tatgang | 0.00 %

Filter [0=0ms =

ahbrechen UEemehmen I
Bild 4.9 Register Sollwert
DM Bedeutung Wertebereich | Einheit Parameter
;gﬂ‘éﬁ: - Normierung fiir Analogeingang + 32768 Nm | 822_RNAO (_IN)
Totgangsfunktion zur Storent- ) 0
Totgang kopplung im Nullpunkt 0-90 % 192_IADBO (_IN)
) - 0-64
Filter Filter fiir Analogkanal ISAQ0 ms | 188_IADBO (_IN)
Bus: 0 - 6

Tabelle 4.2 Grundeinstellungen Sollwert

Weitere Informationen zu den analogen Eingéangen siehe Kapitel 5.1.1.
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LUST

4.3.2 Funktionen
parametrieren

]

Anwendungshandbuch CDD3000

4 Voreingestellte Losungen

Nachdem die voreingestellte Lésung, deren Grundeinstellung und die
Motordaten eingestellt wurden, bieten sich weiterhin allgemeine Funktio-
nen zur Parametrierung.

- Grenzwerte (z. B. max. Drehmoment und max. Drehzahl) siehe
Kapitel 5.4.1.

- Eingénge/Ausgénge (z. B. ,Sollwert erreicht* Meldung) siehe
Kapitel 5.1/5.2.

- Bremsenansteuerung siehe Kapitel 5.1.2.
— Parametrierbare Encodersimulation siehe Kapitel 5.9.1.

Hinweis: Im Gegensatz zu den Grundeinstellungen sind diese Funktio-
nen unabhé&ngig von der voreingestellten Lésung.
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LUST

4.3.3 Klemmenbele-
gung

Anwendungshandbuch CDD3000

4 Voreingestellte Lésungen

X2 Bez. Funktion

20 | 0SDO03 |nicht belegt

19 | GNDO3 |nicht belegt

18 | VCCO3 |nicht belegt

17 | 0SD02 |nicht belegt

16 | 0SDO02 |nicht belegt

ACTV I"15 | 0SDO1 |Regelung aktiv

CROVI44 1 0SD00 | Geréit betriebsbereit

13 | DGND |digitale Masse

12 | ISD04 |nicht belegt

11 ISD03 | nicht belegt

10 | ISD02 |nicht belegt

9 ISDO1 | nicht belegt
~ STRTI g | 1SD00 |Start Regelung
~ENPO I'7 | ENPO |Hardware-Freigabe der Endstufe
6 DGND |digitale Masse
5 Uy Hilfsspannung 24 V
4 | ISAO1 - |nicht belegt
3 | ISAO1 + |nicht belegt
37” ISAD- ISA0-_ "5 | 1SA00 - | differentieller Analogsollwert -
EE' A oder [hisao, ™4[ 15A00 + |diferentielier Analogsoliwert +
boo +10V
CNC od.
SPS

Bild 4.10 Klemmenbelegung bei Drehzahlregelung mit externer Lagerege-
lung, Steuern tber Klemme
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LUST

44 Drehzahlrege-
lung mit
+10 V-Sollwert-
vorgabe
(SCT_2, SCB_2)

Anwendungshandbuch CDD3000

4 Voreingestellte Losungen

Mégliche Anwendungen:
- Rotationsantrieb, Hauptspindelantrieb

Funktionalitéat:
—  Skalierbarer Analogsollwert (+ 10 V, 12 Bit Auflésung)
- Programmierbares zeitoptimales Beschleunigungsprofil
-  Endschalterauswertung
—  Steuerung des Antriebs Uber E/A (SCT_2)
—  Steuerung des Antriebs tber Feldbus (SCB_2)

Drehzahl-
NC sollwert

+10V

Bild 4.11  Drehzahlregelung mit + 10 V Sollwertvorgabe

Hinweis: Diese voreingestellte Losung ist geeignet, um die Antriebs-
achse ohne Einsatz eines externen Lageregelkreises mit
unterschiedlichen Drehzahlen zu betreiben. Sollten Sie einen
externen Lageregler einsetzen wollen, empfehlen wir die vor-
eingestellte Lésung ,Drehzahlregelung mit externer Lagere-
gelung", da dort die Abtastzeit des Analogeingangs kirzer
und dadurch das Regelergebnis besser ist. Nachteil ist, dafl3
die Sollwertstruktur umgangen wird und damit nicht mehr
nutzbar ist.
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4.4.1 Grundeinstellun-
gen vornehmen

Grundeinstellungen. . |

Sollwert |

Anwendungshandbuch CDD3000

4 Voreingestellte Lésungen

EDlehzahllegelung, +7-10¥ Sollwert, Steuern uber Klemme |

Sollvwert | Drehzahlprafil I

100 entspricht I_SDDD. 1/miin
Tatgang I 0.0o %
Fiter |0=0ms [ ]
Abbrechen Eermetnmen I
Bild 4.12  Register Sollwert
DM Bedeutung Wertebereich | Einheit | Parameter
10 Vent- . " . .| 822_RNAO
spricht Normierung fiir Analogeingang + 32768 1/min CIN)
Totgangsfunktion zur Stérentkopplung ) o 192_IADBO
Totgang 1y Nullpunkt 0-90 o CIN)
) - 0-64 188_IADBO
Filter Filter fiir Analogkanal ISAQ0 Bus: 0 - 6 ms CIN)
Tabelle 4.3 Grundeinstellungen Sollwert
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Grundeinztellungen. .. |

Drehzahklprofil |

]

Anwendungshandbuch CDD3000

4 Voreingestellte Losungen

Register Drehzahlprofil

EDrehzahlregelung, +/-10% Sollwert, Steuern uber Klemme
Sallwert  Drehzahlprofil |
Bezchleunigungzrampe [ACCR) | ] 1/ minsz
Werzogerungsrampe [DECR) I 0 14minds
Werschliftzeit [JTIME) I_D ms
n _-'
DECR
\ |
ACCR‘_#J\ f JTIME
—n -n
| Abbrechen [Eermetmern
Bild 4.13  Parametermaske Drehzahlprofil
DM Bedeutung Wer!e- Einheit | Parameter
bereich
Beschleuni- | Rampengenerator fiir Beschleunigung. | 0 - 65535 | pin-1/s| 52_ACCR
gungsrampe | Einstellung 0 bedeutet Beschleunigung (_SRAM)
mit max. Drehmoment.
Verzdgerungs- | Rampengenerator fiir Verzogerung. 0- 65535 | min-1/s| 102_DECR
rampe Einstellung 0 bedeutet Verzogerung mit (_SRAM)
max. Drehmoment.
Verschliffzeit |Die Hoch- und Tieflaufzeit erhdht sich | 0 - 2000 ms 560-JTIME
um diese Verschliffzeit. (_SRAM)
Achtung: Wirkt nicht beim Schnellhalt!

Tabelle 4.4

Grundeinstellung Drehzahlprofil

Hinweis:

Der gesamte Rampengenerator lait sich durch Parametrie-

ren der Beschleunigungs- oder Verzégerungsrampe auf O
ausschalten, d. h. Beschleunigen und Verzégern mit einge-
stelltem maximalen Drehmoment.

4-20




LUST

Ruckbegrenzung mit Verschliff-
zeit JTIME

]

4.4.2 Funktionen
parametrieren

Anwendungshandbuch CDD3000

4 Voreingestellte Lésungen

Durch diese Ruckbegrenzung ergeben sich folgende Vorteile:

— die Mechanik wird weniger zum Schwingen angeregt
- die Materialermidung durch Wechsellast reduziert sich
- spielbehaftete Mechanik wird weniger ausgeschlagen.

Hinweis: Ein Schnellhalt (Notstop) erfolgt immer ohne Ruckbegren-
zung.

Nachdem die voreingestellte Losung, deren Grundeinstellung und die
Motordaten eingestellt wurden, bieten sich weiterhin allgemeine Funktio-
nen zur Parametrierung.

- Grenzwerte (z. B. max. Drehmoment und max. Drehzahl) siehe
Kapitel 5.4.1.

- Eingange/Ausgénge (z. B. ,Sollwert erreicht* Meldung) siehe
Kapitel 5.1/5.2.

- Bremsenansteuerung siehe Kapitel 5.1.2.
- Parametrierbare Encodersimulation siehe Kapitel 5.9.1.

- Drehmomentreduzierung (SCALE-Funktion) siehe Kapitel
5.1.1.

Hinweis: Im Gegensatz zu den Grundeinstellungen sind diese Funktio-
nen unabhangig von der voreingestellten Losung.
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4.4.3 Klemmenbele-
gung

Anwendungshandbuch CDD3000

L isho-
o
}L ISAO+
CNC od.
SPS
Bild 4.14

4 Voreingestellte Losungen

X2 | Bez Funktion
20 | 0SDO03 |nicht belegt
19 | GNDO3 (nicht belegt
18 | VCCO3 |nicht belegt
17 | 0SD02 |nicht belegt
16 | 0SDO2 |nicht belegt

_®ﬂ 15 | 0SDO1 |Regelung aktiv

(-] 14 | 0SD0O0 | Gert betriebsbereit
13 | DGND |digitale Masse
12 | ISD04 |nicht belegt
11 | ISD0O3 |nicht belegt
10 | ISD0O2 |nicht belegt
9 ISDO1 | nicht belegt

~START] g | ISD00 |Start Regelung
~ENPO | 7 ENPO |Hardware-Freigabe der Endstufe
6 DGND |digitale Masse
5 Uy Hilfsspannung 24 V
4 | ISA01 - |nicht belegt
3 | ISAO1 + |nicht belegt
ISAC- | 2 | ISA0O - |differentieller Analogsoliwert -
oder ISA0+ | 1 | ISAOO + |differentieller Analogsollwert +
+10V

Klemmenbelegung bei Drehzahlregelung,

+ 10 V Sollwert, Steuern tiber Klemme
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4.4.4 Steuern iiber

Feldbus

i

Anwendungshandbuch CDD3000

4 Voreingestellte Lésungen

Hinweis: Fur die voreingestellte Losung SCB_2 ist die Buseinstellung
LEASYDRIVE Basic" zu verwenden, wobei als Sollwertquelle
weiterhin der Analogeingang ISAO verwendet wird.

X2 | Bez. Funktion

20 | 0SDO03 |nicht belegt

19 | GNDO3 |nicht belegt

18 | VCCO3 |nicht belegt

17 | 0SDO02 |nicht belegt

16 | 0SD02 |nicht belegt

ACTV ['45 | 0SDO1 |Regelung aktiv
C_RDYI 14 | 0SDO0O |Gerét betriebsbereit

13 | DGND |digitale Masse

12 | ISD04 |nicht belegt

11 ISD03 | nicht belegt

10 | ISD02 |nicht belegt

9 ISDO1  [nicht belegt

8 | ISD00

~ENPO | 7 | ENPO |Hardware-Freigabe der Endstufe

6 DGND |digitale Masse

5 Uy Hilfsspannung 24 V

4 | ISAO1 - |differentieller Analogsollwert -

3 | ISAO1 + |differentieller Analogsollwert +
L jsao 15A0- "5 | 1SA00 - | differentieller Analogsollwert -
iﬁ' }ng)der ISAGL_ | 1 | ISA0O + |differentieller Analogsollwert +
c-- +10V

CNC od.
SPS

Bild 4.15 Klemmenbelegung bei Drehzahlregelung, + 10 V Sollwert, Steu-

ern Uber Feldbus

Weitere Informationen entnehmen sie bitte dem Benutzerhandbuch des

jeweiligen Feldbussystemes.
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45 Drehzahlrege-
lung mit Fest-
drehzahlen
(SCT_3, SCB_3)

Anwendungshandbuch CDD3000

4 Voreingestellte Losungen

Mégliche Anwendungen:
—  Fahr- oder Hubantrieb

Funktionalitéat:
- Acht Geschwindigkeiten

- Programmierbares zeitoptimales Beschleunigungsprofil

-  Endschalterauswertung

—  Steuerung des Antriebs Uiber E/A (SCT_3)
—  Steuerung des Antriebs Uiber Feldbus (SCB_3)

@

5 J¢>%ﬁ

sO - sn s2
sl

®
@ t s0

[N

Encoder-
simulation
Steuerung
Sollwert erreicht
Drehzahl 2
Drehzahl 1
Drehzahl 0
Drehzahl O

OO0~ WN

Bild 4.16  Beispiel eines Hubantriebs mit Eilgang-Schleichgang-Positionie-

rung.

Die Steuerung nutzt die Encodersimulation zur Bestimmung der Position

des Fahrkorbs.
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Grundeinztellungen... |
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4 Voreingestellte Lésungen

Register Drehzahlprofil

ESET_3 [5] = Drehzahlregelung, Festdrehzahlen. Steuern uber KL ..

Direhzahlprofil | Festdrehzahlen I

Bezchleunigungzrampe [ACCH] I_EI 1/minsz
erzogerungsrampe [DECR] I_EI 1/minds
WVerschiffzeit [JTIME] I_D ms

n i

ﬂfi\ t

ACCR’ﬁ_ﬂ_—F'\ f o JTIME

le Abbrechen Qbernehmenl
Bild 4.17  Register Drehzahlprofil
DM Bedeutung Wer!e- Einheit | Parameter
bereich

Beschleuni-  |Rampengenerator fiir Beschleunigung. | 0 - 65535 | pin-1/s| 52_ACCR
gungsrampe |Einstellung 0 bedeutet Beschleunigung (_SRAM)
mit max. Drehmoment.

Verzogerungs- | Rampengenerator fiir Verzogerung. 0-65535 | min-1/s | 102_DECR
rampe Einstellung 0 bedeutet Verzgerung mit (_SRAM)
max. Drehmoment.

Verschliffzeit |Die Hoch- und Tieflaufzeit erhdht sich | 0 - 2000 ms 560-JTIME
um diese Verschliffzeit. (_SRAM)
Achtung: Wirkt nicht beim Schnellhalt!

Tabelle 4.5 Grundeinstellung Drehzahlprofil

Hinweis: Der gesamte Rampengenerator laft sich durch Parametrie-
ren der Beschleunigungs- oder Verzogerungsrampe auf 0
ausschalten, d. h. Beschleunigen und Verzégern mit einge-
stelltem maximalen Drehmoment.
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Ruckbegrenzung mit Verschliff- | Durch diese Ruckbegrenzung ergeben sich folgende Vorteile:

zeit JTIME
eit.J — die Mechanik wird weniger zum Schwingen angeregt

— die Materialermudung durch Wechsellast reduziert sich
- spielbehaftete Mechanik wird weniger ausgeschlagen.

@ Hinweis: Ein Schnellhalt (Notstop) erfolgt immer ohne Ruckbegren-
zung.

Register der Festdrehzahlen

Grundeinstellungen... | ESET_3 [9] = Drehzahlregelung, Festdrehzahlen. Steuern uber KL _.
Drehzahlprofil  Festdrehzahlzn |
Festdrehzahlen | Dihashl O ! o 1 min
Dishzahl 1 | o 1 /min
Drehzahl 2 | 0. 14miin
Drehzahl 3 | . 1 /rin
Dighzahl 4 | o 1/min
Drehzahl 5 ! 0 1¢miin
Drehzahl & ! 0. 1/miin
Drehzahl 7 | 0. 1/miin

Ahbrechen Eermehmen

Bild 4.18 Register Festdrehzahlen
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Hier werden die Festdrehzahlsollwerte 1 - 8 eingestellt, die tUber die digi-
talen Eingange TBO bis TB2 angewahlt werden kdnnen.

DM Bedeutung Wertebereich | Einheit | Parameter

Drehzahl 0 |Festdrehzahl 1 + 32764 1/min 270_RFIX1
(_RFIX)

Drehzahl 1 |Festdrehzahl 2 + 32764 1/min 271_RFIX2
(_RFIX)

Drehzahl 2 |Festdrehzahl 3 + 32764 1/min 272_RFIX3
(_RFIX)

Drehzahl 3 |Festdrehzahl 4 + 32764 1/min 273_RFIX4
(_RFIX)

Drehzahl 4 |Festdrehzahl 5 + 32764 1/min 274_RFIX5
(_RFIX)

Drehzahl 5 |Festdrehzahl 6 + 32764 1/min 275_RFIX6
(_RFIX)

Drehzahl 6 |Festdrehzahl 7 + 32764 1/min 276_RFIX7
(_RFIX)

Drehzahl 7 |Festdrehzahl 8 + 32764 1/min 277_RFIX8
(_RFIX)

Tabelle 4.6 Grundeinstellungen Festdrehzahlen

@ Hinweis: Die Eingange TBO bis TB2 sind BCD-codiert.

Codierung der Festdrehzahlen mit den digitalen Eingédngen

TBO bis TB2
TBO TB1 TB2
0 0 0 Drehzahl 0
1 0 0 Drehzahl 1
0 1 0 Drehzahl 2
1 1 0 Drehzahl 3
0 0 1 Drehzahl 4
1 0 1 Drehzahl 5
0 1 1 Drehzahl 6
1 1 1 Drehzahl 7

Tabelle 4.7 Festdrehzahlen
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4 Voreingestellte Losungen

Nachdem die voreingestellte Lésung, deren Grundeinstellung und die
Motordaten eingestellt wurden, bieten sich weiterhin allgemeine Funktio-
nen zur Parametrierung.

- Grenzwerte (z. B. max. Drehmoment und max. Drehzahl) siehe
Kapitel 5.4.1.

- Eingénge/Ausgénge (z. B. ,Sollwert erreicht* Meldung) siehe
Kapitel 5.1/5.2.

- Bremsenansteuerung siehe Kapitel 5.1.2.
— Parametrierbare Encodersimulation siehe Kapitel 5.9.1.

- Drehmomentreduzierung (SCALE-Funktion), siehe Kapitel
5.1.1.

Hinweis: Im Gegensatz zu den Grundeinstellungen sind diese Funktio-
nen unabhangig von der voreingestellten Losung.
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gung
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4 Voreingestellte Lésungen

X2 Bez. Funktion
20 | 0SDO03 |nicht belegt

19 | GNDO3 |nicht belegt
18 | VCCO3 |nicht belegt
17 | 0SD02 |nicht belegt
16 | 0SDO2 |nicht belegt

_®i 15 | 0SDO1 |Sollwert erreicht
_@ﬂ 14 | 0SD00 |Gert betriebsbereit

13 | DGND |digitale Masse
TB2

—~_ " 112 | ISD04 (Tabelle Index 2

™1 47| 15D03 [Tabelle Index 1

L T80 I"10 | 1SD02 [Tabelle Index O
INV

 — ISDO1 | Drehrichtungsumkehr
| — START ISDO0 | Start Regelung
) —ENPO | ENPO |Hardware-Freigabe der Endstufe

Uy Hilfsspannung 24 V

ISAO1 - |nicht belegt
ISAO1 + |nicht belegt
ISA0O - |nicht belegt
1 | ISA0O + |nicht belegt

9
8
7
6 DGND |digitale Masse
5
4
3
2

Bild 4.19 Klemmenbelegung bei Drehzahlregelung, Festdrehzahlen, Steu-
ern Uber Klemme
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4,5.4 Steuern iiber
Feldbus

Hinweis: Fur die voreingestellte Losung SCB_3 ist die Buseinstellung
+EASYDRIVE Basic" zu verwenden.

X2 Bez. Funktion
20 | 0SDO03 |nicht belegt

19 | GNDO3 |nicht belegt

18 | VCCO3 |nicht belegt

17 | 0SD02 |nicht belegt

16 | 0SD02 |nicht belegt

ACTIV ['45 | 0SD01 |Regelung aktiv
CRDYI 14 | 0SD00 |Gerét betriebsbereit
13 | DGND |digitale Masse

12 | ISD04 |nicht belegt

11 | ISD03 |nicht belegt

10 | ISD0O2 |nicht belegt

9 ISDO1 | nicht belegt

8 ISDO0 | nicht belegt

~ENPO | 7 | ENPO |Hardware-Freigabe der Endstufe

6 DGND |digitale Masse

5 Uy Hilfsspannung 24 V

4 | ISAO1 - |nicht belegt

3 | ISAO1 + |nicht belegt

2 | ISA0O - |nicht belegt

Y

ISA00 + |nicht belegt

Bild 4.20 Klemmenbelegung bei Drehzahlregelung, Festdrehzahlen, Steu-
ern Uber Feldbus

Weitere Informationen entnehmen sie bitte dem Benutzerhandbuch des
jeweiligen Feldbussystemes.
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Struktur der Sollwertaufberei-
tung
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4 Voreingestellte Lésungen

Mégliche Anwendungen:
- Drehzahlsynchroner Gleichlauf (Slave Achse)
- Drehzahlgeregelter Betrieb an Schrittmotorsteuerung

Funktionalitat:

- Drehzahlsollwert Gber parametrierbaren Leitgebereingang
(TTL/HTL-Pegel)

— Sollwert als Inkrementalgeber oder Impuls/Richtungssignale
- Programmierbares zeitoptimales Beschleunigungsprofil

- Endschalterauswertung

—  Steuerung des Antriebs Uiber E/A (SCT_4)

—  Steuerung des Antriebs Uber Feldbus (SCB_4)

nl
n2

Bild 4.21  Drehzahlregelung tuber Impulseingang

Diese voreingestellte Ldsung ist geeignet,
- wenn der CDD3000 einer Masterachse drehzahlgenau folgen
soll,

- wenn der CDD3000 das Frequenzsignal einer Steuerung in eine
Drehzahl umsetzen soll.

Die nachfolgende Abbildung zeigt die Struktur der Sollwertaufbereitung:

Getriebeliber-
Leitgeber setzungsverhaltnis Rampengenerator Regelung
Jnr
K]\_ Strichzahl ﬂ ] /—>
nnn : Nenner
R

Signalart

Bild 4.22  Struktur der Sollwertaufbereitung
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]

Art der Ansteuerung
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4 Voreingestellte Losungen

Anwendungshandbuch CDD3000

Hinweis: Da kein Lageregler im Eingriff ist, driften die Winkellagen von
Master- und Slave- Achse auseinander. Wahrend der
Beschleunigungs- und Bremsphasen ist der Drift abhéngig
von den eingestellten Rampen und Drehmomentgrenzen.
Wenn Sie einen Winkelgleichlauf benétigen, verwenden Sie
bitte die voreingestellte Losung PCB4... oder PTCA4... .

Der Leitgebereingang X5 ermdglicht die inkrementelle Sollwertvorgabe
fur die Regelung. Als Sollwertgeber dient entweder die Encodersimula-
tion eines weiteren Servoreglers CDD3000, ein handelsublicher inkre-
menteller Drehgeber oder eine Schrittmotorsteuerung.

Die Signalform entspricht entweder den A/B-Inkrementalgebersignalen
oder Puls-Richtungssignalen.

Weiter Informationen zum Leitgebereingang siehe Kapitel 5.9.
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4.6.1 Grundeinstellun- | Drehzahlregelung tUber Impulseingang: Register Leitgeber

gen vornehmen

| Drehzahlprafil I

Grundeinstellunagen... |

Drehzahlregelung, Impulseingang, Steuern iibe =l

Eingang ITTL [0) = TTL-Leitgeber an < j

Ubersetzungsverhiltnis:

Eingangzlmpulze // Umdrehung

Signalart I.-’-‘«HE [0] = A/E [Inkrementalgeber) j

i= )
[enez 1
[~ sofort Libermehmen
Ok Abbrechen [bernehmen
Bild 4.23  Register Leitgeber
Art des Drehgebers Resolver Optischer Drehgeber
Drehgeber an X5 R1 R2 R8 G1 G2,G3, G5, G6, G7 G8
Polpaarzahl p=1 p=2 p=3
Auflosung der Geberauswertung”)
Inkremente pro Umdrehung 214 2x21 3x 2™ 2% 2% 212
Grad 0,022° 0,011° 0,0073° | 0,000011° 0,000011° 0,088°
Encodersimulation an X5
Standard-Impulse pro Umdrehung 1024* 2048* 3072 2048 2048 1024
Nullimpulse pro Umdrehung 1 2 3 1 0 1
*einstellbar von p x 128 bis p x 4096

Aufldsung des Lagereglers betrdgt 16 Bit unabhangig vom verwendeten Drehgebertyp.

1) Hohere Auflésungen der Geberauswertung fiihren zu héheren Drehzahlauflésungen und damit zu einem besseren Rundlauf des Antriebs. Die

Anwendungshandbuch CDD3000

Tabelle 4.8 Grundeinstellungen Leitgeber
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Beispiel 1: Drehzahlgleichlauf | Die Master-Achse besitzt einen Drehgeber mit 10.000 Inkrementen und
ein mechanisches Getriebe mit einer Ubersetzung von 15.

Die Slave-Achse besitzt ein mechanisches Getriebe mit einer Uberset-

zung von 5.

Getriebeabtriebsseitig soll der Slave-Antrieb halb so schnell laufen wie
der Master.

Losung:
« Signalart = Inkrementalgebersignale
« Strichzahl-Leitgeber wird mit 4096 gewahlt.
» Fir das Ubersetzungsverhaltnis ergibt sich:

gewdhlte Strichzahl  Ubersetzungsverhéltnis

Zahler _ Leitgeber ) Getriebe, Slave ) Drehzahl Slave
Nenner Strichzahl Ubersetzungsverhéltnis  Drehzahl Master
Leitgeber Getriebe, Master
Zahler _( 4096 \ (5| _ 128 1 _ 128
Nenner \10000 625 15 1875
Korrektur Korrektur Drehzahlverhaltnis
Drehgeber mechanisches Master
Getriebe Slave

@ Weiter Informationen zum Leitgebereingang siehe Kapitel 5.9.
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Direhzahlprofil |

]
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4 Voreingestellte Lésungen

Register Drehzahlprofil

EDrehzahlregelung, Impulseingang, Steuern iber Klemme
Leitgeber
Beszchleunigungzrampe [4CCR] | i} 1/mindsz
Yerzogerungsrampe [DECR) I 1] 14mins
Werschiiffzeit [JTIME] I_D s

ﬂfi\ t

n

ACCRf'\ f n JTIME

Ok | Abbrechen Eermehmen I

Bild 4.24  Register Drehzahlprofil

DM Bedeutung Wert_e- Einheit | Parameter

bereich
Beschleuni- | Rampengenerator fiir Beschleunigung. | 0 - 65535 | min-1/s| 52_ACCR
gungsrampe |Einstellung 0 bedeutet Beschleunigung (_SRAM)
mit max. Drehmoment.

Verzdgerungs- | Rampengenerator fiir Verzogerung. 0-65535 | min“1/s | 102_DECR
rampe Einstellung 0 bedeutet Verzogerung mit (_SRAM)

max. Drehmoment.

Verschliffzeit

Die Hoch- und Tieflaufzeit erhoht sich | 0 - 2000 ms 560-JTIME
um diese Verschliffzeit. (_SRAM)
Achtung: Wirkt nicht beim Schnellhalt!

Tabelle 4.9

Grundeinstellung Drehzahlprofil

Hinweis:

Der gesamte Rampengenerator laft sich durch Parametrie-
ren der Beschleunigungs- oder Verzégerungsrampe auf 0
ausschalten, d. h. Beschleunigen und Verzégern mit einge-
stelltem maximalen Drehmoment.

4-35




LUST

4.6.2 Funktionen
parametrieren

Anwendungshandbuch CDD3000

4 Voreingestellte Losungen

Nachdem die voreingestellte Lésung, deren Grundeinstellung und die
Motordaten eingestellt wurden, bieten sich weiterhin allgemeine Funktio-
nen zur Parametrierung.

- Grenzwerte (z. B. max. Drehmoment und max. Drehzahl) siehe
Kapitel 5.4.1.

- Eingénge/Ausgénge (z. B. ,Sollwert erreicht* Meldung) siehe
Kapitel 5.1/5.2.

- Bremsenansteuerung siehe Kapitel 5.1.2.
— Parametrierbare Encodersimulation siehe Kapitel 5.9.1.

- Drehmomentreduzierung (SCALE-Funktion) siehe Kapitel
5.1.1.

Hinweis: Im Gegensatz zu den Grundeinstellungen sind diese Funktio-
nen unabhangig von der voreingestellten Losung.
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4 Voreingestellte Lésungen

X2 Bez. Funktion

20 | 0SDO03 |nicht belegt

19 | GNDO3 |nicht belegt

18 | VCCO3 |nicht belegt

17 | 0SD02 |nicht belegt

16 | 0SDO2 |nicht belegt

REF_ 15| 0SDo1 |Sollwert erreicht

@ C_RDY["414 | 0SD00 |Gerat betriebsbereit
® (3D
13 | DGND |digitale Masse

12 | ISD04 |Drehgeber Spur B

11 ISD03 | Drehgeber Spur A

10 | ISD02 |nicht belegt

ISDO1 | nicht belegt

~—START| ISDO0  |Start Regelung
~_ENPO ENPO  |Hardware-Freigabe der Endstufe

Uy Hilfsspannung 24 V

ISAO1 - |nicht belegt

ISAO1 + |nicht belegt

9
8
7
6 DGND |digitale Masse
5
4
3
2

ISAQO - |nicht belegt

1 | ISA0O + |nicht belegt

(1) Optional HTL-Leitgeber, abhéngig von Parameter ,Eingang“ im Register Leitgeber.

Bild 4.25 Klemmenbelegung bei Drehzahlregelung, Impulseingang, Steu-
ern Uber Klemme
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4.6.4 Steuern iiber
Feldbus

Hinweis: Fur die voreingestellte Losung SCB_4 ist die Buseinstellung
,EASYDRIVE Basic" zu verwenden.

X2 Bez. Funktion
20 | 0SDO03 |nicht belegt

19 | GNDO3 |nicht belegt
18 | VCCO3 [nicht belegt
17 | 0SDO02 |nicht belegt
16 | 0SD02 |nicht belegt

REF 15 | 0SD01 |Sollwert erreicht
" @ CRDYI"14 | 0SDOO |Gerat betriebsbereit
ﬁ 13 | DGND |digitale Masse

12 | ISD04 |Drehgeber Spur B
11 | ISD0O3 |Drehgeber Spur A

10 | ISD02 |nicht belegt

9 ISDO1 | nicht belegt

8 ISDO0 | nicht belegt

~ENPO |7 | ENPO |Hardware-Freigabe der Endstufe

6 DGND |digitale Masse

5 Uy Hilfsspannung 24 V

4 | ISAO1 - |nicht belegt

3 | ISAO1 + |nicht belegt

2 | ISA0O - |nicht belegt

Y

ISAOO + |nicht belegt

(1) Optional HTL-Leitgeber, abhangig von Parameter ,Eingang*“ im Register Leitgeber.

Bild 4.26  Klemmenbelegung bei Drehzahlregelung, Impulseingang, Steu-
ern Uber Feldbus

] Weitere Informationen entnehmen Sie bitte dem Benutzerhandbuch des
l» jeweiligen Feldbussystems.
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4.7 Drehzahlrege- Mégliche Anwendungen:

lung, Sollwert - Drehzahlregelung in Mehrachsanwendungen
und Steuern

iiber Feldbus o

(SCB_5) Funktionalitat:

-  Drehzahlsollwertvorgabe tber Feldbus

- Vier voreingestellte Steuermodi (DRIVECOM, LUST-EasyDrive)
- Programmierbares zeitoptimales Beschleunigungsprofil

—  Direkter Feldbuszugriff auf E/A des Antriebsreglers

—  Steuerung und Parametrierung des Antriebs tber Feldbus

NC Feldbus

i

Bild 4.27  Drehzahlregelung, Sollwert und Steuern iber Feldbus
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Grundeinztellungen... |

]
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4 Voreingestellte Losungen

Register Drehzahlprofil

EDlehzahllegelung, Sollwert und Steuern iber Feldbus | x|
Drehzahlprofil |
Bezchleunigungsrampe [ACCH] I_D 14minds
Werzogerungzrampe [DECR] |_D 1/minsz
Werzchliffzeit [JTIME] |_E| mg
n :

DECRE
N : :

ACCR._———*_"‘ ’ . JTIME

| Abbrechen Eermebmer

Bild 4.28  Register Drehzahlprofil

DM Bedeutung :: (::i:;] Einheit | Parameter

Beschleuni- | Rampengenerator fiir Beschleunigung. | 0 - 65535 | pin-1/s| 52_ACCR
gungsrampe |Einstellung 0 bedeutet Beschleunigung (_SRAM)
mit max. Drehmoment.

Verzbgerungs- | Rampengenerator fiir Verzogerung. 0 - 65535 | min-1/s| 102_DECR
rampe Einstellung 0 bedeutet Verzogerung mit (_SRAM)
max. Drehmoment.

Verschliffzeit |Die Hoch- und Tieflaufzeit erhoht sich | 0 - 2000 ms 560-JTIME
um diese Verschliffzeit. (_SRAM)
Achtung: Wirkt nicht beim Schnellhalt!

Tabelle 410  Grundeinstellung Drehzahlprofil

Hinweis: Der gesamte Rampengenerator af3t sich durch Parametrie-
ren der Beschleunigungs- oder Verzégerungsrampe auf O
ausschalten, d. h. Beschleunigen und Verzégern mit einge-
stelltem maximalen Drehmoment.
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4.7.2 Funktionen
parametrieren

]

4 Voreingestellte Lésungen

Nachdem die voreingestellte Losung, deren Grundeinstellung und die
Motordaten eingestellt wurden, bieten sich weiterhin allgemeine Funktio-
nen zur Parametrierung.

- Grenzwerte (z. B. max. Drehmoment und max. Drehzahl) siehe
Kapitel 5.4.1.

- Eingange/Ausgénge (z. B. ,Sollwert erreicht* Meldung) siehe
Kapitel 5.1/5.2.

- Bremsenansteuerung siehe Kapitel 5.1.2.
- Parametrierbare Encodersimulation siehe Kapitel 5.9.1.

Hinweis: Im Gegensatz zu den Grundeinstellungen sind diese Funktio-
nen unabhé&ngig von der voreingestellten Lésung.

Anwendungshandbuch CDD3000
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4.7.3 Klemmenbele-
gung

Hinweis: Fur die voreingestellte Losung SCB_5 ist die Buseinstellung
,EASYDRIVE Basic" zu verwenden.

X2 Bez. Funktion
20 | 0SDO03 |nicht belegt

19 | GNDO3 |nicht belegt

18 | VCCO3 [nicht belegt

17 | 0SD02 |nicht belegt

16 | 0SD02 |nicht belegt

15 | 0SDO1 |Sollwert erreicht
C_ROY['14 | 0SDO0O |Gerat betriebsbereit
13 | DGND |digitale Masse

12 | ISD04 |nicht belegt

11 | ISD0O3 |nicht belegt

REF

10 | ISD02 |nicht belegt

9 ISDO1 | nicht belegt

8 ISDO0 | nicht belegt

~—_ENPO | 7 ENPO |Hardware-Freigabe der Endstufe

6 DGND |digitale Masse

5 Uy Hilfsspannung 24 V

4 | ISAO1 - |nicht belegt

3 | ISAO1 + |nicht belegt

2 | ISA0O - |nicht belegt

Y

ISAOO + |nicht belegt

Bild 4.29 Klemmenbelegung bei Drehzahlregelung, Sollwert und Steuern
Uber Feldbus

] Weitere Informationen entnehmen Sie bitte dem Benutzerhandbuch des
l» jeweiligen Feldbussystems.
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4.8 Positionierung, | Mégliche Anwendungen:

Sollwert und - Mehrachspositioniersystem
Steuern iiber

Feldbus ) .

(PCB_2) Funktionalitat

- Positionssollwert tber Feldbus

-  Parametrierbares zeitoptimales Fahrprofil

- Benutzerdefinierbare Wegeinheiten

- Neun Referenzfahrttypen

-  Tipp- bzw. Handbetrieb

- Steuerung und Parametrierung des Antriebes tber Feldbus

NC Feldbus

.. %$

Bild 4.30 Positionierung, Sollwert und Steuern iber Feldbus
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4.8.1 Grundeinstellun-
genvornehmen

Grundeinstellungen... |

4 Voreingestellte Losungen

Register Fahrprofil

EPusitiunierung, Sollwert und Steuern uber Feldbus

Haormigrung I Reterenzfahit I Tippbetrieb | Beschleunigungspmfiﬁ i| PI

Geschwindigheit I 20 incrdms

Anfahibezchleunigung 10 inerdms/ma

Bremzhezchleunigung 10 inerdms/ma

Werzchliffzeit I_D ms

Morrmierungzassistent. .. Ok Abbrechen [bermehmen

Bild 4.31  Register Fahrprofil

In dieser Maske werden Geschwindigkeit und Beschleunigung des Posi-
tioniersatzes in Grundeinheiten vorgegeben.

DM Bedeutung Wertebereich Einheit Parameter
Geschwindig- | Geschwindigkeit des Positioniersatzes + 2147483647 552_POSMX
keit (+ 32768 Umdrehungen) Im Register (_PRAM)
Anfahrbe- Anfahrbeschleunigung des Positioniersatzes |1 - 2147483647 Normierung | 553_POACC
schleunigung |in positiver und negativer Richtung festgelegte (_PRAM)
Bremsbe- Bremsbeschleunigung des Positioniersatzes |1 - 2147483647 Kundeneinheit |54 popEc
schleunigung |in positiver und negativer Richtung (_PRAM)

Die Verschliffzeit (bei sin2-formigen Rampen) |0 - 2000
e s . 560_JTIME
Verschliffzeit | verlangert den Beschleunigungsvorgang ms (_SRAM)
(positiv+negativ), dient der Ruckbegrenzung.

Anwendungshandbuch CDD3000

Tabelle 4.11  Grundeinstellungen Fahrprofil
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Grundeinztellunagen... |

4 Voreingestellte Lésungen

Register Normierung

EPositionierung, Sollwert und Steuern uber Feldbus

Fahrprafil

Der Weg

entspricht der Einheit

Iincr

Die I'I— y
Geschwindigkeit —— ———— INCETiE

entspricht der Einheit

Iincn"ms

Die :
Beschleunigung |—1-— incr/ms*

entspricht der Einheit

Iincn"ms#m&

Mormiemnngsassistent. ..

ok

Abbrechen

[bemetmen |

Bild 4.32  Register Normierung

In dieser Maske konnen Sie die Kundeneinheiten fir den Weg, die

Geschwindigkeit und die Beschleunigung eintragen

DM Bedeutung Wertebereich Einheit Parameter

Der Weg Wegnormierung Zahler ) 700_POWGZ
Z4hler 1-65535 Inkremente (_PSTD)

Der Weg Wegnormierung Nenner ) . 701_POWGN
Nenner 1-65535 Wegeinheiten (_PSTD)

Die Geschwindigkeit Geschwindigkeitsnormierung 0- 32764 Inkremente / 711_POAVE
ms (_PSTD)

. . Beschleunigungsnormierung ) Inkremente / 712_POABE
Die Beschleunigung 0-3600 ms? (_PSTD)

Normierte Kundeneinheit fiir den 766_POWUN

) L Weg, die Geschwindigkeit und die 767_POSUN

entspricht der Einheit Beschleunigung der Positionierung / / 768_POAUN
(_PSTD)

Anwendungshandbuch CDD3000

Tabelle 4.12  Grundeinstellungen Normierung
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L U ST 4 Voreingestellte Lésungen

Hinweis: Wahlen Sie die Einheiten, mit denen Sie die Positionen,
Geschwindigkeiten und Beschleunigungen programmieren

mochten. Wenn Sie z. B. in der Einheit Grad vorgeben, dann
ist das kleinstmdgliche Raster 1 Grad. Die Normierungsfakto-
ren fir den Weg miissen ganzzahlig sein, fir Geschwindig-
keit und Beschleunigung werden Nachkommastellen akzep-
tiert. Deshalb kdnnen Rundungsfehler fur die Geschwindig-
keit oder die Beschleunigung entstehen.

Beispiel: Parametrierung in Winkelgrad gewiinscht

O Bezug 360° = 1 Motorumdrehung

0 Konfiguration Zahler _ 65536 Inkr. _ 8192

Nenner 360° 45

l» Hinweise zum Normierungsassistenten siehe Kapitel 4.10.2.

Weitere Informationen und Beispiele siehe Kapitel 4.10.10 voreingestellte
Lésung ,Positionierung, frei programmierbar*.

=
¥
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Grundeinstellungen. .. |

4 Voreingestellte Lésungen

Register Referenzfahrt

Fahrprofil | Mormiensng

Feferenzfahrt

Referenzgeschwindigkeiten:

WReM 100 inerAms
WRef2 I 20 inerdms
WRefd I 4 inerAms

EPusitiuniemng, Sollwert und Steuern uber Feldbus

Tippbetrieb I Beschleunigungspmfil{ 4 | Il

Referenznocken-Flanke

~ Mullpunktkorrekbur
I 0 incr

" Negativ

{* | Positise

~Referenztahittyp

¥ it Mullpunktsuche

«® 9 VRei1 ¥
= @ *+
i VRet 2 l
VRgld
|End = RNok Einl +|
MF
{ Momierungsassistent . Ok Abbrechen | libermetmer |

Bild 4.33  Register Referenzfahrt
In dieser Maske kdnnen Sie die Randbedingungen der Referenzfahrt ein-
stellen.
DM Bedeutung Wertebereich Einheit Parameter
Referenznockenflanke Definiert, ob der Referenznocken als Offner positiv=SchlieBer (0) / 723_PORPO
oder SchlieBer arbeitet. negativ=0ffner (1) (_PRR)
Referenzgeschwin- | Legt die Verfahrgeschwindigkeiten wahrend 0 - 2147483647 im Register Normie- {724_POVR1
digkeiten der Referenzfahrt fest. rung festgelegte 725_POVR2
Kundeneinheit 726_POVR3
(_PRR)
Referenzfahrityp Legt die Verfahrkurve wéhrend der Referenz- |0 ... 8 / 722_PORTY
fahrt fest. (_PRR)
Nullpunktkorrektur Offsetwert fiir Istposition nach Referenzfahrt. |+ 2147483647 im Register Normie- |717_PONKR
Verschiebung des Maschinennullpunktes rung festgelegte (_PRR)
gegeniiber dem Referenzpunkt. Kundeneinheit
Nullpunktsuche Die Referenzfahrt kann auch ohne Beachtung | OFF (0) 792_P0OZP
des Nullimpulses des Drehgebers nur auf den |ON (1) / (_PRR)
Referenznocken gemacht werden.

Tabelle 4.13

Anwendungshandbuch CDD3000

Grundeinstellungen Referenzfahrt
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Referenzfahrt

Anwendungshandbuch CDD3000

4 Voreingestellte Losungen

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, weil normale Drehgeber (Ausnahme
Multiturn) die Position nur innerhalb einer Umdrehung erfassen.

Beispiel: Referenzfahrttyp 0

MP
e T-VRefl Y,
e - VRef 2
s E R T VRef3 -
i

Bild 4.34  Referenzfahrttyp 0. Die aktuelle Istposition wird als Referenzpunkt
gesetzt. Es wird keine Referenzfahrt ausgefiihrt. Beispiel: Trans-
portband.

Beispiel: Referenzfahrttyp 1

Bild 4.35 Referenzfahrttyp 1. Der Referenznocken befindet sich zwischen
den beiden Hardware-Endschaltern. Der auszuwertende Nullim-
puls soll der erste nach Verlassen des Nockens in negativer Rich-
tung sein.

Weitere Informationen siehe Kapitel 4.11.2 "Grundeinstellungen vorneh-
men".
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Grundeinstellungen... |

4 Voreingestellte Lésungen

Register Tippbetrieb

Fahrpraofil I Mormierung

|_32?E incr/ms

Tippbetrieb:

Eilgang 20

Referenzfahit

EPositionierung, Sollwert und Steuern uber Feldbus

Mazimale Yerfahrgeschwindigkeit:

inzrdms

Schleichgang I 5 incrims

Beschleunigungsprofiﬁ 4 I PI

Mormiemnngsassistent. ..

ok

Abbrechen

[bemetmen |

Bild 4.36  Register Tippbetrieb

vor.

In dieser Maske geben Sie die maximale Verfahrgeschwindigkeit und die
Geschwindigkeiten des Tippbetriebes (Handbetrieb) in Kundeneinheiten

DM Bedeutung Wertebereich Einheit Parameter
Maximale Verfahrge- Die Positioniersteuerung wird auf diesen Wert im Register
schwindigkeit begrenzt. Asynchronmaschinen kdnnen bis zur 1 - 2147483647 Normierung | 704_POVMX
Nenndrehzahl betrieben werden (kein Feld- festgelegte (_PBAS)
schwéchbereich). Kundeneinheit
Tippbetrieb Eilgang Geschwindigkeit des Eilganges (iiber digitalen . )
) ) - . im Register
Eingang oder im Menii Handbetrieb). Normieruna | 715 POEGW
Der Eilgang wird aktiviert, indem im Zustand 1-2147483647 g -
. . ) - festgelegte (_PBAS)
Schleichgang der zweite Tipp-Eingang zusétzlich e
e Kundeneinheit
betétigt wird.
Tippbetrieb Schleichgang | Geschwindigkeit des Schleichganges (iiber digita- im Register
len Eingang oder im Menii Handbetrieb). 1 - 2147483647 Normierung |716_POSGW
festgelegte (_PBAS)

Kundeneinheit

Tabelle 4.14

Anwendungshandbuch CDD3000

Grundeinstellungen Tippbetrieb
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L U ST 4 Voreingestellte Lésungen

Register Beschleunigungsprofil

- EPositiuniemng, Sollwert und Steuern uber Feldbus
Grundeinstellungen... |

Endschag 4 I Il

Mormiemung I Referenztahrt | Tippbetrieb

Beschleunigungsarten:

Puozitive Hichtung ILIN [D] = 0-Likear

Lef Lo

Megative Richtung ILIN [0] = O-Linear

Maximale Anfahrbeschleunigung: Profif nur fiir
Tippbetrieh und

Linear + I 10 incr/ms/ms Referenziahrt!
Lirear - I 1a incr/ms/ms

Maximale Bremsbeschleunigung:

Linear + I 10 incr/ms./ma
Linear - I 10 incr/ms/ms

Momierungsassistent. .. | Ok Abbrechen Ubenmehmen

Bild 4.37  Register Beschleunigungsprofil

In dieser Maske werden die maximalen Beschleunigungen und die
Beschleunigungsart eingetragen.
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DM Bedeutung Wertebereich Einheit Parameter
Beschleunigungsarten Wahlen Sie zwischen Linearen und Sinus?- Lin (0) / 705_POBEP
Positive Richtung, formigen Rampen. SIN2 (1) 706_POBEN
Negative Richtung Die Sinus?-férmigen Rampen entstehen, indem die (_PRAM)

zeitliche Anderung der Beschleunigung, der Ruck,
begrenzt wird. Bei Sinus2-formiger Beschleuni-
gung wird die Zielposition um die Verschliffzeit
spater erreicht.

Maximale Linear+ bestimmt die maximal zulassige 1- im Register | 707_POLAP
Anfahrbeschleunigung Beschleunigung beim Anfahren in positiver, 2147483647 | Normierung | 708_POLAN
Linear +, Linear- in negativer Richtung. festgelegte (_PRAM)
Linear - Kundeneinheit

Maximale Linear+ bestimmt die maximal zuldssige 1- im Register | 709_POBLP
Bremsbeschleunigung Beschleunigung beim Bremsen in positiver, 2147483647 | Normierung | 710_POBLN
Linear +, Linear- in negativer Richtung. festgelegte (_PRAM)
Linear - Kundeneinheit

Tabelle 4.15  Grundeinstellungen Beschleunigungsprofil

Hinweis: Dieses Beschleunigungsprofil gilt nur fiir die Referenzfahrt

und den Tippbetrieb. 4

Wahrend des Automatikbetriebes gilt die im Register Fahr-
profil vorgegebene Beschleunigung.
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Grundeinstellungen... |

4 Voreingestellte Losungen

Register Endschalter

EPositiuniemng, Sollwert und Steuern uber Feldbus

Referenzfahrt I Tippbetrieb I Beschleunigungsprofil

Softwareendschalter:

Poszitiv I 0 incr
MHegativ I i} incr

Bremsrampe bei Endschalter aktiv:
0 1/minds

Hinweis:

Hardware-Endzchalter werden unter "Eingange’’ aktiviert,

Momierungsassistent. .. Ok Abbrechen Ubenmehmen

Bild 4.38  Register Endschalter

Bedeutung Wertebereich Einheit Parameter

positiv richtung

Software-Endschalter |Software-Endschalter in positiver Achs-

im Register Normierung fest- | 718_POSWP

* 2147483648 gelegte Kundeneinheit (_PBAS)

negativ richtung

Software-Endschalter |Software-Endschalter in negativer Achs-

im Register Normierung fest- | 719_POSWN

Bremsrampe

* 2147483648 gelegte Kundeneinheit (_PBAS)
Bei aktivem Software-Endschalter wir- 496_STOPR
- . _1 g
kende Bremsrampe 0- 69535 min”/s (_SRAM)

Anwendungshandbuch CDD3000

Tabelle 4.16  Grundeinstellungen Endschalter

Mit den Software-Endschaltern kann der Fahrbereich begrenzt werden
(bezogen auf den Maschinennullpunkt, siehe Register Referenzfahrt). Sie
sind jeweils vor den Hardware-Endschaltern zu parametrieren d. h. zuerst
kommt der Software-Endschalter, dann der Hardware-Endschalter und
dann der mechanische Endanschlag. Bei Erreichen eines Software-End-
schalters wird mit der einstellbaren Bremsrampe abgebremst und eine
Fehlermeldung abgesetzt. Werden beide Parameter = 0 gesetzt, so
erfolgt keine Uberwachung. Vor und wéhrend der Referenzfahrt werden
die Software-Endschalter nicht iberwacht.
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4.8.2 Funktionen
parametrieren

Anwendungshandbuch CDD3000

4 Voreingestellte Lésungen

Nachdem die voreingestellte Losung, deren Grundeinstellung und die
Motordaten eingestellt wurden, bieten sich weiterhin allgemeine Funktio-
nen zur Parametrierung.

- Grenzwerte (z. B. max. Drehmoment und max. Drehzahl) siehe
Kapitel 5.4.1.

- Eingange/Ausgénge (z. B. ,Sollwert erreicht* Meldung) siehe
Kapitel 5.1/5.2.

- Bremsenansteuerung, siehe Kapitel 5.1.2.
- Parametrierbare Encodersimulation siehe Kapitel 5.9.1.

- Drehmomentreduzierung (SCALE-Funktion) siehe Kapitel
5.1.1.

- Endschalterauswertung siehe Kapitel 5.1.2.

Hinweis: Im Gegensatz zu den Grundeinstellungen sind diese Funktio-
nen unabhangig von der voreingestellten Losung.

4-53




LUST

4.8.3 Klemmenbele-

]

]

Anwendungshandbuch CDD3000

4 Voreingestellte Losungen

Hinweis: Bei der voreingestellten Losung PCB_2 verwenden Sie bitte
die Buseinstellung ,EASYDRIVE DirektPOS*.

X2 | Bez Funktion
20 | 0SDO03 |nicht belegt
19 | GNDO3 |nicht belegt
18 | VCCO3 |nicht belegt
17 | 0SD02 |nicht belegt
16 | 0SDO02 |nicht belegt
— =115 | 0SDOT |kein Schieppfehler
RSP 114 | 0SD00 | Gerét betriebsbereit
13 | DGND |digitale Masse
— ~ RECAM 157 15D04 | Referenznocken
11 | ISD03 (nicht belegt
10 | ISD0O2 |nicht belegt
9 ISDO1 | nicht belegt
8 ISD0O0 | nicht belegt
, —ENPO 17 | ENPO |Hardware-Freigabe der Endstufe
6 DGND |digitale Masse
5 Uy Hilfsspannung 24 V
4 | ISAO1 - |nicht belegt
3 | ISAO1 + |nicht belegt
2 | ISA0O - |nicht belegt
1 | ISA0O + [nicht belegt

Bild 4.39  Klemmenbelegung bei Positionierung, Sollwert und Steuern Gber

Feldbus

Hinweis: Weitere Informationen entnehmen Sie bitte dem Benutzer-
handbuch des jeweiligen Feldbussystems.
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L U ST 4 Voreingestellte Losungen

49 Positionierung Mégliche Anwendungen:

mit Festpositio- - Positionierung mit externer Ablaufsteuerung
nen
(PCT_3, PCB_3)

Funktionalitat:
- 31 Positionierséatze
-  Parametrierbares zeitoptimales Fahrprofil
-  Benutzerdefinierte Wegeinheiten
- Neun Referenzfahrttypen
-  Tipp- bzw. Handbetrieb
- Steuerung des Antriebs Gber E/A

NC

Sollposition =--=--=-====--=---ou--- J
erreicht

Bild 4.40 Positionierung mit Festposition, Steuern tiber Klemme

Die Sollwertaufbereitung wird in der nachsten Abbildung naher darge-

stellt:
IEQO IEOL IE02 IEO3 IE04
T80 TBO TB1 TB2 TB3 TB4
—= | ° 0 0 0 0 |Referenzfahrt Regelung
? 1 0 0 0 0 Pos?tion?ersatz 1 /
—| 0 1 0 0 0 [|Positioniersatz 2 [—»| —»>
TB3 : . .
iF 0 1 1 1 1 |Positioniersatz 30
1 1 1 1 1 |Positioniersatz 31

Sollposition erreicht

Bild 4.41  Sollwertaufbereitung
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4.9.1 Grundeinstellun-
gen vornehmen

Grundeinstellungen... |

Anwendungshandbuch CDD3000

4 Voreingestellte Losungen

Register Positionstabelle

x|
Postorntsbebe | Homienng | Relmercishn | Tippbewet | Fobvpoll | £( 4] 4]
ez Twpouton Hoks | Geschwedghet| Aristbeichl | Brembeschl | <)
1 %0 ] 1000 1000 1000 | |
z| ] 2000 | 1000| 1000
al 18 1 2000 | 2000 | 1000
l. ||. [I. [I. ll- ||.
5| 0 0 o 0 0
& i ] [ ] e
a _ ' : |»iJ

hinchsr » [} hedernt “ahankitn Poatiion
Whosthst m 1 schovdd “veilatren Foahizon

Werochld el b ma

Fd-r. o v I’I t’;um“ |nEFﬂ[D|-.ﬁl'mw_wcma!rZcho:m'1ﬂw-cH :l

[ Womnngeatsitert.. | Ok | _svbeechen | Lot |

Bild 4.42  Register Positionstabelle

Mittels der Eingabe in der ,Tabelle* kdnnen bis maximal 31 Positionier-
séatze programmiert werden. Die Satz-Nr. des Positioniersatzes entspricht
gleichzeitig dem binéren Code, der an den Steuereingéngen TBO bis TB4
zur Auswahl des Satzes angelegt werden muf3.

Hinweis: Die Eingédnge TBO bis TB4 sind BCD-kodiert.
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4 Voreingestellte Lésungen

DM Bedeutung Wertebereich| Einheit | Parameter
e Die Ruckbegrenzung wird aktiv, wenn im Register Fahrprofil ) 560_JTIME
Verschliizeit ,Sinus2-formige Rampen* eingestellt sind. 0-2000 ms (_SRAM)
Fiir die Aktivierung der Positioniersétze gibt es zwei Startbedingun-|  REFR (0) / 770_POTBS
gen: DIR (1) (_PBAS)

Startbedingung
flir Fahrsatzaus-
wahl (iber
Klemme

1. Aktivieren, wenn Zielposition erreicht (REFR). Mit der Low-
High-Flanke am Eingang Freigabe Tabellenposition (TBEN)
wird der an den Eingangen TBO...TB4 anliegende Binércode
eingelesen und der entsprechende Eintrag in der Tabelle
abgearbeitet und die Positionierung gestartet.

Erfolgt bei laufender Positionierung eine weitere Low-High-
Flanke am Eingang TBEN wird diese gepuffert. Bei Erreichen
der Zielposition wird der Puffer geleert, der an den Eingéngen
TBO...TB4 anliegende Binércode eingelesen und der entspre-
chende Eintrag in der Tabelle abgearbeitet und die neue
Positionierung gestartet. Damit wird ein neuer Positionierauf-
trag erst gestartet, wenn die Zielposition des vorhergehenden
Auftrages erreicht ist. Mit ,ENPO“ oder ,Start-Regelung”
wird der Puffer geldscht.

Tip: Der Puffer kann auch geleert werden, indem ein Verfahr-
auftrag an die gleiche Zielposition abgesetzt wird.

2. Aktiviere sofort (direkt) (DIR). Mit der High-Flanke am Eingang
~Freigabe-Tabellenposition“ wird der an den Eingéngen TBO
... TB4 anliegende Binarcode eingelesen und direkt ausge-
fiihrt, d.h. eine eventuell noch laufende Positionierung wird
abgebrochen.

Tabelle 4.17  Grundeinstellungen Positionstabelle
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4 Voreingestellte Losungen

Ein Positioniersatz besteht aus:

DM Bedeutung Einheit Beispiel Parameter
Zielposition des Positioniersatz- | Im Register ,Normierung“ ein- | 65536 8192
es. Bei relativer Positionierung | gestellte Einheit. Grundeinheit 360 = 5
) " - : : : 555_PDP0OS
Zielposition bestimmt das Vorzeichen die  |ist Inkremente (65536 pro . -
. ~ Umdreh entspricht der Einheit Grad | (_PSET)
Drehrichtung (pos. = O, mdrehung).
neg. = 9).
Art der Positionierung (absolut |apsolut — 0 556 PDMOD
Modus d lati i T
oder relativ) relativ. — 1 (_PSET)
Verfahrgeschwindigkeit fiir die- | Die im Register ,Normierung“  |1.092225 Inkremente/ms2 7 PDSPD
Geschwindigkeit | sen Positioniersatz eingestellte Einheit. Grundein- | entspricht der Einheit 55 e
heit ist ,Inkremente pro ms“. | y/min (PSET)
Anfahrbeschleuni- Maximale I%esghleunlgur)g bglm D.Ie im Reglstgr ,,Normlerung 0.001(.)83Inkrer}1ent'e/ms 558_PDALL
un Anfahren fiir diesen Positionier- | eingestellte Einheit. Grundein- | entspricht der Einheit (_PSET)
gung satz heit ist ,,Inkremente pro ms2“.  |U/min/sec
. . - ) : H “ 2
Bremsbeschleuni- IVIIaX|maIe.(negat|ve) Beﬁchl.eu D.|e im Reglstgr ,,Normlerung 0.001(?83Inkrer_nent_e/ms 559 PDDEL
un nigung beim Bremsen fiir die- | eingestellte Einheit. Grundein- | entspricht der Einheit (_PSET)
gung sen Positioniersatz heit ist ,,Inkremente pro ms2“.  [U/min/sec
Tabelle 4.18  Positioniersatze
Register Normierung
Grundeinztellungen... | x|
| Postiorissbele | Nomienng || Relmerctait | Tiopbetset | Fotvpoll | £ 4|0
Rijkrd [ =] wrduprichl des Finlwil
Mer Weg — Ilﬂli
—
Diln entspricht der Linbait
e s Printinadiqphe i [ VDI | ke 1)t
- . entsprichi des Einheit
Raatd Q0083 incufms T —
Hasmisnungsassittent... k| Abteschen
Bild 4.43  Register Normierung
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4 Voreingestellte Lésungen

In dieser Maske konnen Sie die Kundeneinheiten fir den Weg, die
Geschwindigkeit und die Beschleunigung eintragen.

DM Bedeutung Wertebereich Einheit Parameter
Der Weg Wegnormierung Zahler ) 700_POWGZ
Zihler 1-65535 Inkremente (_PSTD)
Der Weg Wegnormierung Nenner ) . 701_POWGN
Nenner 1- 65535 Wegeinheiten (_PSTD)
Die Geschwindigkeit | Cooc " ndigkeftsnormierung 0-32764 | Inkrementelms] | O’ OnVE
(_PSTD)
Die Beschleunigung Beschleunigungsnormierung 0-3600 Inkremente[ms?] 703_POABE
(_PSTD)
Normierte Kundeneinheit fir den Weg, die 766_POWUN
. ... | Geschwindigkeit und die Beschleunigung der Posi- 767_POSUN
entspricht der Einheit tionierung / / 768_POAUN
(_PSTD)
Tabelle 4.19  Grundeinstellungen Normierung
Hinweis: Wabhlen Sie die Einheiten, mit denen Sie die Positionen,

Anwendungshandbuch CDD3000

H

i
i

Geschwindigkeiten und Beschleunigungen programmieren
mochten. Wenn Sie z. B. in der Einheit Grad vorgeben, dann
ist das kleinstmdgliche Raster 1 Grad. Die Normierungsfakto-
ren fiir den Weg mussen ganzzahlig sein, fir Geschwindig-
keit und Beschleunigung werden Nachkommastellen akzep-
tiert. Deshalb kénnen Rundungsfehler fir die Geschwindig-
keit oder die Beschleunigung entstehen.

4

Beispiel: Parametrierung in Winkelgrad gewiinscht

O Bezug 360° = 1 Motorumdrehung
Zahler _ 65536 Inkr. _ 8192

Konfiguration
0 Konlig Nenner 360 25

Hinweise zum Normierungsassistenten siehe Kapitel 4.10.2.

Weitere Informationen und Beispiele siehe Kapitel 4.11.10 voreingestellte
Losung ,Positionierung, frei programmierbar”.
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Grundeinstellungen. .. |

4 Voreingestellte Losungen

Register Referenzfahrt

Pozitionzstabelle I Mormierung

YRefl 100

Referenzgeschwindigkeiten:

|

VRef2 I 20 Wémin
VRefd I 4 Udmin

ﬁpositionierung, Festpositionen, Steuern tiber Klemme

Tippbetrie | Fabuprofil | Ex 4] ¥]

- Referenznocken-Flanke

% Megativ

" Positiv

- Mullpunktkarrek ur

I 15 grad

~Referenztahittyp

|2 =Typ2 'l IV mit Nullpurktsuche
@—b _ @'—p y
\_\; — Rt 0y
- VRef2
VRats -
Emd - Aok N‘F End +

MNormigrungsassistent... |

Ok

| ébbrechenl [bermetmen

Referenznocken gemacht werden.

Bild 4.44  Register Referenzfahrt
In dieser Maske konnen Sie die Randbedingungen der Referenzfahrt ein-
stellen.
DM Bedeutung Wertebereich Einheit Parameter
Referenznockenflanke Definiert, ob der Referenznocken als Offner positiv=SchlieBer (0) / 723_PORPO
oder SchlieBer arbeitet. negativ=0ffner (1) (_PRR)
Legt die Verfahrgeschwindigkeiten wahrend 0-2147483647 im Redister 724_POVR1
Referenzgeschwindig- | der Referenzfahrt fest. . g 725_POVR2
) Normierung festge-
keiten legte Kundeneinheit 726_POVR3
g (_PRR)
Legt die Verfahrkurve wéhrend der Referenz- |0 ... 8 722_PORTY
Referenzfahrttyp fahrt fest. / (_PRR)
Offsetwert fiir Istposition nach Referenzfahrt. |+ 2147483647 im Register
. ) . 717_PONKR
Nullpunktkorrektur Verschiebung des Maschinennullpunktes Normierung festge- (_PRR)
gegeniiber dem Referenzpunkt. legte Kundeneinheit
Die Referenzfahrt kann auch ohne Beachtung | OFF (0) 792 POZP
Nullpunktsuche des Nullimpulses des Drehgebers nur auf den |ON (1) / (_ERR)

Tabelle 4.20

Anwendungshandbuch CDD3000
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Referenzfahrt

Anwendungshandbuch CDD3000

4 Voreingestellte Lésungen

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, weil normale Drehgeber (Ausnahme
Multiturn) die Position nur innerhalb einer Umdrehung erfassen.

Beispiel: Referenzfahrttyp 0

MP
e T-VRefl Y,
e = VRef 2 l
s H R T VRef3 -
|
s

Bild 4.45 Referenzfahrttyp 0. Die aktuelle Istposition wird als Referenzpunkt
gesetzt. Es wird keine Referenzfahrt ausgefiihrt. Beispiel: Trans-
portband.

Beispiel: Referenzfahrttyp 1

Bild 4.46 Referenzfahrttyp 1. Der Referenznocken befindet sich zwischen
den beiden Hardware-Endschaltern. Der auszuwertende Nullim-
puls soll der erste nach Verlassen des Nockens in negativer Rich-
tung sein.

Weitere Informationen siehe Kapitel 4.11.2 "Grundeinstellungen vorneh-
men"”.
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Register Tippbetrieb

Pusitiunierung, Festpositionen, Steuern Gber Klemm 5[

Fahrprafil | Ed 4| »]

Grundeinstellungen... |

Pozitionstabells I Marmigming I Referanzfahrt

Maximale Verfahrgeschwindigkeit:

I_SDDEI LI iy

Tippbetrieb:

Eilgang I 20 1 min
Schleichgang I 5 I frair

Mormierungzassistent. .. Ok Abbrechen Ubermehmen

Bild 4.47  Register Tippbetrieb

In dieser Maske geben Sie die maximale Verfahrgeschwindigkeit und die
Geschwindigkeiten des Tippbetriebes (Handbetrieb) in Kundeneinheiten

vor.
DM Bedeutung Wertebereich Einheit Parameter
Maximale Verfahrge- Die Positioniersteuerung wird auf diesen Wert im Register
schwindigkeit begrenzt. Asynchronmaschinen kénnen bis zur 1 - 2147483647 Normierung | 704_POVMX
Nenndrehzahl betrieben werden (kein Feld- festgelegte (_PBAS)
schwéchbereich). Kundeneinheit
Tippbetrieb Eilgang Geschwindigkeit des Eilganges (iiber digitalen Ein- . )
) . ) im Register
gang oder im Men(i Handbetrieb). Normieruna | 715 POEGW
Der Eilgang wird aktiviert, indem im Zustand 1-2147483647 g -
) oo ) oyt festgelegte (_PBAS)
Schleichgang der zweite Tipp-Eingang zusétzlich o
P Kundeneinheit
betétigt wird.
Tippbetrieb Schleichgang |Geschwindigkeit des Schleichganges (iiber digita- im Register
len Eingang oder im Menii Handbetrieb). ) Normierung | 716_POSGW
1-2147483647 festgelegte (_PBAS)
Kundeneinheit

Tabelle 4.21  Grundeinstellungen Tippbetrieb
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Register Fahrprofil

ﬁPnsitiunierung, Festpositionen, Steuern iiber Klemme

Grundeinstellungen... |

Pozitionstabells I Normigrung I Referenztaht | Tippbetrizh

Beschleunigungsarten:

Paszitive Richtung ISIN 1] = 1-5inug j

Negative Richtung | SIN [1) = 1-Sirus® =l

Maximale Anfahrbeschleunigung: Fahrprofil nur fiir
Linear + 50 L éminds ;ﬁgf;::;:igfd
Linear - 50 L #mitnd's

Maximale Bremsbeschleunigung:

Linear + RO0 1 Atz

Linear - RO0 1 Atz

MHormiemngsassistent. .. | Ok Abbrechen Qbernehmenl

Bild 4.48 Register Fahrprofil

Hier legen Sie die Beschleunigungsart und die maximalen Beschleuni-
gungen (Anfahren und Bremsen, negativ und positiv) fest.
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DM Bedeutung Wertebereich Einheit Parameter
Beschleunigungsar- | Wahlen Sie zwischen Linearen und Sinus2- Lin (0) / 705_POBEP
ten Positive Richtung, |férmigen Rampen. SIN2 (1) 706_POBEN
Negative Richtung Die Sinus2-formigen Rampen entstehen, (_PRAM)

indem die zeitliche Anderung der Beschleuni-
gung, der Ruck, begrenzt wird. Bei Sinus2-for-
miger Beschleunigung wird die Zielposition
um die Verschliffzeit spéter erreicht.
Maximale Anfahrbe- |Linear+ bestimmt die maximal zuldssige 1-2147483647 | im Register Nor- | 707_POLAP
schleunigung Beschleunigung beim Anfahren in positiver, mierung festge- | 708_POLAN
Linear + Linear- in negativer Richtung. legte (_PRAM)
Linear - Kundeneinheit
Maximale Bremsbe- | Linear+ bestimmt die maximal zul&ssige 1-2147483647 | im Register Nor- | 709_POBLP
schleunigung Beschleunigung beim Bremsen in positiver, mierung festge- | 710_POBLN
Linear + Linear- in negativer Richtung. legte (_PRAM)
Linear - Kundeneinheit
Tabelle 4.22  Grundeinstellungen Fahrprofil
Hinweis: Dieses Beschleunigungsprofil gilt nur fiir die Referenzfahrt

]

und den Tippbetrieb.

Wahrend des Automatikbetriebes gilt die im Register Fahr-
profil vorgegebene Beschleunigung.

Anwendungshandbuch CDD3000
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Register Endschalter
Pusitionierung, Festpositionen, Steuern dber Klemmn 1[
Grundeinstellungen... ;
| Normieming I Referenztahrt | Tippbetrieb | Fahrprofil ¢ ‘| V|
E pd thufe |
Softwareendschalter:
Paszitiy I 1a0a grad
Negativ I -1000 grad
Bremsrampe bei Endschalter aktiv:
I_D 1/minds
Hinweis:
Hardware-E ndschalter werden unter "Eingange” akkbiviert.
MNormigrungsassistent... | Ok Abbrechen [Ibemetmen
Bild 4.49 Register Endschalter
DM Bedeutung Wertebereich Einheit Parameter
Software-End- | Software-Endschalter in positiver Achsrich- + 2147483648 im Register Normierung fest- | 718_POSWP
schalter positiv |tung - gelegte Kundeneinheit (_PBAS)
Software-End-‘ S_oftware-Endschalterln negativer Achs- + 2147483648 im Register Normlergng fest- 719_POSWN
schalter negativ | richtung gelegte Kundeneinheit
Bei aktivem Software-Endschalter wirkende . 496_STOPR
Bremsrampe Bremsrampe 0 - 65535 min~'/s (_SRAM)

Tabelle 4.23  Grundeinstellungen Endschalter

Mit den Software-Endschaltern kann der Fahrbereich begrenzt werden
(bezogen auf den Maschinennullpunkt, siehe Register Referenzfahrt). Sie
sind jeweils vor den Hardware-Endschaltern zu parametrieren, d. h.
zuerst kommt der Software-Endschalter, dann der Hardware-Endschalter
und dann der mechanische Endanschlag. Bei Erreichen eines Software-
Endschalters wird mit der einstellbaren Bremsrampe abgebremst und
eine Fehlermeldung abgesetzt. Werden beide Parameter = 0 gesetzt, so
erfolgt keine Uberwachung. Vor und wéhrend der Referenzfahrt werden
die Software-Endschalter nicht tberwacht.
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4.9.2 Funktionen
parametrieren

Anwendungshandbuch CDD3000

4 Voreingestellte Losungen

Nachdem die voreingetellte Lésung, deren Grundeinstellung und die
Motordaten eingestellt wurden, bieten sich weiterhin allgemeine Funktio-
nen zur Parametrierung.

- Grenzwerte (z. B. max. Drehmoment und max. Drehzahl) siehe
Kapitel 5.4.1.

- Eingénge/Ausgénge (z. B. ,Sollwert erreicht* Meldung) siehe
Kapitel 5.1/5.2.

- Bremsenansteuerung siehe Kapitel 5.1.2.
— Parametrierbare Encodersimulation siehe Kapitel 5.9.1.

- Drehmomentreduzierung (SCALE-Funktion) siehe Kapitel
5.1.1.

- Endschalterauswertung siehe Kapitel 5.1.2

Hinweis: Im Gegensatz zu den Grundeinstellungen sind diese Funktio-
nen unabhangig von der voreingestellten Lésung.
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4.9.3 Klemmenbele-

gung X2 | Bez Funktion
20 | 0SDO03 |nicht belegt
19 | GNDO3 |nicht belegt
18 | VCCO3 |nicht belegt
17 | 0SD02 |nicht belegt
16 | 0SDO2 |nicht belegt
— Q22 115 | 0sDot |stillstand
=Y 114 | 0SD00 | Gerét betriebsbereit
13 | DGND |digitale Masse
_ ~RECAM "o ISD04 | Referenznocken
p—TBEN 111 | 1SD03 |Freigabe Tabellenposition
10 | ISD02 |nicht belegt
9 ISDO1 | nicht belegt
, ~—START | g | ISDO0 |Start Regelung
. —ENPO_1 7 | ENPO |Hardware-Freigabe der Endstufe
6 DGND |digitale Masse
5 Uy Hilfsspannung 24 V
4 | ISAO1 - |nicht belegt
3 | ISAO1 + |nicht belegt
2 | ISA0O - [nicht belegt
1 | ISA0O + |nicht belegt

Steuern Uber Klemme

Bild 4.50 Klemmenbelegung 1/2 bei Positionierung mit Festpositionen,

@ Hinweis: In der Grundausstattung (ohne User-Modul) sind nur 4 Posi-

tionen (22 = 4) moglich. Zur Klemmenerweiterung wird
zusatzlich das User-Modul UM8I40 bendtigt.
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4 Voreingestellte Losungen

Klemmenerweiterung UM8140:

X15| Bez. Funktion

35 | OEDO3 |nicht belegt

_®’EFﬂ 34 | OED02 |kein Schieppfehler

_@ﬂ 33 | OEDO1 |Referenzpunkt definiert

_@ﬂ 32 | OEDOO |Sollwert erreicht

31 | DGND |digitale Masse
TIPM

— ~ | 29 | IEDO7 |Tippbetrieb, negative Richtung

4 —TIPP___ | 28 | IEDO6 |Tippbetrieb, positive Richtung

27 | IEDO5 |nicht belegt

, —~TB4 |26 | IEDO4 |Drehzahl- oder Positionstabelle Index 4
L, ~TB3 25| |EDO3 |Drehzahl- oder Positionstabelle Index 3
4 —~TB2 24| IEDO2 |Drehzahl- oder Positionstabelle Index 2
4 ~TB1 23| IEDO1 |Drehzahl- oder Positionstabelle Index 1
L ~TB0 | 22 | IEDOO |Drehzahl- oder Positionstabelle Index 0
GND 2 DGND |digitale Masse
+24 V 1 Uy 24V DC-Versorgung, Einspeisung

Bild 4.51  Klemmenbelegung 2/2 bei Positionierung, Festpositionen, Steu-
ern Uber Klemme
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4.9.4 Steuern iiber
Feldbus

Hinweis: Fur die voreingestellte Losung PCB_3 ist die Buseinstellung
,EASYDRIVE TablePos" zu verwenden.

X2 Bez. Funktion
20 | 0SDO03 |nicht belegt

19 | GNDO3 |nicht belegt
18 | VCCO3 |nicht belegt
17 | 0SDO2 |nicht belegt
16 | 0SD02 |nicht belegt

—®F% 15| ospot |stillstand
LY 14 [ 0SD00 | Gerat betriebsbereit

13 | DGND |digitale Masse
-~ RECAM ™51 1SD04 | Referenznocken
11 ISD03 | nicht belegt
10 | ISD02 |nicht belegt
ISDO1  [nicht belegt
ISDO0 | nicht belegt

—ENPO

9

8

7 ENPO |Hardware-Freigabe der Endstufe
6 DGND |digitale Masse
5

4

3

2

Uy Hilfsspannung 24 V
ISAO1 - |nicht belegt
ISAO1 + |nicht belegt
ISAQO - |nicht belegt
1 | ISA0O + |nicht belegt

Bild 4.52 Klemmenbelegung bei Positionierung, Feldpositionen, Steuern
Uber Feldbus

Weitere Informationen entnehmen Sie bitte dem Benutzerhandbuch des
jeweiligen Feldbussystems.
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4,95 Ansteuerung Die Ansteuerung erfolgt Uber die Eingédnge: ENPO, START-Regelung,
(Freigabe Tabellenposition) sowie Uber die Eingange TBO bis TB4 (Positi-
onstabelle Index 0 bis 4) und optional TIPP/TIPM (Tippbereich in positiver
und negativer Drehrichtung).

Schritt Aktion Anmerkung

Mit den Eingéngen ,ENPO“ und ,,.START-Regelung* erfolgt die

Freigabe der Endstufe. Die Motorwelle ist lagegeregelt.

Der passende Referenzfahrtyp ist im Register ,Refe-
Mit dem Eingang ,Freigabe-Tabellenposition“ und TBO bis TB4 |renzfahrt“ vorher einzustellen. Nach einer Neuinitiali-
2 |=0YV,(d. h. Positioniersatz 0) kann nun eine Referenzfahrt aus- | sierung (Netz-Ein) muB zuerst eine Referenzfahrt
gefiihrt werden. ausgefiihrt werden, bevor ein Positioniersatz angefor-
dert werden kann.

Fiir die Aktivierung der Positioniersatze gibt es zwei
Nun kann mit dem Eingang ,Freigabe-Tabellenposition“ der an |Startbedingungen.

3 |den Eingdngen TBO bis TB4 anliegende Bindrcode = Positio- | Aktivieren wenn alte Zielpositionen erreicht oder ...
niersatz ausgefiihrt werden. Sofort aktivieren (direkt)

Siehe Register ,Positionstabelle”.

Ein laufender Positioniervorgang eines Positioniersatzes
hat Prioritat, d. h. wird zuerst ausgefiihrt, dann erst
kann man tippen.

Optional kann mit den Eingéngen TIPP/TIPM in positiver und
negativer Richtung im Tippbetrieb verfahren werden.

Tabelle 4.24  Ansteuerung
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Beispiel einer Positionierung mit Festpositionen
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Beispiel zu Positionierung mit Festpositionen

Bild 4.53
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Eingabe im Register Positio-
niertabelle fiir Beispiel

Eingabe im Register Normie-
rung fiir Beispiel

(iiber Normierungsassistent)

]

Anwendungshandbuch CDD3000

4 Voreingestellte Losungen

S;trz- Zie[l(pi(r):(i‘t]ion Modus Gesc[I:JV}lIi:idni]gkeit bescAhrllzll:lrigung bescz:::]:igung
’ [U/min/sec] [U/min/sec]
1 360 absolut 1000 1000 1000
2 90 relativ 2000 1000 1000
3 180 relativ 2000 1000 1000
4 -360 relativ 3000 2000 2000
5 720 absolut 3000 2000 2000
6 -360 absolut 3000 2000 2000
Tabelle 4.25  Eingabe im Register Positioniertabelle fiir Beispiel
- Der Weg 625% = i% entspricht der Einheit Grad.
— Die Geschwindigkeit 1,0922 incr/ms entspricht der Einheit
mint .
- Die Beschleunigung 0,001803 incr/ms? entspricht der Einheit
U/min/sec.
— Die Startbedingung ist: Aktivieren, wenn alte Zielposition
erreicht (REFR).
Hinweis: Siehe dazu auch Bild 4.43 auf Seite 4-58.
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4.10 Positionierung
frei program-
mierbar (iMo-
tion)

(PCT_4, PCB_4)

Anwendungshandbuch CDD3000

4 Voreingestellte Lésungen

Mégliche Anwendungen:

Einachspositioniersystem

Ablaufsteuerung

Funktionalitat:

Individuell programmierbare Positionierablaufe
Parametrierbares zeitoptimales Fahrprofil
Benutzerdefinierbare Wegeinheiten

Neun Referenzfahrttypen
Rundtischpositionierung

Tipp- bzw. Handbetrieb

Steuerung des Antriebs Uber E/A (PCT_4)
Steuerung des Antriebs Uber Feldbus (PCB_4)

CDD3000 Servoregler
Ablauf- Positio- Motor-
steuerung nierung regler
—
\ / e e—
\/
v

iMOTION

1
ﬁ‘k— /
—
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4.10.1 Funktionsiiber-
blick

Anwendungshandbuch CDD3000

4 Voreingestellte Losungen

Positionierregler CDD3000

Der Servoregler CDD3000 verfiigt Uber eine integrierte Einachs-Positio-
nier- und Ablaufsteuerung. Dadurch ergeben sich wesentliche Vorteile
gegenilber der klassischen Aufteilung, bestehend aus einem Servoregler
mit einer Moment- und Drehzahlregelung und einer separaten, iberlager-
ten Positionier- und Ablaufsteuerung.

CDD3000

Encoder

0o
no

ea e

@] (digital) Motor

I = ==

Bild 4.54  Prinzipieller Aufbau eines Positioniersystems

Eigenschaften des Positionierreglers CDD3000

* reduzierter Verdrahtungsaufwand durch integrierte Positionier-
steuerung

» Einzelachse in schmaler Bauform
« gleiche AnschluRtechnik im gesamten Leistungsbereich
« eigenstandiger Betrieb

» optimale Abstimmung der Positioniersteuerung mit direktem Zugriff
auf die SystemgrofRen des Servoreglers

» Digitale Lage-Sollwertvorgabe im 250 ps-Zyklus, synchron zur Dreh-
zahlregelung, dadurch héhere Giite bei der Positionierung

» Standardaufldsung 16 Bit (65536 Inkremente) pro Umdrehung
* Auflésung des Lagereglers intern 20 Bit
¢ 9 verschiedene Arten von Referenzfahrten
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Die Programmierung bietet folgende Mdglichkeiten
¢ einfache, leicht verstandliche Programmiersprache
« hohe Flexibilitat bei der Erstellung von Ablaufprogrammen
* 100 Verfahrprogramme mit bis zu 700 Programmsétzen

« absolute und relative Positionierung, Verfahren endlos (z. B. Trans-
portbénder)

e zeitoptimale oder ruckfreie Positionierung (Lineare oder Sin2-férmige
Rampen)

¢ Variablen, Timer, Zéhler und Merker kbnnen genutzt und somit einfa-
che SPS-Funktionalitaten nachgebildet werden

Einsatzgebiete

Durch die hohe Flexibilitat der Programmierung kann der Einachs-Posi-
tionierregler in vielen Anwendungen hochprazises Positionieren bzw. zeit-
und wegoptimale Drehzahlprofile fahren.

Haufige Einsatzgebiete sind:

[1 Handhabungsgerate (Teile positionieren, montieren, sortieren, palle-
tieren, etc.)

[l Pressen

[0 Vorschubantriebe, Anschlage positionieren
[0 Rundschalttisch
[l Sondermaschinen, z. B. ablangen, dosieren

Bild 4.55 Linearantrieb
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Unter-Betriebsarten des Positionierreglers

In der voreingestellten Losung Positionierung frei programmierbar gibt
es folgende Unter-Betriebsarten:

1. Handbetrieb
Voraussetzung: Eingang 1S01 ,AUTO" = Low-Pegel

—  Einrichtbetrieb: Vom PC werden Verfahr- und Steuerbefehle
Uber die serielle Schnittstelle Gbertragen und vom Servoregler
direkt ausgefuhrt (mit Button Handbetrieb).

— Tippbetrieb: Die Achse kann im Schleich-
gang bzw. Eilgang verfahren werden. Dies
kann ebenfalls im Menii Handbetrieb oder
Uber zwei Eingénge (Funktion ,Tippen+* bzw.
~Tippen-*) aktiviert werden.

- =

4 ')\,

2. Automatikbetrieb .E,_,‘ /s
— Die Positioniersteuerung arbeitet das '

gewulinschte Positionierprogramm ab. Der Automatikbetrieb wird
Uber den Eingang IS01 ,AUTO" = High-Pegel angewabhlt.

3. Referenzfahren

* Sowohl im Hand- als auch im Automatikbetrieb

» Bei der Referenzfahrt fahrt die Achse solange, bis am Eingang 1S04
.Referenznocken” der Referenznocken (mechanischer, induktiver
oder kapazitiver Naherungsschalter) erkannt und eine Nullposition
des Gebers erreicht wird.

« Die Referenzfahrt dient dazu, einen absoluten Positionsbezug (bezo-
gen auf die gesamte Achse) herzustellen und mufR3 in der Regel ein-
mal nach dem Netz-Ein durchgefiihrt werden, weil normale
Drehgeber die Position nur innerhalb einer Umdrehung erfassen.

0 0 0 0 0 0
—> >

— RNok

©

Ausnahmen: Endlosachsen (z. B. Férderbander, Rundtische), die
keinen absoluten Positionsbezug tber mehrere Umdrehungen bené-
tigen oder Verwendung von Multiturn-Drehgebern, die die Position
Uber viele Umdrehungen erfassen kdnnen (Typ G3, G6-Multiturn).

0 - Nullposition des Gebers
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Zeitverhalten des Positionierreglers

Zum besseren Verstandnis: Der Vergleich mit der SPS zeigt die unter-

schiedliche Funktionsweise und das unterschiedliche Zeitverhalten.

Vergleich:

SPS

CDD3000

Funktionsprinzip

fester Zyklus: Eingange lesen, Programm komplett
durchlaufen, Ausgange setzen

Ablauf wird vom Programm bestimmt. N&ch-
ster Befehl wird in der Regel erst ausgefiihrt,
wenn vorhergehender beendet ist (z. B. Ziel-
position erreicht).

JMP

Programmierung

mit Anweisungsliste, Kontaktplan oder Funktions-
plan;
Merker kennzeichnen den aktuellen Zustand

dhnlich der Programmiersprache BASIC mit
Sprungbefehlen und Unterprogrammen

Verarbeitungsgeschwindig-
keit

typisch 0,5 ms/ 1 K Anweisungen
(z. B. §7-300)

1 ms / Befehl, sogenannte ,Satz-zu-Satz-
Ausfiihrungszeit” (fiir einfache Befehle ist
gleiche Zeit reserviert wie flir komplexe Posi-
tionierbefehle)

Reaktionszeit auf einen Ein-
gang

abhéngig von der Lange des SPS-Zyklus, typisch
ca. 10 bis 20 ms
(Ausnahme: Interrupteingang)

abhéngig von der Programmlénge
(z. B. 1 ms, wenn der Eingang im néchsten
Satz abgefragt wird)

Zykluszeit der Lageregelung

typisch 1 bis 5 ms bei SPS mit Positionierkarte
(ohne Feininterpolation),
Drehzahlvorgabe analog iiber 10 V

250 ps Lageregelung,
Drehzahlvorgabe digital

[ - SPS-Zyklus; [J - Positionierkern

Anwendungshandbuch CDD3000

Tabelle 4.26

Zeitverhalten des Positionierreglers
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Genauigkeit und Zeitverhalten

Die Angaben dienen dazu, die erreichbare Positioniergenauigkeit des
Antriebs sowie den zeitlichen Ablauf eines Programms im voraus zu
bestimmen. Daraus ergibt sich zum Beispiel, wie lange ein Signal an
einem Eingang mindestens anliegen mul oder wie lange es dauert, bis
ein Ausgang gesetzt wird.

Der korrekte zeitliche Ablauf eines Positionierprogramms ist immer zu

Uberprifen!
Genauigkeit und Zeitverhalten
Positionsauflésung an der Motorwelle 16 Bit = 360°/65.536 Inkremente
Positioniergenauigkeit an der Motorwelle ") sx0,5 Winkelmi- | optische Geber (sin/cos)
<+10 nuten Resolver
Satz-zu-Satz Ausfiihrungszeit 1 ms
Lesen Eingénge / Setzen Ausginge 1 ms
Verfahrbefehle GO (Programmbearbeitung wird sofort fortgesetzt) |1 ms
Verfahrbefehle GOW (Programmbearbeitung wird erst nach Errei- |2 ms zuziiglich Verfahrzeit
chen der Zielposition fortgesetzt)
Status lesen 1-2 ms
Beschleunigungswerte dndern im Programm 1 ms
(SET K15 ... K24)
Zeit zwischen Wahl des Automatikbetriebs und darauffolgendem |=20 ms
Startbefehl

) Bitte beriicksichtigen Sie die Ungenauigkeiten, die zusatzlich durch die Mechanik entstehen kdnnen
(Torsion und Lose).

Tabelle 4.27  Genauigkeit und Zeitverhalten

Anwendungshandbuch CDD3000 4-78




L U ST 4 Voreingestellte Losungen

4.10.2 Grundeinstel- Register Normierung
lungen vorneh-
men

EPositionierung, freiprogrammierbar, Steuern uber Klemme

Harmierng | Geschwindigkeiten I Beschleunigungsprofil I Referenzfahrt I Eri 4 I PI

I 1 incr entspricht der Einheit
Der Weg I— I—incr

Die - entspricht der Einheit

. incr
Geschwindigkeit nEtems Iincra’ms

Grundeinstellungen. .. |

entspricht der Einheit

Die l'li e
Beschleunigung ——— B Iincr,*msf’ms

I 1 incr

pro Rundhizchumdrehung

Mormiemnungsassistent... | Ok | Abbrechen Qbernehmenl

Bild 4.56  Register Normierung

In dieser Maske werden die Kundeneinheiten fur den Weg, die Geschwin-
digkeit und die Beschleunigung eingetragen.

DM Bedeutung Wertebereich Einheit Parameter

Der Weg Wegnormierung Zahler 1-65535 Inkremente 700_POWGZ
Zahler (_PSTD)
Der Weg Wegnormierung Nenner 1-65535 . 701_POWGN
Nenner Wegeinheiten (_PSTD)
Die o Geschwindigkeitsnormierung |1 - 65535 Inkremente / | 702_POAVE
Geschwindig-

" ms (_PSTD)
keit
Die Beschleu- |Beschleunigungsnormierung |1 - 3600 Inkremente / | 703_POABE
nigung ms? (_PSTD)

Tabelle 4.28  Grundeinstellungen Normierung
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DM Bedeutung Wertebereich Einheit Parameter
Normierte Kundeneinheit fiir 766_POWUN
entspricht der |den Weg, die Geschwindig- / / 767_POSUN
Einheit keit und die Beschleunigung 768_POAUN
der Positionierung (_PSTD)
Rundtischan- | !"neralb einer Umdrehung OFF (0) 763_PORTA
des Rundtisches wird weg- /
wendung . e ON (1) (_PBAS)
optimal positioniert
) . 1- Inkremente/ | 764_PONAR
Anzahl der Winkeleinheiten pro Umdrehung 2146483647 | Umdrehung (_PBAS)

Tabelle 4.28  Grundeinstellungen Normierung

Hinweis: Wahlen Sie die Einheiten, mit denen Sie die Positionen,
Geschwindigkeiten und Beschleunigungen programmieren

mochten. Wenn Sie z. B. in der Einheit Grad vorgeben, dann
ist das kleinstmdgliche Raster 1 Grad. Die Normierungsfakto-
ren fur den Weg miissen ganzzahlig sein, fiir Geschwindig-
keit und Beschleunigung werden Nachkommastellen akzep-
tiert. Deshalb kdnnen Rundungsfehler fir den Weg
entstehen.

Beispiel: Parametrierung in Winkelgrad gewiinscht

O Bezug 360° = 1 Motorumdrehung
Zéhler _ 65536 Inkr. _ 8192
N

Konfiguration
1 Konfiguration - e ner ~ ~ 360" 15

Weitere Informationen und Beispiele siehe Kapitel 4.10.10 "Hilfen zur
Berechnung".
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Normierungsassistent

Schritt Aktion Anmerkung
1 Auswahl der Einheit fiir Weg beispielsweise Position. |siehe Bild 4.57 (incr/ um/ mm/ grad/ min)
Beipiel: 360° entsprechen einer Lastumdrehung Getriebe
Tragen Sie hier bitte die mechanischen Bezugsdaten ab'[rlebS_S(.iltlg.; Getrlebeuberosefzur!g =4 . _—
2 Ihrer Aoplikation ein Ergebnis: Bei Sollwert 180° fiir eine relative Positionierung
P ' wird Getriebe abtriebsseitig eine halbe Umdrehung, motor-
seitig zwei Umdrehungen durchgefiihrt.
3 Wahl einer Einheit fiir Geschwindigkeit und Beschleu- siehe Bild 4.58
nigung.
Mit Button , Priifen und Ubernehmen* werden die ent- | Hinweis: Eine nachtrégliche Veranderung der berechneten
4 sprechenden Normierungswerte berechnet und auto- |Normierungswerte verdndert den Bezug zur gewéhlten Ein-
matisch im Register Normierung eingetragen. heit.
Sollte es sich bei der Applikation um eine Rundtisch-
) anwendung handeln und wegoptimiertes Verfahren | Die Anzahl der Wegeinheiten fiir eine Umdrehung des Rundti-

gewiinscht sein, ist ,,Rundtischanwendung*“ anzu-
wéhlen.

sches ist einzutragen.

Tabelle 4.29

Eal M oamicaungsassastent Posfionienung [1]

Normierungsassistent

wiihian Sie rrun [hes Wegtinhet:

PEED

e bk |

dbbvechen |

=]

Bild 4.57

Anwendungshandbuch CDD3000
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Br-iumm mungsassistent Positionienung [2]

Bild 4.58 Normierungsassistent Positionierung (2)

Bild 4.59  Normierungsassistent Einstellung Rundtisch
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Register Geschwindigkeiten

ﬂPnsilinnierung, freiprogrammierbar, Steuern tiber Klemme x|

| Beschieunigungsprofil | Referenzfafit | Eri <| ¥

Bild 4.60 Register Geschwindigkeiten

Hier geben Sie die maximale Verfahrgeschwindigkeit und die Geschwin-
digkeiten des Tippbetriebes (Handbetrieb) sowie die Drehrichtung der
Positioniersteuerung vor.
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]

schild).

DM Bedeutung Wertebereich Einheit Parameter
Maximale Verfahr- | Die Positioniersteuerung wird auf diesen Wert
geschwindigkeit begrenzt. Asynchronmaschinen konnen bis zur Nenn- im Register
. ) - : 1- . 704_POVMX
drehzahl betrieben werden (kein Feldschwéchbereich). 0147483647 Normierung festge- (_PBAS)
(Wert wird vom Drehzahlregler begrenzt, siehe Regi- legte Kundeneinheit|
ster Begrenzungen).
Tippbetrieb Eilgang | Geschwindigkeit des Eilganges (iiber digitalen Eingang im Redister
oder im Menii Handbetrieb). 1- N neg 715_POEGW
A } L . . Normierung festge-
Der Eilgang wird aktiviert, indem im Zustand Schleich- | 2147483647 S o (_PBAS)
o . . e legte Kundeneinheit
gang der zweite Tipp-Eingang zusétzlich betétigt wird.
Tippbetrieb Geschwindigkeit des Schleichganges (iiber digitalen - im Register 716 POSGW
Schleichgang Eingang oder im Menii Handbetrieb). 9147483647 Normierung fe_stgel— (__PBAS)
legte Kundeneinheit
Drehrichtung (Vorzeichen) der Positioniersteuerung NEG (0) / 721_POSIG
POS (1) (_PSTD)
Tabelle 4.30  Grundeinstellungen Geschwindigkeiten
Hinweis: Bezogen auf den Motor bedeutet positive Drehrichtung

Rechtslauf bei Blick auf die Motorwelle (A-seitiges Lager-

Anwendungshandbuch CDD3000
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Register Beschleunigungsprofil

EPositionierung, freiprogrammierbar, Steuemn uber Klemme

Maormigrung I Geschwindigkeiten  Beschleunigungsprofil | Referenzfaht I Eri 4 I PI

Grundeinstellungen. .. |

Beschleunigungsarten:

Beschleunigungzprofi | Positive Richtung LIM [0] = 0-Linear [ptimrer. |

Megative Richtung ILIN (0] = D-Lirvear j [ EHERER... |

Maximale Anfahrbeschleunigung:

Linear + I 10 incr/ms/ma
Linear - I 1a incr/ms/ms

Maximale Bremsbeschleunigungen:

Linear + I 10 incr/ms./ma
Linear - I 1a incr/ms/ms

Mormiemnungsassistent... | Ok Abbrechen Qbernehmenl

Bild 4.61 Register Beschleunigungsprofil

In dieser Maske werden die maximalen Beschleunigungen und die
Beschleunigungsart vorgegeben.

DM Bedeutung Wertebereich Einheit Parameter
Beschleunigungsar- |Wahlen Sie zwischen Linearen und Sinus2-formigen Ram- LIN (0) / 705_POBEP
ten Positive Rich- | pen. SIN (1) 706_POBEN
tung, Negative Die sinus2-formigen Rampen entstehen, indem die zeitliche (_PRAM)
Richtung Anderung der Beschleunigung, der Ruck, begrenzt wird. Bei

Sinus2-formiger Beschleunigung wird die Zielposition um die
Verschliffzeit spéter erreicht.

Tabelle 4.31  Grundeinstellungen Beschleunigungsprofil
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DM Bedeutung Wertebereich Einheit Parameter
Optionen Verschliffzeit der S-férmigen Rampe 0-2000 ms 560_JTIME
Beschleunigungsart (SRAM)
Maximale Anfahrbe- |Linear+ bestimmt die maximal zuldssige Beschleunigung 1 bis im Register | 707_POLAP
schleunigung beim Anfahren in positiver, Linear- in negativer Richtung. 2147483647 | Normierung | 708_POLAN
Linear +, festgelegte (_PRAM)
Linear - Kundeneinheit
Maximale Bremsbe- |Linear+ bestimmt die maximal zuldssige Beschleunigung 1 bis im Register | 709_POBLP
schleunigung beim Bremsen in positiver, Linear- in negativer Richtung. 2147483647 | Normierung | 710_POBLN
Linear +, festgelegte (_PRAM)
Linear - Kundeneinheit

Tabelle 4.31  Grundeinstellungen Beschleunigungsprofil

Referenzfahrt

EPusitiunielung, freiprogrammierbar. Steuern uber Klemme

Mormierung I Geschwindigkeiten I Eeschleunigungsprofil  Referenzfahrt I Er{ 4 I PI
Grundeinstellungen. . |

Referenzgeschwindigkeiten: ~Fieferenznocken-Flanke
WHefl oo incr/ms & MNegativ

WRef2 I 20 incr/ms < {Posiv; |I
. ~Mullpunktkerekiur————
WRef3 I 4 iterfms .
I—U ncr

—Referenztahrttyp
I'I =Typ1 'I v it Hullpunktzuche
i3 1
— +9 @ D VRet1 Y,
= WRel 2
WRAer 3 -
| Eml - Rk Exl +|
NP
MNormierungs assistent... Ok Abbrechen | Ubetretrmen

Bild 4.62  Register Referenzfahrt

In dieser Maske werden die Randbedingungen der Referenzfahrt einge-
stellt.
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DM Bedeutung Wertebereich Einheit Parameter
Referenznockenflanke Definiert, ob der Referenznocken als Offner | positiv=SchlieBer / 723_PORPO
oder SchlieBer arbeitet. negativ=0ffner (_PRR)
Legt die Verfahrgeschwindigkeiten wahrend |0 - 2147483647 im Register 724_POVR1
Referenzgeschwindigkei- | der Referenzfahrt fest. ) g 725_POVR2
Normierung festge-
ten legte Kundeneinheit 726_POVR3
g (_PRR)
Legt die Verfahrkurve wahrend der Referenz- |0 - 8 722_PORTY
Referenzfahrityp fahrt fest. / (_PRR)
Offsetwert fiir Istposition nach Referenzfahrt. |+ im Register 717 PONKR
Nullpunktkorrektur Verschiebung des Maschinennullpunktes 2147483647 Normierung festge- -
. s (_PRR)
gegeniiber dem Referenzpunkt. legte Kundeneinheit
Die Referenzfahrt kann auch ohne Beachtung | OFF (0) 792 POZP
Nullpunktsuche des Nullimpulses des Drehgebers nur auf den [ON (1) / ( ERR)

Referenznocken gemacht werden.

Tabelle 4.32

Anwendungshandbuch CDD3000
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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, weil normale Drehgeber (Ausnahme
Multiturn) die Position nur innerhalb einer Umdrehung erfassen.

Die Geratefirmwareversionen V1.x unterstiitzen nur Referenzfahrten mit
angeschlossenem Referenznocken an Digitaleingang 1SD04. Also auch
bei Direktantrieben oder Rundtischanwendungen, in denen nur eine
Motorumdrehung genutzt wird, muf3 eine Referenznocken angeschlossen
werden.

Ab Geratefirmware V2.35 werden zusatzlich folgende Varianten unter-
stltzt:

e Multiturn Drehgeber G3 oder G6M
Bei diesen Gebern ist folgende Kombination zu wéhlen:
Als Referenzfahrtyp ist TYP 0 einzustellen. Durch Auslésen einer
Referenzierung tiber den digitalen Eingang mit der Funktion GO oder
durch das Komando GO 0 im Ablaufprogramm wird die Multiturnin-
formation des Gebers tibernommen, ggf eine Nullpunktkorrektur mit
eingerechnet und Zustandstandsinformation "Referenzpunkt defi-
niert" gesetzt. Bei dieser Fnktion wird keine Bewegung durchgefiihrt.
(Auch in Geratefirmware V1.20 mdglich).

* Sondergeber G7 mit elekronischem Typenschild in Verbindung mit
TorgueChampion-Motoren. Behandlung wie oben.

* Virtueller Referenznocken
Wird eine Referenzfahrt ohne parametrierten Referenznocken
(ISD04 # RECAM) gestartet, wird nach 5 sec die steigende Flanke
und nach weiteren 5 sec die fallende Flanke eines virtuellen Nockens
simuliert und so beispielsweise automatisch der Gebernullpunkt
gesucht. Die Zeit fuir die Simulation des Nockens kann mittels Varia-
ble POVAR[99] (H99) eingestellt werden (Wert in ms von H99 fur

H99 # 0 bzw. 5000ms fiir H99 = 0).
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Beispiel: Referenzfahrttyp 2

3
P \\1", ,._@:I_’ S—¥ret 1
— VRef 2 l
VRats -
Emd - Aok N; End +
Bild 4.63  Referenzfahrttyp 2: Der Referenznocken befindet sich zwischen

den beiden Hardware-Endschaltern, Auswertung des erster Nul-
limpulses nach Verlassen des Nockens in positiver Richtung siehe
Tabelle 4.33

Beispiel: Referenzfahrttyp 4

2 4MNF i
5 r’_'_ b= — i
o — e L B
VRef 2 l
VRets
Emd - FNck End
Bild 4.64 Referenzfahrttyp 4: Der Referenznocken befindet sich zwischen

den beiden Hardware-Endschaltern, Auswertung des erster Null-
limpulses nach Erreichen des Nockens in negativer Richtung
siehe Tabelle 4.33

Beispiel: Referenzfahrttyp 6

NP o
LI o yRett Y,
VRef 2 l
WRel 3 -
Emd - Fitick [End 1|
Bild 4.65 Referenzfahrttyp 6: Der Referenznocken befindet sich biindig am

positven Hardware-Endschalter, Auswertung des erster Nullimpul-
ses nach Erreichen des Nockens in positiver Richtung siehe
Tabelle 4.33

Beispiel: Referenzfahrttyp 8

(]

)

&,

Sl wRett Y,
D+ | veer2 l
VRats -
Emd - - _FNok_|End +
Bild 4.66 Referenzfahrttyp 8: Der Referenznocken befindet sich bundig am

positven Hardware-Endschalter, Auswertung des erster Nullimpul-
ses nach Verlassen des Nockens in negativer Richtung siehe
Tabelle 4.33

4-89



LUST

Anwendungshandbuch CDD3000

4 Voreingestellte Losungen

Legende zur Grafik , Referenzfahrttyp”:

Mégliche Ausgangspositionen:

O
O
O

zwischen Referenznocken und positivem Endschalter
auf dem Referenznocken

zwischen Referenznocken und negativem Endschalter

Verwendete Abkirzungen:

End — negativer Hardware-Endschalter

End + positiver Hardware-Endschalter

RNok Referenznocken

NP Nullimpuls des Drehgebers

VRef 1 erste (héchste) Ref.-Geschwindigkeit

VRef 2 zweite (mittlere) Ref.-Geschwindigkeit

VRef 3 dritte (niedrigste) Ref.-Geschwindigkeit

MP Maschinennullpunkt

Hinweis: Weitere Informationen zum Nullimpuls des jeweiligen Dreh-

gebers siehe Kapitel 5.9.1.
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Wahlen Sie den Referenzfahrttyp, der Ihrer Anordnung entspricht:

Hierbei wird keine Referenzfahrt ausgefiihrt. Stattdessen wird die augenblickliche

Tvo 0: Position eingelesen und gleich der Nullpunktkorrektur gesetzt (auch tiber Befehl

o SET 0). Bei Multiturngebern (G3, eventuell G6/G7) wird dessen Nullpunkt iibernom-
men.

Tvp 1: Referenznocken: ~ zwischen beiden Endschaltern, Auswertung erster NP nach
wi Nullimpuls: Verlassen des Nockens in negativer Richtung

Tvp 2- Referenznocken: zwischen beiden Endschaltern, Auswertung erster NP nach
e Nullimpuls: Verlassen des Nockens in positiver Richtung

Tv 3: Referenznocken: ~ zwischen beiden Endschaltern, Auswertung erster NP nach
yp o Nullimpuls: Erreichen des Nockens in positiver Richtung

Tvp 4: Referenznocken: ~ zwischen beiden Endschaltern, Auswertung erster NP nach
we Nullimpuls: Erreichen des Nockens in negativer Richtung

Tvo 5: Referenznocken: biindig am negativen Endschalter, Auswertung erster NP
ypo: Nullimpuls: nach Erreichen des Nockens in negativer Richtung

Tvo 6: Referenznocken: biindig am positiven Endschalter, Auswertung erster NP nach
ypo: Nullimpuls: Erreichen des Nockens in positiver Richtung

Tvp 7- Referenznocken: biindig am negativen Endschalter, Auswertung erster NP
i Nullimpuls: nach Verlassen des Nockens in positiver Richtung

Tvo 8: Referenznocken: biindig am positiven Endschalter, Auswertung erster NP nach
e Nullimpuls: Verlassen des Nockens in negativer Richtung

Tabelle 4.33  Referenzfahrttypen

Nullpunktsuche

Die Referenzfahrt kann auch ohne Beachtung des Nullimpulses des
Drehgebers nur auf den Referenznocken gemacht werden (dazu Kast-
chen ,mit Nullpunktsuche" deaktivieren).

Hinweis: Wahrend der Referenzfahrt werden die Software-Endschalter
nicht Uberwacht. Wird ein Hardware-Endschalter angefahren,
wird die Fahrtrichtung gewechselt.

Hinweis: Ausgang ,Referenzfahrt abgeschlossen*

Bei Drehgebern mit Nullimpuls (G1/Resolver) wird das Signal
bei Erreichen des Nullimpulses gesetzt.
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Zeitverhalten der Referenzfahrt

PORV1 PORV3

Drehzahlverlauf
bei der Referenzfahrt

I | >t
|
A
j
Referenznocken ;
| »t
1 =
I
i |
Nullpunkt Drehgeber :
0 Pt
| |
I '
| |
Freigabe Endstufe 1 ' '
0 : -t
T 1 Ll
#«> Z‘ms
'
Startsignal Regelung 1 " :
0 - - Pt
1 H Ll
>2ms !
)
Eingang Referenzieren 1 | : |
0 . »t
| Ll
»,—‘« <2ms \
I
Referenzfahrt 1 I_
abgeschlossen 0 Pt
*‘—«< 2ms
/Schleppfehler t |
0 -t
—>

PORV1 = Drehzahl 1 bei der Referenzfahrt
PORV2 = Drehzahl 2 bei der Referenzfahrt
PORV3 = Drehzahl 3 bei der Referenzfahrt

Bild 4.67  Signalverlaufe bei der Referenzfahrt

Zur Durchfiihrung der Referenzfahrt muf3

1. die Endstufe freigegeben werden (Eingang ENPO),

2. die Regelung gestartet werden (Achse hélt jetzt lagegeregelt ihre
Position),

3. die Referenzfahrt durch einen 24 V-Pegel am Eingang ,Go" gestartet
werden.

Die Referenzfahrtdrehzahlen V1 bis V3 kdnnen hierbei frei gewahlt wer-
den.
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Register Endschalter

EPositionierung, freiprogrammierbar, Steuermn uber Klemme

Geschwindigkeiten I Beschleunigungzprofil I Referenztahit Endschalterl F'rl) 4 | Pl

Grundeinstellungen. .. |

Softwareendschalter:

Positiv I a
Megativ I i]

Bremsrampe bei Endschalter aktiv:
|0 1 /miin's

Hinweis:

Hardware-Endzchalter werden unter "Eingange" aktiviert,

[ Brmienirgsassisent: . Ok Abbrechen [Ibernehmen |

Bild 4.68 Register Endschalter

DM Bedeutung Wertebereich Einheit Parameter
Software-Endschalter | Software-Endschalter in positiver + 2147483648 im Register Normierung festge- | 718_POSWP
positiv Achsrichtung - legte Kundeneinheit (_PBAS)
Software-Endschalter | Software-Endschalter in negativer + 2147483648 im Register Normierung festge- |719_POSWN
negativ Achsrichtung - legte Kundeneinheit (_PBAS)

Bei aktivem Software-Endschalter 4 496_STOPR
Bremsrampe wirkende Bremsrampe 0- 65535 min”/s (_SRAM)

Tabelle 4.34  Grundeinstellungen Endschalter

Mit den Software-Endschaltern kann der Fahrbereich begrenzt werden
(bezogen auf den Maschinennullpunkt, siehe Register Referenzfahrt). Sie
sind jeweils vor den Hardware-Endschaltern zu parametrieren, d. h.
zuerst kommt der Software-Endschalter, dann der Hardware-Endschalter
und dann der mechanische Endanschlag. Liegt bei einem Verfahrbefehl
die resultierende Zielposition auBerhalb dieser Grenzen, so wird die Posi-
tionierung nicht ausgefuhrt und eine Fehlermeldung abgesetzt. Bei Errei-
chen eines Software Enschalters wird mit der einstellbaren Bremsrampe
abgebremst und eine Fehlermeldung abgesetzt. Werden beide Parame-
ter = 0 gesetzt, so erfolgt keine Uberwachung. Wahrend der Referenz-
fahrt werden die Software-Endschalter nicht Uberwacht.
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Register Programmanwahl
EPusitiuniemng, freiprogrammierbar, Steuern iiber Klemme
Beschleunigungsprofil I Referenztahit | Endzchalter Programmanw
Grundeinstellungen. . |
Programmarwahl |
k.odiering IFI>< [0] = Feste Programmnumner j
Programmnunmmer I_IJ
[HomeninasassEtent., Ok Abbrechen Ubermehmen
Bild 4.69 Register Programmanwahl
In dieser Maske wird die Kodierung der Programmanwabhl festgelegt.
DM Bedeutung Wertebereich Einheit Parameter
Kodierung Festlegung, wie das Ablaufprogramm angewahlt wird. | siehe Tabelle / 735_POPKD
4.36 (_PBAS)
Programmnummer Bei Einstellung Kodierung = FIX (0) aktives Programm | siehe Tabelle / 734_POQPN
4.36 (_PBAS)
Tabelle 4.35  Grundeinstellungen Programmanwabhl
Kodierung
Bus Einstellung Funktion Eingdnge max.| Programme
0 FIX Feste Programmnummer / 0..99
1 NOCOD Ein Eingang pro Programm 8 0..7
2 BIN Binar codiert 7" 0..99
3 BCD BCD codiert gl 0..99
") Fehler ,angewhites Programm nicht vorhanden (E-POS216)*, wenn keine giiltige Kombination anliegt.
Tabelle 4.36  Programmwahl Kodierung
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Hinweis: Der Anwender kann auswahlen, welches der gespeicherten
Programme gestartet werden soll. Die Anwabhl erfolgt im
Automatikmode. Nach der Auswahl wird das entsprechende
Programm mit einer High-Flanke am Starteingang gestartet.
Werkseinstellung: Immer Programm POO starten.

Register Merker

EPnsilinniemng, freiprogrammierbar,. Steuern uber Klemme

Referenztaht | Endschalter I Programmarwahl — Merker il_PI
Grundeinztellungen... |
Merker I Merker wird gesetzt bei folgendem Ereignis:

W75 j
M7E IDFF [0] = Frei venwendbar j
M77 IDFF [0] = Frei venmendbar j
78 IDFF [01 = Frei venwendbar j
73 IDFF [0] = Frei venmendbar j

[ermierinasassietent, . Ok Abbrechen Ubermehmen

Bild 4.70  Register Merker
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Hier werden die ereignisgesteuerten Merker eingestellt, die im Ablaufpro-
gramm (Positionierung, frei programmierbar) abgefragt werden kénnen.

DM Bedeutung Wertebereich Einheit Parameter
M75 Funktionsselektor Merker M75| siehe Tabelle - 775_FSM75
4.38 (_PPAR)
M76 Funktionsselektor Merker M76 | siehe Tabelle - 776_FSM76
4.38 (_PPAR)
M77 Funktionsselektor Merker M77 | siehe Tabelle - 777_FSM77
4.38 (_PPAR)
M78 Funktionsselektor Merker M78 | siehe Tabelle - 778_FSM78
4.38 (_PPAR)
M79 Funktionsselektor Merker M79 | siehe Tabelle - 779_FSM79
4.38 (_PPAR)
Tabelle 4.37  Merker Grundeinstellungen
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tionen zugewiesen werden:

]
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Bus | Parameter Funktion
0 |OFF frei verwendbar
1 |ACTIV Regelung in Funktion
2 |REFOK Referenzfahrt abgeschlossen
3 |ROT_R Drehrichtung Rechts
4 |ROT_L Drehrichtung Links
5 |ROT_O Stillstand
6 |REF Sollwert erreicht
7 |PABRE Positionierung absolut=0/relativ=1
8 |PMODE Positionierung Pos.modus=0/Geschw.modus=1
9 |LMIT Sollwertbegrenzung eingeleitet
10 |SCAVM Drehzahlschwellwert erreicht
11 | TCAVM Drehmomentschwellwert erreicht
12 |WARN Warnung
13 |ERR Storung
14 |ERRW Warnung oder Storung
15 |EFLW Schleppfehler
16 |STOP Schnellhalt
17 |V Unterspannung im Zwischenkreis
18 |PSTP Positionierung gestoppt (Sammelmeldung aus WARN, ERR, EFLW, STOP, UV)
19 [0S00 Digitalausgang 0S00 (Standard)
20 |0S01 Digitalausgang 0S01 (Standard)
21 |0S02 Digitalausgang 0S02 (Standard)
22 |0S03 Digitalausgang 0S03 (Standard)
23 (0V0 Digitalausgang OVO (virtuell)
24 (01 Digitalausgang OV1 (virtuell)
25 |OE00 Digitalausgang 0S00 (erweitert)
26 |OEO1 Digitalausgang 0S00 (erweitert)
27 |0E02 Digitalausgang 0S00 (erweitert)
28 |OE03 Digitalausgang 0S00 (erweitert)
29 |ACCP Profilgenerator in der Beschleunigungsphase
30 [VMAX Sollwertgenerator hat maximale Drehzahl erreicht
31 |MOGEN Motor motorisch/ generatorisch
32 |WI2TD Warnschwelle | x | x T Gerét tiberschritten (Parameter 339_WLITD)
33 (WI2TM Warnschwelle | x | x T Motor dberschritten (Parameter 338_WLITM)

Tabelle 4.38  Ereignisstabelle Merker

Hinweis: Weitere Informationen zu den jeweiligen Funktionen der Mer-
ker siehe Kapitel 5.2.1 "Digitale Ausgange".

4-97



LUST

4.10.3 Sonderfunktio-
nen der vorein-
gesteliten
Losung

Wearfahrdaten |

]
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1. Verfahrdaten

Die Verfahrdaten kénnen mit dem Button “Verfahrdaten” angezeigt wer-
den.

Bl vosslabudilizn bezshuachlen unal sleusm ![EIEE
Daesi  Dptionen
| Warinhien = | Wirdces | = | Fahler | = Pastioratabeln | ~ |
ikl | 10 |0 e | o 2 &) (IS 5| 0]
HO1 | 0| o o |zm| of |mm| 0]
Rz | 0| (| 0 |am 0| W 0
03| 0] [m03| a) |20 o) (103 0]
Il]-l_ n Jl]-l_ 1] il n 104 ]
HOS | 0f |[ieos| of [2s| of |mos| 0
HDE | n| (s n |78 n| |08 0
HU? | o |moz| o) |amr o o )
HO3 | 0| |wog| o| |zoel o| |08 0
: T sl i
(s Sk | Zpkkech en

Bild 4.71  Verfahrdaten

Zu den Verfahrdaten gehoren:
¢ 100 Variablen HOO .. H99 ganzzahlig: +2.147.483.647
* 100 Merker MO0 ..M99 Ooderl
e 100 Zahler C00 .. C99 ganzzahlig O - 65535

* 16 Tabellenpositionen T0OO .. T15 ganzzahlig: £2.147.483.647

* Variablen
In Variablen kdnnen Positions-, Geschwindigkeits-, Zahler- und
Timerwerte abgelegt werden, die im Ablaufprogramm verwendet
werden. Der Einsatz von Variablen ist besonders dann sinnvoll,
wenn der Wert mehrfach genutzt wird.

* Merker
Merker behalten solange ihren Wert (0 oder 1), bis sie mit einem
neuen Wert Uberschrieben werden. Dadurch kénnen Merker, die in
einem Programm gesetzt wurden, von einem anderen Programm
(oder einem Unterprogramm) abgefragt werden.

Hinweis: Verfahrdaten behalten auch nach einem Netz-Aus ihren
Wert, wenn sie zuvor mit einem Befehl (SET Para [150] =1
oder SAVE) oder mit dem Button ,Einstellung des Geréates
speichern” im Flash-Eprom gespeichert worden sind. Das
Speichern dauert ca. 6 Sekunden und darf nicht unterbro-
chen werden (z. B. durch Netz-Aus), da sonst die gesamte
Geréateeinstellung inkonsistent und das Gerat somit ohne
Funktion ist.
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Hinweis: Nach dem Einschalten werden alle Merker auf O gesetzt. Das
Setzen von Merkern im Programm erfolgt Giber Setzbefehle
(Set Mxx = 1), die Abfrage Uber Sprungbefehle oder Unter-
programmaufrufe.

e Zahler
Zahler sind 16 Bit - ,Variablen®, die im Programmablauf inkrementiert
und dekrementiert werden kdnnen.

* Tabellenpositionen
Der Positionierregler kann eine Tabelle mit 31 Positionswerten spei-
chern. In den Tabellenpositionen kénnen Werte fiir Positionen und
Verfahrwege abgelegt werden.

Im Ablaufprogramm kann mit Hilfe der Befehle ,GOT.." auf Tabellenwerte
positioniert werden. Dazu sind maximal 5 Eingdnge mit der Funktion
“Tabellenindex” zu programmieren. Der Tabellenindex bestimmt, welche
Zeile der Tabelle (1 ... 31) fir die Positionierung verwendet wird. Die Posi-
tionswerte kdnnen im Programm gesetzt werden (SET_Befehl) oder mit
dem Verfahrdateneditor eingegeben werden.

Hinweis: Nach dem Einschalten werden alle Tabellenpositionen auf
die im Flash-Eprom gespeicherten Werte gesetzt (Daten
speichern notwendig!).
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2. Verfahrprogramm / Programmeditor
Mit dem Button im Hauptfenster 6ffnet sich folgende Editiermaske:

Encioorprooramm |
Der Programmeditor wird mit
dem Button “Verfahrpro- _ Edeen. |

gramm” gestartet Pp— It

[ETRL 14) = Shavte Alimdpregpame rat Frngeieny =|
S0 [ = Stame Abllprogramm Lbe! Slandatengangs IS0 10 « 0] poet Bur
TERH [1] = Starie Ablsufpoogrsmm tber 5tandandesngang ALITD

[PAFLA | 2] = Seams Ablyfprogrsm iber Pasmatss PUGTC
AT 3] = St Sl st iy v st b Gt il asriled

Abbruchbedingurs in Fehie sk
[COFF 1 = b bty it b Firbie =l

Ok I ﬂiﬂd‘ml ,'.*."*.'-'-'*.'\-I

Bild 4.72  Programmeditor

DM Bedeutung Wertebereich | Einheit | Parameter
Startbedingung | Startbedingung des Ablauf- | siehe Tabelle 771_POSCT
festlegen programmes festlegen 4.40 (_PPRG)
Abbruchbedin- | Festlegen, ob das Ablauf- OFF (0) / 773_POERR
gung im Fehler- |programm im Fehlerfall ON (1) (_PPRG)
fall gestoppt wird

Tabelle 4.39  Grundeinstellung Startbedingungen
Uber den Button Editieren wird der Programmeditor geoffnet.

(B stodemocmamen

CTFIL 18] = Stae Abdaulpees
S0 101 = Sharte Abbsprogamm
TERM [1] = Starts iblas fprogrames
P 2] = Slats Ablaaprogiames Ubs:

i ] j

ALIFE [3] = Siwie 5 Inl,
Df|E] &6 «|a & 7|2l =]
sbbuchivedingung m Fehiefal | [5F00 frisretrates) =
= ACHT UG ﬁhmﬂﬂnﬁm w'.nrw-r-rﬁd“\rwv:ﬂ‘w
OFF 10w bewre Abvichuirsg b . e |
BmSla'd- “\wm—rummﬁnlmhwnﬂd-
il E bk vt i (Dnesbually Evstant
T
Dm Programm s dhacch Arweahl det Hared Bolnada [F300=0) soetacben
Mevmen 10
RO SET HpD=S000 ol shugenhuarcohond i i
RGO SET M =S8N0 Abwoisrposhon 1 n i = 10 Holoumidshunoen
HITXSET Hidsl) bolurposiion 2 in ik
WG SE T MaD=100; “wwteaed Iraiche Poioremangen nima ﬂ
EWMWI Db g \cumerdal o' arpier LD E h.ﬂl
|
+ (1 P, O rugon, 1. 7 cht Proxarrmeomchies Bkl
. \Proxp oewme Lurt Ertrwbistochnb Ganbdid LT Devebl anacedunerdatalsarngded' T ’l]Ir.rnﬂE‘
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Mit Hilfe des Programmeditors werden Ablaufprogramme erstellt und
bearbeitet. Zur Erstellung eines Ablaufsprogrammes siehe auch Kapitel
4.11.9 - Programmbeispiele.

Es kénnen 5 unterschiedliche Bedingungen zum Start des Ablaufpro-
grammes festgelegt werden:

Einstellung

Starten des Ablaufprogramms

STD (0)

Uber zwei digitale Fingénge.

Mit einer positiven Flanke am Eingang ,,GO (28) = Start Referenzfahrt/
Ablauf“ wird das Ablaufprogramm gestartet, wenn zuvor der Eingang
,AUTO (29) = Automatikbetrieb gesetzt wurde.

Bei nicht angewahltem , Automatikbetrieb“ wird mit dem Eingang ,,GO“
die Referenzfahrt gestartet.

Wird der Antrieb (iber einen Feldbus gesteuert, so sind die Steuerbits
,G0“ und ,AUTO" entsprechend (iber den Bus zu setzen.

TERM (1)

Uber einen digitalen Eingang.

Mit einer positiven Flanke am Eingang ,,AUTO (29) = Automatikbetrieb®
wird das Ablaufprogramm direkt gestartet. Der Eingang ,,GO (28) = Start
Referenzfahrt/Ablauf” wird bei dieser Einstellung nicht verwendet (einge-
spart). Eine gewiinschte Referenzfahrt muB aus dem Ablaufprogramm
heraus aufgerufen werden.

PARA (2)

Uber den Parameter.

»772-POSTC-Starten der Ablaufsteuerung/Referenzfahrt bei Start mit
Parameter”. Der Parameter ,,772-POSTC" hat folgende Einstellungen.
OFF (0) = Ablaufprogramm AUS

STAPR (1) = Starte Ablaufprogramm

STAHO (2) = Starte Referenzfahrt (Homing)

AUTO (3)

Automatisch bei Gerateanlauf.

Nach Netz-Ein wird das Ablaufprogramm gestartet. Es sind keine weite-
ren Eingénge zur Aktivierung des Ablaufprogrammes notwendig.

Bei der Startbedingung ,,AUTO“ ist ggf. zu beriicksichtigen, daB bei akti-
ver Ablaufsteuerung kein Programm in den Servoregler geladen werden
kann. Soll das Programm geéndert werden, ist somit zuerst eine andere
Startbedingung (iber die Parametereinstellung zu wéhlen.

CTRL (4)

Mit dem Start der Regelung.

Achtung: Wird die Regelung aufgrund eines Gerétefehlers gestoppt, so
wird auch das Ablaufprogramm gestoppt. Wird die Regelung erneut
gestartet, so wird auch das Ablaufprogramm erneut gestartet.

Zusétzlich zu den Startbedingungen kann durch die Einstellung ,Verhal-
ten im Fehlerfall“ Parameter 773_POERR das System so konfiguriert wer-
den, daB im Fehlerfall das Ablaufprogramm beendet wird.

Tabelle 4.40

Startbedingungen
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Funktionen des Programmeditors

» Programme verwalten (Erstellen, Offnen, Speichern in Datei und
Ubertragen auf Servoregler)

- Suchen und Ersetzen, Kopieren und Einfiigen nach Windows™-

Standard
« Syntax Uberpriifung (Menii Priifen!) und Compiler

- Der Programmaufbau ist in Kapitel 4.10.9 beschrieben.
— Beispiele von Verfahrprogrammen siehe Kapitel 4.10.10.

@ - Der Befehlssatz ist in Kapitel 4.10.8 beschrieben.

@ Hinweis:

« Beim Ubertragen auf den Servoregler (Menii Datei_Speichern_auf
Servo) darf sich der Servoregler nicht im Zustand ,,Automatik* befin-
den.

» Zwischen Grof3- und Kleinschreibung wird nicht unterschieden.

» Zwischen Satznummer, Befehl und Operand sind Leerzeichen zu
setzen (keine Tabulatoren).

* Kommentare werden nur beim Speichern auf Festplatte bzw. Dis-
kette gesichert. Sie werden nicht in die Achse Ubertragen, um im
Positionierregler Speicherplatz zu sparen.

Programm I8schen

Ein Ablaufprogramm im Servoregler wird geldscht, indem es durch ein
neues Programm mit der gleichen Nummer tberschrieben wird.

Programm l6schen bei Feldbusbetrieb.

Bei Betrieb Uber einen Feldbus muf3 das alte Programm vorher geldscht
werden:

%CL Pyy yy = Programmnummer O .. 99

Hinweis: Weitere Informationen dazu im Benutzhandbuch des jeweili-
gen Feldbussystems.
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Der Handbetrieb wird mit dem
Button ,,Handbetrieb“ gestartet

Handbetrieb |
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3. Handbetrieb / Tippbetrieb
« Tippbetrieb

E Handbetrieb Poszitionier- und Ablaufsteuerung =] =]

Tippbetrieb I Positionieren | Referenziahit | Direkte Kommandoeingabe |

Tippen (-} |

~Regelung——————— -Geschwindigkeit fur Tippen und Positionieren
Starter | + Schlsichgang
= Eilgang

ﬂl " pndere Geschwindigkeit singeben
I 5 10U mmin

Beenden Hilfe |

Bild 4.73  Handbetrieb

Hinweis: Der Handbetrieb Positionier- und Ablaufsteuerung funktio-
niert in folgenden voreingestellten Ldsungen:
- Positionierung, Sollwert und Steuern tber Feldbus (PCB_2)
- Positionierung, Festpositionen (PCT_3/PCB_3)
- Positionierung, frei programmierbar (PCT_4/PCB_4)

Durch Betatigen der Buttons ,Tippen+” und ,Tippen-* kann die Achse mit
der programmierten Tippgeschwindigkeit (Schleichgang, Eilgang) oder
einer frei wahlbaren Geschwindigkeit verfahren werden.
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« Positionieren

E Handbetrieb Positionier- und Ablaufsteuerung

o
{

Bild 4.74  Register Positionieren

Hier kann eine Position (absolut oder relativ) vorgegeben werden, die
nach Betédtigen des Buttons ,Start” mit der programmierten Tippge-
schwindigkeit automatisch angefahren wird. Der Button ,Stop” bricht eine
laufende Bewegung ab.
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* Referenzfahrt

ﬂ Handbetrieb Positionier- und Ablaufsteuerung =] x|
Tippbetrieh I Positionieren ~ Feferenztahit I Direkte Kommandoeingabe I
i q

—= P @ *‘—"? VRel1 Y,

o VYRet2
VRefd -

|End - Rhiok End 4|

NP
Staten 1| Arhalen |
rRegelung—— [ Geschwindigkeit fur Tippen und Pozitionieren
Starten | ¥ Schleichgang
" Eilgang

ﬂl ' indere Geschwindigkeit eingeben
I 5 10U min

Beenden Hilfe |

Bild 4.75 Register Referenzfahrt

Durch Betatigen des Buttons ,Starten” kann eine Referenzfahrt angefor-
dert werden. Diese Referenzfahrt kann durch Betétigen des Buttons
LAnhalten” oder durch Wegschalten der Endstufenfreigabe ENPO
gestoppt werden. Die Bedingungen der Referenzfahrt (Typ, Geschwindig-
keiten, usw.) sind im Register ,Referenzfahrt* (Grundeinstellungen)
vorher einzustellen.
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¢ Kommando

E Handbetrieb Positionier- und Ablaufsteuerung

Bild 4.76  Register Kommando

Hier kann direkt ein Kommando (Befehl) eingegeben werden, das nach
Betétigen des Buttons ,Setzen” ausgefihrt wird.

e Weitere Informationen zu den Befehlen siehe Kapitel 4.10.7 "Befehls-

l » satz".
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X2 | Bez Funktion
20 | 0SDO03 |nicht belegt
19 | GNDO3 |nicht belegt
18 | VCCO3 |nicht belegt
17 | 0SD02 |nicht belegt
16 | 0SDO2 |nicht belegt
— Q22 15 [ 0sD01 |Stillstand (erregt)
QY 14| 0SD00 | Regler betriebsbereit
13 | DGND |digitale Masse
-~ RECAM 45 ISD04 | Referenznocken
11 ISD03 | nicht belegt
L —C0 10| ISD02 |[START Referenzfahrt/ Ablauf
, ~—AUTO | g | ISDO1 |Automatikbetrieb
L —START ['g [ |SD00 |START-Regelung
, —ENPO | 7 ENPO |Hardware-Freigabe der Endstufe
6 DGND |digitale Masse
5 Uy Hilfsspannung 24 V
4 | ISAO1 - |nicht belegt
3 | ISAO1 + |nicht belegt
2 | ISA0O - [nicht belegt
1 | ISA0O + |nicht belegt

Bild 4.77
ern Uber Klemme

Klemmenbelegung bei Positionierung, frei programmierbar, Steu-

Hinweis:

Folgende Beschreibung gilt bei eingestellter Startbedingung
der Ablaufsteuerung auf STD(0) -

siehe Kapitel 4.10.3.
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Mit high-Pegel an den Eingangen ,ENPO" und ,START-Regelung” (Zeit-
verzug > 2 ms beachten!) geht der Servoregler in den Zustand ,Regelung
aktiv*, d.h. die Motorwelle ist lagegeregelt.

Endstufenfreigabe ENPO é l—
»}—'¢ = 2ms
Startsignal Regelung ; l—
"—'¢ = 4ms
"Regelung aktiv" ; l—

Bild 4.78  Timing der Ansteuerung ,,START-Regelung*

Mit dem high-Signal am Eingang ,AUTO" (Automatikbetrieb) wird der
Automatikbetrieb angewahlt und mit dem Eingang ,GO" wird das ange-
wéhlte Programm gestartet (siehe Register ,Programmwahl®).

Der Handbetrieb/Tippbetrieb, Einrichtbetrieb) wird durch low-Pegel am
Eingang ,AUTO" angewabhlt. Wird bei laufender Bewegung der high-Pegel
zuriickgenommen, so wird die Achse sofort gestoppt und der Automatik-
betrieb abgebrochen. Bei einem Programmabbruch durch Abwahl der
Automatik kann das Programm nicht mehr fortgesetzt werden, sondern
es mul3 neu gestartet werden.

Im Handbetrieb (Automatik = low-Pegel) wird eine Referenzfahrt durchge-
fuhrt, wenn am Eingang ,GO" ein low/high-Flankenwechsel erfolgt.

Das Signal ,GO" kann nach 20 ms zurickgenommen werden (Start-
impuls).

1
Auto
0

»—h > 20 ms
1
GoO |

>t

Bild 4.79  Timing der Ansteuerung ,,Go"

Hinweis: Diese Ansteuerung gilt bei eingestellter Startbedingung der
Ablaufsteuerung STD (0) - siehe Kapitel 4.10.3. Bei Startbe-
dingung CTRL (4) startet das Ablaufprogramm automatisch
mit der Regelung (Eingang: START-Regelung = 1).
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4.,10.6 Steuern iiber
Feldbus

Hinweis: Fur die voreingestellte Losung PCB_2 ist die Buseinstellung
+EASYDRIVE PosMod" zu verwenden.

X2 Bez. Funktion
20 | 0SDO03 |nicht belegt

19 | GNDO3 |nicht belegt
18 | VCCO3 |nicht belegt
17 | 0SDO02 |nicht belegt
16 | 0SD02 |nicht belegt

_®i 15 | 0SDO1 |Sollwert erreicht
,_®ﬂ 14 | 0SDO0 |Gerat betriebsbereit

13 | DGND |digitale Masse

~ —_RECAM| 12 | ISD04 |Referenznocken
11| 1SD03 |nicht belegt

10 | ISD02 |nicht belegt

9 ISDO1 | nicht belegt

8 ISDO0 | nicht belegt

7 ENPO |Hardware-Freigabe der Endstufe
6 DGND |digitale Masse
5

4

3

2

ENPO
A

Uy Hilfsspannung 24 V

ISAO1 - |nicht belegt
ISAO1 + |nicht belegt
ISA0O - |nicht belegt
1 | ISA0O + |nicht belegt

Bild 4.80 Klemmenbelegung Positionierung, frei programmierbar bei Steu-
ern Uber Feldbus

Weitere Informationen entnehmen Sie bitte dem Benutzerhandbuch des
jeweiligen Feldbussystems.

Anwendungshandbuch CDD3000 4-109



LUST

4.10.7 Befehlssatz

Anwendungshandbuch CDD3000

4 Voreingestellte Losungen

Die Programmierung des Positionierreglers ist zeilenorientiert und ahnelt
der Programmiersprache BASIC. Dadurch reduziert sich der Zeitaufwand
fur das Erlernen des Befehlsumfanges. AuRerdem hat dies den Vorteil,
dal? die Programme auch ohne exakte Kenntnis des Befehlssatzes fir
Anwender lesbar sind.

Der Befehlssatz ist in folgende Kategorien untergliedert:

e Sprungbefehle / Unterprogramm aufrufen
» Setzbefehle

» Positionier- und Verfahrbefehle

* Wartebefehle

Die Ausfihrungszeit fir Befehle betragt im allgemeinen 1 ms. Auf Aus-
nahmen wird hingewiesen.
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Kurzibersicht Befehlssatz

Befehl Operand 1 Operand 2 Bemerkung
Sprungbefehle / Unterprogrammaufrufe
JMP  Ny/END/Pyy unbedingter Sprung / Unterprogrammaufruf
(IP < >x, Hxx) Ny/END/Pyy ! Istposition
(SP < =>x, Hxx) Ny/END/Pyy ) Sollposition
(PW = 0/1) Ny/END/Pyy ! Istposition im Positionsfenster (PW=1)
(ST=0/1) Ny/END/Pyy  Sollposition = Zielposition (ST=1)3
(Ippi = 0/1) Ny/END/Pyy  Zustand des Eingangs
(Mxx = 0/1) Ny/END/Pyy  Zustand des Merkers
(M[Cxx] = 0/1) Ny/END/Pyy  Zustand des Merkers (indiziert)
(Cxx<=>d) Ny/END/Pyy  Zahlerstand
(Hxx < = >z, Hyy) Ny/END/Pyy  GroBe der Variablen
(H[Cxx] < =>z, Hyy) Ny/END/Pyy  GroBe der Variablen (indiziert)
(Zxx<>d,=0) Ny/END/Pyy  Timerstand
(PARAIN] < =>2) Ny/END/Pyy  GroBe eines Parameters
(TPx = 0/1) Ny/END/Pxx  Zustand der Touchprobe
(OVNORMSUM =x/  OVNORMSUM Mittelwert beider Analogwerte einlesen und
Hxx) vergleichen. OVNORMSUM = (OV1 + 0V2) /
2. Nur bei Einstellung der Funktionsselekto-
ren der beiden Analogeingénge auf OVR1
und QVR2!
Setzbefehle
SET Oppi = 0/1, Mxx Ausgang direkt oder mit Merker setzen
Ausgang iiber Verkniipfung setzen (A, B =
Oppi=(A1&B) Ippi oder Mxx;

Mxx = 0/1, Myy, -Myy
M[Cxx] =0/1, Myy, -Myy

Mxx = (A | &B)

Hxx = z, Hyy, H[Cyy], Cyy, PARA[n],
FPARA[n, xx]

H[Cxx] = z, Hyy, H[Cyy], Cyy, PARA[n],
FPARA[N, xx]

Hxx + - *: z, Hyy

H[Cxx] + - *: z, Hyy

| = ODER (ASCII 124) ; & = UND)
Merker setzen; invertieren
Merker setzen (indiziert); invertieren

Merker Uber Verkniipfung setzen (A = Ippi;
B = Ippi oder Mxx; | = ODER (ASCIl 124) ; &
=UND)

Variable setzen

Variable setzen (indiziert)

Variable berechnen
Variable berechnen (indiziert)

1) Ausfiihrungszeit = 2 ms
2) Ausfiihrungszeit parameterabhéngig

Tabelle 4.41

indiziert = in Abhéngigkeit eines Zahlerstandes

Kurziibersicht Befehlsséatze
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Befehl Operand 1
Hxx = IP, SP, OV
H[Cxx] = IP, SP, OV

Hxx = Txx

H[Cxx] = Txx
Hxx = TPx

H[Cxx] = TPx

Cxx = d, Hyy, Cyy
Cxx + - b, Hyy

Cxx = Ipp

Txx = X, Hxx, IP, SP
Zxx = d, Hxx

0V =01

0
K15, K16 = 0/1, Hxx

K17...K24 = p, Hxx

PARAIN]? = z, Hyy, H[Cyy]
FPARA [n, xx] 2 =z, Hyy, H[Cyy]
TPx = G1F0, G1F1

Hxx/H[Cxx] = EGEARSPEED

Hxx/H[Cxx] = EGEARINC
EAGERINC = x/Hxx/H[Cxx]
Hxx/H[Cxx] = IN/SN

Hxx/H[Cxx] = FPARA[HXx/x, Hxx/y]
bzw. allg.

= z/Hxx/H[Cxx]

Operand 2

FPARA[X/Hxx/H[Cxx], y/Hxx/HxX[Cxx]]

Bemerkung

Variable setzen

Variable setzen (indiziert)

Variable mit Tabellenposition setzen
Variable mit Tabellenposition setzen (indi-
ziert)

Variable mit TouchProbe (Triggerposition)
setzen

Variable mit TouchProbe (Triggerposition)
setzen (indiziert)

Zéhler setzen

Zéhler inkrementieren / dekrementieren
Zéhler mit Eingangsport setzen
Tabellenposition setzen

Timer setzen

Override setzen (OV=1: einschalten)

aktuelle Position als Referenzpunkt iber-
nehmen

Beschleunigungsart setzen (0=linear,
1=sin?)

(K15= positive, K16= negative Richtung)
Beschleunigungs-Maximalwert setzen
(p=1...100%),

Parameter setzen (indiziert)
Feldparameter setzen (indiziert)

TouchProbe aktivieren (G1 = Lagegeber
(fix)), (FO = positive Flanke), (F1 = negative
Flanke, TPx=TP3, TP4

Leitgebergeschwindigkeit in Einheit incr/ms
auslesen

Leitgeberinkremente auslesen
Leitgeberinkremente setzen

Ist- oder Solldrehzahlen in 1/min auslesen
Feldparameter lesen

allg. Feldparameter schreiben

1) Ausfilhrungszeit = 2 ms
2) Ausfiihrungszeit parameterabhéngig

Tabelle 4.41

indiziert = in Abhéngigkeit eines Zahlerstandes

Kurzibersicht Befehlsséatze
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Befehl Operand 1 Operand 2 Bemerkung

Hxx/H[Cxx] = OV1 Ubernimmt A/D-gewandelten Wert des
Analogeingangs ISAQ in Variable. Wertebe-
reich -10 bis +10V = -2047 bis +2047. Nur
bei Funktionsselektoreinstellung OVR1 fiir
Analogeingang ISAQ

Hxx/H[Cxx] = OV2 Ubernimmt A/D-gewandelten Wert des
Analogeingangs ISA1 in Variable. Wertebe-
reich 0 bis +10V = 0 bis +1023. Nur bei
Funktionsselektoreinstellung OVR2 fiir Ana-
logeingang ISA1

Hxx/H[Cxx] = OVNORMSUM Mittelwert beider Analogwerte einlesen
OVNORMSUM = (OV1 + 0V2) / 2- Nur bei
Einstellung der Funktionsselektoren der
beiden Analogeingdnge auf OVR1 und
OVR2!

Positionier- und Verfahrbefehle

Absolutposition, Geschwindigkeit (mit Fort-

GO Ax, A Hxx \ly, Hyy setzung)
Rx, R Hxx \ly, Hyy Relativer Weg, Geschwindigkeit (mit Forts.)
GOTA  Vy, Hyy Position aus Tabelle, Geschwindigkeit (mit
Forts.)
Weg aus Tabelle, Geschwindigkeit (mit
GOTR  Vy, Hyy Forts,)
Absolutposition, Geschwindigkeit (ohne
1)
GOW AX, A Hxx Vy, Hyy Forts.)
Relativer Weg, Geschwindigkeit (ochne
1)
Rx, R Hxx Vly, Hyy Forts.)
Position aus Tabelle, Geschwindigkeit (ohne
1)
GOTWA vy, Hyy Forts.)
Weg aus Tabelle, Geschwindigkeit (ohne
1)
GOTWR vy, Hyy Forts)
Referenzfahrt ausfiihren (programmierter
GO 0
Typ)
GO V+-y Verfahren endlos (direkt)
V Hxx Verfahren endlos ({iber Variable)
GOSYN 01 Elektronisches Getriebe einschalten (1)
oder ausschalten (0)
Rundtisch: Position, Geschwindigkeit (weg-
GORT . Hxx vy, Hyy optimiert, mit Forts.)
Rundtisch: Position, Geschwindigkeit (weg-
1)
GOWRT  x, Hxx vy, Hyy optimiert, ohne Forts.)
1) Ausfiihrungszeit = 2 ms indiziert = in Abhéngigkeit eines Zahlerstandes

2) Ausfiihrungszeit parameterabhéngig

Tabelle 4.41  Kurzibersicht Befehlssatze
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Bemerkung
Rundtisch: Position aus Tabelle, Geschwin-
digkeit (wegoptimiert, mit Forts.)
Rundtisch: Position aus Tabelle, Geschwin-
digkeit (wegoptimiert, ohne Forts.)

Abweichung der Differenz zwischen TP5
und TP,4 zur Vorgabe ausgleichen

Abweichung der Differenz zwischen TP3
und TP, zur Vorgabe ausgleichen

(ohne Fortsetzung)

Triggerposition (TouchProbe) Geschwindig-
keit

Triggerposition (TouchProbe) Geschwindig-
keit

Bremsen mit progr. Beschleunigung und
parametriertem Verschliff

Bremsen mit max. Beschleunigung, immer
ohne Verschliff, auch wenn parametriert
wie STOP M, zusétzlich Abschalten der
Regelung

Befehl Operand 1 Operand 2
GOTRT Vy, Hyy
GOW- 1
TRT Vy, Hyy
GORD
TPz xHxx Vy, Hyy
TP,
GOWR
DTP3- xHxx Vy,Hyy
TP,
SOATP X,Hxx Vy,Hyy
GOWA
TPx X,Hxx Vy,Hyy
STOP B
M
0
Wartebefehle und Speichern
WAIT b, Hxx
PW
ST
(Ippi = 0/1)
TPx
SAVE

Wartezeit in ms (1...65535)

Warten bis Istposition im Positionsfenster
ist

Warten bis Sollposition = Zielposition
Warten bis Eingang = 0/1

Warten bis Triggerposition (TouchProbe)
gespeichert (ausgeldst) wurde

Geréteeinstellung sichern aus RAM ins
Flash-EPROM Ausfiihrungszeit ca. 6 s

1) Ausfiihrungszeit = 2 ms
2) Ausfihrungszeit parameterabhéngig

Tabelle 4.41

indiziert = in Abhéngigkeit eines Zahlerstandes

Kurzubersicht Befehlsséatze
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Legende
Parameter Bedeutung Wertebereich Auflosung

Cxx Zahlerindex 00...99

Hxx, Hyy Variablenindex 00...99

Kxx Maschinenparameter 00...99

Mxx, Myy Merkerindex 00...99

Ny Satznummer 000 ... 999

PARA[N] Parameternummer n 000 ... 999

FPARA [n, %] Feldparamgternummern / Feld- 000 ...999/0 .. 255
parameterindex xx

Pmm Maske (hexadezimal) 00 ... FF Hex (8 Bit)

Pyy Programmnummer 00...99

Txx Tabellenposition 00..15

XX Timerindex 00...07

X Feststellwert (0...2047)

TPx TouchProbe (Triggerposition) 3,4

a Wert eines Merkers 0/1

b Wert (HilfsgroBe zum Laden / 1 65535 (16 Bit
Berechnen)

d Stand eines Zahlers 0..65535 (16 Bit)

d Stand eines Timers 0... 4.294.967.295 (32 Bit)

[ms]
Zahlenwert (Position, Geschwin- .
S ) ’ -2.147.483.648 (32 Bit,

%Y.z digket, Variablen oder Tabellen- | "5 447 4g3647 | mit Vorzeichen)
position)

Tabelle 4.42  Legende zu Tabelle 4.41
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1. Sprungbefehle und Unterprogrammaufrufe (JMP)
¢ Unbedingte Sprungbefehle / Unterprogrammaufrufe werden in jedem
Fall ausgefiihrt (ohne Bedingung).

« Bedingte Sprungbefehle / Unterprogrammaufrufe werden nur durch-
gefiihrt, wenn die angegebene Bedingung erfiillt ist. Die Bedingung
fur die Ausfihrung des Befehls wird in Klammern (...) angegeben.

» Als Sprungziel wird jeweils eine Satznummer, das Programmende
oder eine Programmnummer angegeben:

Sprung zum Satz mit der Nummer JMP (...) Ny
y=0... 999

Sprung zum Programmende JMP (...) END
Aufruf des Programms/Unterpro- JMP (...) Pyy

gramms mit der Nummer yy= 00 ... 99

Ein Unterprogramm (UP) wird wie ein eigenstandiges Programm gehand-
habt. Die Gesamtzahl von Programmen und Unterprogrammen betragt
100 (POO ... P99).

Nach Abarbeitung des Unterprogramms wird das Programm mit dem
Satz fortgesetzt, der auf den Aufruf folgt. Die maximale Verschachte-
lungstiefe fir Unterprogramme ist 10. Wenn diese Zahl Uberschritten
wird, erfolgt eine Fehlermeldung, und das laufende Programm wird abge-
brochen.

Diese Befehle sind an keine Voraussetzungen (Achsposition, Zustand
von programminternen Grof3en) geknlpft und werden daher sofort und
bedingungslos ausgefihrt.

JMP Ny Sprung zum Satz mit der Nummer y
JMP END Sprung zum Programmende
JMP Pyy Aufruf des UP mit der Nummer yy

Bedingte Sprungbefehle / Unterprogrammaufrufe sind an eine bestimmte
Bedingung gekniipft, die in Klammern angegeben wird. Ist die Bedingung
erfullt, so wird der Sprung auf die angegebene Satznummer, zum Pro-
grammende bzw. zum Unterprogramm ausgefiihrt. Ist die Bedingung
nicht erfullt, wird das Programm mit dem darauffolgenden Satz fortge-
setzt.
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Hinweis: Die Ausflihrung eines bedingten Sprunges kann an eine der
nachfolgend beschriebenen Bedingungen gekniipft sein.

Istposition
Uberschreiten:
direkt: JMP (IP>x) Ny/END/Pyy
Uber Variable: JMP (IP>Hxx) Ny/END/Pyy
unterschreiten:
direkt: JMP (IP<x) Ny/END/Pyy

Uber Variable: JMP (IP<Hxx) Ny/END/Pyy

X = Vergleichs-Position [Wegeinheit]
Hxx = Variablenindex (00 ... 99)
Ny = Satznummer(000 ... 999)

Ausfiihrungszeit: 1ms

Sollposition
erreichen:
direkt: JMP (SP=x) Ny/END/Pyy
Uber Variable: JMP (SP=Hxx) Ny/END/Pyy
Uberschreiten:
direkt: JMP (SP>x) Ny/END/Pyy

Uber Variable: JMP (SP>Hxx) Ny/END/Pyy
unterschreiten:

direkt: JMP (SP<x) Ny/END/Pyy
Uber Variable: JMP (SP<Hxx) Ny/END/Pyy

X = Vergleichs-Position [Wegeinheit]
Hxx = Variablenindex (00 ... 99)
Ny = Satznummer(000 ... 999)

Ausfuihrungszeit: 1 ms
Achsstatus

PW erreicht: JMP (PW = 1) Ny/END/Pyylstposition im
Positionsfenster 1)

PW nicht erreicht: IMP (PW = 0) Ny/END/PyyIP nicht im Positionsfenster

Achse steht: JMP (ST = 1) Ny/END/PyySollposition = Zielposition 2
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Achse fahrt: JMP (ST = 0) Ny/END/PyySollposition ¥ Zielposition
Ny = Satznummer (000 ... 999)

D Positionierung abgeschlossen, Ausgang ,Achse in Position* wird
gesetzt

2)  Ppositionierung rechnerisch abgeschlossen

Zustand eines digitalen Eingangs

Zustand = 0: JMP (Ippi = 0) Ny/END/Pyy
Zustand = 1: JMP (Ippi = 1) Ny/END/Pyy
Ippi = Eingénge (IEQO ... IEQ7)

Ny = Satznummer (000 ... 999)

Zustand eines logischen Merkers

direkt: JMP (Mxx = 0) Ny/END/Pyy
JMP (Mxx = 1) Ny/END/Pyy
indiziert: JMP (M[Cxx] = 0) Ny/END/Pyy

JMP (M[Cxx] = 1) Ny/END/Pyy

Cxx = Zahlerindex (00 ... 99)
Mxx = Merkerindex (00 ... 99)
Ny = Satznummer (000 ... 999)

Stand eines Zahlers

vergleichen: JMP (Cxx = d) Ny/END/Pyy
Uberschreiten: JMP (Cxx > d) Ny/END/Pyy
unterschreiten: JMP (Cxx < d) Ny/END/Pyy

d = \Vergleichs-Zahlerstand (0...65535)

Cxx = Z&hlerindex (00 ... 99)

Ny = Satznummer (000 ... 999)
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vergleich)
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Mittelwert beider Analogeingénge

JMP(OVNORMSUM = x/Hxx) Ny/END/Pyy

vergleichen: JIMP (OVNORMSUM = x/Hxx) Ny/END/Pyy

X = \Vergleichswert (0...2047)
Hxx = Variablenindex (00 ... 99)
Ny = Satznummer (000 ... 999)
Pyy = Unterprogrammindex (00 ... 99)

OVNORMSUM bildet den Mittelwert tber beide Analogwerte OVNORM-
SUM = (OV1 + OV2) / 2, wobei OV1 und OV2 den Wertebereich O ... 10V
entspricht 0 ... 2047 besitzen.

Nur bei Einstellungen der Funktionsselektoren der beiden Analogein-
gange auf FISAO = OVR1 und FISA1 = OVR2!

vergleichen:
direkt:

indiziert: JMP (H[CxX] = z) Ny/END/Pyy
Uberschreiten:

direkt: JMP (Hxx > z) Ny/END/Pyy

indiziert: JMP (H[CxX] > z) Ny/END/Pyy
unterschreiten:

direkt: JMP (Hxx < z) Ny/END/Pyy

indiziert: JMP (H[CxX] < z) Ny/END/Pyy

z = Variablenwert (£ 2.147.483.647)
Cxx = Zahlerindex (00 ... 99)
Hxx = Variablenindex (00 ... 99)
Ny = Satznummer (000 ... 999)
vergleichen:

direkt: JMP (Hxx = Hyy) Ny/END/Pyy
indiziert: JMP (H[Cxx] = Hyy) Ny/END/Pyy

JMP (Hxx = z) Ny/END/Pyy

Uberschreiten:

direkt:
indiziert:

JMP (Hxx > Hyy) Ny/END/Pyy
JMP (H[Cxx] > Hyy) Ny/END/Pyy
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]

GréBe eines Parameters
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unterschreiten:

direkt: JMP (Hxx < Hyy) Ny/END/Pyy
indiziert: JMP (H[CxX] < Hyy) Ny/END/Pyy

Cxx = Zahlerindex (00 ... 99)
Hxx, Hyy = Variablenindex (00 ... 99)
Ny = Satznummer (000 ... 999)

vergleichen:  JMP (Zxx = 0) Ny/END/PyyTimer abgelaufen? *)
Uberschreiten: JMP (Zxx > d) Ny/END/Pyy
unterschreiten: JMP (Zxx < d) Ny/END/Pyy

d = \Vergleichs-Timerstand (0...65535)
Ny = Satznummer(000 ... 999)
Zxx = Timerindex (00 ... 09)

Hinweis: Eine Abfrage auf Gleichstand ist nur bei abgelaufenem Timer
(d.h. ,= 0“) méglich, da nicht gewahrleistet ist, dal3 ein
bestimmter Zwischenstand (,=d“) zum Abfragezeitpunkt
erreicht wird.

vergleichen:

direkt: JMP (PARA[N] = z) Ny/END/Pyy
indiziert:  JMP (PARA[Cxx] = z) Ny/END/Pyy

Uberschreiten:

direkt: JMP (PARA[N] > z) Ny/END/Pyy
indiziert:  JMP (PARA[CxX] > z) Ny/END/Pyy

unterschreiten:

direkt: JMP (PARA[N] < z) Ny/END/Pyy
indiziert:  JMP (PARA[CxX] < z) Ny/END/Pyy

z = Variablenwert (+ 2.147.483.647)

Cxx = Zahlerindex (00 ... 99)

PARA[n] = Parameternummer (000 ... 999)

Ny = Satznummer (000 ... 999)
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@ Hinweis:

Parameter vom Datentyp FLOAT32 und STRING kdénnen

nicht benutzt werden (siehe Anhang Parameteriibersicht).

Bei anderen sind entsprechende Umrechnungen nétig.

z. B.INT32Q16 - nach dem Lesen durch 65536 teilen

- vor dem Schreiben mit 65536
multiplizieren
FIXPOINT16 - Normierung auf 0,05
- lesen: durch 20 teilen
- schreiben: mit 20 multiplizieren

Anwendungshandbuch CDD3000
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2. Setzbefehle (SET)

Mit Hilfe der Setzbefehle kénnen vielfaltige Operationen in den Verfahr-
programmen durchgefihrt werden:

e Setzen von Ausgéangen (direkt, Gber Maske, tiber logische Verknilp-
fung, ...)
e Setzen von Merkern (direkt, indiziert, Gber logische Verknipfung, ...)
« Variablen laden, berechnen, ...
e Zahler laden, inkrementieren, dekrementieren
» Timer setzen und starten
e Tabellenpositionen setzen
« Override ein- oder ausschalten
» Beschleunigungsparameter andern
direkt: SET Oppi=0
SET Oppi=1

Uber Merker: SET Oppi = Myy

Uber logische Verkniipfung:

ODER: SET Oppi = (Ippi | lggk)Verkniipfung von zwei Eingéangen
SET Oppi = (Ippi | Myy)Verkniipfung v. Eingang u. Merker
SET Oppi = (Mxx | Myy)Verkniipfung von zwei Merkern

UND: SET Oppi = (Ippi & lggk)Verknupfung von zwei Eingangen
SET Oppi = (Ippi & Myy)Verkniipfung v. Eingang u. Merker
SET Oppi = (Mxx & Myy)Verknipfung von zwei Merkern

Mxx, Myy = Merkerindex (00 ... 99)
Pmm = auszugebende Maske (00 ... FF Hex)
Cxx = Zahlerindex (00 ... 99)

Ippi, lggk = Eingange (ISxx, IExx)
Oppi = Ausgange (OSxx, OExx)

Das Zeichen ,I* ist das ASCII-Zeichen Nr. 124. Man erhélt es durch Drik-
ken von <ALT> und gleichzeitiges Eingeben von ,124" auf der Zehnerta-
statur.
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SET Mxx =0
SET Mxx =1

SET M[Cxx] =0
SET M[Cxx] =1

Uber 2. Merker:

direkt:

indiziert:

SET Mxx = Myy
SET Mxx = -Myy Merker invertieren

SET M[Cxx] = Myy
SET M[Cxx] = -Myy Merker invertieren

Uiber logische Verkniipfung:

ODER:
direkt:

indiziert:

UND:
direkt:

indiziert:

Cxx

Mxx, Myy
Ippi, lqgk

SET Mxx = (Ippi | Iggk)Verknippfung von zwei Eingédngen
SET Mxx = (Ippi | Myy)Verknupfung v. Eingang u. Merker

SET M[Cxx] = (Ippi | lggk)Verkniipfung von zwei Eingan-
gen

SET M[Cxx] = (Ippi | Myy)Verkniipfung v. Eingang u.
Merker

SET Mxx = (Ippi & lqgk)Verknupfung von zwei Eingangen
SET Mxx = (Ippi & Myy)Verknupfung v. Eingang u. Merker

SET M[Cxx] = (Ippi & Iqgk)Verknipfung von zwei Eingan-
gen

SET M[Cxx] = (Ippi & Myy)Verknlpfung v. Eingang u.
Merker

= Zahlerindex (00...99)
= Merkerindex (00...99)
= Eingénge (IEQO ... IEQ7 = Stecker X15)

Das Zeichen ,|" ist das ASCII-Zeichen Nr. 124. Man erhélt es durch Driik-
ken von <ALT> und gleichzeitiges Eingeben von ,124" auf der Zehnerta-

statur.
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direkt:
indiziert:

SET Hxx =z
SET H[CxX] = z

mit 2. Variable:

direkt:
indiziert:

SET Hxx = Hyy
SET H[Cxx] = Hyy

mit 2. indizierter Variable:

direkt:
indiziert:

SET Hxx = H[Cyy]
SET H[Cxx] = H[Cyy]

mit Zahlerstand:

direkt:
indiziert:

SET Hxx = Cyy
SET H[Cxx] = Cyy

mit Wert des Parameters:

direkt:
indiziert:

SET Hxx = PARA[N]

mit Wert des Feldparameters:

direkt:
indiziert:

SET H[Cxx] = PARA[N]

SET Hxx = FPARA[n, xx]
SET H[Cxx] = FPARA[N, xx]

Uber Berechnung - direkt: 2)

Addition SET Hxx +z

Subtraktion  SET Hxx -z

Multiplikation SET Hxx *z

Division SETHxxz zz 09
uber Berechnung - indiziert: 2

Addition SET H[CxX] +z
Subtraktion  SET H[Cxx] -z
Multiplikation SET H[Cxx] *z

Division SETH[Cxx]:z z 7 09

Berechnung tber zweite Variable - direkt:

2)
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Addition SET Hxx + Hyy
Subtraktion  SET Hxx - Hyy
Multiplikation SET Hxx * Hyy
Division SETHxx:Hyy Hyy z 0

Berechnung Uber zweite Variable - indiziert: 2)

Addition SET H[Cxx] + Hyy
Subtraktion ~ SET H[Cxx] - Hyy
Multiplikation SET H[Cxx] * Hyy

Division SETH[Cxx]: Hyy Hyy 7 0%

mit Istposition:

direkt:
indiziert:

SET Hxx = IP
SET H[Cxx] = IP

mit Sollposition:

direkt:
indiziert:

SET Hxx = SP
SET H[Cxx] = SP

mit Overridewert:

direkt:
indiziert:

SET Hxx = OV
SET H[Cxx] = OV

mit Tabellenposition:

direkt: SET Hxx = Txx

indiziert: SET H[Cxx] = Txx

z = Variablenwert (+ 2.147.483.647)
Cxx, Cyy = Zahlerindex (00 ... 99)

Hxx, Hyy = Variablenindex (00 ... 99)

Txx = Tabellenindex (00 ... 15)

1) z bzw. Hyy = 0 ist nicht erlaubt (Division durch 0)!

(Fehlermeldung wird ausgeldst).

2) Beidiesen Operationen ist darauf zu achten,

daR kein Bereichsiberlauf entsteht.

direkt:
mit Variable:
mit Zahler:

SET Cxx=d
SET Cxx = Hyy
SET Cxx = Cyy
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d

b

Cxx, Cyy
Hyy

direkt:
indiziert:

direkt:

Tabellenposition setzen

mit Variable:
Istposition:
mit Sollpos.:

indiziert:
mit Variable:

mit Istposition:
mit Sollpos.:

z
Cxx
Hyy
Txx
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Zahler inkrementieren / dekrementieren:

SET Cxx +d
SET Cxx -d

Zahler inkrementieren / dekrementieren Uber Variable:

SET Cxx + Hyy

SET Cxx - Hyy

= Zahlerwert (0 ... 65535)
= HilfsgroR3e z. add./subtr. (1 ... 65535)
= Zahlerindex (00 ... 99)

= Variablenindex (00 ... 99)

SET Txx =12
SET T[Cxx] =z

SET Txx = Hyy
SET Txx = IP
SET Txx = SP

SET T[Cxx] = Hyy
SET T[Cxx] = IP
SET T[Cxx] = SP

= Wert der Tabellenposition (+2.147.483.647)
= Zahlerindex (00 ... 99)
= Variablenindex (00 ... 99)
= Index der Tabellenposition (00 ... 15)
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mit Konstante: SET PARA[n] =z

mit Variable: SET PARA[N] = Hxx

mit indiz. Variable: SET PARA[N] = H[CxX]

z = Wert des Parameters (+2.147.483.647)
Cxx = Zahlerindex (00 ... 99)

Hxx = Variablenindex (00 ... 99)
PARA[N] = Parameternummer (000 ... 999)

Beispiel: Skalieren der Drehmomentgrenze (Parameter 139-SCALE)

SET PARA[139] = 100 - 100 % des Wertes*
SET PARA[139] = 10 & 10 % des Wertes*

* Der Prozentwert von SCALE bezieht sich auf den Maximalwert des
Drehmoments, der in Parameter 353-TCMMX (Register Grenzwerte) ein-
getragen ist.

mit Konstante: SET FPARA(N,xx) = z
mit Variable: SET FPARA(N,xx) = Hxx
mit indiz. Variable: SET FPARA(N,xx) = H(Cxx)

z = Wert des Parameters (+2147483647)
Cxx = Zahlerindex (00..99)

Hxx = Variablenindex (00..99)

FPARA(N,XX) = Feldparameternummer,

Feldparameterindex (00..99, 00..99)

Hinweis: Parameter vom Datentyp FLOAT32 und STRING konnen nicht
benutzt werden (siehe Anhang Parameteribersicht).
Bei anderen sind entsprechende Umrechnungen nétig.

z.B.INT32Q16 - nach dem Lesen durch 65536 teilen

- vor dem Schreiben mit 65536
multiplizieren
FIXPOINT16 - Normierung auf 0,05
- lesen: durch 20 teilen
- schreiben: mit 20 multiplizieren

Bei Ausfuhrung dieses Befehls wird die augenblickliche Istposition auf
den Wert der Nullpunktkorrektur gesetzt:

SETO
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Nach dem Laden eines Timers (Zeitzéhlers) mit einem Wert wird dieser
automatisch jede Millisekunde um eins erniedrigt, bis schlief3lich der Wert
0 erreicht wird.

direkt: SET Zxx =d

mit Variable: SET Zxx = Hyy

d = Timer-Wert (0 ... 4.294.967.295[ms])
Hyy = Variablenindex (00 ... 99)

ZXx = Timerindex (00 ... 07)

Bei eingeschaltetem Override werden bei séamtlichen Positionierungen
die programmierten Geschwindigkeiten mit dem vom Servoregler tiberge-
benen Override (0 ... 150 %) verrechnet.

Bei ausgeschaltetem Override wird immer mit der programmierten
Geschwindigkeit verfahren (entspricht Override = 100 %).

einschalten: SETOV =1
ausschalten: SET OV =0

Beschleunigungsart Ubernahme eines geénderten Override-Wertes
linear sofort wahrend des Verfahrens
sin?-formig bei néchstem Verfahrbefehl

Die Beschleunigungsart (Register Beschleunigungsprofil) a3t sich im
Stillstand durch folgende Setzbefehle andern (Ausfuhrungszeit: 1 ms):

Beschleunigungsart fur positive Richtung:

SET K15 = 0/1 (0 = linear; 1 = sin?)
mit Variable: SET K15 = Hxx (Hxx = 0/1)

Beschleunigungsart fiir negative Richtung:

SET K16 = 0/1 (0 = linear; 1 = sin?)
mit Variable: SET K16 = Hxx (Hxx = 0/1)
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Die im Register Rampen eingetragenen Werte sind Maximalwerte, die im
Programm auf einen Wert zwischen 1 und 100 % des Maximalwertes
gesetzt werden kdnnen (vgl. Kapitel 5.5). Die Anderung wird erst nach
Achsstillstand beim néachsten Verfahrbefehl wirksam.

Ausfuhrungszeit: 1 ms (Programm wird erst nach der Berechnung fort-

gesetzt).
direkt: SET Kxx =p
mit Variable: SET Kxx = Hxx
P = prozentualer Wert der Beschleunigung (O ... 100 %)
Kxx = Nummer des Parameters (17 ... 24)
Hxx = Variablenindex (00 ... 99)
Kxx Funktion Parameter
) . - ) 707_POLAP
K17 Anfahrbeschleunigung in positiver Richtung (_PRAM)
. . . ) 708_POLAN
K18 Anfahrbeschleunigung in negativer Richtung (_PRAM)
. . - ) 709_POBLP
K19 Bremsbeschleunigung in positiver Richtung (_PRAM)
. . ) ) 710_POBLN
K20 Bremsbeschleunigung in negativer Richtung (_PRAM)
Tabelle 443  (Maximalwerte) Normierung der Beschleunigung
Beispiel: Lineare Anfahrbeschleunigung in positiver Richtung auf 50 %
setzen.
SET K17 =50
Befehl | Operandi Bemerkung
HxUH[CXA] Ubernimmt A/D-gewandelten Wert des Analogeingangs ISAO in
SET — OV Variable. Wertebereich -10 bis +10V = -2047 bis +2047. Nur bei
B Funktionsselektoreinstellung OVR1 fiir Analogeingang ISAQ.
HiUHICXA] Ubernimmt A/D-gewandelten Wert des Analogeingangs ISA1 in
— O Variable. Wertebereich 0 bis +10V = 0 bis +1023. Nur bei Funkti-
- onsselektoreinstellung OVR2 fiir Analogeingang ISA1.
HxH[CxA] Summe der Analogwerte einlesen. OVNORM-SUM = (OV1 + 0V2)/2,
wobei OV1 und OV2 den Wertebereich 0 ... 10 V entspricht 0 ...2047
= OVNORM- . L - :
SUM besitzen. Nur bei Einstellung der Funktionsselektoren der beiden
Analogeingédnge auf FISAO = OVR1 und FISA1 = OVR2!

Hxx = Variablenindex (0 ... 99)
Cxx = Zahlerindex (0 ... 99)
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3. Verfahrbefehle (GO)

Mit diesen Befehlen kann die angetriebene Positionierachse verfahren
werden. Grundsétzlich werden drei Methoden unterschieden, um die
Achse zu verfahren:

¢ Absolutes Positionieren: Fahren auf eine bestimmte Position
(GOA.)

* Relatives Positionieren: Verfahren um einen bestimmten Weg
(GOR..)

¢ Synchronfahren: Elektronisches Getriebe (GOSYN)

* mit Programmfortsetzung (GO ...)

Wird ein solcher Befehl innerhalb eines Programms gegeben, so
wird nach Starten der Achse das Programm sofort mit dem darauffol-
genden Satz fortgesetzt. Auf diese Weise kdénnen mehrere Befehle
parallel abgearbeitet werden.

Wird der Befehl wahrend einer laufenden Positionierung Gibergeben,
so wird mit der gednderten Geschwindigkeit auf die neue Zielposition
verfahren. Der neue Befehl wird sofort ausgefiihrt, d. h. die Position
aus dem urspriuinglichen Befehl wird nicht mehr angefahren!

¢ ohne Programmfortsetzung (GOW ...)

Bei diesen Befehlen wird der darauffolgende Satz erst abgearbeitet,
wenn die Istposition das Positionsfenster erreicht hat. Solange die
Achse - z. B. aufgrund eines Schleppfehlers - nicht im Positionier-
fenster ist, wird das Programm nicht fortgesetzt.

Das ,W" ist eine Abkurzung fur ,Wait*, GOW = ,go and wait".

Position bzw. Weg direkt / Geschwindigkeit direkt

absolut: GO Ax Vy
relativ: GO Rx Vy

Position bzw. Weg direkt / Geschwindigkeit uber Variable

absolut: GO Ax Hyy
relativ: GO Rx Hyy

Position bzw. Weg Uber Variable / Geschwindigkeit direkt

absolut: GO A Hxx Vy
relativ: GO R Hxx Vy

Position bzw. Weg Uber Variable / Geschwindigkeit tiber Variable
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absolut: GO A Hxx Hyy
relativ: GO R Hxx Hyy

Position bzw. Weg Uber Tabelle / Geschwindigkeit direkt

absolut: GOTA Vy
relativ: GOTR Vy

Position bzw. Weg lber Tabelle / Geschwindigkeit (iber Variable

absolut: GOTA Hyy

relativ: GOTR Hyy

AxX = Absolutposition [Wegeinheit]

Rx = Verfahrweg [Wegeinheit]

Hxx = Index der Variablen mit Positionswert

Hyy = Index der Variablen mit Geschwindigkeitswert
Vy = Geschwindigkeitswert [Geschwindigkeitseinheit]

Position bzw. Weg direkt / Geschwindigkeit direkt

absolut: GOW Ax Vy
relativ: GOW Rx Vy

Position bzw. Weg direkt / Geschwindigkeit tber Variable

absolut: GOW Ax Hyy
relativ: GOW Rx Hyy

Position bzw. Weg Uber Variable / Geschwindigkeit direkt

absolut: GOW A Hxx Vy
relativ: GOW R Hxx Vy

Position bzw. Weg Uber Variable / Geschwindigkeit Uber Variable

absolut: GOW A Hxx Hyy
relativ: GOW R Hxx Hyy

Position bzw. Weg Uber Tabelle / Geschwindigkeit tiber Variable

absolut: GOTWA Hyy
relativ: GOTWR Hyy
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Ax = Absolutposition [Wegeinheit]

Rx = Verfahrweg [Wegeinheit]

Hxx = Index der Variablen mit Positionswert

Hyy = Index der Variablen mit Geschwindigkeitswert
Vy = Geschwindigkeitswert [Geschwindigkeitseinheit]

Die Referenzfahrt wird unter Verwendung des festgelegten Referenzfahrt-
Typs (K70) und der zugehdrigen Geschwindigkeiten (K72 ... K74) durch-
gefuhrt.

Wird dieser Befehl innhalb eines Programms abgesetzt, so wird der dar-
auffolgende Satz erst wirksam, nachdem die Referenzfahrt beendet
wurde. Dieser Befehl kann nur durch Anwahl des Handbetriebes 1SO0 = 0
abgebrochen werden.

GOO
direkt: GO V+y positive Richtung
GO V-y negative Richtung

Uber Variable: GO V Hxx
Hxx = Index der Variablen mit Geschwindigkeitswert

Das Vorzeichen des Wertes in Hxx bestimmt die Fahrtrichtung.

y = Geschwindigkeitswert [Geschwindigkeitseinheit]

Beim Synchronfahren setzt der CDD3000 die eingehenden Rechteckim-
pulse eines Leitgebers direkt in einen Positionssollwert um und fahrt die-
sen lagegeregelt an.

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.
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Leitgeber
Befehl Operand 1 Bemerkung

SET Hxx/H[CxX] = Leitgebergeschwindigkeit in Einheit incr/ms auslesen.
EGEARSPEED Unabhéngig, ob ein- oder ausgekuppelt.
Hxx/H[CxX] = Leitgeberinkremente (Inkr.) auslesen. Unabhéngig, ob ein-
EGEARINC oder ausgekuppelt.
EGEARING = Leitgeberinkremente setzen. Unabhéangig, ob ein- oder
X/hxx/H[Cxx] ausgekuppelt.

Hxx = Variablenindex (0 ... 99)

Cxx = Zahlerindex (0 ... 99)

X = Vergleichswert (+2147483647)

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

Ein GOR-Befehl (relative Positionierung) wahrend der Synchronfahrt fuhrt
zu einer Uberlagerten Positionierung.

A
@
300
| |
\
A
500 1
1000 \ @)
300
Pt

(1) Leitachse
(2) Folgeachse

Bild 4.81 Relative Positionierung wahrend der Synchronfahrt. t,=Zeitpunkt
des Befehls GO R1000 V200
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Ein GOA-Befehl (absolute Positionierung) wahrend der Synchronfahrt
bricht diese ab, die Achse fahrt mit der aktuellen Verfahrgeschwindigkeit
weiter und fuhrt die angeforderte Absolutpositionierung unter Beachtung
der eingestellten Rampen durch.

\

A
@
300
Pt
v
A
@
300 -————
\
1000
= Pt

Iy

(1) Leitachse
(2) Folgeachse

Bild 4.82  Absolute Positionierung wéahrend der Synchronfahrt. t,=Zeitpunkt
des Befehls GO A1000 V200

Aufgrund der Syntax muf3 immer eine Geschwindigkeit (hier: V200)
gewahlt werden. Diese wird aber wahrend des Positioniervorganges nicht
beachtet.

Mit den Parametern Leitgeber, Zahler und Nenner wird festgelegt, wie-
viele Impulse fir eine Motorumdrehung oder das Zuriicklegen eines
bestimmten Weges erforderlich sind (siehe Bedienmaske ,Leitgeber/
Encodersimulation®).

Beispiel: Synchronfahrt bei einer Druckmaschine

Ein CDD3000 als Leitachse (Master) besitzt eine Encodersimulation mit
3072 Inkrementen und ein mechanisches Getriebe mit einer Ubersetzung
von 15. Ein CDD3000 als Slave-Achse besitzt ein mechanisches
Getriebe mit einer Ubersetzung von 5.
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............... | Druckzylinder
CDD3000 —
als Slave

|- st

CDD3000
als Master

Papier

i=15

| =L

Steue- | Drehzahlsollwert
rung

Gegendruckzylinder

Bild 4.83  Beispiel einer Druckmaschine

Der CDD3000, der den Gegendruckzylinder antreibt, arbeitet als Master.
Seine Encodersimulation dient als Lagesollwert fiir den CDD3000, der als
Slave diesem Sollwert folgt und den Druckzylinder antreibt. Somit sind die
Bewegungen von Gegendruckzylinder und Druckzylinder synchronisiert.

Die Zielposition wird absolut vorgegeben und der Positionierregler ver-
fahrt die Achse in der Richtung, in der der Weg am kiirzesten ist.

Hinweis: Diese Art der Positionierung setzt voraus, daf3 in dem Regi-
ster ,Normierung“ die Rundtischanwendung ausgewahlt wor-
den ist.

Position direkt / Geschwindigkeit direkt
GORT x Vy

Position direkt / Geschwindigkeit tber Variable
GORT x Hyy

Position tber Variable / Geschwindigkeit direkt
GORT Hxx Vy

Position uber Variable / Geschwindigkeit tber Variable
GORT Hxx Hyy

Position tber Tabelle / Geschwindigkeit direkt
GOTRT Vy

Position uber Tabelle / Geschwindigkeit Uber Variable
GOTRT Hyy
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Hinweis: Standard Verfahrbefehle wie GO A Hxx Hyy kénnen weiterhin
benutzt werden. Sie arbeiten jedoch nicht im Absolutpositi-
onssystem des Rundtisches - kein wegoptimiertes Verhalten.

Position direkt / Geschwindigkeit direkt
GOWRT x Vy

Position direkt / Geschwindigkeit Giber Variable
GOWRT x Hyy

Position Uiber Variable / Geschwindigkeit direkt
GOWRT Hxx Vy

Position Uber Variable / Geschwindigkeit tiber Variable
GOWRT Hxx Hyy

Position uber Tabelle / Geschwindigkeit direkt
GOWTRT Vy

Position tUber Tabelle / Geschwindigkeit Giber Variable

GOWTRT Hyy
X = Absolutposition [Wegeinheit]
Hxx = Index der Variablen mit Positionswert
Hyy = Index der Variablen mit Geschwindigkeitswert
Vy = Geschwindigkeitswert [Geschwindigkeitseinheit]
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Fir normales Bremsen mit der programmierten Beschleunigung (Para-
meter K15 bis K24):
STOP B

Fir schnelles Bremsen (z. B. Notbremsen) mit maximaler Beschleuni-

gung (linear gemank K19 bzw. K20, auch wenn sin?-formige Beschleuni-
gungsart gewabhlt ist):
STOP M

Bremsen und Abschalten der Lageregelung

Schnelles Bremsen (Geschwindigkeits-Sollwert=0) und anschlie3end
Lageregelung abschalten (z. B. um Servoregler zu parametrieren):
STOP 0

Bei Verwendung von STOP 0 im Ablaufprogramm: Die Endstufe wird
automatisch wieder eingeschaltet, wenn der Automatikbetrieb beendet,
d. h. der Handbetrieb angewahlt (1IS01) wird.

Durch das Abschalten der Regelung wird der Motor stromlos geschaltet.
Dies ist nicht in allen Anwendungen ohne weiteres zulassig (z. B. Huban-
wendungen). Der Anwender muf3 dafiir sorgen, dal® die Anlage nicht
beschadigt und Menschen nicht verletzt werden!

Wiedereinschalten der Lageregelung durch:
STOP B oder
STOP M
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Touchprobe-Befehle Der CDD3000 besitzt zwei schnelle Touchprobe-Eingénge (auch als
Interrupt-Eingénge bezeichnet), mit denen die aktuelle Istposition abge-
speichert und im Ablaufprogramm weiterverwendet werden kann zur:

Beispiele:
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1. Triggerpositionierung mit TouchProbe (Ablangen)

CP100
oooooo

@)
|
(]

Bild 4.84  Triggerbezogener Vorschub. (1) Markensensor

‘4

Bild 4.85  Triggerpositionierung. t; = Triggerzeitpunkt. (1) Verfahrweg

« Die Achse fahrt mit einem Positionierbefehl, das Synchronfahren ist
nicht aktiv.

e TouchProbe wird aktiviert (SET TP4 G1 FO0).

* Warten auf das TouchProbe-Signal (WAIT TP4).

« Das Triggersignal kommt am digitalen Eingang 1S04 und lést das
Speichern der Istposition aus.

« Der Befehl GOA TP4 11 V30 unterbricht den vorhergehenden Posi-
tionierbefehl. Die neue Zielposition ist TP4 + 11. Sie wird unter Ein-
haltung der Geschwindigkeit 30 und unter Berlcksichtigung der
eingestellten Rampen angefahren.

e Ist zu dem Zeitpunkt, an dem der Befehl GO TP1R x Vy abgearbeitet
wird, noch kein Triggersignal angekommen und demzufolge auch
keine Istposition abgespeichert, so wird ein Fehler ausgeldst und das
Ablaufprogramm abgebrochen.

Beispielprogramm:
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%°00( TPAbI aengen)

NO10
NO20

NO30

NO40
N100

N110
N120

N130
END

2. Markensynchronisation

Bild 4.86

NOO4
NOO5

NO10
NO20

NO40
N100

N410
END

SET 0;
GO V30;

SET TP4 Gl FO;

VAI T TP4,
GOA TP4 11 V30;

WAI T ST,

SET 0S02=1,
JMP NO20;

4 Voreingestellte Losungen

aktuel l e Position:=0

Ver f ahrauftrag: konstanter
Geschwi ndi gkei t

aktiviere TochProbe4 (Eingang
st ei gende Fl anke)

warte auf Trigger: TochProbe4

1 S04,

Posi ti oni erauftrag: (Tri ggerposition
TP4 + 11), (Geschw ndigkeit 30)

warte bis Stillstand erreicht

(Stillstandsfenster: 411-SPD 0)
aktiviere OS02: Schnei dvorgang

Ricksprung

CP100
oooooo

— QO L~ 1
Markensynchronisation
Bei spi el programm
9%°00( Mar kensynchr oni sati on)
SET 0; aktuelle Position := 0
GOSYNL; ei nkuppel n des el ektroni schen
Getriebes
SET TP3=0; Posi tion der TouchProbe3 = 0
SET TP4 Gl FO; aktivi ere TochProbe4(Ei ngang | S04,
st ei gende Fl anke)
VAI T TP4; warte auf Trigger: TochProbe4
GO R D TP3-TP4 20 V30; Positionierauftrag (TP3 - TP4 + 20),
(Geschwi ndi gkeit 30)
JMP NO20; Ricksprung
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3. Synchronisation von Transportbandern

Diese Art der Positionierung kann z. B. genutzt werden, um zwei Forder-
bander miteinander zu synchronisieren, die beide schlupfbehaftet sind.

P[]

(11—
Q- 00

Bild 4.87  Synchronisation von Transportbandern (1) Markensensor, (2)
Fachersensor

Der Master CDD3000 wird drehzahlgeregelt betrieben und reicht seine
Encodersimuation an den Slave CDD3000 weiter. Bei diesem ist die Syn-
chronfahrt aktiv. Er speichert die Istpositionen beider TouchProbes ab.
Die Differenz TP4 - TP3 soll x sein. Ist dies nicht der Fall, so wird diese
durch eine Relativpositionierung von Band A ausgeglichen.

Relativer Verfahrweg = x - (TP4 - TP3)

@ @

|x-TP2+ TPL
2

>t

T P {

ty ] &1 2

Bild 4.88  (1): Optimaler Eintreffzeitpunkt fir beide TouchProbes.
(2): TouchProbe 2 kommt zu frih.
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Der Befehl GORD TP3-TP4 20 V30 verschieb die Synchronposition von
Band A und stellt damit den Sollzustand wieder her.

%°00( Schl upf - Konpensat i on)
SET 0;

NO10 ; aktuelle Position := 0

NO20 GOSYNZ1; ei nkuppel n des el ekt roni schen
Cetriebes

NO30 SET TP4 Gl FO; aktiviere TochProbe4 (Eingang | S04,
st ei gende Fl anke)

N040 SET TP3 Gl FO; aktiviere TochProbe3 (Eingang |S03,
st ei gende Fl anke)

NO50 WAI T TP4; warte auf Trigger: TochProbe4

NO50 WAI T TPS; warte auf Trigger: TochProbe3

N100 GO R D TP3-TP4 20 V30; Positionierauftrag (TP3 - TP4 + 20),
(Geschwi ndi gkei t 30)

N110 JMP NO30

END

4. TouchProbe-Position Giber CAN versenden

Sobald eine TouchProbe-Position im Parameter (793-TPPOS) gespei-
chert wurde, kann diese Uiber eine TX-PDO versendet werden.

Hierzu muf? der digitale Eingang IS03 bzw. 1S04 als Event zum Versen-
den in den Parameter (148-TXEV1; 149-TXEV2; 628-TXEV3; 629-
TXEV4) eingetragen werden. In den entsprechenden TX-PDO's ist der
Index 3 des Parameters (793-TPPOS) fur TouchProbe 3 bzw. Index 4 fir
TouchProbe 4 gemappt. Mit dem Zustandswechsel des TouchProbe-Ein-
gangs wird die zugewiesene TX-PDO versendet.
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4. Wartebefehle und Speichern

Mit diesen Befehlen kann eine Verzégerung um eine bestimmte Zeit in
Millisekunden realisiert werden. Nach Ablauf dieser Zeit wird das Pro-
gramm mit dem néachsten Satz fortgesetzt.

direkt: WAIT b

Uber Variable: WAIT Hxx

b = Wartezeit in [ms] (1 ... 65535)
Hxx = Index der Variablen mit Wartezeit

Das Programm wird fortgesetzt, wenn folgende Bedingung erfllt ist.

PW erreicht:  WAIT PW Istposition im Positionsfenster L)
Achse steht:  WAIT ST Sollposition = Zielposition 2)
1)

Positionierung abgeschlossen, Ausgang ,Achse in Position* wird
gesetzt

2 Positionierung rechnerisch abgeschlossen

Das Programm wird erst fortgesetzt, wenn der betreffende Eingang den
erwarteten Status (High- oder Low-Pegel) aufweist.

WAIT (Ippi = 0)
WAIT (Ippi = 1)
Ippi = Eingang (IEOO ... IEQ7, ISDQO ... ISD04)

Das Sichern des Ablaufprogrammes (und Parameter und Verfahrdaten) in
das Flash-EPROM kann auch vom Programm selbst ausgeltst werden.
Das Sichern kann nur im Achsstillstand durchgeftihrt werden, sonst wird
Fehler 35 ,Unerlaubter Befehl wéahrend Achsbewegung“ gemeldet. Es
dauert ca. 6 Sekunden, bis der nachste Befehl ausgefihrt wird.

Direkt: SAVE (ber Parameter SET PARA [150] =1

Dieser Befehl kann auch verwendet werden, um die Dateien ohne PC zu
sichern, z. B. fUr ein Teach-in (Aufnehmen von Tabellenpositionen).
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Achtung: Der gesamte Speichervorgang dauert ca. 5 s. Wird das Gerat
wahrend dieser Zeit abgeschaltet, wird der Speichervorgang
unterbrochen und das Gerét besitzt einen inkonsistenten
Parametersatz. Beim nachsten Netz-Ein wird der Fehler E-
EEP gemeldet. Das Gerat muf3 dann neu parametriert wer-

den.

Programmaufbau

Programm-
kopf

Programm

Programm-
ende

Ein Programm gliedert sich in einen Pro-
grammkopf, den eigentlichen Programmteil
und das Programmende.

Der Programmkopf besteht aus einer Zeile,
die die Programmnummer und in der Regel
auch einen Programmnamen enthalt. Der
Name kann aus maximal 20 Zeichen beste-
hen.

%®Pyy (nane)
z. B.: 900 (Testprogranmm

Die Zeilen des eigentlichen Programmteils
heiRen Programmsatze. Die Anzahl der im
Servoregler maximal speicherbaren Sétze
ist auf 700 beschrénkt (im Bereich NO ...
N999).

Jeder Programmsatz besteht aus der Zeilen-

nummer, dem Befehl und ein bis zwei Operanden:

NO50 WAIT ST

Falls ein Kommentar eingefiigt werden soll, ist dieser durch ein Semiko-

lon abzutrennen:

NO50 WAI T ST ;warten bis Achse steht

Am Programmende steht immer die Zeile (ohne Zeilennummer):

END
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Hinweis:
* Es wird empfohlen, die Numerierung der Programmsétze in Zehner-
Schritten (NO10, N020, ...) auszufiihren, um nachtréglich einfach Zei-
len einfligen zu kénnen.

e Zwischen Satznummer, Befehl und Operand sind Leerzeichen zu
setzen (keine Tabulatoren).

Aus einem Programm (Hauptprogramm=HP) kénnen auch weitere Pro-
gramme (Unterprogramme=UP) aufgerufen werden. Die maximale Ver-
schachtelungstiefe fur UP ist 10. Unterprogramme werden genauso auf-
gebaut und behandelt wie Hauptprogramme.

Vorteile bei der Verwendung von Unterprogrammen ergeben sich vor
allem aus:

« der Ubersichtlicheren Programmstruktur und
e der Auslagerung von mehrfach benétigten Programmteilen.
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Die Zahlenwerte fir Weg, Geschwindigkeit und Beschleunigung bezie-
hen sich jeweils auf die im Register ,Normierung” festgelegten Program-
miereinheiten.

Beispiel 1: Erstinbetriebnahme
(Beispiel nach DRIVEMANAGER Setup vorinstalliert)

Aufgabe: In Abhangigkeit des digitalen Steuereingangs ISD03 sollen 2
Positionen angefahren werden:

%°00 (| nbetriebnahne)

Achtung: Alle nachfolgenden Defaultwerte setzen eine Auflésung von 1
unter den Normierungen voraus! Beim Start des Programms
wird immer eine Referenzfahrt gemaR des unter Einstellwer-
ten gewahlten Typs ausgefiihrt. Deshalb zuerst die Funktion
des Referenznockens prifen.

;Initialisierung von Variabl en

NO10 SET H10=5000; Ver f ahr geschwi ndi gkeit in Ink/21ms
N020 SET H11=655360; Absol utposition 1 in Ink. = 10 Mdtorum
dr ehungen
NO30 SET H12=0; Absol utposition 2 in Ink.
NO40 SET H20=100; Wartezeit zw schen Positionierungen
in ms
N100 GO 0; Ref erenzfahrt ausl ésen
N110 WAIT (1S03=1); warten bis Eingang |S03=1
N120 GO WA H11 H10; Pos. 1 aus Variable H11 anfahren
N130 WAI T H20; Vartezeit
N140 WAI T (1S03=0); warten bis Eingang |S03=0
N150 GO WA H12 H10; Pos. 2 aus Variable H12 anfahren
N160 WAI T H20; Vartezeit
N200 JMP N110; schl i eBen der Endl osschleife
END
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Beispiel 2: Positionen absolut anfahren

Die vier Positionen sollen mit der Geschwindigkeit v=50 absolut angefah-
ren und dort jeweils 1 s gewartet werden. Fir die Bewegung zurtick in die
Ausgangsposition soll die dreifache Geschwindigkeit verwendet werden.

11—

[ Le | |

x=200 x=100 x=100 x=100

RNoK | >(0) (1 2) ©) v=50
/SF v=150

Bild 4.89 Positionen anfahren

Positionen und Geschwindigkeiten werden direkt als Wert vorgegeben,
die Vorgabe der Beschleunigung erfolgt gemaf} den Maschinenparame-
tern.

%01 (Beispiel 1)

NO10 GO O; Ref erenzfahrt 1

NO30 GO A200 V50; Ausgangsposi tion
anf ahr en

N040 WAIT ST; warten bis Achse
st eht

NO50 WAI T 1000; 1 s warten

NO60  GOW A300 V50; Position 1 anfahren
u. warten bis Achse
st eht

NO70  WAIT 1000;

NO80  GOW A400 V50; Position 2

NO90 WAI T 1000;

N100 GOW A500 V50; Position 3

N110 WAI T 1000;

N120 GOW A200 V150; zurick in Ausgangs-
position

N130  JMP NO50;
END

1) Wartebefehl ist nicht notwendig, da Programm erst nach Abschluf3 der
Referenzfahrt fortgesetzt wird.
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Beispiel 3: Relatives Positionieren

Im Beispiel 2 wird die Achse immer um den gleichen Weg weiter verfah-
ren, daher bietet sich eine Lésung mit relativer Positionierung an. Ein
Zahler enthalt jeweils die aktuelle Position.

P02  (Beispiel 2)

NO10 G0 0; Ref erenzf ahrt

NO30  GOW A200 V50; Ausgangsposi tion
anfahren u. warten

NO40 SET C00=0; Zahl er =0 setzen

NO50  WAI'T 1000;

NO60  GOW R100 V50; nachste Position
anf ahren

NO70 SET C00+1; Posi ti onszahl er
m t zahl en

NO80  WAIT 1000;

N090  JMP (C00<3) NO60O; Position 3 noch
ni cht erreicht

N100 GOW A200 V150; zuruck in Ausgangs-
position

N110 JMP NO40

END

Die Losung ist noch einfacher und eleganter, wenn auf den Zahler ver-
zichtet wird, und der Vergleich mit der Sollposition (SP) erfolgt:

%02 (Beispiel 2)

NO10 ; Ref erenzf ahrt

NO30  GOW A200 V50; Ausgangsposi tion
anfahren u. warten

NO40 WAl T 1000;

NO50  GOW R100 V50; nachste Position
anf ahren

NO60 WAl T 1000;

NO70 JMP (SP<500) NO50; Position 3 noch
nicht erreicht 1)

NO80  GOW A200 V150; zuruck in Ausgangs-
position

N090  JMP NO40

END

D per Vergleich wird mit der Sollposition ausgefihrt, weil ein Vergleich
auf die Istposition problematisch ist. Die Bedingung wird nicht erfillt,
wenn nicht exakt dieses Inkrement erreicht wird.
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Beispiel 4:
Modulare Programmierung, Ansteuerung tber Feldbus

Aufgabe: Uber Feldbus werden durch Setzen von Merkern verschiedene
Funktionen, wie z. B. Referenzieren, Absolutpositionierung, Relativposi-
tionierung , ... angefordert und von der Achse autark abgearbeitet. Die
Parameter der einzelnen Funktionen werden Uber Variablen vorgegeben.

%00 (Beispiel 4)
; Abl auf programm zur Ansteuerung Uber Bussystem durch Zugriff auf
; Variablen (728-POVAR) und Merker (729-POVER)

; benutzte Variabl en:

; Horre- Posi tion [ | nkrenente]

Absol ut - Posi tion [ nkrenente]

Geschwi ndi gkeit fir Absol ut-Positionierung [I|nkrenmente/ 1nms]
Rel ati v- Position [Inkrenente]

Geschwi ndi gkeit fir Relativ-Positionierung [|nkrenente/1lns]
Geschwi ndi gkeit fir Tippen [Inkremente/ 1ns]

; Initialisierung
N105 SET OV=0;
N110 SET MB0=0;
SET MB1=0
SET MB2=0
SET MB3=0
N114 SET MB4=0
N115 SET MB5=0

0 = Override ausschalten
Merker initialisieren

JMP( MBO=1) PO1;
JMP( MB1=1) PO2;
JMP( MB2=1) PO3;

in Unterprog. 1(find honme) verzwei gen
in Unterprog. 2(G0O Hone) verzwei gen
in Unterprog. 3(Absol ut position)

ver zwei gen

N180 JMP (MB3=1) PO4; in Unterprog. 4 (Relativposition)
ver zwei gen

N190 JMP (MB4=1) PO5; in Unterprog. 5 (Tipp) verzweigen

N200 JMP (MB5=1) PO6; in Unterprog. 6 (Stop) verzweigen

N300
END

%01
NO10
NO20
NO30
END

%02
NO10
NO20
NO30
NO40
NO50
ND

%03
NO10
NO20
NO30
NO40

END

JMP N150;

(find hone)
VWAIT ST

30 0

SET MB0=0

(go hone)

WAIT ST

GO A H50 H52;
JMP (MB5=1) PO6;
JMP (ST=0) NO30
SET MB1=0

(Absol ut pos.)
WAI T ST

GO A H51 H52;
JMP (MB5=1) PO6;
JMP (ST=0) NO30
SET MB2=0;

Ruecksprung

Ref er enzf ahrt
Startmerker zuruecksetzen

Nul | punkt anfahren
Achse stoppen

Startmerker zuruecksetzen

Posi ti oni erung
Achse stoppen
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%04
NO10
NO20
NO30
NO40
NO50
END

%05
NO10
NO20
NO30

END

%06
NO10
NO20
NO30
END

(Rel ati vpos.)
WAI T ST

GO R H61 H62;
JWP (MB5=1) PO6;
JMP (ST=0) NO30
SET MB3=0;

(Ti ppen)
STOP B;
WAI T ST;
QO V H70;
SET MB4=0;

(St op)
STOP B;
WAI T ST;
SET MB5=0;

4 Voreingestellte Losungen

Posi ti oni erung
Achse stoppen

Startmerker zuruecksetzen

Achse stoppen

warten bis Achse steht

Ti ppen

Startmerker zuruecksetzen

Achse St oppen
warten bis Achse steht
Startmerker zurucksetzen
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%01
NO10
NO11

NO20
NO25

NO30

NO31
NO35

NO40
NO50

NO60
NO70

NO80
NO90
NO95
N100

END
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Beispiel 5:
Anwendungsspezifischer Ablauf einer Referenzierung

(Ref erenzi eren)
SET H10=- 100;
SET H12=20;

SET PARA[ 805] =50;

SET 0;

GO V H10;

WAI T 300;
SET H11=IP;

WAI T 50;
JMP (I P<H11) NO35;

STCP B;
GO WR H12 H10;

SET 0;
SET 0Os01=1,;
SET MP9=1,

SET PARA[ 805] =100;

Unabhé&ngig von den auswahlbaren Referenzfahrttypen kann auch ein
eigenes Ablaufprogramm zur Referenzierung genutzt werden.

Hier wird eine Referenzierung gezeigt, die ohne Sensorik auskommt und
die Achse durch Anfahren eines Hardware Anschlages referenziert wird.

Dabei ist zu beachten, da beim Fahren auf Block, das unter Grenzwerte
eingestellte Drehmoment vom Antrieb ausgetibt wird. Diese Referenzie-
rung ist nicht reproduzierbar Inkrement genau.

Im Beispiel ist eine Referenzierbewegung in negative Bewegungsrichtung
realisiert.

Init Referenziergeschw ndi gkeit
Wegstrecke Freifahren

Schrei ben von Paranet er 805- SCALE=50%
; Reduzi erung der Drehnonent begrenzung
auf 50%

aktuell e Position als Referenz-

posi ti on uUbernehnen

Endl osposi tionierung mt

Geschwi ndi gkeit H10

warten bis Achse sich bewegt

kopi eren der aktuellen |stposition

in Variable

Vartezeit

Kontrolle ob Istposition weiter

anstei gt, Bl ockade noch nicht erreicht

Bl ockage erreicht, Achse stoppen
Achse um Wegstrecke H12 mit
Geschwi ndi gkeit H10 freifahren

endgul ti ge Referenzposition setzen
Ausgang fur abgeschl ossene

Ref er enzi erung setzen

Mer ker fur abgeschl ossene

Ref er enzi erung setzen

Dr ehnonent begr enzung wi eder

auf 100% set zen
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Beispiel zur Ermittlung der Normierungsfaktoren fir Weg,
Geschwindigkeit und Beschleunigung

Um z. B. bei einer Linear-Anwendung die Positionsangaben in einer Lan-
genmaleinheit machen zu konnen, mul3 dem Positionierregler der
Zusammenhang mitgeteilt werden. Dies geschieht im Register Einhei-
ten.

Beispiel: Linearachse mit Zahnriemenantrieb

)

-

Motor: 1 Upotor = 65536 Inkremente
(gilt unabhéngig von Motor- und Drehgebertyp)

Getriebe: i=4

Linearumset- 1 Uachse = 192 mm
zung:

Bei einer Umdrehung des Motors legt der Schlitten
_ Ritzelumfang _ 192mm
"~ Getriebelibersetzung ~ (i = 4)
zurtick.

= 48mm

Folgende Umrechnungen sind vorzunehmen:

gewiinschte

s . interne Einheit
Programmiereinheit

Weg: mm Incr.

Geschwindigkeit: m/min Incr./ ms

Beschleunigung: m/s? Incr./ ms?
4-152



L U ST 4 Voreingestellte Losungen

Wegaufldsung

allgemein gilt:
wobei hier:

1U = 48mm = 65536Incr. Programmiereinheit = -Zanler

Nenner

- Incr.

Beispiel - gewilinscht ist die Vor-
gabe in der Programmiereinheit 1 mm= 69936 |ner
mm: 48

Das \Verhaltnis Zahler/Nenner )
sollte moglichst klein gewdhlt wer- _Zahler _ 65536/16 _ 4096

den. Durch Kirzen erhalt man: Nenner —  46/16 3

Ergebnis: Zihler = 4096 Nenner = 3

[ Die Positionen kénnen nun in mm vorgegeben werden, d.h. im
Register ,Normierung"“ eingetragen werden.

Geschwindigkeitsaufldsung

allgemein gilt:

iereinheit = . ncr. . _ 65536Incr.
Programmiereinheit = Geschw. “ms- mit: Tmm = BT
Beispiel - gewinscht ist die Vor- 5536Incr.
gabe in der Wunscheinheit 10mm _ 10 II%
0,01 m/s: s S

10mm _ 10 B5536Incr.
Zeiteinheiten in ms umrechnen s 48111000 CIms)
(1s=1000 -1 ms):

Die interne Einheit wird isoliert, der 1gmm _ 10 (65536 _ncr.
Faktor stellt den Normierungsfak- ~—¢— ~
tor Geschwindigkeit dar.

48 [1000_ "Tms
-

Ergebnis: Geschwindigkeit = 13,653

[l Die Geschwindigkeit kann nun im Register ,Normierung* in 0,01
m/s eingetragen werden.
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Beschleunigungsauflésung

iarainhai Incr.

Programmiereinheit = Beschl.- -2~
allgemein gilt: 9 ms
Beispiel - gewiinscht ist die Vor- 100mm _ 100 [65536Incr.
gabe in der Einheit 0,1 m/sz 2 T {1000 O ms) (1000 L1 ms)
Zeiteinheiten in (5 ms)? umrech- 5
nen
(1s2=200-5ms-200 -5 ms):
Die interne Einheit wird isoliert, 100mm 100 (85536 ner.
der Faktor stellt den Normierungs- 2~ 4301000100 5
faktor Beschleunigung dar. S Di?:! EQ%?D I% li_ll ms
Ergebnis: Beschleunigung = 0,137

Die Beschleunigung kann nun im Register ,Normierung* in 0,1 m/s? ein-
getragen werden.

Hinweise zum Umgang mit linearen Gebersystemen:

Das Antriebssystem CDD3000 stellt das angeschlossene Drehgebersy-
stem immer in einen festen Bezug zum Motor. Wichtig ist, da3 das
Antriebssystem alle Gebersysteme auf 16 Bit pro Motorumdrehung nor-
miert. D.h., unabhéangig von der eingestellten Strichzahl und Auflosung
des Lagegebers wird eine Motorumdrehung immer als 65536 Inkremente
dargestellt.

Bei Antriebssystemen, bei denen der Drehgeber auf der Motorwelle eines
rotierenden Motors montiert ist, wird dafir lediglich die Information beno-
tigt, wie viele Inkremente oder sin/cos-Schwingungen pro Umdrehung
auftreten. Intern und bei Normierung auf Inkremente wird dieser Wert
dann automatisch auf 65536 Inkremente pro Motorumdrehung normiert.

Bei rotativen Antriebssystemen, bei denen ein zweites Gebersystem zur
Lagereglung eingesetzt wird, ist folgendes zu beachten:

Als erster Geber wird immer ein Resolver verwendet, der entsprechend
auf der Motorwelle befestigt ist.

Als zweiter Geber zur Lageregelung kann ein Drehgeber oder ein linea-
res Gebersystem eingesetzt werden.

Damit die Lageregelung korrekt arbeitet, mu3 der Zusammenhang zwi-
schen eingestellter Strichzahl pro Motorumdrehung und tatsachlicher
Anzahl der Inkremente pro Motorumdrehung eingestellt werden.

Die Strichzahl pro Motorumdrehung ist im Bereich von 1 bis 8190 Inkre-
mente einstellbar. Wie viele Inkremente tatséchlich pro Motorumdrehung
gezahlt werden, ist von dem mechanischen Aufbau der Anwendung
abhéangig.
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Vorteilhaft ist immer, wenn die eingestellte Strichzahl mdglichst gut der
tatséchlichen Strichzahl entspricht. Je besser die Ubereinstimmung,
desto besser die Qualitat der Drehzahlvorsteuerung.

Die tatsachlichen mechanischen Beziige sind dann bei der Normierung
der Einheiten fir Weg, Geschwindigkeit und Beschleunigung zu beriick-
sichtigen.

Zum einfacheren Verstandnis folgende beiden Beispiele:

1. Beispiel: Optischer Drehgeber

M otor
Geber mit 2048 Inkr.

1=3 Getriebe I;l

] : |}
d=95 5mm Zahnriehmen .
U=300mm U=400mm

Konfiguration Drehgeber:

Strichzahl pro Motorumdrehung = 2048 *300mm/400mm /3 =512 Inkr. am
Geber

Der Servoregler CDD3000 stellt diese intern automatisch als 216 Inkre-
mente dar = 65536Inkr

Normierung der Einheiten:

Weg: Bezug Inkr. / Wegeinheit -> 1 Umdrehungen am Motor = 100 mm
Vorschub -> 65536 Inkr

1.1 Konfiguration Weg-Normierung

65536 Inkr. entsprechen 100 mm Vorschub

1.2 Konfiguration Geschwindigkeit

Wunscheinheit soll sein mm/s

interne Einheit ist immer Inkr./ms

->Inkr/ms = k * mm/s k = Inkr/ms * s/mm
k
k

Inkr./ms * 1000ms/65536Inkr. Einheitenfreie Darstellung
1,526
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1.3 Konfiguration Beschleunigung

Wunscheinheit soll sein mm/s2

interne Einheit ist immer Inkr./ms2

-> Inkr./ms2 =

X

X

X * mm/s2

Inkr./ms2 * (1000ms)%/65536Inkr.

1525,88

X = Inkr/ms2 * s2mm

Einheitenfreie Darstellung

ﬂ Positionierung, freiprogrammierbar, Stevern iiber Kle

G| it entspricht der Einheit
Der Weg —— Imm—
100
Die _ entspricht der Einheit
Geschwindigkeit —155__ e Immf’s
Die . entspricht der Einheit
ST TOTIT 1526.88 ihetfms?

Immf’sz

[ Rundtischanwendung

k

Momigrungzazsistent. . |

=

Abbrechen | Ubemehmen
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2. Beispiel: Linearmalfstab

Motor

1=10 Getriebe
[ 1
[ . I I ]
[ ]

o055 Massstab mit
= ,5mm .
U=300mm um Auflésung

Konfiguration Drehgeber:
Strichzahl pro Motorumdrehung = 30mm -> 30000um

Maximal einstellbare Strichzahl = 8190Inkr. ! Dies mul3 bei der Wegnor-
mierung beachtet werden.

Der Servoregler CDD3000 stellt eine Motorumdrehung intern als 216
Inkremente dar = 65536Inkr

Normierung der Einheiten:

Weg: Bezug Inkr. / Wegeinheit -> 1 Umdrehungen am Motor = 30000pm
Vorschub -> 65536 Inkr

2.1 Konfiguration Weg-Normierung

Korrektur fur Differenz zwischen eingestellter Stichzahl und tatséchlich
vom Geber gelieferten Inkrementen:

65536 Inkr. * 30000/ 8190 = 240058 Inkr. entsprechen 30000um
Bruch auf darstellbare Parameterwerte kirzen:

240058 / 30000 = 16556 / 2069 entspricht bestmdglicher Anpassung
mit geringem Rundungsfehler

2.2 Konfiguration Geschwindigkeit

Wunscheinheit soll sein mm/s

interne Einheit ist immer Inkr./ms

->Inkr/ms = k * mm/s k = Inkr/ms * s/mm
k
k

Inkr./ms * 1000ms/240058Inkr. Einheitenfreie Darstellung

0,0042
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2.3 Konfiguration Beschleunigung
Wunscheinheit soll sein mm/s2
interne Einheit ist immer Inkr./ms2

->Inkr./ms2 = x * mm/s? X = Inkr./ms2 * s2/mm

X = Inkr/ms2 * (1000ms)%/240058Inkr. Einheitenfreie Darstellung

4,166

X

2
Meeranrg | Gescligheten | Beschimasganseroti | Aemerstin | E¢ 4]0

3 e entaprichi der Einhen
O Ve ? -
)

enisprichl der Einher

e .

: waz_ et
B ! entapricht der Finheil
Beschiewnigung | —* 1% e

™ Rurticharmendung
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5.1

5.11
5.1.2
5.1.3

5.1.4

5.2

5.2.1
5.2.2
5.2.3

53

5.3.1
5.3.2

54

5.4.1
5.4.2
5.4.3
544

5.5

5.5.1
5.5.2
5.5.3
5.5.4
5.5.5

EiNGANGE ......cccvsmrnnmsmsnmsnissnisssnssssssssssss s ssssssnsanns 5-3
Analoge EiNgange ........ccccoeveeeveeeeceee e 5-4
Digitale EINGANGE ......cccovvvvveeeeiirecre e 5-10
Digitale Eingange
Anwendermodul UM8I40 (optional) .................... 5-21
Virtuelle (digitale) Eingange ...........ccccevevvevevenenee. 5-23

AUSGANGEL ..covvrrrmsnsemsmssss s sssss s sass 5-24
Digitale AUSGANGE .......ceevereeeereeceeec e 5-25
Digitale Ausgange Anwendermodul UM8I40 ....... 5-46
Virtuelle (digitale) AuSQange ..........cccceeereeveennen. 5-47

Regelung .......cccuumsnmsmnsssmsessmssssssssssssssssssasssssssssssnsas 5-48
Regelungssoftware ...........ccccceevveeececiececrenene, 5-49
Drehzahlregelung / Lageregelung ...........cc.c....... 5-51

GrenZWerte ... 5-59
GreNZWEME .....ocevieieeee e 5-60
TOlEranzen ........ccooeceeeeveee e 5-61
Schleppfehler .....ccoveveeceiie e, 5-63
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E8l CDD 3000 Einstellen
VYoreingestelite Losung:
Pozitionierung. freiprogrammierbar, Steuemn uber Klemme
| Erstinbetriebnahme... I Grundeinztellungen... |
Sanderfunktioner: Werfahrdaten. .. I Werfahrprogramm... I Handbetrieb. .. I
‘ T T asm11xx3_99
[~ =5
1 1 1" . ! —_— = Geber:
L / Resalwer, 2-polpaarig
Eingange. [
Auzgange..” gelung.. | Grenzwerte. .. | Matar u. Geber... I

| o 44

Buzspsteme. .. |

- rrir
Leitgeber / Encodersim... I

lstwerte. .. | Fehler W amung. .. I

Einstellung im Gerat speichern |

Abbrechen |

Hilfe: |

Bild 5.1

Bedienmaske Eingange

Der Servoregler CDD3000 enthalt:

— zwei analoge Eingange (ISAO, ISA1)

- sechs digitale Eingange (ENPO, 1S00 bis 1S04)

- zwei virtuelle (digitale) Eingénge (FIFO, FIF1)

— als Option weitere acht digitale Eingange (IEQO bis IE 07).

Jeder Eingang des Servoreglers besitzt einen Parameter, der ihm eine
Funktion zuweist. Diese Parameter heiRen Funktionsselektoren und
befinden sich zusammen mit den jeweiligen Optionen der Eingange in der

Einstellmaske ,Eingange" im DRIVEMANAGER (ab V 3.0), siehe 5.1.
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5.1.1 Analoge Ein-
gange

Eingénge

Analog |
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Funktion Wirkung
* Festlegung der internen Verarbeitung e Aufbereitung und Filterung der ana-
der analogen Eingangssignale logen Sollwertvorgabe oder Verwen-
dung als digitaler Eingang
@ (@) (©) 4
[[Fisax ] [ AFiLx ] [l1aDBx | [ Rnax ]
T T T T
| | | |
| | | |
| | | |
| | | |
| | | |
| /| 7 ©
|
T
a2 ®)
i |
=
(1) Analoge Sollwertvorgabe oder Verwendung als digitaler Eingang
(2) Eingangsfilter zur Stérentkopplung von 0 bis 64 ms
(3) Totgangsfunktion zur Stérentkopplung um den Nullpunkt
(4) Normierung des Analogeingangs
(5) Analogwert
(6) Digitalwert
x  Nummer des Eingangs (0/1)

Bild 5.2 Funktionsblock zur Anpassung der analogen Eingange

EEingEnge
Anslog | Digital | Digitsl UMBIAD | Virtusl |
~l1Sa0
Furktion I.&N.é.LG (48] = Analoger S ollwerteingang j Optioheh... |
Taotgang _0.00 %
Filter IIJ ms
1541 |
Funktion | OFF (01 = Keine Funktion =l | Optioreni. |
Totgang _0.00 A
Filter ID s

Abbrechen | Ubemetmen

Bild 5.3 Register Analoge Eingange
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DM Bedeutung Wertebereich | Einheit | Parameter
Funktion | Zuweisung einer Funktion fiir den siehe Tabelle / 180_FISAO
jeweiligen Analogeingang L»Einstellungen 181_FISA1
analoger Ein- (_IN)
gange”

Totgang Totgangsfunktion zur Stérentkopp- 0-90 % 192_IADBO
lung um den Nullpunkt siehe Bild 5.4 193_IADB1
und 5.5 (IN)

Filter Eingangsfilter zur Stérentkopplung 0-64 ms 188_AFILO

siehe 5.2 189_AFIL1
Tabelle 5.1 Grundeinstellung Analoge Eingénge

Konfigurationsméglichkeiten ISAO (£ 10 V):

+Mmax 4 * Nmax
[Nm] [minY]

VA

-10V +10V

/ Totgang
//

-Mmax | -~ Mmax
[-Nm] [-min]

N

Bild 5.4 Konfigurationsmaoglichkeiten ISAO

Konfigurationsmoglichkeiten ISA1 (0 - 10 V):

+Max [ Nmax
[Nm] [min]
4

-/
54

7/
7/
7/
e
7/
4 +10V
Totgang
——>|
Bild 5.5 Konfigurationsmdoglichkeiten ISA1
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Einstellung Filter:
Einstellung Filter:
0 0ms
1 2ms
2 4ms
3 8 ms
4 16 ms
5 32ms
6 64 ms
Tabelle 5.2 Filterzeitkonstanten Analoge Eingénge
Einstellungen der analoge Eingdnge CDD3000
. = | S
Bus| KP/DM Funktion é % % % é 3 g E E é
45 |ANALG Analoger Sollwerteingang: ISAO = =10V und ISA1 =0bis10V | - | - | - | - [ - [ X|O]| - |- |-
46 |sPEED Elil:tsak;elir;gang fiir analoge Drehzahlsollwerte +10 V: Abtastzy- | | | | | _ al-l-1-|-
47 |GEARR Ohne Funktion Sl- - - -lol -] -
48 [SCALE Drehmomentskalierung 0-100 % -l - - -] -f-Oo)-]-]-
49 [OVR1 Analogeingang ISA00 im Ablaufprogramm verwendbar -l - -0-laol---]-
50 |OVR2 Analogeingang ISAQ0 im Ablaufprogramm verwendbar -l -l-1--lojlol-{-]-
O: Eingang verwendbar
X:  Werkseinstellung
Eingang nicht verwendbar

Tabelle 5.3 Einstellung der analogen Eingdnge CDD3000

nen belegt werden.

- Funktionen der digitalen Eingange siehe Kapitel 5.1.2

- Potentialtrennung der analogen und digitalen Eingénge
siehe Kapitel 2.6.

@ Hinweis: Die analogen Eingange kdnnen auch mit digitalen Funktio-

Anwendungshandbuch CDD3000 5-6
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Funktionen/Optionen der analogen Eingédnge CDD3000
(45) ANALG

Voreingestellte Losung: Drehmoment-/ Drehzahlregelung, +10 V Soll-
wert.

Analoger Sollwerteingang fiir Drehzahl- oder Drehmomentsollwerte,
Abtastzyklus 1 kHz (1 ms)

Auflésung ISAO (10 V): 12 bit
ISA1 (0 bis 10 V): 10 bit

Das heif3t 1 Bit entspricht ca. 4,88 mV oder bei £3000 U/min
ca.1,465 U/min. (ISAO0).

(46) SPEED
Voreingestellte Losung: Drehzahlregelung mit externer Lageregelung

Direkteingang fiir analoge Sollwerte unter Umgehung der Sollwertstruk-
tur, Abtastzyklus 8 kHz (125 ps), gilt nur fir I1SAO.

ﬂ Optionen Analogeingang E4

Einstellung fir Drehzahlsollwert Oher +-104:

10V entspricht |__3000. 1 min

| Abbrechen | [bemehmen

Bild 5.6 Normierung Analoge Eingéange
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(47) Ohne Funktion

(48) SCALE

Drehmomentbegrenzung (online) 0-100 % vom eingestellten maximalen
Drehmoment (Register: Grenzwerte und Toleranzen)

fgerowee i
tesn | Dt | Dgtaviead | Vs |

A

o | |
Tagerg [0 %

i

Furdber  [DFF [0 o B Furklin = |
Taigarg 73] x

File [ifeim ¥

B | bteecren | iibemetmen |

Achtung: Wirkt auch beim Notstop/Schnellhalt!

Hinweis: Bei Betrieb Uber Feldbus kann in Parameter 805_SCALE das
maximale Drehmoment (0 ... 100 %) als Zahlenwert
geschrieben werden (Verzicht auf Analogsignal).
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(49) / (50) OVR1 und OVR2
Voreingestellte Losung: Positionierung, frei programmierbar
Override — Auswertung von Analogeingangen

Die Kanale ISAO0 und ISA1 sind im Ablaufprogramm verwendbar.
Es gibt 2 Funktionen, die parallel nutzbar sind:

1. Override-Geschwindigkeitsnormierung
Die Geschwindigkeits-Override-Vorgabe erfolgt Giber Analogkanal
ISA1, wenn ISA1 = OVR2 gesetzt wird. Der unipolare Analogwert O
bis 10 V entspricht einer prozentualen Geschwindigkeitsdnderung
von O - 150 %. Dieser Wert wird im Anzeigeparameter POOVR (For-
mat: usign8) sowie in die im Ablaufprogramm allgemein verwendbare
Variable OV geschrieben.
Die Override-Funktion muf3 im Ablaufprogramm mit dem Befehl SET
OV =1 explizit eingeschaltet werden.

2. Nutzung beider Analogeingange im Ablaufprogramm
Die Analogeingange ISAO und ISAL sind jeweils im Ablaufprogramm
verwendbar, wenn ISAO = OVR1 sowie ISA1 = OVR2 gesetzt ist. Die
Analogwerte werden in die entsprechenden Variablen (Format:
usign8) OV1 (-10 V bis +10 V = 800 - 7FF Hex) und OV2 (0 V bis
+10 V = 0 — 3FF Hex) geschrieben.

Hinweis: Weitere Informationen zur Verwendung der Override-Funk-
tion im I-MoTIoN-Ablaufprogramm siehe Kapitel 4.10.7
"Befehlssatz".
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Eingénge

Digital |

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

len Eingénge bestimmt.

1)
FISOxX
FIEOX
FISAx . .. .
| (1)Auswahl der Funktion des digitalen Eingangs
SDOx EIEX .
ISEOX | (2)Digitalwert
ISAOX .
IFX
O] — 2
E—— E-';_/— F———>

Bild 5.7 Funktionsblock zur Anpassung der digitalen Eingénge

E Eingange

Anslog | Digtal | Digital UMBI4D | Virtuel |

=|  Optioren... |
1501 [INY (2] = Drehrichtungsumkehs = FostrE
1502 [OFF (0] = Keine Funktion o e
=
=

1500 ISTAHT [1] = Start Regelung

[IEtiame.. |
(Etiamer.. |

1503 |DFF [0) = Keine Funktion

1504 |DFF [0) = Keine Funktion

Abbrechen DEernekmen

Bild 5.8 Register Digitale Eingange

Anwendungshandbuch CDD3000
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DM Bedeutung Wertebereich | Einheit | Parameter
1S00 Funktionsselektor siehe Tabelle / 210_FIS00
Standardeingang ISD00 55 (_IN)
1S01 Funktionsselektor siehe Tabelle / 211_FISO1
Standardeingang I1SD01 55 (_IN)
1S02 Funktionsselektor siehe Tabelle / 212_FIS02
Standardeingang ISD02 55 (_IN)
1S03 Funktionsselektor siehe Tabelle / 213_FIS03
Standardeingang ISD03 55 (_IN)
1S04 Funktionsselektor siehe Tabelle / 214_FIS04
Standardeingang ISD04 55 (_IN)
Tabelle 5.4 Grundeinstellungen Digitale Eingénge
Einstellungen der digitalen Eingange CDD3000:
S
Bus KP/DM Funktion olr|a|m|s o=
22|22 |8 |E |2 |2
0 |OFF Eingang abgeschaltet O|O(X[X]|X|X[X[X
1 [START Start der Regelung X|(ojo|o|Oo|lofjo|oO
2 [INV Sollwert wird invertiert, d.h. Drehrichtungsumkehr o(x|o|ojo|jo|o|o
3 |/STOP /Schnellhalt: Stoprampe wird ausgefiihrt. Achtung: Signal ist Low-Aktiv |0 |0 |0 (0|0 |0 |0 |0
Offset Sollwertselektor 1 (RSSL1): Sollwertselektor wird um den Wert in
4 |ADDT Parameter 289 SADD1 weitergeschaltet. SEE e e e n
Offset Sollwertselektor 2 (RSSL2): Sollwertselektor wird um den Wert in
5 |ADD2 Parameter 290 SADD2 weitergeschaltet. SEE e e e n
6 |0 prehzahl- u_nd Posﬁm_n_stabelle_, Index 0 Binére Fahrsatzauswahl bei Posi- glololololalolo
tionieren mit Festpositionen, Bit 0
7 |TB1 Drehzahl- und Positionstabelle, Index 1 o|o|ojo|jo|o|Oo|Oo
8 |TB2 Drehzahl- und Positionstabelle, Index 2 o|o|ojo|jo|lo|Oo|O
9 (TB3 Drehzahl- und Positionstabelle, Index 3 o|oj(o|jo|jo|oljo|O
10 |TB4 Drehzahl- und Positionstabelle, Index 4 o|o|ojo|jo|o|Oo|Oo
11 |PGMO Anwahl des Ablaufprogrammes, Index 0 o|o|ojo|jo|o|Oo|O
12 |PGM1 Anwahl des Ablaufprogrammes, Index 1 o|o(o|o|jo|o|lOo|O
13 |PGM2 Anwahl des Ablaufprogrammes, Index 2 o|ojo|lo|jo|olo|o
O: Eingang verwendbar
X: Werkseinstellung
- Eingang nicht verwendbar

Tabelle 5.5 Einstellungen der digitalen Eingdnge CDD3000

Anwendungshandbuch CDD3000 5-11
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~
Bus| KP/DM Funktion olelalolelo|=|a
2|2 (2|8|2|E|E |
14 |PGM3 Anwahl des Ablaufprogrammes, Index 3 ojo|o|ofo|o|D|O
15 |PGM4 Anwahl des Ablaufprogrammes, Index 4 o|o|(o|o|o|Oo(O|DO
16 |PGM5 Anwahl des Ablaufprogrammes, Index 5 ojo(o|o0D|o|of(O|D
17 |PGM6 Anwahl des Ablaufprogrammes, Index 6 ojo|o|ofo|o|D|O
18 |PGM7 Anwahl des Ablaufprogrammes, Index 7 o|o|(o|o|o|Oo(O|DO
19 |OMRUN ohne Funktion ojo(o|o0D|o|of(O|D
20 |/Lcw Endschalterauswertung reghts: Kann im Handbetrieb links frei gefahren alolololol-1-1o
werden. Achtung: Low-Aktiv
21 |/cow Endschalter Auswertung Ilqks: Kann im Handbetrieb rechts frei gefahren alolololol-1-1o
werden. Achtung: Low-Aktiv
Externer Fehler: Fehlermeldungen externer Geréte fiihren zu einer Stor-
22 \EEXT meldung mit Reaktion, wie in Parameter 524 R-EXT festgelegt. e e R R
23 |TIPP T|ppeq, posmvg R|F;htupg: Im Handbetrieb kann die Achse mit Schleich- alolololol-1-1o
oder Eilgeschwindigkeit verfahren werden.
o1 |TIPM T|ppeq, negatwg R.IChtl‘,Ing: Im Handbetrieb kann die Achse mit Schleich- alolololol-1-1o
oder Eilgeschwindigkeit verfahren werden.
25 |RCUP ohne Funktion ojo|o|jofo|-|-1|0O
26 |RCDN ohne Funktion ojo(o|o|jo|-{-|O
27 | TBEN frmg_a_be Tabellenposition: Ubernahme des Bindrcodes und Ausfiihren des Slolololal-1-1o
jeweiligen Fahrsatzes
28 6o Start Referenzfahrt/Ablauf: Positionierung, frei programmierbar: Starten ololololo 0
des Ablaufprogrammes oder im Handbetrieb Starten der Referenzfahrt
29 |AUTO Automatikbetrieb: Positionierung, frei programmierbar ojo(o|lo|jo|-{-|0DO
30 |FEHLD Vo_rschubfrelgabe: Die Iayfende Positionierung wird unterbrochen und alolololol-1-1o
beim erneuten Setzen wieder fortgesetzt.
31 |RHLD Emlesefrepabg: Das Aplaufprogramm wird unterbrochen und die lau- alolololol-1-1o
fende Positionierung wird noch beendet.
32 |OPTNA1 Von Modul an Steckplatz 1 verwendbar ojo|o|jofo|-|-1|0O
33 |OPTN2 Von Modul an Steckplatz 2 verwendbar ojo(o|o|jo|-{-|O
34 |POMOD Dlgltalelnggng im Ablaufprogramm verwendbar bei Positionierung, frei olololalol-|-1o
programmierbar
35 |RSERR Fehler zgrucksetzen: Stormeldungen werden zuriickgesetzt, wenn der alolololol-1-1o
Fehler nicht mehr vorliegt.
O: Eingang verwendbar
X:  Werkseinstellung
Eingang nicht verwendbar

Tabelle 5.5

Anwendungshandbuch CDD3000 5-12
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N~
Bus KP/DM Funktion O - ||| |2 |- g
2|2 (2|22 |||

36 |ENCAM Funktion Nockenschaltwerk aktivieren o|o(o|lo|jo|-|-|0O

37 |USERO Eingang kann von Sondersoftware genutzt werden o|o(o|lo|jo|-|-|0O

38 |USER1 Eingang kann von Sondersoftware genutzt werden o|jo(ojojo|-|-|0O

39 |/NPG1 Encode_r_S|muIat|on mit G1- Geber: Ausgabe des (simulierten) Nullimpuls- glolololol-1-1o
unterdriickung

40 [LREG Lageregler bei Drehzahlregelung aktivieren o|o(o|lo|jo|-|-|0O
HTL-Leitgeber: Eingang fiir Auswertung eines 24 V - Impulsgebers mit

41 |ENC ) ) -l - -lo|gofl-1-]-
Strichzahlen 2" (n = 5 bis 14)

42 |RECAM AyswertungelnesReferenznockensfurNullpunktbestlmmungbe| Positio-| | | | _ gl -]
nierung

43 [TP3 Touchprobe des Eingangs ISD03 aktiv -l--1al---1-

44 |TP4 Touchprobe des Eingangs ISD04 aktiv - -1 -1of--]-

O: Eingang verwendbar

X: Werkseinstellung

- Eingang nicht verwendbar

Tabelle 5.5

(0) OFF

Eingang ist ohne Funktion / abgeschaltet.

(1) START

gang ENPO auf high-Pegel)

Anwendungshandbuch CDD3000 5-13

High-Pegel an diesem Eingang ist ohne Auswirkung.

Einstellungen der digitalen Eingdnge CDD3000

Funktionen / Optionen der digitalen Eingdnge CDD3000

Start der Regelung mit vorgegebenem Sollwert (Vorraussetzung: Ein-
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Option fiir Einstellung START
B8 Optionen Eingang |

Einstellung fir Starfreinabe:

V¥ Automatizchen Start zulazsen

_. ............. g kl Ebbrechen ubernEhmen

Bild 5.9 Option: Autostart

Die Regelung wird nach dem Netz-Ein (auch nach kurzzeitigem Netzaus-
fall) selbsttatig eingeschaltet, wenn das START-Signal anliegt. Eine posi-

tive Flanke ist nicht erforderlich.

Automatischer Start (Autostart)

a) "Betriebsbereit"

< > 2ms

Y
A

Endstufenfreigabe ENPO

»—h 2 4ms
. 1
Startsignal Regelung o |

Pt
1
b) "Betriebsbereit"
\
Endstufenfreigabe ENPO
Startsignal Regelung
> < > 4ms
"Regelung aktiv"
Pt

Bild 5.10 (Einschaltvorgang a) ohne Auto-Start und b) mit Auto Start
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Hinweis: Zwischen Netz-Ein und Zustand ,Betriebsbereit* wird das
Gerat initialisiert, was mehrere Sekunden dauert
(typisch > 4 sec.).
Um digitale Eingange zu sparen, kann man fur den Automati-
schen Start einen virtuellen Eingang (IFO0 oder IF01) ver-
wenden.

(2) INV

Der anliegende Sollwert wird invertiert, d.h. es findet eine Drehrichtungs-
umkehr statt.

(3) ISTOP

Dieser Eingang (low-Aktiv) I6st einen Schnellhalt aus, d. h. der Antrieb
wird mit der eingestellten Stoprampe schnellstmdglich bis zum Stillstand
gebremst und in dieser Drehzahl gehalten (Reaktionszeit: 1 ms).

Zuricksetzen: Eingang /STOP und START zurlicksetzen.

Option 885_QSOPC Ubergang Schnellhalt -> Regelung [nur méglich bei
Drehzahlregelung]

Achtung: Der Eingang ENPO (Reglerfreigabe) muf} wahrend des
Schnellhalt-Zustandes gesetzt bleiben, sonst kann der Motor
frei drehen bzw. austrudeln.

(4) ADD1

Offset fur Sollwertselektor 1. Der Sollwertselektor 1 wird um den Wert in
Parameter 289 SADD1 (Selector Addition) weitergeschaltet. Er dient zur
Umschaltung zwischen verschiedenen Sollwertquellen.

Beispiel: Sollwertselektorl (280 RSSL1) steht auf FAO, d.h. Analog-
eingang 0 (x10V).

Parameter SADD1 hat den Wert 1.

Mit high Pegel am Eingang ADD1 wird RSSL1 von FAO auf FA1 geschal-
tet.

Von nun an ist Analogeingang 1 aktiv, und der Sollwert von Eingang 0
wird ignoriert.

5-15
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(5) ADD2
Wie ADD1, Offset fiir Sollwertselektor 2.

Weitere Informationen zu der Sollwertstruktur siehe Kapitel 4.1.

(6) ... (10) TBO bis TB4

1. Binare Festdrehzahlauswahl aus Drehzahltabelle fiir ,Drehzahlrege-
lung mit Festdrehzahlen*.

2. Binare Fahrsatzauswahl aus Positionstabelle fiir ,,Positionieren mit
Festpositionen”.

Die Satz-Nr. der Festdrehzahl / des Positioniersatzes entspricht dem
binaren Code der an den Steuereingangen TBO bis TB4 anliegt.

IEOO IEOL IE02 IEO3 IE04
T80 TBO TB1 TB2 TB3 TB4
| 0 0 0 0 0 |Referenzfahrt Regelung
T 1 0 0 0 0 [Positioniersatz 1
—| 0 1 0 0 0 |Positioniersatz 2 —| —>
TB3 . . . . . .
TB4 . . o
—| o 1 1 1 1 |Positioniersatz 30
1 1 1 1 1 [|Positioniersatz 31

Sollposition erreicht

Bild 5.11  Sollwertaufbereitung: Positionierung, Festpositionen
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(11) ... (18) PGMO bis PGM7

Programmanwahl bei ,Positionieren, frei programmierbar”:

EPET_!I [15]) = Positionierung. freiprogrammierbar. Steuern uber Klemme

Rampen I Taleranzen I Feterenztabt ~ Programmarwahl I 4 | )l

K.odierung IFIX (0] = Feste Programmmnurinmer j

Pragrarmmnurmmer I_D

HErmierngsassistent Ok Abbrechen Ubermehmen

Bild 5.12  Register Programmanwahl

Steht die Kodierung im Register Programmanwahl auf ,NOCOD, BIN
oder BCD”, gilt die an den Eingdngen PGMO bis PGM7 anliegende Kom-
bination zur Anwahl zwischen verschiedenen Verfahrprogrammen.

(19) Ohne Funktion

(20) / (21) /LCW und /LCCW

Der Eingang wertet einen Hardware-Endschalter (Low-Aktiv) in positiver
(/LCW) bzw. negativer (/LCCW) Richtung der Achse aus.

Lost ein Endschalter aus, so wird die Achsbewegung sofort mit der maxi-
malen linearen Bremsbeschleunigung (Register Rampen) gestoppt.

Ist ein Endschalter angefahren, so laf3t sich die Achse im Handbetrieb in
die andere Richtung freifahren (Tippen Uber Eingange oder DRIVEMANA-
GER). Wahrend der Referenzfahrt haben die Endschalter die Funktion
Richtungsumkehr.
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(22) E-EXT

Uber diesen Eingang kann dem Positionierregler mitgeteilt werden, daR
ein anderes Gerat im Fehlerzustand ist. Reaktion: Achse stoppen und
Anzeige E-EXT.

(23) / (24) TIPP und TIPM

Im Handbetrieb kann die Achse Uber diese Eingédnge mit den im Register
.Geschwindigkeiten” fur Schleichgang und Eilgang festgelegten
Geschwindigkeiten verfahren werden. Zusatzlich kénnen diese Eingange
im Automatikbetrieb vom Programm genutzt werden.

Beispiel: Um die Achse im Schleichgang in positiver Richtung zu verfah-
ren, ist der Eingang , TIPP” zu betéatigen.

Wird dann der zweite Eingang (,TIPM”) zugeschaltet, so fahrt die Achse
im Eilgang.

(25) / (26) Ohne Funktion

(27) TBEN

Bei der voreingestellten Losung ,Positionierung mit Festpositionen” wird
mit diesem Eingang der an den Steuereingangen TBO bis TB4 anlie-
gende Binarcode = Positioniersatz tibernommen und ausgefihrt

(siehe Kapitel 4.9 Positionierung mit Festpositionen).

(29) GO

Im Automatikbetrieb wird Uber diesen Eingang das angewahlte Pro-
gramm gestartet (bei Startbedingung STD (0) des Ablaufprogramms).

Im Handbetrieb (AUTO = low-Pegel) wird eine Referenzfahrt durchge-
fuhrt, wenn am Starteingang GO ein low-high-Flankenwechsel erfolgt.

Das Signal Go kann nach 10 ms zuriickgenommen werden (Startimpuls).

(29) AUTO

Mit dem low-high-Flankenwechsel am Eingang AUTO wird der Automatik-
betrieb angewahlt und mit Eingang GO das angewahlte Programm
gestartet (siehe Programmanwahl PGMXx).

Der Handbetrieb (Tippbetrieb, Einrichtbetrieb) wird durch low-Pegel am
Eingang AUTO angewahlt.
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Wird bei laufender Bewegung der high-Pegel zurickgenommen, so wird
die Achse sofort gestoppt und der Automatikbetrieb abgebrochen.

Bei einem Programmabbruch durch Abwahl der Automatik kann das Pro-
gramm nicht mehr fortgesetzt, sondern nur neu gestartet werden. Wird
eine Programmfortsetzung gewtiinscht, so empfiehlt sich die Verwendung
der Eingdnge FEHLD (Vorschubfreigabe) oder RIHLD (Einlesefreigabe).

Automatik

Start

|
|
|
T
: t | t>20ms
[

Bild 5.13  Timing AUTO

(30) FEHLD

Die Vorschubfreigabe ist Voraussetzung fiir alle Achsbewegungen, d. h.
die Achse kann nur dann verfahren werden, wenn an diesem Eingang der
high-Pegel anliegt (sofern diese Funktion einem Eingang zugewiesen
wurde).

Eine laufende Positionierung wird mit der high-low-Flanke am Eingang
FEHLD mit der programmierten Bremsrampe abgebrochen. Mit der low/
high-Flanke wird die Bearbeitung mit dem nachsten Programmsatz fort-
gesetzt.

(31) RIHLD

Die Einlesefreigabe gestattet die Bearbeitung einzelner Satze eines Pro-
gramms (sofern diese Funktion einem Eingang zugewiesen wurde).

Bei Wegnahme (low-Pegel) dieses Signals wird das Programm unterbro-
chen, wobei jedoch eine eventuell laufende Positionierung beendet wird.

Nach Wiederanlegen (high-Pegel) dieses Signals wird das Programm an
der unterbrochenen Stelle selbstéandig fortgesetzt.

(32) OPTN1

Der Eingang ist vom Modul an Optionssteckplatz 1 verwendbar.

(33) OPTN2

Der Eingang ist vom Modul an Optionssteckplatz 2 verwendbar.
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(34) POMOD

Positionierung, frei programmierbar:
Dieser Eingang ist im Ablaufprogramm verwendbar, d.h. er kann im lau-
fenden Programm abgefragt und weiterverarbeitet werden.

(35) RSERR

Mit diesem Eingang kann ein Fehler zuriickgesetzt werden (bei behobe-
ner Fehlerursache).

(36) ENCAM

Dieser Eingang aktiviert die Funktion ,Nockenschaltwerk”.

(37) ... (38) USERO und USER1

Diese Eingange kdnnen von Sondersoftware genutzt werden.

(39) /NPG1 Encodersimulation G1

Mit diesem Eingang lassen sich die ,simulierten Nullimpulse unterdriik-
ken.

(40) LREG

Dieser Eingang aktiviert den Lageregler zusatzlich zum aktiven Drehzahl-
regler (Lagesollwert ist die aktuelle Position, die gehalten wird).

(41) ENC
DrehgeberanschluB fiir A- bzw. B-Spur eines HTL (24 V) Leitgebers.

Differentielle Signale lassen sich nicht auswerten.
Verwendbar als Leitgeber bei:

» Drehzahlregelung mit Sollwert iber Impulseingang
» Elektronisches Getriebe als Funktion des Ablaufprogrammes

(42) RECAM
Positionierung, frei programmierbar:

Der Eingang IS04 ist flir den Anschluf? eines Referenznockens vorgese-
hen und deshalb mit einer besonderen Hardware ausgestattet.
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Anwendermo-
dul UM8I40
(optional)

Eingénge

i Digital IMB8I40
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(43) / (44) TP3 und TP4

Positionierung, frei programmierbar:

Der CDD3000 besitzt 2 schnelle Touchprobe-Eingange mit denen die
aktuelle Istposition abgespeichert und im Programm weiterverwendet
werden kann, z. B. zur dynamischen Vermessung oder zur Druckmarken-
synchronisation.

Ist Touchprobe 3 aktiviert, so wird bei der nachsten steigenden Flanke
am Eingang ISD03 (Touchprobe TP4 = ISD04) die aktuelle Istposition
abgespeichert.

Anaiog | Digial i | wituen |
|EQD IDFF [0) = Keine Funktion - [ ptirer. .
IEO1 IDFF [0) = Keine Funktion - [ ptirer. .

A

IEQZ IDFF [0) = Keine Funktion [ ptirer. .

IEDZ IDFF [0) = Keine Funktion [ ptirer. .

IE04 IDFF [0) = Keine Funktion [ ptirer. .

IE0S IDFF [0) = Feine Funktion [ ptirien;. .

4

|EOG IDFF [0) = Feine Funktion [ ptirien;. .

A

LT

|EO7 IUFF [0] = Keine Funktion e =

ak Abbrechen | ﬂbernehmenl

Bild 5.14  Register Digitale Eingdnge UM8I40

Der Servoregler kann optional mit einem Anwendermodul UM8I40 (Klem-
menerweiterung) ausgestattet werden, das weitere acht digitale Ein-
gange (und vier digitale Ausgénge) zur Verfiigung stellt.
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DM Bedeutung Wertebereich | Einheit | Parameter

IE00 Funktionsselektor externer Eingang | siehe Tabelle / 214_FIEQO
IE0O 5.5 (LIN)

IEO1 Funktionsselektor externer Eingang | siehe Tabelle / 215_FIEO1
IEO1 5.5 (LIN)

IE02 Funktionsselektor externer Eingang | siehe Tabelle / 216_FIE02
IE02 5.5 (LIN)

IE03 Funktionsselektor externer Eingang | siehe Tabelle / 217_FIEO3
IE03 5.5 (LIN)

IE04 Funktionsselektor externer Eingang | siehe Tabelle / 218_FIE04
IE04 55 (LIN)

IE05 Funktionsselektor externer Eingang | siehe Tabelle / 219_FIE05
IE05 5.5 (LIN)

IE06 Funktionsselektor externer Eingang | siehe Tabelle / 220_FIE06
IE0B 5.5 (LIN)

IEQ7 Funktionsselektor externer Eingang | siehe Tabelle / 221_FIEQ7
IE07 5.5 (LIN)

Tabelle 5.6 Grundeinstellungen Digitale Eingdnge UM8140

Funktion der externen digitalen Eingange, siehe Kapitel 5.1.2 "Digitale
= Eingéange".

Hinweis: Bei nicht aufgestecktem (vorhandenem) Optionsmodul kann
man die Funktionen zwar auswéhlen, aber der Zustand bleibt
immer Low (0).
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5.1.4 Virtuelle (digi-
tale) Eingénge

Eingénge

i+
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EEingEnge

&nalog | Digital | Digital UMEI4D

FIFD IUFF [0] = Keine Funktion

FIF1 |DFF [0] = Keine Funktion

j [IptiEmen... |
j [ntiEmet... |

Ok Abbrechen

Ubermehmen

Bild 5.15 Register Virtuelle Eingénge

Der Servoregler CDD3000 stellt zwei virtuelle Eingange zur Verfligung,
die den festen Wert 1 (High-Pegel) besitzen. Diese kénnen an Stelle
eines dauerhaft eingeschalteten Schalters eingesetzt werden (z. B. fur

die Funktion ,Automatischer Start* (Reglerfreigabe)).

DM Bedeutung Wertebereich | Einheit | Parameter
FIFO Funktionsselektor virtueller Fix- siehe Tabelle / 222_FIF00
eingang 0 55 (_IN)
FIF1 Funktionsselektor virtueller Fix- siehe Tabelle / 223_FIF01
eingang 1 55 (_IN)
Tabelle 5.7 Grundeinstellung Virtuelle Eingange

Funktion der virtuellen Eingéange siehe Kapitel 5.1.2 "Digitale Eingange".
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5.2 Ausginge

B8l CDD3000 Einstellen

Voreingestellte Losung:

Pozitionierung, freiprogrammierbar, Steuern Liber Klemme

: Erstinbetriebnahme... I Grundeinstelungen... |

Sanderfunktionarn: Yerfahrdaten... | Verfahrplogramm...l Handbetrieb... |

asm11xx3_99

‘ t11i44 ; ——| Geber: %
L .."l Reszolwer, 2-polpaarig
T

Eingange... |

Ausgange.. Regelung... Grenzwerte. .. | Maotor u. Geber... I

'ss' ~ TLrirL.

[l - -
Busspsteme. .. I Leitgeber / Encodersim... I
|stwerte. .. I Fehler A armung... I

Einstellung im Gerat speichern | Ahbbrechen | Hilfe: |

Bild 5.16 Bedienmaske Ausgange

Der Servoregler CDD3000 enthalt:

» zwei digitale Standardausgange (OS00, OS01), einen Relaisaus-
gang (0S02) und einen Ausgang zur Aussteuerung einer Halte-
bremse (OS03)

e zwei virtuelle, digitale Ausgéange (OV00, OV01)

Jeder Ausgang des Servoreglers besitzt einen Parameter, der ihm eine
Funktion zuweist. Diese Parameter hei3en Funktionsselektoren und
befinden sich mit den jeweiligen weiteren Optionen der Ausgénge in der
Einstellmaske ,,Ausgéange” im DRIVEMANAGER (ab V3.0), siehe Bild 5.16.
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5.2.1 Digitale Aus-
gange

Ausgénge

Digital |
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Funktion Wirkung
¢ Mit den Funktionsselektoren * Freie Funktionsbelegung
wird die Funktion der digita- aller digitalen Ausgange

len Ausgéange bestimmt.

1)
FOSO0x
FOEOx
OSDOx
OEDOx

@ > |

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

Bild 5.17  Funktionsblock zur Anpassung der digitalen Ausgange

Dipdl | DigalUME4D | Viued |

o500 |IZ RO (Al & Fmgler henebahensd

O501 [ACTH (7] = Mlegekung in Funktion
0502 [OFF (04 = Kiee Furion

i

o503 |IIH|IZ:-FHH‘I--.I"M|'|"|

J | W i

Bild 5.18 Register Digitale Ausgange

DM Bedeutung Wertebereich | Einheit | Parameter

0S00 Funktionsselektor siehe Tabelle - 240_F0S00
Standardausgang 0SD00 59 (oum

0S01 Funktionsselektor siehe Tabelle - 241_F0S01
Standardausgang 0SDO1 59 (oum

0S02 Funktionsselektor siehe Tabelle - 242_F0S02
Standardausgang 0SD02 59 (oum

0S03 Funktionsselektor siehe Tabelle - 247_F0S03
Standardausgang 0SD03 59 (oum

Tabelle 5.8 Grundeinstellungen Digitale Ausgénge
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Einstellungen der digitalen Ausgéange CDD3000

AE

Bus KP/DM Funktion % g % % % E
0 |OFF Ausgang abgeschaltet 0 0 X X X X
1 |ERR Sammelmeldung Stdrung 0 0 0 0 0 0
2 |WARN Sammelmeldung Warnung 0 0 0 ] 0 0
3 |ERRW Sammelmeldung Warnung oder Stérung 0 0 0 ] 0 0
4 |/ERR Sammelmeldung Stérung negiert a ] | ] 0 ]
5 |/WARN Sammelmeldung Warnung negiert | 0 | o | a
6 [/ERRW Sammelmeldung Warnung oder Storung negiert X 0 0 ] 0 0
7 |ACTIV Regelung in Funktion (Endstufe ist aktiv), Motor bestromt 0 X 0 ] 0 0
8 |ROT_R Drehrichtung rechts | 0 | o 0 a
9 [ROT_L Drehrichtung links 0 0 0 ] 0 0
10 |ROT_O0 Stillstand des Motors (Endstufe ist aktiv) a ] | ] 0 ]
11 |LIMIT Sollwertbegrenzung aktiv 0 0 0 ] 0 0
12 |REF Sollwert erreicht o 0 | O O o
13 |SI0 Von serieller Schnittstelle RS232 verwendbar ] ] o a O a
14 |OPTNA1 Von Steckplatz 1 verwendbar (Kommunikationsmodul) | 0 | o - -
15 |OPTN2 Von Steckplatz 2 verwendbar (Kommunikationsmodul) 0 0 0 ] - -
16 |PomoD Ir;nieﬁ:gifrl;fprogramm verwendbar (Positionierung, frei program- 0 0 0 0 0 0
17 |/EFLW Kein Schleppfehler (Positionierung, frei programmierbar) 0 0 0 0 0 0
18 |BRAKE Haltebremsenfunktion ] ] o a | ]
19 |S_RDY Gerét initialisiert o 0 | O O o
20 |C_RDY Gerét betriebsbereit ] ] o O O O
21 |SCAVM Drehzahlschwellwert erreicht ] 0 ] 1] | O
22 |TCAVM Drehmomentschwellwert erreicht o 0 | O | ]
23 |REFOK Referenzpunkt definiert (Positionierung frei programmierbar) 0 0 0 0 0 0
24 |PRRDY Ende Ablaufprogramm (Positionierung frei programmierbar) 0 0 0 ] 0 O
25 [CcouT Von Nockenschaltwerk angesteuert 0 0 0 0 0 0

O: Eingang verwendbar

X:  Werkseinstellung

Eingang nicht verwendbar

Tabelle 5.9
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-~ o
(=] (=]
Bus KP/DM Funktion S = 5] ] =] =]
[72] (77} [72] (72} > L
=) =) =) =] =) =)
26 |USERO Reserviert fiir Sondersoftware 0 O 0 0 0 0
27 |USER1 Reserviert fiir Sondersoftware 0 0 0 ] 0 0
28 |USER2 Reserviert fiir Sondersoftware 0 O 0 0 0 0
29 |USER3 Reserviert fiir Sondersoftware 0 O 0 0 0 0
30 |T_RDY Technologie bereit 0 u} 0 0 0 0
O: Eingang verwendbar
X: Werkseinstellung
- Eingang nicht verwendbar

Tabelle 5.9 Einstellungen der digitalen Ausgange CDD3000

Funktionen / Optionen der digitalen Ausgange CDD3000
(1) OFF

Ausgang ist abgeschaltet.

High-Pegel:  ohne Funktion

Low-Pegel:  ohne Funktion

(1) ERR

Sammelmeldung Stérung

High-Pegel:  Gerat befindet sich im Fehlerzustand. Der Fehler muf3 zur
Wiederaufnahme des Betriebes beseitigt und quittiert wer- 5
den.

Low-Pegel:  kein Fehler

(2) WARN
Sammelmeldung Warnung

High-Pegel:  Warnung aktiv, Gerat ist noch betriebsbereit

Low-Pegel:  keine Warnung
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(3) ERRW
Sammelmeldung Warnung oder Stérung
High-Pegel:  Warnung aktiv oder Gerat im Fehlerzustand

Low-Pegel:  Keine Warnung und kein Fehler

(4) IERR
Sammelmeldung Stérung negiert (low-aktiv), drahtbruchsichere Ausgabe
High-Pegel:  kein Fehler

Low-Pegel:  Gerat befindet sich im Fehlerzustand. Der Fehler muf3 zur
Wiederaufnahme des Betriebes beseitigt und quittiert wer-
den.

(5) /WARN
Sammelmeldung Warnung negiert (low-aktiv), drahtbruchsichere Ausgabe
High-Pegel:  keine Warnung

Low-Pegel:  Parametrierbare Warngrenze uberschritten, Gerat ist noch
betriebsbereit

(6) [ERRW

Sammelmeldung Warnung oder Stérung negiert (low-aktiv), drahtbruchsi-
chere Ausgabe

High-Pegel:  keine Warnung und kein Fehler

Low-Pegel:  Parametrierbare Warngrenze tberschritten oder Gerat im
Fehlerzustand

(7) ACTIV
Regelung in Funktion, Endstufe ist aktiv
High-Pegel:  Endstufe aktiv

Low-Pegel:  Endstufe nicht aktiv, Motor nicht bestromt
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(8) ROT_R
Drehrichtung Rechts

High-Pegel:  Motorwelle dreht sich im Uhrzeigersinn (aul3erhalb des
Stillstandsfensters)

Low-Pegel:  keine Rechtsdrehung

(9) ROT_L
Drehrichtung Links

High-Pegel:  Motorwelle dreht sich gegen den Uhrzeigersinn (auf3er-
halb des Stillstandsfensters)

Low-Pegel:  Keine Linksdrehung

(10) ROT_O
Stillstand des Motors (siehe Kapitel 5.4.2 Toleranzen)
High-Pegel:  Drehzahl des Motors befindet sich im Stillstandsfenster

Low-Pegel:  Drehzahl des Motors auRerhalb des Stillstandsfensters

Hinweis: Die Meldungen (8) ROT_R, (9) ROT_L und (10) ROT_O wer-
den mit der Zeit gefiltert, die unter ECTF (Drehzahlistwertfil-
ter) eingestellt ist.

(11) LIMIT
Sollwertbegrenzung aktiv

High-Pegel:  Der intern verarbeitete Sollwert Gibersteigt die Sollwertbe-
grenzung und wird auf dem Grenzwert gehalten

Low-Pegel:  Sollwert wird nicht begrenzt
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(12) REF

Sollwert erreicht (siehe Kapitel 5.4.2 Toleranzen)
High-Pegel:  Der vorgegebene Sollwert ist erreicht
Low-Pegel:  Sollwert nicht erreicht

Option 789_POMSK Maskierung des Sollwert-erreicht-Statusflags

2
Ot | [rigeal Loaled) | il | Anaiog UMZAD | |

) T TPl s -y e o vt Sitonfaga (rur b PO wRkmASE |
o |.\|_|'l.; ] = Plogalang i Funk Parameter: TE3PORSE
[i717] IHEFI'L'II':Mml

Hinweis: Diese Funktion ist nur in Lageregelung wirksam

(13) sIO
Von serieller Schnittstelle RS232 (X4) verwendbar

Ausgang kann uber die serielle Schnittstelle durch das LusTBus-Steuer-
wort gesetzt werden

High-Pegel:  Ausgang gesetzt

Low-Pegel:  Ausgang nicht gesetzt
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(14) OPTN1

Von Steckplatz 1 verwendbar (Kommunikationsmodul)

(15) OPTN2

Von Steckplatz 2 verwendbar (Kommunikationsmodul)

(16) POMOD

Voreingestellte Lésung Positionierung, frei programmierbar:
Ausgang kann vom Ablaufprogramm gesetzt/zuriickgesetzt werden.

(17) [EFLW

Regelungsart Positionierung: Kein Schleppfehler (low-aktiv), drahtbruch-
sichere Ausfiihrung (siehe Kapitel 5.4.3)

High-Pegel:  kein Schleppfehler

Low-Pegel:  Es liegt ein Schleppfehler vor, d.h. der Abstand zwischen
Soll- und Istposition ist zu grol3.
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(18) BRAKE
Haltebremsenfunktion:

Eine im Motor (Option) eingebaute Haltebremse bietet Schutz vor unge-
wollter Bewegung der Motorwelle im stromlosen Zustand des Reglers.
AuBBerdem bietet sie im Fehlerfall die Mdglichkeit, auch ohne Regelung
die Achse bis zum Stillstand abzubremsen und zu halten.

Optionen ...
]
Eirnsbe:lursgen N div Bresmsfunbdi
Hrmerean
[HOLD4 (8 = Flegebing 2, £00ms rach Fehler, ENPO aus, Start aus & Stllitand =]
Rrgeharsg "
A0 e ey Fshler
By ———) 21 Beremia
Shart o (:
&
Drshaabl 0 -I
i THTL H TLFE susichiken
Uitserappmmagyived Biimnen e/ Hogebang ms _1m =
Vinrngenangaend Abbau des Dishmomening | ™
ok | abtenchen | ; |

Bild 5.19  Einstellung der Bremsfunktion

Neun verschiedene ,Bremsart“-Mdglichkeiten (SPDO bis HOLDG6) zur
Ansteuerung der Bremse stehen zur Verfiigung. Sie regeln das Einfallen
der Bremse im Fehlerfall bzw. beim Ein- und Abschalten der Regelung.

Welche Parameter bei den jeweiligen Bremsarten zur Einstellung der
Funktionalitat relevant sind, entnehmen Sie bitte der folgenden Tabelle.
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Bremsarten:

Einstellung

Die Bremse fillt ein, bei ...

Verwendete Parameter

THTDC

TMOFF | TMON | TREF | LCQFA

SPD_0

Stillstand und Regelung aus

ERR_1

Stillstand und im Fehlerfall

ERR_2

Stillstand und im Fehlerfall,
spatestens nach 400 ms

ERR_3

Fehler

HOLD

Regelung aus

HOLD1

Stillstand oder im Fehlerfall, THTDC

HOLD2

Stillstand oder Stillstand und im Fehler-
fall, spatestens nach 400 ms THTDC

HOLD3

Regelung aus, Fehler, ENPO aus, Start
aus und Stillstand

HOLD4

Regelung aus, 400 ms nach Fehler,
ENPO aus, Start aus und Stillstand

HOLD5

Nur sinnvoll bei Drehzahlregelung:
Regelung aus, 400 ms nach Fehler,
ENPO aus, Start aus und Stillstand-
Regelung

HOLD6

Bremse bleibt wihrend Kommutie-
rungsfindung geschlossen

Regelung aus, 400 ms nach Fehler,
ENPO aus, Start aus und Stillstand

Anwendungshandbuch CDD3000

Tabelle 5.10 Bremsarten

VA

Stillstands-

_ STOPR

fenster —_—

Start
CDD aktive |

I

I

I

I

I
Drehmoment —» :4— TMON

I

Bremse

Bild 5.20

Drehzahlprofil Bremsfunktion
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THTDC

TMOFF

TMON

TREF

LCaFA
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Verwendete Parameter der Bremsarten:
Uberlappungszeit Bremse ein / Regelung aus:

Die Regelung wird nach Motorstillstand und Ablauf einer definierten Zeit
abgeschaltet.

Timer Momentenabbau:
Das aktuelle Drehmoment wird in der vorgegebenen Zeit linear auf Null
reduziert.

Timer Momentaufbau:

Das beim letzten Bewegungsvorgang verwendete Drehmoment wird
gespeichert und in der vorgegebenen Zeit linear von Null an aufgebaut.
(Nur relevant fir HOLD5S)

Verzogerungszeit Drehzahlregelung bis Sollwertfreigabe:

Das Drehmoment wird nach Start Regelung linear auf den beim letzten
Bewegungsvorgang benétigten Drehmoment-Sollwert erhdht. Nach
Ablauf des Timers TMON wird der Drehzahlregler aktiv und fiir die Zeit
TREF wird der anstehende Sollwert verzégert.

Lastmomentkompensation: Skalierung zur Vorsteuerung des Stromes
Fir Beschleunigungsvorgange (Hub) bzw. Bremsvorgange (Absenken)
wird das aktive Dremoment um den Skalierungsfaktor erhéht (Hub) bzw.
gemindert (Absenken).

(Default 0 %, d. h. Funktion deaktiviert)
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SPD_0

Die Bremse féllt ein:

- im Stillstand

- beim Abschalten der Regelung
(weitere Parameter: keine)

e T
Erersat
[t o« St Pageing sa =

Megeiry ——i] &
Deeteahln

Bild5.21 SPD_O

ERR_1

Die Bremse féallt ein:

- im Fehlerfall sofort

- im Stillstand

(weitere Parameter: keine)

Tremiat

rl MIR_T ) = Salletarad & Fabis :I

Faller
& frorma
Deetaahi 0

Bild5.22 ERR_1

 DE
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ERR_2

Die Bremse fallt ein:

- im Fehlerfall beim Stillstand oder

- spatestens 400 ms nach dem der Fehler aufgetreten ist
(weitere Parameter: keine)

Frerest
[FRR_2 171 = alletarad & Fobias st rusch, 000 =]

Fihier
. & Ereevin
Crghaahi 0 |

=1

) —_—
rech Fishies b

Bild5.23 ERR_2

ERR_3

Die Bremse féllt ein:
- im Fehlerfall sofort
(weitere Parameter: keine)

T i Ik

eyt
[TAR_3 30 = Pt |

Bild 5.24 ERR_3
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HOLD

Die Bremse féllt ein:

-beim Abschalten der Regelung
(weitere Parameter: keine))

Bild 5.25 HOLD

HOLD1

Die Bremse fallt ein:
- im Fehlerfall
- bei abgeschalteter Regelung im Stillstand

LT I = Salotand oo Fties THITES

Weitere Parameter:
Uberlappungszeit Bremse ein / Regelung aus 467-THTDC [ms]
Verzdgerungszeit Abbau des Drehmomentes 867-TMOFF [ms]
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HOLD2

Die Bremse féllt ein:

- nach Abschalten der Regelung, wenn Stillstand erreicht wurde

- im Fehlerfall beim Stillstand oder spatestens 400 ms nachdem der
Fehler aufgetreten ist

T e e T L — [ |

Bild 5.26 HOLD2

Weitere Parameter:
Uberlappungszeit Bremse ein / Regelung aus 467-THTDC [ms]

Verzégerungszeit Abbau des Drehmomentes 867-TMOFF [ms]
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HOLD3

Die Bremse féllt ein:

- nach Abschalten der Regelung, wenn Stillstand erreicht wurde
- im Fehlerfall sofort

- mit Wegnahme des ENPO

Emadriuegen I die Basrmaunklios:

Bagebng -
ey |
ity ——— 21 = Db
Brtfe —
&
Drghaahl 0
1 THTDC TR ]—m_.

Ubssbipgrsgenad Neaas s Mg st [THTDCY 100 wa
Wersigrrurgerml At des Ceefromeries (TMOFF] 7] L]

Bild 5.27 HOLD3
Weitere Parameter:

Uberlappungszeit Bremse ein / Regelung aus 467-THTDC [ms]
Verzdgerungszeit Abbau des Drehmomentes 867-TMOFF [ms]
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HOLD4

Die Bremse fallt ein:

- nach Abschalten der Regelung, wenn Stillstand erreicht wurde

- im Fehlerfall beim Erreichen des Stillstandsfensters nach erfolgter
Bremsrampe, aber spéatestens 400 ms nach Auftreten des Fehlers

- mit Wegnahme des ENPO

Fagebng —
#00 sk rach Falier
pe. o =1 IS

Sty

&
(e —

B
THTDC T e

Utswlappnrgized Bromae o / Fagelurg s [THTDC) 100 an
n Rhhe A B [TaadéF) I_:—_

Bild 5.28 HOLD4

Weitere Parameter:
Uberlappungszeit Bremse ein / Regelung aus 467-THTDC [ms]
Verzégerungszeit Abbau des Drehmomentes 867-TMOFF [ms]
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HOLD5

Die Bremse féllt ein:

- nach Abschalten der Regelung, wenn Stillstand erreicht wurde

- im Fehlerfall beim Erreichen des Stillstandsfensters nach erfolgter
Bremsrampe, aber spatestens 400 ms nach Auftreten des Fehlers

- mit Wegnahme des ENPO)

[ £
HX i A Fabier

{ ek |—<

L

&
Erebaati s
[—W-_l' TR [
“ F] 3B

e el

# Regelurey o [THEDE) |1 S
“ersogmungunst bt de Csstmomenies [TMORF) [o
Waogenangaost Megelarg sz ! [esmat afiren [THOM] ] L
Wrrigrrn el Regsiars s # Sobent audichaben (TREF) [0 um_l
Lsatmamanis coparaston, Sl rgetor [LITIA] ||| X

gk | gteehen | bemeieen |

Bild 5.29 HOLD5

Weitere Parameter:

Uberlappungszeit Bremse ein/Regelung aus 467-THTDC [ms]
Verzogerungszeit Abbau des Drehmomentes 867-TMOFF [ms]
Verzégerungszeit Regelung aktiv/Bremse Offnen 865-TMON [ms]

Verzdgerungszeit Regelung aktiv/Sollwert aufschalten 866-TRef [ms]

Skalierung zur Vorsteuerung des Stromes/Lastmomentkompensation

878-LCQFA [%]
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HOLD6

Die Bremse fallt ein:

- nach Abschalten der Regelung, wenn Stillstand erreicht wurde

- im Fehlerfall beim Erreichen des Stillstandsfensters nach erfolgter
Bremsrampe, aber spéatestens 400 ms nach Auftreten des Fehlers

- mit Wegnahme des ENPO

- Bremse bleibt wahrend der Kommutierungsfindung geschlossen

[EE T p—
0 el Funch P
By ————1 =1 Brran

&
| THIDC | THOFF |—_?:,‘_’jm
Ubliggnrrngi red Biovrie ors ! Hegoberg st [THIEC]) K[X -
‘DGt Shiba de Destwmomenies [TM00T) |0 wa

[ T |

Bild 5.30 HOLD6

Weitere Parameter:
Uberlappungszeit Bremse ein/Regelung aus 467-THTDC [ms]
Verzégerungszeit Abbau des Drehmomentes 867-TMOFF [ms]

Hinweis: Die Haltebremse ist nicht als Betriebsbremse ausgelegt, d.h.
das Ein- und Ausschalten erfolgt grundséatzlich im Stillstand,
bzw. im Fehlerfall.

Achtung: Bei der Einstellung HOLD1 und ERR3 fallt die Bremse im
Fehlerfall (unabhéngig von der Motordrehzahl) sofort ein.
Diese ,Havariebremsung” kann die Lebensdauer der Halte-
bremse beeintréachtigen.
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(19) S_RDY

S_RDY wird vor einer Regelungsinitialisierung zuriickgenommen. Nach
erfolgter Initialisierung wird S_RDY wieder gesetzt.

Gerat initialisiert

High-Pegel:  Gerat ist nach Netz-Ein initialisiert, d.h. kommunikations-
und ansteuerfahig (ENPO und START sind nicht erforder-
lich)

Low-Pegel:  Gerét nicht initialisiert

(20) C_RDY
Gerat betriebsbereit

High-Pegel:  Gerat ist im Zustand “Einschaltbereit”, d.h. Eingang ENPO
gesetzt, und es liegt keine Stérung vor (START ist nicht
erforderlich)

Low-Pegel:  Gerat ist nicht “Einschaltbereit”

(21) SCVAM
Drehzahlschwellwert erreicht
Optionen ...
E Dptionen Ausgang X
Einstellungen filr die digitale Uberwachungsfunktion:
Drebzahlzchwellwert |_3EIDU. 1/rmin
gkl Abbrechen [Eemetmern

Bild 5.31 Drehzahlschwellwert

High-Pegel:  Bei Erreichen des Drehzahlschwellwertes
(z. B. 3000min1)

Low-Pegel:  Drehzahlschwellwert nicht erreicht
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(22) TCAVM

Drehmomentschwellwert erreicht

E Dptionen Ausgang B4

Einstellungen filr die digitale Uberwachungsfunktion:

Drehrmomentschvwelwert | 4.099991__ m

gkl Abbrechen [Eerrekmer

Bild 5.32 Drehmomentschwellwert

High-Pegel:  Bei Uberschreiten des Drehmomentschwellwertes (z. B.
4,1 Nm)

Low-Pegel:  Drehmomentschwellwert nicht erreicht

(23) REFOK

Regelungsart Positionierung:
Referenzfahrt abgeschlossen (siehe Kapitel 4.10.2)

High-Pegel: Die Referenzfahrt ist beendet und der Nullpunkt gefunden

Low-Pegel:  kein Referenzpunkt (Maschinennullpunkt) definiert

(24) PRRDY

Voreingestellte Losung Positionierung, frei programmierbar
Ende Ablaufprogramm

High-Pegel:  Das Ablaufprogramm ist noch nicht gestartet oder bereits
abgearbeitet und an der Anweisung END angekommen.

Low-Pegel:  Ablaufprogramm nicht am Ende

(25) CCOUT (siehe Kapitel 5.10 Nockenschaltwerk)

Von Nockenschaltwerk angesteuert

(26) ... (29) USERX (0 -4)

Einstellung reserviert fir Sondersoftware
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(30) T_RDY

Regelung in Funktion, Endstufe ist aktiv, Kommutierungsfindung abge-
schlossen

High-Pegel:  Endstufe aktiv, Kommutierung abgeschlossen

Low-Pegel:  Endstufe nicht aktiv oder Endstufe aktiv und die
Kommutierungsfindung wird durchgefihrt
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Dipel Dapal UMD | vt |

DE00 [OFF 0] = Keine Funkhion

DEM [OFF 0] = Kewe Funkbion

DEZ [(IFF 0] = Kewom Farkiun

1!

QE0Y [OFF (D) = Ko Fardkbin

Diptiom "UMBAD™ irt recks aubgesteckd

o TN |

Bild 5.33  Register Digitale Ausgange UM8140

Der Servoregler kann optional mit einem Anwendermodul UM8I40 (Klem-
menerweiterung) ausgestattet werden, das weitere vier digitale Ausgéange
(und acht digitale Eingange) zur Verfiigung stellt.

DM Bedeutung Wertebereich | Einheit | Parameter

OE00 Funktionsselektor externer Ausgang | siehe Tabelle - 243_FOE00
0EDO0 59 (ourm

OEO1 Funktionsselektor externer Ausgang | siehe Tabelle - 244 _FOEO1
OEDO1 59 (ourm

0E02 Funktionsselektor externer Ausgang | siehe Tabelle - 245_FOE02
0ED02 59 (ourm

OE03 Funktionsselektor externer Ausgang | siehe Tabelle - 246_FOE03
OEDO3 59 (ourm

Tabelle 5.11  Grundeinstellungen Digitale Ausgénge UM8140

Funktion der externen digitalen Ausgéange siehe Kapitel 5.2.1 "Digitale
Ausgange"

Hinweis: Bei nicht aufgestecktem (vorhandenem) Optionsmodul kann

man die Funktionen zwar auswahlen, aber der Zustand
bleibt immer Low (0).
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Digisl | DitalUmMEen | v ||

OV [OFF (D) = Fieiret Furichion

OV [OFF (0] = Kt Furkiteon

Laf L=l

|
IR

Ok | _gteecken |

Register Virtuelle Ausgange

Der Servoregler stellt zwei virtuelle (digitale) Ausgange zur Verfligung,

die zur Eventsteuerung Gber CAN-Bus genutzt werden kénnen.

DM Bedeutung Wertebereich | Einheit | Parameter
0voo Funktionsselektor virtueller Ausgang | siehe Tabelle - 248_FOV00
0voo 5.9 (oum
ovo1 Funktionsselektor virtueller Ausgang | siehe Tabelle - 249_F0OV01
0ovo1 5.9 (oum
Tabelle 5.12  Grundeinstellungen Virtuelle Ausgange

Funktionen der virtuellen Ausgange siehe Kapitel 5.2.1 "Digitale Aus-

génge".
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E8i CDD3000 Einstellen

Yoreingestellte Losung:

Pozitionierung, freiprogrammierbar, Steuern Liber Klemme

. Erstinbetriebnahme... | Grundeinstellungsn... |

Sonderfunktionsn: Yerfahrdaten. .. | Verfahrplogramm...l Handbetrieh... I

asm11xx3_99

[T T
oS = — =5
‘ Tt Tr v v ! Geber:
|,"l I Rezolwer, Z-polpaarig

Eingange... |
1
Auszgange. .. | Fegelung.. Grenzwerte. .. | otor u. Geber... I
[
Thasied
it -
Busspsteme. .. I Leitgeber / Encodersim... I

lztwerte... I Fehler A armung... I

Einstellung im Gerit speichern | Ahbbrechen | Hilfe: |

Bild 5.35 Bedienmaske Regelung

In der Maske ,Regelung“ werden alle regelungstechnischen Einstellun-
gen/Optimierungen vorgenommen.
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Der Servoregler CDD3000 arbeitet nach dem Prinzip der feldorientierten
Regelung. Feldorientierung bedeutet, an der Stelle im Motor einen Strom
einzupragen, an der das Feld am groRten ist.

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

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

— Drehzahlkonstanz (Gleichlauf)

- Positionsgenauigkeit (absolut und wiederholbar)
- Dynamik

- konst. Drehmoment

- StorgrofRenausregelung

Hinweis: Es kénnen Synchron- und Asynchronmaschinen geregelt
werden.
Es kdnnen Direktantriebe / Linearmotoren (eisenlos / eisen-
behaftet) geregelt werden.

Der Servoregler CDD3000 kann in drei Regelungsarten betrieben wer-
den:

« Drehmomentregelung Torque Control (TCON)
¢ Drehzahlregelung Speed Control (SCON)
* Lageregelung Position Control (PCON)

Hinweis: Die Regelungsart wird durch die Auswahl einer voreingestell-
ten Losung eingestellt siehe Kapitel 4.1
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Er besitzt drei Regelkreise, die einander Uberlagert sind (siehe Abbil-
dung). Je nach voreingestellter Losung sind die jeweils unterlagerten
Regelkreise aktiv, z. B. bei Drehzahlregelung nur der Drehzahl- und der
Drehmomentregler. Der Drehzahlsollwert (7) wird dann direkt von der
Sollwertvorgabe geliefert, der Lageregler (E) ist entkoppelt und ohne
Funktion.

@
®

Nicht dargestellt ist die Vorsteuerstruktur fiir Drehzahl und Drehmoment!

A)Modulator und Leistungsendstufe  3)Stromerfassung

B)Aufbereitung von Istwerten 4)Drehmomentistwert
C)Drehmomentregler 5)Drehmomentsollwert
D)Drehzahlregler 6)Drehzahlistwert
E)Lageregler 7)Drehzahlsollwert
1)Spannungserfassung 8)Lageistwert
2)Stromerfassung 9)Lagesollwert

Bild 5.36  Regelungsstruktur

Die Parameter des Regelkreises sind im Parametereditor im Sachgebiet
.Regelungseinstellung” (_CTRL) zu finden. Drehmoment- und Drehzahl-
regler sind als Pi-Regler, der Lageregler als P-Regler ausgefihrt. Die
Verstarkung (P-Anteil) und die Nachstellzeit (I-Anteil) der einzelnen Reg-
ler ist im jeweiligen Sachgebiet einstellbar.

In der Bedienmaske werden die Einstellungen in den Registern ,Rege-
lung“ und ,Regelung erweitert* vorgenommen.
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lung / Lagerege-
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Regelung... |

Regelung |
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Regelung

Anpassung an die externe Massentragheit:

Mazsertragheits- & a

marnent bekannt? I_D. 025 kg rm
" nein
Yerstarkung Drehzahhegler SCGRA |1 00.a0 %

Anpassung an die Steifigkeit des Antriebsstrangs:

Diurch dig Einstellung der Steifigk it werden die Einstellungen des
Drehzahl- und Lagereglers automatisch ermittelt.

Steifighkeit: Mm_ % 0 50 100 150 200

I [ A
Anpassung starten | viediig hoch

Erweiterte Einstellung:

Eine manuelle oder enweiterte Einstellung der .
Regelkeise konnen Sie vornehmen unter: Erweitert... |
Einstellung Endstufe:

Endstufe... |

Bild 5.37  Register Regelung

DM Bedeutung Wertebereich | Einheit | Parameter

SCGFA Skalierungsfaktor: 0 - 999,95 % 811_SCGFA
PI-Regler Verstérkung (_CTRL)
Drehzahlregler

SCDSC Dimensionierung 0-200 % 46_SCDSC
Drehzahlregler, gewiinschte Dyna- (_SCD)
mik

SCJ Gesamttragheitsmoment der Anlage 0-1000 kg/m2 | 817_SCJ
mit Motor (_SCD)

Tabelle 5.13  Grundeinstellungen Regelung
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Einstellen der Regelkreise

]

Regelung... |

Endstufe I
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Anpassung an die externe Massentragheit
Je nach Anwendung ist es eventuell notwendig

- das bekannte Massentragheitsmoment direkt einzutragen oder
— die Drehzahlreglerverstarkung (SCGFA in %) anzupassen.

Anpassung an die Steifigkeit des Antriebsstranges

Dies kann auf zwei Arten passieren. Entweder kénnen die Regelkreise
direkt parametriert werden (siehe ,Erweiterte Einstellung”) oder die
Anpassung kann Uber einen Assistenten geschehen.

Im Assistenten kann die Steifigkeit in Prozent angegeben werden und
Uber den Button ,Anpassung starten ..“ werden die Einstellungen
berechnet und eingetragen.

Eine Einstellung < 100 % ergibt eine ,weiche” Reglereinstellung (z. B. fir
einen Zahnriemenantrieb), und eine Einstellung > 100 % bedeutet eine
sharte" Reglereinstellung fiir eine harte Mechanik (spiel- und elastizitats-
arm).

Hinweis: Der Drehmomentregler wird durch das Einladen der Motorda-
ten (siehe Kapitel 5.5 "Motor und Geber") optimal auf den
jeweiligen Motor eingestellt.

Eine manuelle oder erweiterte Einstellung der Regelkreise
kénnen Sie vornehmen mit dem Erweitert ... Button.

Einstellung Endstufe

Bendstufe X

Schaltfrequenz der Endstufe PMFS:

Ok Abbrechen | Ubemetmen

Bild 5.38  Register Endstufe

DM Bedeutung Wertebereich | Einheit | Parameter
Schaltfre- Schaltfrequenz der Endstufe / 4/8/16 kHz 690_PMFS
quenz des Modulators BUS: 0-2 (_CONF)

Tabelle 5.14  Grundeinstellungen Endstufe
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Hinweis: Je hoher die Schaltfrequenz, desto
— geringer die Ausgangsleistung des Servoreglers
(Derating des Ausgangsstromes)
— besser die Laufruhe des Motors bei hohen Drehzahlen

- geringer die Gerauschentwicklung

ERegelung - Erweitert x|

Fegelung I Worsteuerung I Stromregler I

SCJ: Gezamtmassentragheitzmoment I_D. kg mm
ECTF: Filter Drehzahlistwert I_U. 25 s

Folgende GroRen werden durch die Anpassung der Steifigkeit automatizch
eingestelt und konnen hier manuell angepasst werden:

Werstarkung Drehzahlregler |_9EI.UU kS
5CG = —_— X I 0.0035__ MNm min

100%

SCTLG: Machstellzeit Drehzahlregler I_B.B s
PCG: Werstarkung Lageregler I_BDDD. 1/mir

Ok | Abbrechen I Ubemehmen

Bild 5.39 Register Regelung erweitert

In dieser Maske kann man den Drehzahl- und Lageregler an die Anwen-
dung anpassen, indem die Regler und Filter direkt parametriert werden.

Voraussetzung ist regelungstechnisches Basiswissen.
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kleiner sind die Schleppfehler wéhrend des Positioniervor-
ganges.

Wird PCG zu groB gewahlt, fiihrt dies zum Uberschwingen
in der Zielposition oder sogar zu Instabilititen der Rege-
lung.

DM Bedeutung Wertebereich | Einheit | Parameter
Gesamtmassentrégheitsmo- | Massentragheitsmoment komplett d. h. der Kupplung, 0-1000 kgm2 | 817_SCJ
ment eventuell des Getriebes, der Anlage und des Motors. (_SCD)
Filter Drehzahlistwert Istwertfilter, um eventuelle Stérungen auf der Riickfiihrung 0-32 ms | 818_ECTF

abzublocken. Je kleiner ECTF, desto steifer wird die Achse. (_CTRL)
Verstéarkung Drehzahlregler |Anpassung der P-Verstarkung des Drehzahlreglers. Je gro- 0- Nm 810_SCG
Ber die Verstérkung, desto steifer wird die Achse. 100000000 min (_CTRL)
Nachstellzeit Drehzahlregler | Anpassung des I-Anteils des Drehzahlreglers, mit der 1-2000 ms | 812_SCTLG
Nachstellzeit SCTLG. Je kleiner SCTLG, desto steifer wird (_CTRL)
die Achse.
Verstéarkung Lageregler Anpassung der P-Verstérkung des Lagereglers. Je groBer 1-32000 1/min | 460_PCG
PCG eingestellt wird, desto steifer ist der Antrieb und desto (_CTRL)

Tabelle 5.15  Grundeinstellungen Regelung Erweitert

@ Hinweis: Alle Parameter der erweiterten Einstellung sind online (bei

aktiver Endstufe) veranderbar.

Ein detailliertes Bild der Regelstruktur mit Vorsteuerung ist
mit dem Zoom-Button anzeigbar.
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Vorsteuerung

Esiregelung - Erweitert x|

Regelung  Yorsteuering | Stromregler I

PPRET: Zeit der Pradiktion Lagesolwert o Zow
SCTF: Filter Drehzahlvorsteuenwert I_‘I— ms
MPREF: Faktor Drehzahlvorsteuerung I1DDDD— 4
MFREF: Faktor Drehmomentvorsteuenyert I_SDUU— 4
SCMRC: Wert des Relbmomentes I_D— m

Abbrechen [bemehmen

Bild 5.40 Vorsteuerung

Die Vorsteuerung hat das Ziel, die Zeitkonstanten von Drehzahl- und
Drehmomentregelkreis zu kompensieren.

Dazu berechnet der CDD3000 durch Differentation des Positionsollwer-
tes das Vorsteuersignal fir die Drehzahl und durch nochmalige Differen-
tation das Vorsteuersignal fur die Beschleunigung. Aus der Beschleuni-
gung wird durch Multiplikation mit der Massentragheit das Drehmoment
berechnet.

Damit die Vorsteuerung optimal wirkt, arbeitet sie pradiktiv. Das bedeutet,
dal3 der Drehmomentregler seinen Sollwert vor dem Drehzahlregler und
dieser vor dem Lageregler erhalt.
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DM Bedeutung Wertebereich | Einheit| Parameter

Zeit der Pradika- |Zeit der Verschiebung (in 0-20 250 | 459_PPRET
tion 250 psec-Schritten) des Dreh- usec (_CTRL)

momentsollwertes gegeniiber

dem Lageregler.

Standardeinstellung: 1 - 2
Filter Drehzahl- | Das Drehzahlsollwertfilter ver- 0-1000 ms 816_SCTF
vorsteuerwert hindert, daB der Lageregler und (_CTRL)

der Drehzahlregler gegenein-

ander arbeiten.

Standardeinstellung: SCTF = 2

x ECTF
Faktor Drehzahl- |Hohe der Drehzahlvorsteuerung| 0 - 999,95 % 463_NPREF
vorsteuerung Standardeinstellung: 100 % (_CTRL)
Faktor Drehmo- | Hohe der Drehmomentvor- 0-999,95 % 464_MPREF
mentvorsteuer- | steuerung (kann mit Digital- (_CTRL)
wert Scope Uberpriift werden) :

Drehmomentistwert / Drehmo-

ment: Teilsollwert 3

Standardeinstellung: 100 %
Wert des Reib- | Vorsteuerwert fiir Reibmoment 0-500 Nm | 897_SCMRC
momentes (_SCD)
Tabelle 5.16  Einstellung der Vorsteuerung
Hinweis: Die Hohe der Vorsteuerwerte ist abhangig von dem einge-

stellen Massentragheitsmoment (siehe: ,Anpassung an die
externe Massentragheit®).
Die Verschliffzeit wirkt auch auf die Vorsteuerung. Bei Ver-
schliffzeiten gréRer 30 ms ist die Versteuerung inaktiv.
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Stromregler

x

Regelung | VarsteLering

Werstarkung [CCG] I_?4.945503 WA
Machstellzeit [CCTLG) |_2.5 ms

Stromregler-Tuning

Sprunghohe Stram I 0.520 A

Testsignal d-Strom aufschalten | Details ... |

Ok Aibbrechen [bemehmen

Bild 5.41  Stromregler

In dieser Maske kann der Stromregler direkt parametriert werden. Vor-
aussetzung ist regelungstechnisches Basiswissen.

DM Bedeutung Wertebereich | Einheit | Parameter
Verstarkung |Anpassung der P-Verstirkung des 0-426 V/A 800_TCG
Stromreglers (_CTRL)

Nachstellzeit |Anpassung des I-Anteils des Strom- 0-50 ms | 802_TCTLG
reglers mit der Nachstellzeit (_CTRL)

Tabelle 5.17  Einstellung des Stromreglers
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Stromregler-Tuning:

Hier kann direkt eine Sprungantwort aufgenommen werden (Vorausset-
zung ENPO = High). Als Sprunghdhe wird Nennstrom des Motors emp-
fohlen. Mit dem Button Testsignal d-Strom aufschalten wird direkt ein
Bild mit dem Digital-Scope aufgenommen.

Hinweis: Fur diesen Test muf3 der CDD3000 in einer drehzahlgeregel-
ten Betriebsart sein. Ansonsten kann sich der Motor bewe-
gen.

Der Sprung erfolgt in 2 Stufen. Der erste kleinere Sprung
richtet die Motorwelle aus, der 2. Sprung wird fir die Optimie-
rung verwendet. Die Hohe des 2. Sprungs sollte nicht zu grol3
gewahlt werden, damit der Spannungssollwert nicht in die
Begrenzung geht (Kleinsignalverhalten erforderlich). Das
Speicherscope wird automatisch gestartet.

Ziel der Optimierung: Die Stromregelzeit soll < 2 ms und die
Uberschwingweite < 10 % sein.

Voraussetzung: Der Eingang ENPO ist aktiv
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E8l CDD3000 Einstellen

Voreingestelite Losung:

Puositionierung, freiprogrammierbar, Steuern Lber Elemme

; Erstinbetriebnahme... I Grundeinstellungen. .. |

Werfahrdaten. .. | Verfahrprogramm...l Handbetrieb... |

Sonderfunktionen:

TTTvvv_.l’/ 7|£,
/
/

asm11xx3_99

=4

Geber:
Rezalver, 2-polpaarig
Eingange... I
Ausgange... I Regelung... Grenawerte... Matar u. Geber... |
e -~ TLrLrL
| + + s + + | - -
Buszysteme... | Leitgeber / Encoderzim...
| III[IIIIIIIII|' | !! -y
|stwerte. .. | FehlerMwfarnung... |

Abbrechen |

Hife |

Einstellung im Gerat speichern |

Bild 5.42 Bedienmaske Grenzwerte und Toleranzen

In der Maske ,Grenzwerte* kdnnen die anwendungsspezifischen Grenz-
werte und Toleranzen, wie z. B. die Maximaldrehzahl, eingestellt werden.
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5.4.1 Grenzwerte
]
Grenzwerte I Taoleranzen I Schleppfehler I Stoprampen I
Maximales Drehmoment:
Grenzwerte... | 100 4
Mmax = — X [_045_ N
100%
Grenzwerte |
Mazximale Drehzahl |_4EDD. 14min
le Lbbrechen U berrmetmen
Bild 5.43  Register Grenzwerte
DM Bedeutung Wertebereich | Einheit | Parameter
Maximales Drehmoment | Das maximale Motordrehmoment kann auf einen festen 0 bis 100 % 805_SCALE
Wert begrenzt werden. Die Begrenzung wirkt in positiver (_LIm)

wie auch in negativer Richtung.

Wird das maximale Drehmoment zu groB gewéhlt, wird es
automatisch begrenzt und eine Warnmeldung ausgegeben.
Der korrigierte Wert muB netzausfallsicher gespeichert wer-

den.
Der Wertebereich ist abhdngig vom maximalen Drehmo- 0-5000 Nm | 803_TCMMX
ment des Motors und vom maximalen Ausgangsstrom des (_LIm)

Servoreglers.

Fiir Anwendungen, in denen das max. Drehmoment im lau-
fenden Betrieb dynamisch angepaBt werden muB, gibt es
die Funktion Drehmomentreduzierung (SCALE), siehe Kapi-
tel 5.1.1 "Analoge Eingénge".

Maximale Drehzahl Die maximale Drehzahl des Antriebs kann zum Schutz der | 0 bis 30000 | mjn-? | 813_SCSMX
Maschine begrenzt werden. Die Begrenzung wirkt in positi- (_LIm)
ver wie auch in negativer Richtung.

Tabelle 5.18  Grundeinstellungen Grenzwerte
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Bl Lrenzwerte und Toleranzen

Grenzwerte... | Gi - '-'I':im_un_m_'r'l Schisppiahien | Slopiampen I

I Toleranzen I

-

o e
[ 1/win

x|

Bild 5.44 Register Toleranzen

DM

Bedeutung

Wertebereich

Einheit

Parameter

Stillstandsfenster

Fenster fiir die Meldung ,,Drehzahl=0" (am digitalen Aus-
gang/Feldbus):

Wenn der Motor bestromt und die Istdrehzahl kleiner als der
Parameter Stillstandsfenster ist, liegt am Ausgang ,,Still-
stand“ ein 24 V-Pegel an. Bei der Meldung ,,Drehrichtung
links des Motors*“ (ROT_L) muB der Motor auBerhalb des
Stillstandsfensters sein und sich links herum drehen. Das
Gleiche gilt fiir die Meldung ,,Drehrichtung rechts des
Motors* (ROT_R).

0,02 - 20

min”!

411_SPD_0
(LIM)

Sollwertfenster

Fenster fiir die Meldung ,Sollwert erreicht” (am digitalen
Ausgang/Feldbus).

Ist die Differenz zwischen Soll- und Istdrehzahl (bzw. Soll-
und Istdrehmoment bei Betriebsart Drehmomentregelung)
kleiner als der Parameter Sollwertfenster, liegt am Ausgang
»S0llwert erreicht” ein 24 V-Pegel an.

0-1000
0-5

min”"/
Nm

232_REF_R
coum

Positionsfenster

Fenster fiir die Meldung ,Position erreicht” im Ablaufpro-
gramm

1-65535

Inkremente/
Kundeneinheit

720_POWIN
(_PBAS)

Tabelle 5.19

Anwendungshandbuch CDD3000

Grundeinstellungen Toleranzen
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Fenster fur die Meldung , Drehzah|=0"

nA

[min-1]

i

0

S

a  Stillstandsfenster

Bild 5.45  Stillstandsfenster

Fenster fur die Meldung , Sollwert erreicht*

n M A
[min-1] [Np]

n=0 > t
a  Sollwertfenster
b Istdrehzahl

Bild 5.46  Sollwertfenster

5-62



LUST

5.4.3 Schleppfehler

Grenzwerte... |

]

5 Softwarefunktionen
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I
Geerovee | Tomanomn  Scheppiehis | Sugeampen |
Disheahi Sehleppntia 500 Vwn
Fotitions:5 chisppletis R Ik,
Mbnion bei Sehlspplehlsnbeschosburg:
[HALT (1) = E refisn sqoeevers =]
Gk || abbeschen | 0 |
Bild 5.47 Register Schleppfehler
DM Bedeutung Wertebereich | Einheit | Parameter
Maximaler Ist die Differenz zwischen Soll- und 0- 12000 U/min | 899_SDIF
Schleppfehler |Istdrehzahl groBer als dieser Wert, (_LIM)
Drehzahl liegt am Ausgang ,,/Schleppfehler”
ein 0 V-Pegel an und folgende
Reaktion wird ausgeldst:
Maximaler Ist die Differenz zwischen Soll- und + Inkre- | 462_PDMX
Schleppfehler |Istposition groBer als dieser Wert, | 2.147.483.648 | mente | (_CTRL)
Position liegt am Ausgang ,,/Schleppfehler” (=32.768
ein 0V - Pegel an und folgende Umdr.)
Reaktion wird ausgeldst:
Aktion bei 0 = nur Warnung melden 0 bis 2 - 539_R-FLW
Schleppfehler- |1 = Fehler melden und End- (_ERR)
liberschrei- stufe sperren
tung 2 = Fehler melden, Schnell-
halt und auf Riicknahme
des Startsignals warten
Tabelle 5.20  Grundeinstellungen Schleppfehler
Hinweis: Bei Drehzahlschleppfehlertiberwachung auf 0 U/min ist die

Uberwachung deaktiviert (sinnvoll bei der Aufnahme von
Sprungantworten).

5-63



LUST
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Grenzwerte. .. |
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x|
Grenzwerte I Toleranzen I Schleppfehler  Stoprampen |
Stoprampe |_D 1/minds
(bergang "Schnelhalt' -> "Fegelung freigegeben'
-1 = Spemen j
Abbrechen [bemehmen
Bild 5.48 Register Stoprampen
DM Bedeutung Wertebereich | Einheit | Parameter
Stoprampe | Die Stoprampe wird bei Wegnahme | 0 bis 65536 | min-1/s | 496_STOPR
des Startsignals sowie Fehlerab- (_SRAM)
schaltung (je nach Stérungsreak-
tion siehe FEHLER/WARNUNG)
aktiv. Die Einstellung 0 bedeutet
Bremsen mit eingestelltem max.
Drehmoment.
Ubergang Schnellhalt => Regelung freigeben | -1 = Sperren / 685_QSOPC
(nur maglich bei Drehzahlregelung) | -2 = Zulassen (_CONF)

Tabelle 5.21  Grundeinstellung Stoprampe
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E8l CDD3000 Einstellen [ ]

Voreingestelite Losung:

Positionierung, freiprogrammierbar, Steuern uber Klemme

| Erstinbetriebnahme... | Grundeinstellungen. .. |

5 onderfunkbionen: Werfahrdaten... | Verfahrprogramm...l Handbetrieb... |

asmi1zx3_99

ST = 171
t1 T-v v v ! Geber:
I,"l Rezolwer, 2-polpaarig
{ |

Eingange... I
Ausgange... I Regelung... Grenzwerte. . I Mator u. Geber... |
[ -
| s | - rrr
Buzsysteme... | Leitgeber £ Encodersim... |
| |||[||||||||||. | ﬂ
Istwerte. .. | Fehler/arnung... |

Einstellung im Gerit speichern | Abbrechen | Hilfe |

Bild 5.49 Bedienmaske Motor und Geber einstellen

In der Maske ,Motor und Geber einstellen* kann der passende Motorda-
tensatz geladen und der Gebertyp eingestellt werden.

Vorgehensweise beim Einstellen eines Motors:
- Motordaten laden
- Motorschutz einstellen (Temperaturiiberwachung und 1%xt-
Schutz)
- Drehgeber einstellen (Resolver/optischer Geber)

- Falls notwendig, Kommutierungsfindung einstellen (Synchron-
motor /Linearmotor ohne absoluten Geber).

Weitere Informationen zur Motordatenbank siehe Betriebsanleitung
CDD3000.
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5.5.1 Motor

Motor u. Geber... I

kdotor I
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Achtung: Parameter des Sachgebietes ,Motor und Geber* durfen nur
von qualifiziertem Personal geéndert werden. Bei falscher
Einstellung kann der Motor ungewollt loslaufen (,durchge-
hen®).

Mntur und Geber einstellen X|

totorschutz | Drehgeber | Fommutigrungsfindung

Typhezeichnung:

ILSH-U?4-2-3U-32U Anderer Matar |

Synchron-5 ervomotor

1dM 2 AQ N

da

Ok Abbrechen [Ibemetmen

Bild 5.50 Register Motor

Fur Servomotoren der Firma Lust steht lhnen eine Datenbank mit den
Einstellungen aller Motoren zur Verfigung. Durch Verwendung des richti-
gen Motordatensatzes ist sichergestellt,

« daR die elektrischen Daten des Motors richtig parametriert sind,

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

« die Regelkreise des Antriebs voreingestellt werden.

Der Drehmomentregler wird optimal eingestellt, so daR keine weiteren
Anpassungen notwendig sind.
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]

Anderer Maotar... |

]

Hinweis: Die Einstellung des Drehzahlreglers basiert auf der
Annahme, daf} das auf die Motorwelle reduzierte Maschinen-
tragheitsmoment gleich dem Motortragheitsmoment ist.

Der Lageregler wurde fir eine elastische Ankopplung der
Mechanik ausgelegt.

Motor im DRIVEMANAGER wechseln

Einen anderen Motor kann man aus der Datenbank des DRIVEMANAGERS
laden.

K& Anderen Mator wihlen X|

EI--E ADRIVEDAT
EE CDD3000
EIE Asynchran
B 400w
E}E Synchraon
= 230%
= |

Anderes YWerzeichniz. . Ok Abbrechen

Bild 5.51  Motor wechseln

Uber den Button ,Anderer Motor* im Register ,Motor* kénnen Sie aus
lhrer installierten Datenbank den gewunschten Motor auswéahlen. Der
Motortyp ist auf dem Motortypenschild angegeben.

Wird der Motordatensatz auf einen Datentrager (Diskette, CD-ROM)
geliefert, so ist dieser Uber den Button ,Anderes Verzeichnis" direkt lad-

bar.

Hinweis: Sollten Sie einen Motor einsetzen, der nicht in der Datenbank
enthalten ist, so bietet Ihnen die Firma Lust Antriebstechnik
GmbH die individuelle Datensatzerstellung als Dienstleistung
an. Bitte erkundigen Sie sich hierzu bei Ihrem Projekteur.

Anwendungshandbuch CDD3000
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5.5.2 Motorschutz

Matar u. Geber... |

Motorschurz |
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Mot Moloeechutz | Dishgebar | Kommussnmgifndrg | Lied 4] #]

Tempesatuniberwashisnge
|PTIZ“|2'|-.61.|:w¢m.nq it PTC rach DM 24082

=
F purrschadobenactorsg
M iarnvale g stur ru K T04-130)

.

Tempssr aburiberwachung ist engeschlossen anc
™ Besubem secke 26
5 BT bmery o 33

Tkt Uit vt Frirega:

X

Bild 5.52

Register Motorschutz

In dieser Maske kann der passende Motortemperaturfiihler (PTC) bzw.
temperaturabhéngige Schalter und eine I12xt-Uberwachung zum Schutz
des Motors eingestellt werden.

DM Bedeutung Wertebereich | Einheit | Parameter
Temperatur- Art des Temperaturfiihlers siehe Tabelle 330_MOPTC
liberwachung 5.20 (_MOT)
Temeraturiiber- | Auswahl des Anschlusses: 337_MOPC
wachung ist X3 = PTC-Klemmen X3(0) (_MOT)
angeschlossen |X6 = D-Sub Stecker Resolver X6 (1)
an;

Maximaltempe- | Maximale Temperatur des Motors °C  |334_MOTMX
ratur bei KTY84-Auswertung bis zur 10 - 250 (_MOT)
Abschaltung E-OTM
KurzschluB- KurzschluBiberwachung am OFF (0) 329_PTCSC
liberwachung | PTC-Eingang ON (1) (_MOT)
IxIxt Die I2xt-Uberwachung schiitzt
den Motor {iber den gesamten
Drehzahistellbereich. Wert steht 0-237262 | A?sek. 85(4'_VIIV(I)(1);2T
nur fir Motoren aus der Motorda- ~
tenbank zur Verfligung.
Tabelle 5.22  Grundeinstellungen Motorschutz
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Der Servoregler schaltet den Motor mit einer Fehlermeldung ab:
- E-OTM, wenn die Motortemperatur einen Grenzwert (Grenzwert
einstellbar bei KTY 84) Giberschreitet.

- E-OLM, wenn der aufintegrierte Stromzeitwert den motorabhan-
gig einzustellenden Grenzwert fur eine bestimmte Zeit tiber-
schreitet. Diese Funktion ersetzt einen Motorschutzschalter.

Einstellungen Temperaturiiberwachung

Bus KP/DM Funktion
0 OFF Uberwachung abgeschaltet
1 KTY linearer PTC (KTY 84, gelb)
2 PTC Schwellwert PTC (nach DIN 44082)
3 TSS Klixon (Temperaturschalter als Offner)

Anwendungshandbuch CDD3000

Tabelle 5.23  Einstellungen Temperaturiiberwachung

Hinweis: Die lineare PTC-Auswertung ist auf einen KTY84 mit gelber
Toleranzmarkierung angepalf3t, d. h. 100 °C liegen im Tole-
ranzband 970 bis 1030 Q.
Bei KTY84 Auswertung wird die aktuelle Motortemperatur in
der Maske ,Istwerte-Temperaturen“ angezeigt. Die Abschalt-
temperatur ist von 10 - 250 °C einstellbar.
Der Widerstand des PTC besitzt bei den Nennansprechtem-
peraturen einen Wert >3 KQ (vergl. DIN 41081/41082).

Einstellungen I12x T Uberwachung:

Wenn die Stromzeigerlange den Wert iIMOCNM*Wurzel2 Uberschreitet
(Parameter 158-MOCNM), wird mit ieff2 aufintegriert. Falls die Stromzei-
gerlange den Wert iMOCNM x Wurzel2 unterschreitet, so wird mit
(iIMOCNM - ieff)? abintegriert, bis der Integrator den Wert Null erreicht.
Um die durch normale Stromwelligkeit auftretenden Stromspitzen zu
unterdriicken, wird ieff2 mit einem P-T1-Glied gefiltert.

Uberschreitet der Integrator den einstellbaren Grenzwert (Parameter 854-
MOI2T), so wird der Fehler E-OLM ausgeldst.

Die Einstellung "0" fir Parameter 854-MOI2T deaktiviert die 12xt-Uberwa-
chung.
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Hinweis: Die Werte der 12 x t-Uberwachung kénnen auch mit dem Digi-
tal-Scope aufgezeichnet werden:
Abschaltgrenze (Effektivwert):
Motorschutz: Max.-Wert I2 x t-Integrator
(entspricht dem Parameter 854-MOI2T)
Integratorwert (Effektivwert):
Motorschutz: Istwert 12 x t-Integrator

Der Wert MOI2T berechnet sich aus 1d0 (Effektivwert des Stillstand-
stroms) und dem Uberlastfaktor A und der Zeit T gemaR:

MOI2T = (A * I1do)2 * T
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Motor u. Geber... |

Drehgeber |
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Das Antriebssystem CDD3000 ist ab der Firmwareversion V2.35 in der
Lage, mit Ein- und Zwei-Drehgebersystemen zu arbeiten. Die Werksein-
stellung sieht immer den Betrieb mit einem Gebersystem, montiert auf
der Motorwelle, vor.

Bei der Konfiguration des Antriebssystems wahrend der Erstinbetrieb-
nahme wird die Geberauswertung in folgenden Schritten parametriert:

Schritt 1: Auswahl Ein- oder Zwei-Geber System

In der DRIVEMANAGER-Maske "Motor und Geber" den Reiter "Drehgeber"
anwahlen und entsprechendes System markieren.

Motor und Geber einstellen X|

Mator | Motarschutz ~ Drehgeber |
Anzahl und Funktion der Drehgeber:

{* Ein Drehgeber

Direhgeber fur Kommutierung, Drehzahliegler und Lageregler

" Zwei Drehgeber
Rezolver fr Kommutierung und Drehzahlregler
Optizcher Geber fir Lageregler

" Zwei Drehgeber

Resolser fiir Kommutierng
Optizcher Geber fur Drehzahl- und Lageregler

Weiter... |

Ok, | © Abbrachen | Qbemehmenl

Bild 5.53 Register ,Drehgeber*
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Ein-Drehgeber-System:
Gl Dreleber vermenden x|

Dovmbupetens: tptnen,
S [3 = Fasolsl, 3ol ;l
G [4) s SrasCosiran D

G2 % = Srageburfilchohaves el 245 bed 5505 clrsllslels

G B = Mukturepdbooh Swatgebal, 25 B 5515kt inals

G4 [7) = Siraglehanedbackhwerigeher 11 bl 5215 chnitsiele

G5 5] = Srageburnfilnohdwerlgeber. 13 s 5515 chdllslele

GE 9 = Sirsge-, Mulihar-tbachbwangeber, Hipgamacs, 1004 Sh

GT[10) = Simgle | Wubihen Ahankivenpeber, Hipslaes, skl Typer

G 17 = T TL-Dirbuglser (0]

G [12] = TH-Gabeat mal iedumetan bipadsa-Probkol =

[ | [
Autnslische
Encodes offsetlstimmung Starten.
Bunomativebe Spurtionakamskiu (GROCE
| OFF (20 = dusipechanted =|
O | _dsbmohen | Uit |

Bild 5.54  Konfiguration Drehgeber

Im Register ,Drehgeber” wird der an den Motor angeschlossene Drehge-
ber eingestellt. Resolver werden mit dem Parameter Rx, optische Geber
mit dem Parameter Gx bezeichnet. Der verwendete Drehgeber ist auf

dem Motortypenschild eingetragen.

Adapt (2) = Korrektur (online) aktiv

DM Bedeutung Wertebereich | Einheit | Parameter

Drehgeber Assistenzparameter zur Einstellung des Drehgeber- | siehe Tabelle / 430_ECTYP
types 5.22 (_ENC)

Automatische Spursignalkorrektur | OFF (0) = ausgeschaltet 0-2 / 675_ECCON
ON (1) = Korrektur mit gespeicherten Werten (_ENC)

Automatische Encoderoffset-
ermittlung

Die automatische Encoderoffsetbestimmung (nur
Absolutwertgeber) kann auf zwei Arten erfolgen:
Standard mit frei ausrichtbarer Welle und fiir fest-
gebremste Direktantriebe.

Voraussetzung: Eingang ENPO ist gesetzt

]

Anwendungshandbuch CDD3000

Tabelle 5.24  Grundeinstellung Drehgeber

Hinweis: Zur Einstellung der Strichzahl:

Die Werkseinstellung der Strichzahl fir den Geber G1 ist
2048. Soll eine beliebige Strichzahl im Bereich 1- 8190 ein-
gestellt werden, wird der Geber als "USER - benutzerdefi-

niert" eingestellt.
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Automatische Spursignalkorrektur

Sowohl Resolver als auch Sin/Cos-Inkrementalgeber weisen systemati-
sche Fehler auf, die sich in der gemessenen Lage und in der daraus
berechneten Drehzahl widerspiegeln. Dominante Fehler der Drehgeber
sind hierbei Verstarkungs- und Phasenfehler sowie Offset-Anteile der
Spursignale.

Zu diesem Zweck wurde bei LUST die Gain-Phase-Offset-Correction
(GPOC) entwickelt. Dieses patentierte Verfahren bewertet die Amplitude
des durch die Spursignale beschriebenen komplexen Zeigers mit speziel-
len Korrelationsmethoden. Die dominanten Fehler lassen sich somit sehr
genau und unbeeinflut durch weitere Geberfehler bestimmen und
anschlieRend korrigieren.

Systemabgleich
Fur den Systemabgleich wird folgende Vorgehensweise vorgeschlagen:

« Den Motor mit konstanter Drehzahl betreiben ( z. B. mit Steuer-Fen-
ster im DRIVEMANAGER) / bei Resolvern ca. 1000 bis 3000 U/min,
bei optischen Gebern ca. 1 bis 5 U/min.

* Auf ADAPT schalten und ca. 1-3 min. warten, damit sich die Kom-
pensationsalgorithmen einschwingen kdnnen.

« Auf ON schalten, damit die ermittelten Werte auch verwendet wer-
den.

¢ Einstellung Gibernehmen (und netzausfallsicher speichern).

Hinweis: Kontrolle der Performance Uber das Digital-Scope méglich:
Aufzeichnen von Drehzahlistwerten/Spursignalen vor und
nach GPOC.
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Gebertypen.
Bus Typ Bezeichnung
0 User Gebertyp abweichend von Rx und Gx
1 R1 Resolver 1 Polpaar
2 R2 Resolver 2 Polpaare
3 R8 Resolver 3 Polpaare
4 G1 Sin/Cos 2048 Striche Nullimpuls
5 G2 Sin/Cos 2048 Striche Singleturn SSi 25 bit
6 G3 Sin/Cos 2048 Striche Multiturn SSi 25 bit
7 G4 Sin/Cos 2048 Striche Singleturn SSi 11 bit
8 G5 Sin/Cos 2048 Striche Singleturn SSi 13 bit
9 G6 Sin/Cos 1024 Striche Single- oder Multiturn Hiperface
10 G7 Sin/Cos 512 Striche Single- oder Multiturn Hiperface
11 G8 TTL-Geber 1024 Sriche
12 G9 Sin/Cos-Geber mit speziellem Hiperface-Protokoll
Tabelle 5.25  Gebertypen
Achtung: Die Drehgebertypen G1 und G8 kénnen in Verbindung mit

einem Synchron-Motor nur in Kombination mit der Funktion
"Kommutierungsfindung" genutzt werden, da fur den geregel-
ten Betrieb eines Synchronmotors die Rotorlage bei Aktivie-
ren der Regelung bekannt sein muf3. Bei Nichtbeachtung
kann der Motor "durchgehen".

In Verbindung mit Asynchronmotoren gilt diese Einschrén-
kung nicht.

Hinweis:

Hinweis zum AnschluB eines TTL-Drehgebers:

Bei Antriebssystemen mit einem Drehgeber, wird der als G8-
Typ eingestellte TTL-Drehgeber an Stecker X5 angeschlos-
sen. Dadurch ergibt sich die Einschrankung, daf3 nicht gleich-
zeitig die Funktion "Encodersimulation” oder "Leitgeber" zur
Verfligung steht. Der Anschlul? eines TTL-Drehgebers an
Stecker X5 setzt differentielle Signale des Gebers nach
RS422 voraus.

Bei Antriebssystemen mit zwei Gebern ist der Drehgeber fiir
die Kommutierungsfindung und Drehzahlregelung immer der
Resolver. Als Lagegeber wird einer der Gx-Typen ausge-
wabhlt. Dieser Lagegeber wird immer an Stecker X7 ange-
schlossen, auch im Fall eines TTL-Gebers.
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Optionen (Einstellung USER)

Ist der Drehgebertyp abweichend von den mdglichen Voreinstellungen
(Rx bis Gx), kann er von Hand parametriert werden.

xl
Earyst el Rt 2o aed i by D elgo s
Dirshgebetitup:
| 001 = Pleaohver zl
Encesder-Stichzshl [0
Flenchver Polpasrzehl [
(ffeet Drehgeber [T
Saexkplalz 26 verwenden ol [ON (1) » Revobves =

O] _sboscten | eereren |

Bild 5.55 Optionen Drehgeber

DM Bedeutung Wertebereich| Einheit Parameter
Drehge-  |Bei Abweichung von Voreinstellung | siehe Tabelle - 431_CFENC
bertyp frei einstellbarer Drehgebertyp 5.24 (_ENC)
En(?oder— Stnphzahl des angeschlossenen Striche pro | 432_ECLNG
Strichzahl |optischen Drehgebers pro Umdre- 32-8190

Umdrehung (_ENC)

hung

Resolver- | Polpaarzahl des angeschlossenen Polpaare | 433_ECNPP
Polpaar-  |Resolvers (Nur bei Einstellung R 1-4 (_ENC)
zahl wirksam)
Offset Korrekturwert fiir die mechanische 0 - FFFF Hex 434_ECOFF
Drehgeber |Einbaulage des Drehgebers (_ENC)
Steckplatz |Fir Hallsensorauswertung am OFF (0) / 435_RESON
X6 ver- Resolvereingang kann die Erregung | Hallsensor (_SYS)
wenden abgeschaltet werden. ON (1)
als Resolver

Tabelle 5.26  Grundeinstellungen Optionen Drehgeber
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Bus Typ Bezeichnung
0 R Resolver
1 G1 Sinus/Cosinus-Drehgeber
2 G2 Singleturn-Absolutwertgeber, 25 Bit SSI-Schnittstelle
3 G3 Multiturn-Absolutwertgeber, 25 Bit SSI-Schnittstelle
4 G4 Singleturn-Absolutwertgeber, 11 Bit SSI-Schnittstelle
5 G5 Singleturn-Absolutwertgeber, 13 Bit SSI-Schnittstelle
6 G6 Single-, Multiturn-Absolutwertgeber, Hiperface
7 G7 Single-, Multiturn-Absolutwertgeber, Hiperface
8 G8 TTL-Drehgeber
9 G9 Sin/Cos-Geber mit speziellem Hiperface-Protokoll

Tabelle 5.27  Drehgebertyp benutzerdefiniert

Hinweis: Der CDD3000 kann optische Geber mit beliebigen Strichzah-
len zwischen 1 und 8190 pro Motorumdrehung auswerten.

o
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Zwei-Drehgeber-System:

Der Servoregler CDD3000 kann gleichzeitig 2 Drehgeber (Einen Resol-
ver und einen optischen Geber) auswerten.

Damit kann eine "Ubergeordnete Lageregelung" realisiert werden, d.h.
direkt am Prozess kann ein optischer Geber angebracht werden, um
mechanische Unzulénglichkeiten (Lose / Ausdehnung...) zu kompensie-
ren.

Dazu gibt es zwei Einstellmdglichkeiten.
Moglichkeit A:

Der Resolver ist fiir die Kommutierung und die Drehzahlregelung zustén-
dig, und der Optische Geber wird nur fir die Lageregelung verwendet .

ﬂZwei Drehgeber yerwenden |

K 1

fiir ierung und Dr

|1
IUUUUH

Optischer Geber fiir Lageregelung:

Rezolver-Polpaarzahl

Offset Drehgeber

Direhgebertyp:
| OFF (0) = Lage- und Dreheahlgeber iiber CFENC eingestell |

|2D48

Encoder-Strichzahl

Ok

(Ubemehmen

Méglichkeit B:

Der Resolver ist nur fir die Kommutierung zustandig und die Drehzahl-
und Lageregelung wird mit dem optischen Geber realisiert.

T
Tiir LsngE
Fladsboar Pekpuasrahl [1
Offuet Drehgeber Im:u
Oipiackar Gahar fiir Orahzshl und Lsgaragshmng:
Dby
[G5 B = Lage e Dsbizabd dsch S rage. Mullisn-dlisbdwesilgetss |
Dircodes-Strichashl [204a
[ o= Bbbeechen | |
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DM Bedeutung Wertebereich Einheit Parameter
Resolver- Polpaarzahl des angeschlossenen Resolvers (nur bei 1-4 Polpaare 433_ECNPP
Polpaarzahl Einstellung Rx wirksam) (_ENC)
Offset Korrekturwert fiir die mechanische Einbaulage des 0-FFFF Hex 434_ECOFF
Drehgeber Drehgebers (_ENC)
Drehgebertyp Optischer Drehgebertyp fiir Lageregelung und ggf. | siehe Tabelle 5.24 450_CF2EC

Drehzahlregelung (_ENC)
Encoder-Strich- | Strichzahl des angeschlossenen optischen Drehge- 1-8190 Striche pro 432_ECLNC
zahl bers pro Motorumdrehung Umdrehung (_ENC)

Tabelle 5.28

Grundeinstellung 2 Drehgeber

e Hinweis:
i

Hinweis: Anderungen der Drehgeberkonfigurationen kénnen
nur Offline durchgefiihrt werden. Das System muf3 danach

neu initialisieren.

Bitte beachten Sie die Informationen bezuglich der Normie-
rung der Einheiten der Gré3en im lagegeregelten Betrieb im

Kapitel 4.10.

Anwendungshandbuch CDD3000
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Ist an einem Synchronmotor ein Drehgeber angeschlossen, der tber kei-
nen absoluten Bezug zur Polteilung des Motors verfugt, mufd nach dem
Einschalten des Reglers eine Kommutierungsfindung durchgefihrt wer-
den.

Die Kommutierungsfindung wird im Betrieb einmalig nach dem Einschal-
ten der Netzspannung bei der ersten Startfreigabe durchgefihrt. Sie
kann bei der Inbetriebnahme durch Veranderung eines Parameters, der
eine vollstandige Regelungsinitialisierung verursacht (z. B. Andern der
Parameter der Kommutierungsfindung / Andern der Regelungsart u.s.w.),
erzwungen werden.

Unter der Karteikarte Drehgeber wird hierzu der Geber G1(Sinus/Cosi-
nus-Drehgeber ohne Lagebezug)oder USER (benutzerdefiniert) einge-
stellt:

ﬂMotur und Geber einstellen x|

Matar | Motorschutz— Drehgeber | Kommutierungsfindung |

Anzahl und Funktion der Drehgeber:

Drehgeber fiir Kammutizrung, Drehzahliegler und Lageregler

x
" Zwei Dreh
Fesky  Einstellung benutzerdefinierter Drehgeber:
Optisct
Drehgebertyp:
£ Zwei Dreh |G1 [1] = Sinuz/Cosinus Drehgeber j
Resoly
Optisct  Ercoder-Stricheshl [1200
Resolver-Polpaarzahl |1
Offset Drehaeher |ooooH
Steckplatz #6 verwenden als IDN (0] = Rezolver j
| Abbrechen | [Ibermehmen |

Unter der Karteikarte Kommutierungsfindung kann danach das zu ver-
wendende Verfahren und dessen Parametrierung eingestellt werden.
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Insgesamt stehen 5 Verfahren zur Verfiigung:
1. Kommutierungsfindung IENCC (1) mit Bewegung:

Ein einfach zu parametrierendes Verfahren, bei dem der Rotor sich aller-
dings um bis zu einer halben Rotorumdrehung bzw. einer halben Poltei-
lung (bei p = 1) bewegt.

2. Kommutierungsfindung LHMES (2) bei gebremster Maschine

Die Maschine muf3 wahrend der Kommutierungsfindung durch eine
geeignete Bremse blockiert werden; die auftretenden Drehmomente bzw.
Krafte kbnnen das Maschinenbemessungsdrehmoment bzw. die Maschi-
nenbemessungskraft erreichen.

3. Nicht implementiert
4. Kommutierungsfindung IECON (4) mit minimierter Bewegung

Auch hierbei muf3 sich der Rotor bewegen kdnnen, allerdings kann durch
eine geeignete Parametrierung die Rotorbewegung auf wenige Grad/mm
reduziert werden.

5. Kommutierungsfindung HALL1 (5) mit Hallsensoren 120 Grad

Hallsensor-Auswertung von zwei um 120 Grad réaumlich versetzte Senso-
ren: Die Sensoren liefern analoge Ausgangssignale, die am Resolverein-
gang eingelesen werden.

6. Kommutierungsfindung HALL2 (6) mit Hallsensoren 90 Grad

Hallsensor-Auswertung von zwei um 90 Grad raumlich versetzte Senso-
ren: Die Sensoren liefern analoge Ausgangssignale, die am Resolverein-
gang eingelesen werden.

Achtung: Parameter des Sachgebietes "Kommutierungsfindung" dir-

fen nur von qualifiziertem Personal geandert werden. Bei fal-
scher Einstellung kann der Motor unkontrolliert anlaufen.

B>

zu aktivieren (siehe Kapitel 5.4.3). Diese Uberwachung ver-
hindert zuverlassig ein Durchgehen des Motors (z. B. bei
unzureichend parametrierter / ausgefiihrter Kommutierungs-
findung).

@ Hinweis: Es wird empfohlen, die Drehzahlschleppfehleriberwachung
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xl
Motor | Motoischute | Dishgebes  Fosmdmnungsindug | Ling 4] ¥
Boenenulien syl bng:

[IECOM [4) = mit mirimisrtes Bewegung =l
Iriereal | Dhaaer |ma] Seomstishe [4] | =
1] ] L]
1 0 |
3 1] 0=
a |
Fi Reglersmstafioung Kommutienrgrmsgie: 5000 X
_ b |

Bild 5.56  Register Kommutierungsfindung

Uber die Kombibox werden die Einstellungen je nach Verfahren parame-
triert.

Hinweis: Bei den eingestellten Stromstarken handelt es sich um Ampli-
tudengréRen (Spitzenwerte).

Generell sollte man den Ablauf der Kommutierungsfindung
mit dem Digital-Scope des DRIVEMANAGERS aufzeichnen, um
sich ein genaues Bild des Ablaufes zu schaffen.

Fir weitere Hinweise zum Einsatz der Kommutierungsfin-
dung fragen Sie bitte Ihren Projekteur.
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DM Bedeutung Wer!e- Einheit | Parameter
bereich
Kommutierungsfindung Verfahren der Kommutierungsfindung OFF (0) 886_IESEL
HALL2 (6) (_CTRL)
Intervall 0/1: Kommutierungsfindung mit (min.) Rotorbewegung:
Dauer [0] Dauer des 2. Intervalls 65535 ms 884_IENCT
[_CTRL)
Dauer [1] Dauer des 1. Intervall s. Hinweis 1. ms 884_IENCT
[_CTRL]
Stromstérke [0] Stromstérke des 2. Intervalls 0-300 A 885_IENCC
[_CTRL]
Stromstérke [1] Stromstérke des 1. Intervalls 0-300 A 885_IENCC
[CTRL]
Intervall 2/4: Kommutierungsfindung bei gebremster Maschine:
Dauer [2] Periodendauer Testsignal s. Hinweis 2. ms 884_IENCT
[_CTRL)
Dauer [4] Anzahl Schwingungen fiir 2. Messung s. Hinweis 3. ms 884_IENCT
[_CTRL]
Stromstérke [2] Amplitude Testsignal 0-300 A 885_IENCC
[_CTRL]
Stromstérke [4] Offset fiir 2. Messung 0-300 A 885_IENCC
[CTRL]
Verstéarkung Parameter zur Bewegungsoptimierung 0-999,95 % 807_KCGFA
Kommutierungsregelung (siehe Verfahrensbeschreibung) (_CTRL)
Tabelle 5.29  Grundeinstellung Kommutierungsfindung
(¢} Hinweis: 1. (siehe Intervalldauer)
l Die Gesamtdauer beider Intervalle darf 8100 ms nicht
Uberschreiten.

Anwendungshandbuch CDD3000

2. Die Periodendauer sollte zwischen 2 ms (=> 500 Hz)
und 10 ms (=> 100 Hz) liegen.

3. Die Anzahl der Schwingungen muf3 im Bereich 5....50
liegen.
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Verfahren der Kommutierungsfindung

OFF (0) = ausgeschaltet

Es erfolgt keine Kommutierungsfindung.

Kommutierungsfindung IENCC (1) mit Bewegung
Prinzipielles Verfahren:

Bei diesem Verfahren wird der Motor in zwei orthogonale Richtungen mit
einem Gleichstrom beaufschlagt. Als Folge richtet sich der Rotor/Laufer
aus (maximal 0,5 Magnet-Pitch).

Einsatzbereich:

Die Einstellung der Bestimmung des Encoderoffsets (Kommutierungswin-
kels) soll ohne aufwendige Parametrierung erfolgen.

Voraussetzung:

Das Einstellen einer Zeit Uiber 8 s ist nicht moglich; befindet sich der
Rotor danach noch nicht in Ruhe, mul3 ein anderes Verfahren gewéahlt
werden.

Achtung: Der Motor wird sich ggf. bei der Kommutierungsfindung ruck-
artig bewegen. Die angekuppelte Mechanik muR3 dafir aus-
gelegt sein.

Achtung: Ist die Achse blockiert, d.h., der Rotor kann sich nicht frei
ausrichten, arbeiten die Verfahren nicht richtig. Als Folge wird
der Kommutierungswinkel falsch bestimmt, und der Motor
kann unkontrolliert auslaufen.

Parametrierung:

Es werden zwei Intervalle, in denen ein Gleichstrom aufgeschaltet wird,
beziiglich Zeitdauer und Stromstarke parametriert. Die Parametrierung
erfolgt in der Karteikarte ,Kommutierungsfindung* im Meni ,Motor und
Geber einstellen®.
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%
Mot | Motoschrr | Dishgebar  Fommubmungibndug | Lind 4] ¥
Kormmeticrmgafndung:

[IEMCE (1] = mit Bewegurs =
Irdervald | Dhanser [ma] Stomstivin [4]| « |
o A0 5
1 ] |
2. I:l I:l.
3 o 0=
i |

ui‘-bl
N

Bild 5.57  Register Kommutierungsfindung mit Bewegung

Als erstes wird das im Feld [1], im Anschlul? das im Feld [0] parametrierte
Intervall aufgeschaltet. Die Zeitdauern sollten so gewahlt werden, daf}
der Rotor sich am Ende des 2. Intervalls (Feld [0]) in Ruhe befindet. Als
Stromstarke empfiehlt sich der Motornennstrom.

Hinweis: Ungelibte Anwender sollten immer als Stromstérke den
Motornennstrom (Amplitudengréf3e) und als Zeitdauer die
Maximalzeit von 2 x 4 s wahlen.
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Kontrollieren der eingestellten Parametrierung:

Zur Kontrolle kann der Kommutierungsvorgang mit dem DRIVEMANAGER
aufgezeichnet werden. Hierzu werden die GréBen Strom in Alpha- und
Beta-Achse sowie die elektrische Rotorlage (Winkel: elektrisch, Rotor-
Stator) aufgezeichnet.

In dem angegebenen Plot befindet sich der Rotor jeweils am Ende der
beiden Zeitraume beit=0,5 s und t =2 s in Ruhe.

Eairiot-Fenster -0l x|
Datei Zoom  Optionen 7
Strom: g-lstveert
Strom: d-lstweert Winkel elektrizch, Rotor-Stator
B0 . . . 008
315 —heacas fozs SR dooooo- --—0.00
Y A i i
31| SEEPE deeenes s IEPRE 003
225 frommef ot A S S -040
[ SELEEE TETE ------ - ------ ------ 015
135 fmmmmmefmmee dmeees RS TS 020
090 fenneefoane- PR ERAE. AR 025
0.45 — ------ B EELETRPEY R Rt ELEEE e -0.30
0,00 T - T 035
045 [ommee e 4meeee : S ARREE poeee- -0.40
.0.40 i ; ; ; 0145
025 000 025 0& 0o 1.25 225
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Kommutierungsfindung LHMES (2) bei gebremster Maschine

Dieses Verfahren ist zur Kommutierungsfindung bei einem gebremstem
Rotor geeignet.

Prinzipielles Verfahren:

Es werden sattigungsbedingte Effekte in der Statorinduktivitat ausgewer-
tet. Hierzu werden zwei Testsignale aufgeschaltet. Durch das erste wird
die Lage der Rotorachse, durch das zweite die Orientierung der
Rotorachse bestimmt.

Einsatzbereich:

Bestimmung der Rotorlage bei gebremsten Rotor oder bei Motoren mit
sehr hoher Massentragheit.

Voraussetzung:

Der Rotor mul3 gut gebremst sein, so daR sich der Motor auch bei der
Bestromung mit Bemessungsstrom nicht bewegt.

Voraussetzung:
Der Stator der Maschine muf} eisenbehaftet sein.
Parametrierung:

Bei den Testsignalen handelt es sich um einen sinusférmigen Strom, der
bezuglich Amplitude, Periodendauer, bei der zweiten Messung ferner
beziiglich Gleichanteil und Anzahl Perioden festgelegt werden kann. Die-
ses geschieht in der Karteikarte ,Kommutierungsfindung“ im Menu ,Motor
und Geber einstellen*.

Im Feld 2 werden die Periodendauer (z. B. 3 ms => 333 Hz Testsignalfre-
quenz) und die Amplitude (z. B. 1A) eingetragen.
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Die Anzahl der Perioden fir die zweite Messung kann im Feld 4 unter
Dauer eingestellt werden; der Gleichanteil wird unter Stromstérke einge-
geben.

x
Motor | Motoeschutz | Dishgeher  Foswmdmungibrbag | Ling 4] b
Ko i el
|LHMES (2] = bei featgebeemstes Marchine =l

Trdprval| D Ima]]| Sncmatisks [A]| =
1 o 1]

z 3 1J
3| o i

f = 1 |=
a |»
Hite

[0 | aebmcten | : |

Bild 5.58 Register Kommutierungsfindung bei festgebremster Maschine

Parametrieren eines Testsignals: Frequenz 333 Hz; Amplitude 1 A; Dauer
50 Perioden; Gleichanteil 3,1 A

Mit einer Testsignalfrequenz von 333 Hz und einer Amplitude in der Gro-
Renordnung ein Viertel Bemessungsstrom oder 1 A, der Auswertung von
50 Schwingungen und einem Gleichanteil in Hohe des Bemessungs-
stroms fihrt in den meisten Féllen zu guten Ergebnissen.

Kontrollieren der eingestellten Parametrierung:

Die bestimmten Induktivititen werden im Feldparameter 835_SC_V2
(_SCD) abgelegt.

Der Feldparameter [12] entspricht der mittleren Induktivitat und sollte mit
der im Datenblatt angegebenen Standerinduktivitat Gibereinstimmen.

Die Parameter [3] und [4] beschreiben die Induktivitat unter Sattigungs-
einflu3, und sollten 5 % bis 10 % auseinander liegen. Liegen diese Werte
zu dicht beieinander, bricht der Regler mit der Fehlermeldung E-ENC 137
ab. In diesem Fall muB3 der Strom im Feld 4 erhoht werden.
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Kommutierungsfindung IECON (4) mit minimierter Bewegung

Um dieses Verfahren zur Minimierung der Ausrichtungsbewegung zu nut-
zen, nehmen Sie bitte Kontakt mit uns auf.

Achtung: Der Drehzahlregler muf? bereits eingestellt sein. Sollte der
Drehzahlregler noch nicht eingestellt sein, muR3 vorerst ein
anderes Kommutierungsverfahren gewahlt werden, z. B. mit
Bewegung IENCC (1).

Hinweis: Standardeinstellung fur Intervall 1 ist 1000 ms und Nenn-
strom (AmplitudengréRe) des Motors.
Standardeinstellung fur Intervall 0 ist 2000 ms und doppelter
Nennstrom (Amplitudengrof3e).
Standardeinstellung fir die Pl-Reglerverstarkung: Kommutie-
rungsregelung ist 50 %.

Kommutierungsfindung HALL1 (5) mit Hallsensoren

Hallsensor-Auswertung von zwei um 120 Grad raumlich versetzte Senso-
ren:

Die Sensoren liefern analoge Ausgangssignale, die am Resolvereingang
(X6) eingelesen werden. Aus den beiden Spursignalen wird dann mittels
Arcus-Tangens-Operation der Kommutierungswinkel bestimmt.

Die Genauigkeit des ermittelten Encoderoffsets hangt von Beschaffenheit
des ausgewerteten Magnetfeldes, der Qualitat der Sensorsignale und der
nachgeschalteten Auswerteelektronik ab.

Hinweis: Die Resolvererregung muf3 abgeschaltet werden (siehe Kapi-
tel 5.5.3). Die Verkabelung des Hallsensors muR3 dahinge-
hend gepriift werden, daf? die Bewegungsrichtung/Drehrich-
tung mit der des 2. Gebersystems und mit der des Motors
Ubereinstimmt. Das kann mit Digital-Scope im DM Uberprift
werden: Resolver Spur A/B (CFENC muR3 auf R1 parame-
triert werden).

Der Offset des Drehgebers (Hallsensors), d. h. der mechani-
sche Korrekturwert der Einbaulage muf3 einmalig bestimmt
werden.
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Kommutierungsfindung HALL?2 (6) mit Hallsensoren

Hallsensorauswertung von zwei um 90 Grad raumlich versetzten Senso-
ren: Sonst wie HALL1 (5) zu behandeln.
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5.5.5 Linearmotoren Im Register ,Linearmotor” kdnnen die Motordaten aus den Typenschild-
daten/Datenblattangaben berechnet werden.

x|
Dothgebes | Kemvmmtienrgifdng — Lnswncer | Al
s #us Ty daten berechnen

Bild 5.59 Register Linearmotor
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Die Maske ,Berechnung der Motordaten“ rechnet die Datenblattangaben
des Linearmotors in rotative Gréf3en um.

Bere b der Moot Ei
Den Linearmstsr
et = - o
PP — e —T E
Doz fotckind 15 A ) I—_.l-'bﬂ 1w
Eralt o ekt =0 H WsKs  [FH e
Bgargtnom (et vl A
M Fraft 1900 ] = = -
MoMts [ [
Vi i s ebiten: =
= o MoMM [T Hn
I, panrang Wanpiude] | 147 W heda) E T I AN58449 ___ He
\elebesilired e Phass i Db (T TN T T
Iredub it s Phiane = rH ) [amna " gem
Shalicrung
uoFMM  [Lomimon W L
[T Mugnetstatande NN eniprechen sne Undiehung !
WOA_S I L] il
sty D mhggetiess HoLEs oo [
Fieniide Labgates ETN—
Drehgeter: ] -.-
[ 11) = SrnsCemrnn Dotuten = |
g | _sbeten | Decten |

Bild 5.60 Berechnung der Motordaten

Abschnitt Skalierung: Falls die Strichzahl des Gebers oder die maximale
Geschwindigkeit problematisch sind, kann ein Polpaar mehreren Umdre-
hungen entsprechen (MONPP # 1). 5

Hinweis: Zur weiteren Vorgehensweise bei der Datensatzerstellung fir
Linearmotoren fragen Sie bitte lhren Projekteur.
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E#i CDD3000 Einstellen [x]

Voreingestelite Losung:

Pozitionierung, freiprogrammierbar, Stewern Lber Klemme

; Erstinbetriebnahme... I Grundeinstellungen... |

Sanderfurktionan: Werfahrdaten... | Verfahrprogramm...l

Pty |/

Handbetrieb. .. I

asm11xx3_99

=

Geber:
Rezalver, 2-palpaarig
Eingange. .. |
Ausgange... | Regelung... Grenzwerte. .. Matar u. Geber. .. |
[ - _ririrt
| + + s + + | - 1
Buzzysteme. .. | Leitgeber / Encodersim... I
| ||I[IIIIIIIII|' | f! y
|stwerte. .. Fehlerfwfamung... I

Einstellung im Gerit s hern | Abbrechen |

Hilfe |

Bild 5.61 Bedienmaske Istwerte

In der Maske ,Istwerte* kann man alle fiir die Diagnose und Uberwa-
chung erforderlichen Werte abfragen.
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5.6.1 Temperaturen

| Gerat I Steckplatze I Feldbus If‘ I PI

|stwerte... |

Kiilkirper (') 16.60

Inmerraunn [T 24 .85

Motar [Mur £Tv84] [*C]

Bild 5.62  Register Temperaturen

DM Bedeutung Wertebereich | Einheit| Parameter

Kiihikérper |Aktuelle Kiihlkérpertemperatur, 0-150,00 °C 427_TEMP
gemessen im Modul der Endstufe. (_VAL)
Ubertemperaturabschaltung (E-OTM)
bei 85 °C.

Innenraum | Aktuelle Innenraumtemperatur, 0-150,00 oC 425_DTEMP
gemessen auf dem Steuerprint. (_VAL)

Motor Aktuelle Motortemperatur, gemessen 0 - 250,00 °C | 407_MTEMP
in der Wicklung des Motors (nur bei (_VAL)
KTY 84/gelb).

Tabelle 5.30  Grundeinstellungen Temperaturen

o Hinweis: Die Lebensdauer der elektronischen Komponenten (ELKO,

l Endstufentransistoren, ...) reduziert sich erheblich bei einem
dauerhaften Betrieb mit einer Innenraumtemperatur von
mehr als 65 °C.
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5.6.2 Geritedaten

|stwerte. . | e
Temperaturen | Gerat :

5 Softwarefunktionen

ﬁ Istwerte

| Sor |
Softwareversion; wion -1
CE: CCBFH
Sefiennummer: 011700173
Datenzatzbezeichnung |
Zwizchenkreizzpantung W) 31 ?

Zeit

Betriebsstunden

]|
Steckplatee | Feldbus | | <] ]

Zait nach Eingchalten 28 min
Bild 5.63  Register Gerat
DM Bedeutung Wertebereich Einheit | Parameter
Softwareversion |Aktuelle Firmwareversion im Gerat 0-999,95 / 92_REV
Beispiel: Standardsoftware V2.35 (_STAT)
Sondersoftware V200.40
CS Checksumme der Firmware im Gerét 0000-FFFF Hex / 115_CSXOR
_STAT)
Seriennummer | Seriennummer des Geréates / / 127_S_NR
(_STAT)
Datensatzbe- Bezeichnung des aktuellen Parametersatzes im Gerat max. 27 Zeichen / 889_NAMDS
zeichnung (_CONF)
Zwischenkreis- | Aktuelle Spannung im Zwischenkreis des Servoreglers. einphasig typisch 325V | VDC 405_DCV
spannung Uzk = Netzspannung D/é dreiphasig typisch 565V | V DC (_VAL)
Betriebsstunden |Betriebsstunden des Gerétes 0 - 65535 Std 87_TOP
(_VAL)
Zeit nach Ein- Zeit nach Einschalten des Gerétes 0 - 65535 min TSYS_86
schalten (_VAL)

Tabelle 5.31  Grundeinstellungen Geréat

Anwendungshandbuch CDD3000
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5.6.3 Steckplitze

|stwerte |

5 Softwarefunktionen

Elstweﬂe

Temperaturen I Gerat

Steckplatz 1:

| Feldbus | 4| v

.. Steckplatzs

F odul:

Softwareversion:  0.00

E/2-Modul [LUM-5140)

Steckplatz 2:

todul:

Softwareversion:  0.00

F.zine Optian

sion

Bild 5.64 Register Steckplatze
DM Bedeutung Wertebereich | Einheit Parameter
Steckplatz : 1 Modul Belegung des Optionsmoduls in Steckplatz 1 siehe Tabelle 5.33 / 579_0PTN1(_OPT)
Steckplatz 1: Softwarever- | Softwareversion des Optionsmoduls in Steckplatz 1 0-999,95 / 576_0P1RV(_OPT)
sion
Steckplatz 2 : Modul Belegung des Optionsmoduls in Steckplatz 1 siehe Tabelle 5.33 / 578_0PTN2(_OPT)
Steckplatz 2: Softwarever- | Softwareversion des Optionsmoduls in Steckplatz 1 0-999,95 / 577_0P2RV(_OPT)

Magliche Module:

Anwendungshandbuch CDD3000

Tabelle 5.32  Grundeinstellungen Steckplatze
Bus Typ Bezeichnung
0 NONE Keine Option
1 LCAN CAN st (CM-CANT)
2 COPEN  |CANgpen (CM-CAN2)
3 PROFI ProfibusDP (CM-DPV1)
4 101 E/A - Modul (UM-8140)
5 2A0UT Analogausgang (UM-2A0)
Tabelle 5.33  Optionsmodule
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5.6.4 Feldbus
x|

] TE— | Temperaturen I Gerat I Steckplatze Feldbusl CPU'ALg 4 I PI

Aktive Betriehsart:

;

Hetzwerkzustand (nur CAH):

nO00H
Steuerwort [Byte 1-0] BaBaaH
Enweitertes Steuerwort (Bpte 3-2) BABAH

[rur Eazy Drive]

Statuzwort [Byte 1-0] @8H | B8H

Enveitertes Statuzwort [Byte 3-2]
[rr E asp Drive) B8H | 8BH

UL

Steusrart |Steuern iiber Klemmleiste

Sollwertzelektar Positiohierung. freiprog.

Bild 5.65 Register Feldbus

DM Bedeutung Wertebereich | Einheit| Parameter
Aktive Betriebsart Konfiguration der Ansteuerung iiber CAN 0-7 / 492_CACNF
(_CAN)
Netzwerkzustand Zustand des CAN-Netzwerkes 1 = operational /
(operational, preoperational, prepared) 2 = preoperational
3 = prepared
Steuerwort Steuerwort der Rx-Pdo (Byte 0,1) / / 573_CACTR
(OPT)
Statuswort Statuswort der Rx-Pdo (Byte 2,3) / / 572_CASTA
(LOPT)
Erweitertes Steuerwort |Erweitertes Steuerwort der Rx-Pdo (Byte 2,3) / /
Steuerort Quelle der Steuerbefehle siehe Kapitel Soll- / 260_TERM
(unabhéngig von der Sollwertquelle) wertstruktur (_CONF)
Sollwertselektor Quelle der Sollwertvorgabe siehe Kapitel Soll- / 280_RSSL1
(unabhéngig vom Steuerort) wertstruktur 4.1.1 (_REF)

Tabelle 5.34  Grundeinstellungen Feldbus
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5.7 Fehlermeldun-
gen

Istweerte. . |

Anwendungshandbuch CDD3000

5 Softwarefunktionen

Temperaturen I Gerat :

~Letzter Fehler

Fehler

- 0.0k Diagnose |
Zeitpunkt IIJ ik

Fehler rickzetzen |

~Fehlerhistarie

2 -letzter I -0.0k Diagnoge |
3-letzter I -0.0k Diagnose |
4 -letzter I -0.0k Diagnose |

Bild 5.66  Register Fehlermeldungen

In Bild 5.66 wird die Anzeige der zuletzt aufgetretenen Fehler mit Zeitan-

gabe und Ricksetzmdglichkeit dargestellt.

DM Bedeutung Wertebereich | Einheit | Parameter
Fehler Zuletzt aufgetretene Fehler Beispiel: | siehe Anhang / 95_ERR1
E-0TM-1, 1H B (Stérungs- (_ERR)
Fehler E-OTM, Fehlerort 1, Zeitpunkt | beseitigung)
in Stunden
Zeitpunkt | Zeit zwischen Einschalten und zuletzt | 0-65535 | Minu- 94_TERR
aufgetretenem Fehler ten (_ERR)
2.-letzter  |2.-letzter Fehler siehe Anhang / 96_ERR2
Fehler B (Stérungs- (_ERR)
beseitigung)
3.-letzter |3.-letzter Fehler siehe Anhang / 97_ERR3
Fehler B (Stérungs- (_ERR)
beseitigung)
4.-letzter  |4.-letzter Fehler siehe Anhang / 98_ERR4
Fehler B (Storungs- (_ERR)
beseitigung)
Tabelle 5.35  Grundeinstellungen Fehlermeldungen
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5 Softwarefunktionen

Diagnose

Klartext-Anzeige der Fehlermeldung / Weitere Informationen tber den

Fehlerort.

Fehler riicksetzen

Fehler quittieren und Gerat in Normalzustand versetzen (betriebsbereit).

Fehlerreaktionen

o
Unterspantung Urrichter IHALT [1] = Endstufe sperren j
Uberspannung Urmrichter ILDEKH [3] = Endstute speren, gegen Wiederanlauf sichem j
Uberstrom Urnrichter ILDEKH [3] = Endstute spemen, gegen Wisderanlauf sichemn j
Ubertemperatur Matar ILDEKH [3) = Endstule speren, gegen Wwisderanlauf sichemn ﬂ
Ubertemperatur Limrichter ILDEKH [3) = Endstufe spenen, gegen Wiederanlauf sichem j
Ixt:Abschaltung Motar ILDEKH [3] = Endstute speren, gegen Wiederanlauf sichem j
Externe Fehlermeldung ISTDF‘ [2] = Schnelhalt durchfidhren j
Hardware-Endschalter vertauscht ISTDP [2) = Schrelhalt durchfiibren j
Endschalter angefatiren |STDF' [2) = Schnelihalt durchfiihren j
Schleppfehler IWAHN [0] = Keine Fehlerreaktion [hur warnmeldung) j
Fehler in Matorbremsze ILDEKH [3) = Endstute sperren, gegen ‘Wisdsranlauf sichern j
Fehler in der Positioniereinheit it ation ISTDF‘ [2] = Schrellhalt durchfiihren j

Ok Cdbbrechen || Dbemehmen |

Bild 5.67  Fehlerreaktionen

Je nach Fehler sind folgende Fehlerreaktionen einstellbar:

(0) WARN Keine Fehlerreaktion (nur Warnmeldung)

(1) HALT Endstufe sperren

(2) STOP Schnellhalt durchfiihren

(3) LOCKH Endstufe sperren, gegen Wiederanlauf sichern

(4) LOCKS Schnellhalt durchfiihren, gegen Wiederanlauf sichern
(5) RESET Endstufe sperren, Riicksetzen durch Netz-Aus

Weitere Informationen zu Stérmeldungen und deren Beseitigung siehe

Anhang B.
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5.8 Bussysteme

Anwendungshandbuch CDD3000

5 Softwarefunktionen

&l CDD3000 Einstellen

Voreingestellte Losung:

Pozitionierung, freiprogrammierbar, Steuvern Liber Klemme

; Erstinbetriebnahme... I Grundeinstelungen... |

Werfahrdaten... | Verfahrprogramm...l Handbetriehb... |

Sonderfunkhoner:

Pty |/ .

asm11xx3_99

=

Geber:
Resalver, 2-palpaarig
Eingange. .. |
Ausgange... | Regelung... Grenzwerte. .. | Mator u. Geber... |
T - rLrirt
| ++ B ++ | -— 1L
Buzzysteme. .. Leitgeber / Encodersim... I

I

Fehler M armung... I

|stwerte... I

Hilfe: |

Einstellung im Gerit speichern | Abbrechen |

Bild 5.68 Bedienmaske Bussysteme

In der Maske ,Bussysteme*” werden alle fiir die Bussysteme ,,CAN-Lust",
~CAN-OPEN" und ,PROFIBUS" relevanten Einstellungen vorgenommen.

5

Weitere Informationen zu den Bussystemen entnehmen Sie den Doku-
mentationen des jeweiligen Bussystems.
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5.8.1 PROFIBUS

5 Softwarefunktionen

[@rsteme |
. Profus | cwCamn | cwcanz |
Buzzysteme |
Enerumnibaisnnsmnul C-0rv:
jfmwrmcadd rl rmd mdgerte 4
Adeezen Paofbun: ]
e Eanfosin PrgPos PCR_A
Zipckichus S immtmbeg i v revarkel n 0 s
Sl Abbaskirrg =0 itk
[ Ok || _bbeschen | |
Bild 5.69 Register PROFIBUS
DM Bedeutung Wertebereich | Einheit| Parameter
Adresse-Profibus Geréateadresse 0-99 / 571_CLADR
Bei Einstellung 0 ist HW Adresskodierung am Modul aktiv. (_OPT)
Zyklisches Steuertelegramm | Watchdog-Uberwachung, Steuerprotokoll 0-255 ms | 574_CAWDG
wird erwartet in (_OPT)
Status Aktualisierung Zykluszeit der Statusmeldung iiber Bus 0 - 32000 ms | 575_CASCY
(_OPT)

Tabelle 5.36

Grundeinstellungen Profibus

.CM-DPV1*.

Weitere Informationen entnehmen Sie bitte dem Benutzerhandbuch

Anwendungshandbuch CDD3000
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5.8.2 CANLust
[@Fnsysteme x|
: Poibus  CMCAMT | oucanz |
Buzzpsteme... |
Kosnemmanikatsonsamodal TW-CAMT:  DpSormmod ol rechl sl peitechd
Camiust |
Prctidol [CLUET o) =
Wasisles Mg
Aeregre-CAN: | o L .
Bmakan CrTTTR | [ Envommien. |
P Ersigrissieusnng Serdedaten
[5LAVE 1 = Slarem = _Fom | o | |
Modus Sleusnng / Solwwetibegabe
|5 = Easiive FrogPos (PLE_4) |
Ephleichs Slramtedogranen wad revacrled a1 [0 =
St knpkienng & m
gk | [Ameeschen | |
Bild 5.70  Register CAN| ¢t
DM Bedeutung Wertebereich | Einheit| Parameter
Protokoll Verwendetes Protokoll CLUST (0) / 654_PRSEL
COPEN (1) (_OPT)
Adresse-CAN CANLust-Geréateadresse 0-99 / 571_CLADR
Bei Einstellung 0 ist HW Adresskodierung am Modul aktiv. (_OPT)
Baudrate CAN CANLust-Baudrate 25-500 kbit/ | 489_CLBDR
Bus:5-0 sec (_OPT)
Funktion nicht aktiv Slave (0) / 570_CAMOD
Master (1) (_OPT)
Modus Steuerung, Soll- | Andert den Modus der Steuerung (iber Bussystem. Dies bedeu- | (siehe Tabelle / 492_CACNF
wertiibergabe tet, daB der Inhalt der Steuer- und Statusinformation automa- 5.38) (_OPT)
tisch an die gewdhlte ,,voreingestellte Losung*“ angepaBt wird.
Nachtrégliche Anderungen sind nicht zuléssig.
ZyKlisches Steuertele- | Watchdog-Uberwachung, Steuerprotokoll 0-255 ms | 574_CAWDG
gramm wird erwartet in (_OPT)
Status Aktualisierung | Zykluszeit der Statusmeldung (iber Bus 0- 32000 ms 575_CASCY
(_OPT)

Tabelle 5.37  Grundeinstellungen CANLust
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Modus Steuerung / Sollwertiibergabe

Bus DM

nicht benutzt

DRIVECOM, 16 Bit Soll-, Istwert

DRIVECOM, 32 Bit Soll-, Istwert

DRIVECOM, 32 Bit Soll-, 2x16 Bit Istwert

EasyDrive Basic

EasyDrive ProgPos (PCB_4)

EasyDrive TabPos (PCB_3)

EasyDrive DirectPos (PCB_2)

o N of gaf & W N = O

EasyDrive Synchron (PCB_1)

Tabelle 5.38  Modus Steuerung /Sollwertubergabe

Weitere Informationen entnehmen Sie bitte dem Benutzerhandbuch
.CM-CAN1"“.

ﬂEreignissteuerung TAPDO1

[V Zyklische Statusaktualisierung

TXPDMM versenden bei Anderung von :
s Cism [ 150

[ IEm0 [~ IEM ™ IEn2
[Covoo [ ovol

[Cisoz [ 1s04

[ IEm3

I™ Positionienng Merker 98 = 1
[™ Pasitionienng Merker 99 = 1

™ CaN-Status [CASTA)
[~ Gerdtestatus [STAT]

Abbrechen [bemehmen

Bild 5.71  EreignissteuerungTxPDO01
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5.8.3 CANopen

5 Softwarefunktionen

CEEETEE—— £
. Profbus | CMCan [ CMEANE |
Buzzysteme... |
EomaTHan ik Gl T CANE:
..-_-5_-_'-_!- -.-_-..I Oipts A it rmciht e perihech B
Adeprie _a
bl ot SN[ -
Modus Stenssrung # Solsertibengabe:
[5® Eayveve ProgPen [PUE_4) |
Zyidachas Sivusrisisgramm wid mtel [1] m
Sagha Akbhsalnienng =] m
Eimgraasiousneg Sersiodalon —
PO PO |
gk | dbbeschen | ol |
Bild 5.72  Register CANopen
DM Bedeutung Wertebereich |Einheit| Parameter
Adresse-CAN CAN Geréateadresse 0-99 571_CLADR
Bei Einstellung 0 ist HW Adresskodierung am Modul aktiv. (_OPT)
Baudrate CAN CAN-Baudrate 25-500 kbit/ | 489_CLBDR
Bus:5-0 sec (_OPT)
Modus Steuerung, Soll- | Andert den Modus der Steuerung iiber Bussystem. Dies (siehe Tabelle / 492_CACNF
wertiibergabe bedeutet, daB der Inhalt der Steuer- und Statusinformation 5.38) (_OPT)
automatisch an die gewahlte ,voreingestellte Losung“
angepaBt wird. Nachtragliche Anderungen sind nicht zulés-
sig.
Zyklisches Steuertele- Watchdog-Uberwachung, Steuerprotokoll 0-255 ms | 574_CAWDG
gramm wird erwartet in (_OPT)
Status Aktualisierung Zykluszeit der Statusmeldung iiber Bus 0 - 32000 ms 575_CASCY
(LOPT)

Tabelle 5.39  Grundeinstellungen CANopen

@ LCM-CAN2" .

Weitere Informationen entnehmen Sie bitte dem Benutzerhandbuch
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5.9 Leitgeber/
Encodersimula-
tion
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B8 CDD3000 Einstellen

Voreingestelite Losung:

Paositionierung, freiprogrammierbar, Steusm uber Klemme

; Erstinbetriebnahme... I Grundeinstellungen... |

Sanderfunktionen: Werfahrdaten... | Verfahlprogramm...l Handbetrieb... |

asm11xx3_99

‘ t1 1v v v ."'/- — | Geber: %
L .."l Resalver, 2-polpaarig
T

Eingange... |
Auggange... | Regelung... Grerzwerte... | fdotor u. Geber... |
(- - TLILIL
| ++ Bus, ++ | - 1rLrr
Bussysteme. . | Leitgeber # Encodersim. ..
lstwerte. .. Fehler /armung...

Einstellung im Gerat speichern | Abbrechen | Hilfe |

Bild 5.73  Bedienmaske Leitgeber / Encodersimulation

In der Maske ,Leitgeber / Encodersimulation* werden alle Einstellungen
fur den Betrieb mit Leitgeber und/oder Nutzung der Encodersimulation
vorgenommen.
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5.9.1 Encodersimula-
tion

Leitgeber / Encodersim. .. |

Anwendungshandbuch CDD3000

5 Softwarefunktionen

Fumiktlon Steckplatz X5-Lagekommunikation:
T & Encodentimbstion UL © Letgebes

™ S5 e st

1 zu 1 frux opische Drshgeher]
Dike Strichaah der Ercodes simulstion entrprcht der
Smckaahl des patameimerten Dishgebers mi A8

%1 2u n b Deshpsbid]

Simchashl = 3% |unap =| Iraka A,
2
B
18 [4)

S [

512 (4]

F ] I i I
L0 [7)
o192 )
163 9
ZTER (10
R (1]

Bild 5.74  Register Encodersimulation

Encodersimulation Stecker X5

Um die Signale des parametrierten Lagedrehgebers direkt ,1 zu 1" wei-
terzureichen, wahlen Sie bitte die erste Einstellung. Der Servoregler wan-
delt die Signale eines Sin/Cos-Gebers in TTL-Rechtecksignale um und
reicht die Rechtecksignale auf der Schnittstelle X5 weiter. Diese Einstel-
lung ist nur fiir optische Geber (G1 bis G8) sinnvoll.

Méchten Sie die Lageinformation hdher aufgeldst an die libergeordnete
Steuerung weiterreichen, so wahlen Sie bitte die Einstellung ,1 zu 1“. Sie

kénnen nun die gewahlte Strichzahl in 2"-Schritten von 32 bis 65536
parametrieren (bei Resolver: px 32 bis px 65536).

Hinweis: Beachten Sie bitte, daf? die Strichzahlumwandlung durch die
Software eine geringfligige Totzeit in der Ausgabe der Posi-
tion mit sich bringt. Diese Einstellung wird typischerweise
beim Einsatz eines Resolvers gewabhlt.

Besonders bei hohen Strichzahlen ist die Grenzfrequenz von
500 kHz des Ausgangs zu beachten.
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DM Bedeutung Wertebereich Einheit Parameter

Strichzahl | pje ausgegebene Strichzahl ist bei Resolvern in 2"-Schritten ein- 32(0)bis | Inkremente/ | 471_ECSLN
stellbar (n=5...16), d. h. 32 bis max. 65536 Striche. Bei Verwen- 65536(11) | Umdrehung | (_SYNC)
dung der Einstellung ,,1 zu 1“ entspricht die ausgegebene
Strichzahl der des angeschlossenen Gebers. Bei Drehgebern vom Bus:
Typ G2 bis G7 wird ein Nullimpuls direkt nach dem Aufstarten des 0-1
Systems ausgegeben. Hierdurch kann kein Maschinenbezug herge-
stellt werden.

Anwendungshandbuch CDD3000

Tabelle 5.40

Grundeinstellungen Encodersimulation

Die Encodersimulation bildet aus der Position des am Motor angeschlos-
senen Drehgebers inkrementalgeberkompatible Impulse. Es werden
demzufolge Impulse in zwei um 90° versetzten Signalen A und B sowie

ein Nullimpuls R ausgegeben.

Bild 5.75  Signale der Encodersimulation bei Blick auf die Motorwelle (links
bei Rechtslauf des Motors)
Hinweis: Falls das Signal zu stark jittert / rauscht, kann es unabhéngig

vom Drehzabhlistwertfilter ECTF mit dem Parameter
429 ECSTF (_SYNC) gefiltert werden (Werkseinstellung ist

1ms).

5-106




LUST

5 Softwarefunktionen

Bild 5

.76

CDD3000 -X5 CNC oder CDD3000
4 x 2 x0,14 mm?2
> [AYS >
A S 120 Q —
¥ K alo
RS485 > RS485
D> (B8 >
B — Vs b >< D*mo Q —
B-|4
RS485 RS485
> [Ri7 >
R 3 1200 —
¥ K ol
_—
RS485 RS485
- +5V| 6
/ GND| 1
= S D GND
+5V +10% N n
100 mA max. = =

* Bei CDD3000 ist der WellenabschluBwiderstand nicht enthalten.
Er muR extern beschaltet werden.

Technische Daten zur Auflésung

AnschluB3- und Signalbeschreibung der Encodersimulation

Art des Drehgebers Resolver optischer Drehgeber
Drehgeber an X5 R1 R2 R8 G1 G2,G3,G5 a8
Polpaarzahl p=1 p=2 p=3 - G6/G7
Auflgsung der Geberauswertung "
Inkremente pro Umdrehung 2M 215 3x214 2% 212
Grad 0,022° 0,011° 0,0073° 0,000011° 0,088°
Encodersimulation an X5:
Standard-Impulse pro Umdrehung 1024 2048 3072 2048 2048 1024
(einstellbar von p x 32 bis p x 65536)
Nullimpulse pro Umdrehung 1 2 3 1 12) 1
1) Hohere Aufldsungen der Geberauswertung fiihren zu hoheren Drehzahlaufldsungen und damit zu einem besseren Rundlauf des Antriebs.
Die Auflésung des Lagereglers betrdgt 16 Bit unabhéngig vom verwendeten Drehgebertyp.
2) Der Nullimpuls hat keinen Maschinenbezug.

Anwendungshandbuch CDD3000

Tabelle 5.41
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Weitere Informationen zur Hardware und zur elektrischen Spezifikation
finden Sie in der Betriebsanleitung.

_ 3000min—" [2048Impulse
60min's

Beispiel: f = 102, 4kHz .

Hinweis: Die an die Encodersimulation angeschlossene Steuerung
mul deren Ausgangsfrequenzen verarbeiten kdnnen. Die
maximale Ausgangsfrequenz betréagt 500 kHz (abhangig vom
verwendeten Kabel: Lange / Typ / Kapazitat....)
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5.9.2 Leitgeber
Fumiktlon Steckplaiz x5 Legekomemund sthon:
JUMLIL © Encodetsmuation UL & [tpebar
" §5HE ncodenimmaton
Engang [HTL 1] @ HTL Letpeber an 2 =l
Sionalaa [&% 11« &78 rksemertalgebe] =
Ukt s Tumniewer halnas: ~ @
" Crpangdapus /Unduburg  1——
= -
£ = _
ol ubserreshinen ®
1)
Ok | _sbboechen | (emehoen |
Bild 5.77  Register Leitgeber
DM Bedeutung Wertebereich Einheit Parameter
Eingang Signalquelle fiir Leitgeber TTL-Leitgeber am X5 (0) TTL - / 473_EC2TP
oder HTL-Leitgeber (nur A- und B-Spur) an X2 (1) HTL (_SYNC)
Signalart Form der Eingangssignale (0) A/B / 475_RSTEP
(1) ADIR (_SYNC)
Ubersetzung Eingangssignale / | Strichzahl des Leitgebers on Striche/ 474_EC2LN
Umdrehung (1) n=5-13 Umdrehung (_SYNC)
(32 -8192)
Ubersetzung Zahler (2) Ubersetzungsverhaltnis: Zahler -65535 ... / 480_VRNOM
+65536 (_SYNC)
Ubersetzung Nenner (3) Ubersetzungsverhaltnis: Nenner 0.. / 481_VRDEN
65536 (_SYNC)
sofort (ibernehmen Synchrone Ubernahme des Ubersetzungsverhélt- (0) OFF / 485_VRSET
nisses (nach Anderung in der Bedienmaske) (1) ON (SYNC)

Tabelle 5.42  Grundeinstellungen Leitgeber
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TTL-Leitgeber

Der Leitgebereingang X5 ermdglicht die inkrementelle Sollwertvorgabe
fur die Regelung. Als Sollwertgeber dient entweder die Encodersimula-
tion eines weiteren Servoreglers CDD3000, ein handelsiblicher inkre-
menteller Drehgeber oder eine Schrittmotorsteuerung. Die Signalform
entspricht entweder

* A/B-Inkrementalgebersignalen oder

O

P
5

»

g

LML

o

7
—1
—1

o
—
—

* Puls-Richtungssignalen bei Anschluf? einer Schrittmotorsteuerung.

Die Auswertung der Signale ist beziglich der Signalart, Strichzahl und
des Ubersetzungsverhaltnisses parametrierbar.
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CDD3000 - X5 CNC oder CDD3000
<] [AHs s <
A Y D *120 Q
A
RS485 D — RS485
< |BH8 <
B Y4 ﬂ*120 Q
B
RS485 RS485
4 [R#7 i
R— Y4 ﬂ'120 o)
R-| 3 HE
— )
RS485 55
SD
— +5v[6 . B
= G.E L GND
2
+5V +10% —*
100 mA max. 1 | 1

* Der WellenabschluRwiderstand muf3 beim CDD3000
extern angeschlossen werden.

Bild 5.78  Anschluf? und Signalbeschreibung des Leitgebereingangs

HTL-Leitgeber

Ein Leitgeber mit HTL-Pegel (24V) kann alternativ Uber die Steuer-
klemme X2 angeschlossen werden. Hierflir werden die digitalen Ein-
gange 1ISD03 und ISD04 verwendet.

CNC oder HTL - Leitgeber

X2 Inkrementell } Schrittmotorinterface
1 |
,,,,,,,,,,, fmmm e
® @ 11| I1SD03 SpurA LI ! Takt Eglph
® 2 12| 1SD04 SpurB 1rLrL | Richtung 02~
e L .
® 213 pGND 1GND | —1GND

Die Spezifikation der digitalen Eingange der Steuerklemme X2 finden Sie
im Kapitel 2.4 "Spezifikation der Steueranschliisse".
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Hinweis:

Bei Verwendung eines HTL-Leitgebers ist sowohl die Enco-
dersimulation als auch der Leitgebereingang an X5 deakti-
viert.

Zur Einhaltung der Schaltzeiten bzw. Flankensteilheit des
Drehgebers darf die von der Abtastfrequenz und der Versor-
gungsspannung abhangige Kabellange nicht Giberschritten
werden.

Beachten Sie daher bitte das Datenblatt des Herstellers.
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Alternativ zur TTL-Encodersimulation kann eine Encodersimulation tber
SSI parametriert werden. Uber die SSI-Schnittstelle wird die Absolutlage
kommuniziert. Der CDD3000 simuliert einen SSI-Drehgeber und nimmt
damit in der SSI-Kommunikation die Slave-Funktion ein.

Die Kommunikation nach SSI-Standard fur Single und Multiturndrehgeber
(wie auch von Heidenhain-Drehgebern unterstitzt) benutzt einen zusétz-
lichen Takt vor der eigentlichen SSI-Ubertragung, um die Daten der aktu-
ellen Absolutlage in das Schieberegister zu Ubertragen.

-— = — — -
CLOCK
DATA i n X1 Xn2' 3 7
visE SB

Auf den Takt der vom SSI-Master erzeugt wird, antwortet der CDD mit der
Absolutposition. Es kdnnen verschiedene Protokollformate ausgewahlt
werden.
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Die fUr die SSI-Kommunikation relevanten Parameter werden in der Regi-
sterkarte eingestellt.

Bild 5.79  Register SSI-Encodersimulation
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DM Bedeutung Wertebereich i 20 Parameter
Wert
Protokoll Bitaufbau | Anzahl Datenbit / Anzahl Takte 888_SSIFO
12 Multi + 12 Singleturn / 25 Takte 0:=MU12/SI12 (default) (_SYNC)
8 Multi + 16 Singleturn / 25 Takte 1:=MU8/SI16
10 Multi + 20 Singleturn / 31 Takte 2:=MU10/S120
12 Multi + 13 Singleturn / 26 Takte 3:=ENC25Bit (Heidenhain)
10 Multi + 13 Singleturn / 24 Takte 4:=ENC23Bit
Die Daten werden immer mit MSB zuerst
libertragen (Heidenhain kompatibel)
Baudrate Ubertragungsgeschwindigkeit der 201,6 KBaud 0-1:=00 889_SSICO
SSI 500 KBaud 0-1:=01 (_SYNC)
1,042 MBaud 0-1:=10
1.560 MBaud 0-1:=11
Ruhepegel des Takts Low 2:=0 889_SSICO
High 2:=1 (_SYNC)
Dateniibernahme Erste Flanke des Taktes schieben, bei der zweiten einlesen (default) 3:=0 889_SSICO
Erste Flanke des Taktes einlesen, bei der zweiten schieben 3:=1 (_SYNC)
Datenformat Binérformat (default) 4:=0 889_SSICO
Grayformat 4:=1 (_SYNC)
Tabelle 5.43  Einstellungen SSI-Encodersimulation
CDD3000 - X5 CNC oder CDD3000
<] |Clock+| 5 ( 77777777777777777777777 <
£ Clock- |9 D 8 ><><
RS485 D RS485
q Data+| 8 q
E Data- | 4 D o0p
RS485 RS485
GND| 1
GND
| N
L o b L
* Der WellenabschluBwiderstand muB beim CDD3000 extern angeschlossen werden.
Bild 5.80  Anschluf3- und Signalbeschreibung der SSI-Encodersimulation
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Software-Nockenschaltwerke bieten heute die Mdoglichkeit, teuere,
mechanische Nockenschaltwerke nahezu vollstandig und kostenginstig
zu ersetzen. Somit ist eine einfach Parametrierung und ubersichtliche
Funktionalitat mit einer kurzen Inbetriebnahmezeit moglich.

Das im Postionierregler implementierte Nockenschaltwerk 1aRt 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 tber den Feldbus versendet werden.

Desweiteren ist der Nockenstatus durch Beschreibung eines Merkers
Mxx in der Ablaufsteuerung ,iMotion“ nutzbar.

Nocken 16

Nocken 3

Nocken 2

Nocken 1

Das Nockenschaltwerk wird gestartet und bearbeitet, wenn eine Nocken-
anzahl ungleich Null vorgegeben wird.
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Gl Evvstelhunmyen Sockenschaltwerk x|
Minchem Stangosation |grad) Enndprcritan o] Aktion | = |
] 0| &4 e
1 160 20, D0
2 ) 0] EAROOO0H
1 o 0 BAEATNNMH ||
1 o 0 RO
5 0 0 E4E40000H
& o] o u;-ur.d-u:-:-:-lnu'1
- 7 1} L] HW:F:'—-

#rizahl de Hocken I?
Hisleesn o Veseahas vin [——= s
Fialsranoposion

Ok | attemchon | Qbeweteen |  pie |

Bild 5.81 Einstellungen Nockenschaltwerk
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lungen sind mdglich:

,ENCD [0] = Nockenschaltwerkszyklus bezogen
auf den Lagegeber“:= Der Zyklus des Nocken-
schaltwerks wird durch die aktuelle Position des
Positionierreglers (Lageregler) bestimmt.

»EGEAR [1] = Nockenschaltwerkszyklus bezo-

gen auf den Leitgeber“:= Der Zyklus des Nok-

kenschaltwerkes wird durch den externen Leit-
geber bestimmt.

DM Bedeutung Wertebereich WE Parameter

Startposition Die Nockenpositionen kénnen in beliebiger Rei- 0...2147483647 0 663_CSTAP
henfolge vorgegeben werden, miissen sinnvol- (_CAM)

Endposition lerweise aber stet_s |nne"rhalb dgs Zyklus_ses lie- 0 . 2147483647 0 664_CENDP
gen. Es erfolgt keine Priifung dieser Bedingung! (_CAM)

Aktion Schaltpunkte setzen, PLC-Merker setzen. 00000000H ... FFFFO00 | 665_CACTN

FFFFFFFFFH OH (_CAM)

Zyklus Nockenschaltwerk | Nach Ablauf des definierten Zyklus beginnt der 0...2147483647 0 648_CCCYC
Zyklus erneut. Der Zyklus wird in benutzerspezi- (_IN)
fischen Einheiten angegeben (Positionierung). Ist
keine Einheit vorgegeben, wird in Inkrementen
gerechnet (drehzahlgeregelt). Dabei entsprechen
65536 Inkremente einer Umdrehung der Motor-
welle.

Anzahl der Nocken Nur die definierte Anzahl von Nocken wird aus- 0..15 0 662_CCNUM
gewertet. Ist die definierte Anzahl Null, so wird (_IN)
das Nockenschaltwerk nicht bearbeitet.

Hysterese zur Vermeidung | Sinnvollerweise ist die Nockenlénge groBer der 0...2147483647 0 666_CCHYS

von Jittereffekten Hysterese zu wéhlen. (_IN)

Referenzposition Hier wird die Positionsquelle, die das Nocken- ENCD ... EGEAR ENCD | 639_CCENC
schaltwerk speist, eingestellt. Folgende Einstel- (_CAM)

Anwendungshandbuch CDD3000

Tabelle 5.44  Einstellung Nockenschaltwerk

Synchronisation des Nockenschaltwerks

* Mit einer positive Flanke an dem Eingang, der auf Start "ENCAM
(36) Start Nockenschaltwerk" parametriert ist oder einer positive
Flanke des Merkers 75 in iMotion-Ablaufprogramm, wird das Nok-
kenschalt auf die aktuelle Position synchronisiert. Mit dieser positi-
ven Flanke wird der Zyklus des Nockenschaltwerks erneut gestartet
(der Zyklus wird zu Null gesetzt).
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Stoppen des Nockenschaltwerkes Uber iMotion oder Feldbus:

« Wird die Anzahl der Nocken (Parameter "662-CCNUM-Anzahl der
verwendeten Nocken") auf Null gesetzt, so wird das Nockenschalt-
werk angehalten.

* Mit einer negativen Flanke an dem Eingang, der auf "ENCAM (36)
Start Nockenschaltwerk" parametriert ist, wird die Bearbeitung des
Nockenschaltwerkes gestoppt.

* Wurde das Nockenschaltwerk nicht tiber einen digitalen Eingang,
sondern Uber eine positive Flanke des Merkers 75 gestartet, so
beendet eine negative Flanke des Merkers 75 die Bearbeitung des
Nockenschaltwerks.

Versenden von CAN-Telegrammen

« Das Nockenschaltwerk selbst versendet keine Can-Telegramme.
Durch das Setzen von Merker 98, Merker 99, dem virtuellen Aus-
gang OVO00 und dem virtuellen Ausgang OVO01 wird eine Eventhand-
ling zum CAN hergestellt siehe auch Aktion eines Nockens
definieren.
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Aktion eines aktiven Nockens definieren:

» Nach einem Doppelklick in der Spalte Aktion des Nockenschaltwerks
wird folgendes Fenster geoffnet:

(G Aibive delinieren 8 X

Matker solaon

Hostkam
™ 1% Merke I_ 0
r en Mgrke I_
Arang seten:
Flosod [Cos;m Cosee T ooso;

Foeed M oEm I oep2 I OEO3

Wirtuelen Ausgang seizen:

[ o0 ™ mm

Nlinnwees: Aumgangn I

VWegadpen Sl bite rechi dan gessiiien Ausgang sul

“CODUT = \wind v Mocherachalwserh angemessi™, 2u

o arretre erd

0 | _abbechen | 1w |

Bild 5.82  Aktion eines Nocken definieren

* Um einen Merker fir das iMotion Programm zu setzen, wéhlen Sie
bitte den "1'ter Merker" oder "2'ter Merker" aus und geben eine Num-
mer zwischen 0 und 99 an.

e Zum Setzen eines oder mehrerer Ausgange bei aktivem Nocken
wahlen Sie den entsprechenden Ausgang durch "Anklicken" an.

« Beachten Sie bitte, dal? der ausgewahlte Ausgang dem Nocken-
schaltwerk (z. B.: OS03 = CCOUT (25))zugewiesen werden muf3.

Die Zuweisung des Ausgang wird in der Maske Ausgénge vorge-
nommen.
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|
Digital | Digital UMeI40 | Vituel |
0500 |C_RDY (20) = Regler betiisbsberet =l | dgtionen.. |
0501 [ACTW [7) = Regelung in Funktion x| | Optionen... |
0502 |OFF (0] = Keine Funktion =l | aptionen.. |
(R CCOUT [25] = wom Moo altwerk angestevert Dptianen;.. |
V' Leitungsbruchiibenwachung 0503
Ok Abbrechen | Qbemehmenl

Bild 5.83  Funktion der digitalen Ausgange definieren
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Anhang A Parameteriibersicht

Die nachfolgende Parameteriibersicht enthélt alle Parameter bis Be-
dienebene 01-MODE = 4 in Werkseinstellung in der Softwareversion

3.20.

Abklrzungen:

R Leseebene (LE) gibt die Bedienebene (01-MODE)
an, ab der der Parameter angezeigt wird.

w Schreibebene (SE) gibt die Bedienebene (01-
MODE) an, ab der der Parameter editiert werden
kann.

G gerateabhangig
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Speicherarten und Datentyp:

Speicherarten:

RAMCV
RAM AV

FEPROM
Datentypen:
USIGNS8
USIGN16
USIGN32
INT8

INT16
INT32
INT32Q16

FIXPOINT16

FLOAT32
ERR-STRUC

STRING

RAM control variable, RAM-Steuerwort
RAM actual value, RAM-Istwert

Flash-EPROM, bleibt nach Netz-Aus erhalten

Ganzzahl, vorzeichenlos
Ganzzahl, vorzeichenlos
Ganzzahl, vorzeichenlos
Ganzzahl, vorzeichenbehaftet
Ganzzahl, vorzeichenbehaftet
Ganzzahl, vorzeichenbehaftet

32 Bit Zahl mit der Normierung 1/65536, d. h. das
Low-Word gibt die Nachkommastellen an.

Festkommazahl mit der Normierung 1/20, d. h.
Inkrementgréf3e 0,05

32 Bit FlieRkommazahl im IEEE-Format

Fehlernummer (1 Byte), Fehlerort (1 Byte), Fehler-
zeit (2 Bytes)

ASCII-Zeichen, max. 100 Byte bei Busbetrieb incl.
Nullterminator

Hinweis: Der DRIVEMANAGER verfligt tiber eine komfortable Druckfunk-
tion, mit der Sie sich jederzeit lhre aktuelle Parameterliste
ausdrucken kénnen.
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Nr. | Name | Einheit Funktion g e D‘:;‘:)“' e
derbar
(_CONF) Geratekonfiguration
7 |AUTO Auto-Start OFF 2 (2 [USIGN8 FEPROM
89 [NAMDS Bezeichnnung der Parametereinstellung 1 |2 |STRING FEPROM
(max. 27 Zeichen)
150 |SAVE Gerateeinstellung sichern READY 2 |2 |USIGN8 RAM_CV
152 |ASTER Aktueller Applikationsdatensatz (ADS) SCT_2 1 |2 |USIGN8 FEPROM
260 |CLSEL Steuerortselektor TERM 4 {4 [USIGN8 FEPROM
300 |CFCON Regelungsart SCON 4 |4 |USIGN8 FEPROM
690 [PMFS Endstufe, Schaltfrequenz 8KHZ 3 |4 |USIGN8 FEPROM
(_CAM) Elektronisches Nockenschaltwerk
640 | CCEVS Eventselektor fiir das Nockenschaltwerk 00000000H 4 |4 |USIGN32 FEPROM
641 |CCEPM |U OFF 1 |4 |USIGN8 FEPROM
642 |CCOVR 00H 4 (4 [USIGN8 FEPROM
643 |CCPOS |incr 0 4 14 |INT32 FEPROM
644 |CCACT 00H 4 {4 [USIGN8 FEPROM
645 |CCORN FFOOFFOOH 4 (4 [USIGN32 RAM_CV
646 | CCLPO 0 4 {7 [USIGN8 RAM_AV
647 |CCNOM 0 4 14 |USIGNS FEPROM
648 |CCCYC 0 4 (4 |[INT32 FEPROM
649 |CCCFG CYCLE 4 {4 [USIGN8 FEPROM
650 |CCFRM {incr 0 4 {4 [USIGN16 FEPROM
(_CTRL) Regelungseinstellung
460 |PCG 1/min | Lageregelung: P-Regler-Verstarkung 4.000 1 (3 |FLOAT32 FEPROM
462 (PDMX |incr Lageregelung: maximaler Schleppfehler |65536 3 |3 |INT32 FEPROM
800 | TCG V/A Drehmomentregelung: Pl-Regler-Verstar- | 32.445.202 4 |4 |FLOAT32 FEPROM
kung
802 [TCTLG [ms Drehmomentregelung: PI-Regler-Nach- |2 4 |4 |FLOAT32 FEPROM
stellzeit
810 [SCG Nm min |Drehzahlregelung: PI-Regler-Verstérkung |0.035 4 |4 |FLOAT32 FEPROM
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Nr. | Name | Einheit Funktion Werks- | vorsin- |R|w| DAt Ll
einst. typ cherart
derbar

811 |SCGFA Drehzahlregelung: Pl-Regler-Verstaer- 100.00 1|3 |FIXPT16 FEPROM
kung-Skalierungsfaktor

812 [SCTLG |ms Drehzahlregelung: Pl-Regler-Nachstell- |21 1 |3 |FLOAT32 FEPROM
zeit

816 [SCTF |[ms Drehzahlregelung: Fiihrungsgrossenfil- (0 1 |4 |FLOAT32 FEPROM
ter-Zeitkonstante

818 [ECTF |ms Drehzahlregelung: Drehzahlistwertfilter- | 0.6 1 |3 |FLOAT32 FEPROM
Zeitkonstante

(_ENC) Drehgeber

430 |ECTYP Assistenzparameter zur Einstellung des  |R1 3 |3 |USIGN8 FEPROM
Drehgebertyps

431 |CFENC Drehgebertyp R 3 |3 |USIGN8 FEPROM

432 |ECLNC Drehgeber, Inkrementalgeber-Strichzahl {2048 3 |3 |USIGN16 FEPROM

433 |ECNPP Drehgeber, Resolver-Polpaarzahl 1 3 |3 |USIGN8 FEPROM

434 |ECOFF Drehgeber, Offset 0000H 4 14 |USIGN16 FEPROM

675 |ECCON Encoder, Korrektur der Spursignale, OFF 4 (4 |USIGN8 FEPROM
Modus

(_ERR) Stérmeldungen

74 |ERES Riicksetzen von Fehlern des Grétes STOP 4 (4 |USIGN8 RAM_CV

94 |TERR |min Zeit zwischen Einschalten und dem letz- |0 1|7 |USIGN16 RAM_AV
ten aufgetretenen Fehler

95 |ERR1 Zuletzt aufgetretener Fehler -0,0h 1 |7 |ERR_STRUC FEPROM

96 |ERR2 zweitletzter Fehler -0,0h 2 |7 |ERR_STRUC [FEPROM

97 |ERR3 drittletzter Fehler -0,0h 2 |7 |ERR_STRUC [FEPROM

98 |ERR4 viertletzter Fehler -0,0h 2 |7 |ERR_STRUC [FEPROM

423 |ERPAR Fehlerhafter Parameter beim Selbsttest |0 4 (15 |USIGN16 RAM_AV

524 |R-EXT Reaktion auf externe Fehlermeldung STOP 4 (4 [USIGN8 FEPROM

539 |R-FLW Reaktion auf Schleppfehler WARN 2 |3 |USIGN8 FEPROM

(_IN) Steuereingédnge

180 |FISAO Funktionsselektor analoger Standardein- | ANALG 1|2 |USIGN8 FEPROM
gang ISA00
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Nr. | Name | Einheit Funktion Werks- | orin- |R|w| DAt Sl
einst. typ cherart
derbar

181 |FISA1 Funktionsselektor analoger Standardein- | OFF 1|2 |USIGN8 FEPROM
gang ISA01

188 |AFILO Filter fir Analogkanal ISAOO 0 4 |4 [USIGN8 FEPROM

189 | AFIL1 Filter fir Analogkanal ISAO1 0 4 |4 [USIGN8 FEPROM

192 |IADBO Totgangbereich ISA00 0.00 4 {4 |FIXPT16 FEPROM

193 |IADB1 Totgangbereich ISAQ1 0.00 4 {4 |FIXPT16 FEPROM

210 [FIS00 Funktionsselektor Standardeingang START 1|2 |USIGN8 FEPROM
ISD00

211 [FISO1 Funktionsselektor Standardeingang OFF 1|2 |USIGN8 FEPROM
ISDO1

212 |FIS02 Funktionsselektor Standardeingang 2 OFF 1|2 |USIGN8 FEPROM

213 |FIS03 Funktionsselektor Standardeingang OFF 1|2 |USIGN8 FEPROM
ISD03

214 |FIEOO Funktionsselektor externer Eingang OFF 1 {2 |USIGNS FEPROM
IEDOO

215 |FIEO1 Funktionsselektor externer Eingang OFF 1 |2 |USIGN8 FEPROM
IEDO1

216 |FIE02 Funktionsselektor externer Eingang OFF 1 |2 |USIGN8 FEPROM
IED02

217 |FIEO3 Funktionsselektor externer Eingang OFF 1 {2 |USIGN8 FEPROM
IEDO3

218 |FIEO4 Funktionsselektor externer Eingang OFF 1 {2 |USIGN8 FEPROM
IED04

219 (FIEOS Funktionsselektor externer Eingang OFF 1|2 |USIGN8 FEPROM
IEDO5

220 (FIEO6 Funktionsselektor externer Eingang OFF 1|2 |USIGN8 FEPROM
IEDO6

221 |FIEO7 Funktionsselektor externer Eingang OFF 1 |2 |USIGN8 FEPROM
IEDO7

222 |FIFO0 Funktionsselektor virtueller Fixeingang 0 | OFF 1 |2 |USIGN8 FEPROM

223 |FIFO1 Funktionsselektor virtueller Fixeingang 1 |OFF 1 {2 |USIGNS FEPROM

224 |FIS04 Funktionsselektor Standardeingang OFF 1|2 |USIGN8 FEPROM
1SD04

311 [RNA1  [Nm Maximalwert ISA1 bei +10 V fiir Drehmo- [ 10 3 (3 [INT32Q16 FEPROM
mentregelung

312 [RNA1  [1/min  |Maximalwert ISA1 bei +10 V fiir Dreh- 3000 3 (3 [INT32Q16 FEPROM
zahlregelung

821 [RNAO [Nm Maximalwert ISAO bei +10 V fiir Drehmo- [ 10 3 (3 [INT32Q16 FEPROM
mentregelung
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Nr. | Name | Einheit Funktion Werks- | vorsin- |R|w| DAt Ll
einst. typ cherart
derbar

822 |[RNAO [1/min  |Maximalwert ISAQ bei +10 V fiir Dreh- | 3000 3 (3 [INT32Q16 FEPROM
zahlregelung

(_KPAD) KeyPad KP200

1 MODE Bedienebene des KP200 1 1 |1 |USIGN8 RAM_CV

360 |DISP Parameter fiir Daueristwertanzeige des {400 2 |2 |USIGN16 FEPROM
KP200

361 |BARG Parameter fiir Bargraphanzeige des 170 2 |2 |USIGN16 FEPROM
KP200

362 |PSW2 Passwort fiir Bedienebene 2 des KP200 |0 2 (2 [USIGN16 FEPROM

363 |PSW3 Passwort fiir Bedienebene 3 des KP200 |0 3 |3 |USIGN16 FEPROM

364 |PSW4 Passwort fiir Bedienebene 4 des KP200 |0 4 (4 |USIGN16 FEPROM

367 |PSWCT Passwort fiir Control-Menue des KP200 |0 3 |3 |USIGN16 FEPROM

368 [PNUM Parameternummeranzeige des KP200 ON 4 14 |USIGN8 FEPROM
ein-/ausschalten

369 |CTLFA Multiplikator des Inkrementalwertes im | 10000 4 |14 |USIGN16 FEPROM
CTRL-Menue (KP200)

(_LIM) Begrenzungen

410 |SPDOH [1/min  |1/min Hysterese Stillstandserkennung 0 112 |INT32Q16 FEPROM

411 |SPD_0 [1/min | 1/min Grenzwert fiir Drehzahl 0 10 112 |INT32Q16 FEPROM

803 [TCMMX [Nm Begrenzung: maximales Drehmoment 2 1 |3 |FLOAT32 FEPROM

805 |SCALE Begrenzung: Drehmoment -Skalierungs- |100 4 14 |USIGN8 RAM_CV
faktor

813 [SCSMX [1/min | Begrenzung: maximale Drehzahl 3000 1 |3 |FLOAT32 FEPROM

(_MOT) Motordaten

153 |CFMOT Motorart PS 4 (5 [USIGN8 FEPROM

157 [MOSN |1/min Motordrehzahl, Nennwert 3000 1|5 |USIGN16 FEPROM

M
158 [MOCN |A Motorstrom, Nennwert 1 1|5 |FLOAT32 FEPROM
M

160 |MOJNM |kgmm | Motortragheitsmoment 0.00074 4 |5 |FLOAT32 FEPROM

330 |MOPTC Art der Motor-PTC-Auswertung OFF 2 |3 |USIGN8 FEPROM
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Nr. | Name | Einheit Funktion Werks- 3::::18 R|w| Daten- Sei-
einst. derbar typ cherart
334 (MOTMX Maximale Motortemperatur 150 4 |4 |USIGN16 FEPROM
337 |MOPCO Motor PTC Auswahl des Anschlusses X3 4 |5 |USIGNS FEPROM
840 [MOFN (Vs Motorparameter: NennfluB 0.207139 4 |5 |FLOAT32 FEPROM
M
842 |MOR_S |Ohm Motorparameter: Standerwiderstand 1.875 4 |5 |FLOAT32 FEPROM
843 [MOR_R [Ohm Motorparameter: Rotorwiderstand 2 4 |5 |FLOAT32 FEPROM
844 |MONPP Motorparameter: Polpaarzahl 3 4 |5 |USIGN8 FEPROM
850 (MOL_M (H Motorparameter: Hauptinduktivitat 0.0058 4 |5 |FLOAT32 FEPROM
851 |MOL_S |H Motorparameter: Streuinduktivitaet ASM/ | 0.0058 4 |5 |FLOAT32 FEPROM
Staenderinduktivitat SM
852 |MOMN |Nm Motordrehmoment, Nennwert 1 1 |5 |FLOAT32 FEPROM
M
853 |MOMM |Nm Motordrehmoment, Maximalwert 2 1 |5 |FLOAT32 FEPROM
X
854 (MOI2T in2xt-Begrenzung des Motors 0 4 |4 |FLOAT32 FEPROM
856 |MOSMX | 1/min Motordrehzahl, Maximalwert 3000 1 |5 |USIGN16 FEPROM
857 |MOTYP Motortyp 1 |4 |STRING FEPROM
(_OPT) Optionsmodule
148 |TXEV1 Ereignis zum Senden des 1. Statusidenti- [ 0001H 4 14 |USIGN16 FEPROM
fieres
149 [TXEV2 Ereignis zum Senden des 2. Statusidenti- | 0000H 4 14 |USIGN16 FEPROM
fiers
489 |CLBDR CANLust Baudrate 500 3 |3 |USIGNS FEPROM
492 | CACNF Mode der Sollwertiibergabe CANLust 4 4 |4 |USIGN8 FEPROM
570 |CAMOD Funktionsauswahl Optionsmodul CAN- | SLAVE 4 |4 |USIGN8 FEPROM
Lust
571 |CLADR CANLust Geréteadresse 0 4 {4 [USIGN8 FEPROM
572 |CASTA Statuswort CAN-Bus 0000H 4 (15 [USIGN16 RAM_AV
573 |CACTR Steuerwort CAN-Bus 0000H 4 |4 |USIGN16 RAM_CV
574 |CAWDG CAN-Bus Watchdogzeit (0 = AUS) 0 3 |3 |USIGNS FEPROM
575 |CASCY |ms Zykluszeit fiir die Statusmeldung 80 3 |3 |USIGN16 FEPROM
576 |OP1RV Softwareversion Optionsmodul Steck- 0.00 3|7 |FIXPT16 RAM_AV
platz 1
577 |OP2RV Softwareversion Optionsmodul Steck- 0.00 3 |7 |FIXPT16 RAM_AV
platz 2
578 |OPTN2 Belegung des Optionsmodul Steckplatz 2 | NONE 4 |15 |USIGN8 RAM_AV
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Nr. | Name | Einheit Funktion Werks- | vorsin- |R|w| DAt Ll
einst. typ cherart
derbar

579 [OPTN1 Belegung des Optionsmodul Steckplatz 1 | NONE 4 115 |USIGN8 RAM_AV

580 |COADR CANopen Gerateadresse 0 4 14 |USIGN8 FEPROM

581 |COBDR CANopen Baudrate 500 3 (3 [USIGN8 FEPROM

582 |PBADR Profibus DP Geréteadresse 0 4 (4 |USIGN8 FEPROM

583 |IOEXT Zustinde externer EA 0000H 1 |15 |USIGN16 RAM_AV

584 |TXMAP Mappingparameter fiir Statusidentifier 2 {00000000H 4 |4 |USIGN32 FEPROM

585 | RXMAP Mappingparameter fiir Steueridentifier 2 {00000000H 4 14 |USIGN32 FEPROM

586 | TXMPC Anzahl der gemappten Sendeparameter |0 4 |14 |USIGN8 FEPROM

587 |RXMPC Anzahl der gemappten Empfangspara- |0 4 |14 |USIGN8 FEPROM
meter

(_OUT) Steuerausgédnge

203 [OAFIO Filterkonstante fiir Analogausgabe 4 3 |3 |USIGN8 FEPROM
0SD00

205 [FOAO Analogselektor fiir Output Digital 0SD00 | SPEED 1|2 |USIGN8 FEPROM

206 [OAOMN Untere Frequenzgrenze fiir Analogaus- |0 3 |3 |INT16 FEPROM
gabe Kanal 0

207 |OAOMX Obere Frequenzgrenze fiir Analogaus- 100 3 |3 |INT16 FEPROM
gabe Kanal 0

231 |REF_R |Nm Sollwert-erreicht-Fenster fiir Drehmo- 1 112 |INT32Q16 FEPROM
mentregelung

232 (REF_R [1/min Sollwert-erreicht-Fenster fiir Drehzahlre- |20 112 |INT32Q16 FEPROM
gelung

233 |REF_R |incr Sollwert-erreicht-Fenster fiir Lagerege- |100 1 (2 |USIGN32 FEPROM
lung

240 |FOS00 Funktionsselektor Standardausgang C_RDY 1 (2 |USIGNS FEPROM
0SD00

241 [FOSO1 Funktionsselektor Standardausgang ACTIV 1|2 |USIGN8 FEPROM
0SDO1

242 (FOS02 Funktionsselektor Standardausgang OFF 1|2 |USIGN8 FEPROM
0SD02

243 |FOE00 Funktionsselektor externer Ausgang OFF 1 (2 |USIGNS FEPROM
0EDO00

244 |FOEO1 Funktionsselektor externer Ausgang OFF 1|2 |USIGN8 FEPROM
0EDO1

245 |FOE02 Funktionsselektor externer Ausgang OFF 1 (2 |USIGNS FEPROM
0ED02
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Nr. | Name | Einheit Funktion Werks- | orin- |R|w| DAt S
einst. typ cherart
derbar
246 |FOE03 Funktionsselektor externer Ausgang OFF 1|2 |USIGN8 FEPROM
OEDO3
247 |FOS03 Funktionsselektor Standardausgang OFF 1|2 |USIGN8 FEPROM
0SD03
248 (FOV00 Funktionsselektor virtueller Ausgang OFF 1|2 |USIGN8 FEPROM
0voo
249 (FOVO1 Funktionsselektor virtueller Ausgang OFF 1|2 |USIGN8 FEPROM
0vo1
465 |BRAKE Ansteuermode fiir Motorbremse HOLD2 1 {2 |USIGN8 FEPROM
467 |THTDC [ms Zeit zwischen Einfall der Bremse u. 100 1|2 |USIGN16 FEPROM
Abschalten der Regelung
804 |TCAVM |Nm Schwellwert zur Drehmomentistwert- 4.099.991 3 |3 |INT32Q16 FEPROM
liberwachung
814 |SCAVM |1/min  [Schwellwert fiir die Drehzahlistwertiiber- | 3000 3 |3 |INT32Q16 FEPROM
wachung
(_PBAS) Positionierung, Basiseinstellung
704 |POVMX Maximal erreichbare Verfahrgeschwin- | 16384 4 |4 |USIGN32 FEPROM
digkeit
715 |POEGW Eilganggeschwindigkeit 20 4 |4 |USIGN32 FEPROM
716 |POSGW Schleichganggeschwindigkeit 5 4 |4 |USIGN32 FEPROM
718 |POSWP Positiver Software-Endschalter 0 4 14 |INT32 FEPROM
719 |POSWN Negativer Software-Endschalter 0 4 |4 |INT32 FEPROM
720 |POWIN Sollwert erreicht Fenster 100 4 |4 |USIGN16 FEPROM
734 (POQPN Quelle der Programmnummer 0 4 |4 |USIGN8 FEPROM
735 [POPKD Kodierung der Programmnummer FIX 4 |4 |USIGN8 FEPROM
761 |POTPO Polaritat des MeBtasters (Touchprobe) POS 4 |4 |USIGN8 FEPROM
762 |POTNP Polaritét des MeBtaster-Nullimpulses POS 4 |4 |USIGN8 FEPROM
763 |PORTA Rundtischanwendung OFF 4 {4 [USIGN8 FEPROM
764 |PONAR Anzahl der Winkeleinheiten pro Umdre- |1 4 |4 |INT32 FEPROM
hung
765 [POTPT [ms Timeout der "Zielposition erreicht"-Uber- | 500 4 |4 |USIGN16 FEPROM
wachung
770 |POTBS Startbedingung fiir Fahrsatzauswahl iiber | REFR 4 |4 |USIGN8 FEPROM
Klemme
788 |POWIT |ms Zeit innerhalb des Sollwert-erreicht-Fen- |0 4 14 |USIGN16 FEPROM
sters bis zur Anzeige
(_PPAR) Positionierung, Parameter
727 |POTAB | |Positionstabelle 0 | |4 |4 |INT32 FEPROM
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Nr. | Name | Einheit Funktion Werks- | vorsin- |R|w| DAt Ll
einst. typ cherart
derbar

728 |POVAR Variablen 0 4 14 |INT32 FEPROM

729 |POMER Merker 0 4 (4 [USIGN8 FEPROM

730 |POZAH Zahler 0 4 (4 |USIGN16 RAM_CV

745 |POAPO Aktuelle Programmsatznummer des akti- {0 4 |14 |USIGN16 RAM_CV
ven Verfahrprogramms

775 |FSM75 Funktionsselektor Merker M75 OFF 112 |USIGN8 FEPROM

776 |FSM76 Funktionsselektor Merker M76 OFF 1 (2 |USIGN8 FEPROM

777 |FSM77 Funktionsselektor Merker M77 OFF 1 (2 |USIGN8 FEPROM

778 |FSM78 Funktionsselektor Merker M78 OFF 1 {2 |USIGN8 FEPROM

779 |FSM79 Funktionsselektor Merker M79 OFF 112 |USIGN8 FEPROM

(PPRAG) Positionierung, Programm

744 |POAPR Nummer des aktiven Verfahrprogramms |0 4 |7 |USIGN8 RAM_AV

746 |POENA Freigabe der Positioniersoftware OFF 4 14 |USIGN8 FEPROM

751 |POCMD Direkte Kommandoeingabe im Handbe- 4 |4 |STRING RAM_CV
trieb

758 |POTKD Kodierung des Tabellenindex BIN 4 |14 |USIGN8 FEPROM

759 |POQTI Quelle des Tabellenindex 0 4 |4 |USIGNS RAM_CV

(_PRAM) Positionierung, Beschleunigungsprofile

552 | POSMX Geschwindigkeit fiir Sollwertvorgabe 20 4 14 |INT32 FEPROM
liber SI0, Festpos., Bus

553 | POACC Anfahrbeschleunigung fiir Sollwertvor- |10 4 14 |USIGN32 FEPROM
gabe iber SIO, Festpos., Bus

554 |PODEC Bremsbeschleunigung fiir Sollwertvor- {10 4 14 |USIGN32 FEPROM
gabe (iber SIO, Festpos., Bus

561 [OIREF |incr Zielposition des Online-Interpolators 0 4 14 |INT32 RAM_CV

562 |OISMX |[incr/ms |Max. Verfahrgeschwindigkeit des Online- | 1092 4 (4 |[INT32Q16 RAM_CV
Interpolators

563 |OIACC |incr/mss | Max. lineare Anfahrbeschleunigung des |4 4 (4 |[INT32Q16 RAM_CV
Online-Interpolators

564 |OIDEC |incr/mss |Max. lineare Bremsbeschleunigung des |4 4 14 |INT32Q016 RAM_CV
Online-Interpolators

565 [OWTM [ms Verschliffzeit des Online-Interpolators 0 4 |4 |USIGN16 RAM_CV

566 |OICTR Steuer-/Statuswort des Online-Interpola- | 0000H 4 |4 |USIGN16 RAM_CV
tors

705 |POBEP Beschleunigungsart in positiver Richtung |LIN 4 |14 |USIGN8 FEPROM

706 |POBEN Beschleunigungsart in negativer Richtung | LIN 4 14 |USIGN8 FEPROM
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707 |POLAP Anfahrbeschleunigung in positiver Rich- |10 4 |4 |USIGN32 FEPROM
tung

708 [POLAN Anfahrbeschleunigung in negativer Rich- |10 4 |4 |USIGN32 FEPROM
tung

709 [POBLP Bremsbeschleunigung in positiver Rich- |10 4 |4 |USIGN32 FEPROM
tung

710 {POBLN Bremsbeschleunigung in negativer Rich- |10 4 |4 |USIGN32 FEPROM
tung

(_PRR) Positionierung, Referenzfahrt

717 |PONKR Nullpunktkorrektur 0 4 14 |INT32 FEPROM

722 |PORTY Referenzfahrttyp 1 4 |4 |USIGN8 FEPROM

723 |PORPO Polaritat des Referenznockens POS 4 |4 |USIGN8 FEPROM

724 |PORV1 Referenzfahrtgeschwindigkeit 1 100 4 {4 [USIGN32 FEPROM

725 |PORV2 Referenzfahrtgeschwindigkeit 2 20 4 14 |USIGN32 FEPROM

726 |PORV3 Referenzfahrtgeschwindigkeit 3 4 4 14 |USIGN32 FEPROM

792 |POZP Nullpunktsuche ON 2 |2 |USIGN8 FEPROM

(_PSRD) PosMod Normierungen

700 [POWGZ Wegnormierung Zahler 1 4 |4 |USIGN32 FEPROM

701 |POWGN Wegnormierung Nenner 1 4 14 |USIGN32 FEPROM

711 |POAVE Geschwindigkeitsnormierung 1 4 {4 [INT32Q16 FEPROM

712 |POABE Beschleunigungsnormierung 1 4 14 |INT32Q16 FEPROM

721 [POSIG Vorzeichen der Drehrichtung POS 4 |4 |USIGN8 FEPROM

766 |POWUN Normierte Einheit fiir den Verfahrweg des 4 |4 |STRING FEPROM
PosMod

767 |POSUN Normierte Einheit fiir die Geschwindigkeit 4 |4 |STRING FEPROM
des PosMod

768 |POAUN Normierte Einheit fiir die Beschleunigung 4 |4 |STRING FEPROM
des PosMod

819 |NAUNS Normierungsassistent: MaBeinheit Weg  |incr 2 |2 |USIGNS FEPROM

823 [NAUNV Normierungsassistent: MaBeinheit incr/s 2 |2 |USIGN8 FEPROM
Geschwindigkeit

824 |NAUNA Normierungsassistent: MaBeinheit incr/s/s 2 |2 |USIGN8 FEPROM
Beschleunigung

825 |NAZS Normierungsassistent: Wegnormierung | 65536 2 |2 |FLOAT32 FEPROM
Zahler

826 |NANS Normierungsassistent: Wegnormierung | 65536 2 |2 |FLOAT32 FEPROM
Nenner

827 |NABAS Normierungsassistent: Bezugsseite incr 2 |2 |USIGN8 FEPROM
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Nr. | Name | Einheit Funktion Werks- 3::::13 R(w/| Daten | Spe-
einst. derbar typ cherart
828 |NARND |U Normierungsassistent: Umdrehungen von |1 2 |2 |FLOAT32 FEPROM
Last oder Motor
829 |NAGZ1 Normierungsassistent: Getriebeverhélt- |1 2 |2 |USIGN32 FEPROM
nis Antrieb
855 [NAGZ2 Normierungsassistent: Getriebeverhélt- |1 2 |2 |USIGN32 FEPROM
nis Abtrieb
858 [NART Normierungsassistent: Weg Rundtisch 1 2 |2 |FLOAT32 FEPROM
(_REF) Sollwertstruktur
280 |RSSL1 Sollwertselektor 1 RAO 4 (4 [USIGN8 FEPROM
281 |RSSL2 Sollwertselektor 2 RCON 4 (4 |USIGN8 FEPROM
282 |RAO Analoger Sollwert ISAQ 0 4 15 |INT32Q16 RAM_AV
283 |RA1 Analoger Sollwert ISA1 0 4 15 |INT32Q16 RAM_CV
284 |RSIO Sollwert des LustBus 0 4 (4 |[INT32Q16 RAM_CV
286 |RDIG Digitaler Sollwerteingang 0 4 115 |INT32Q16 RAM_AV
287 |ROPT1 Sollwert von Optionssteckplatz 1 0 4 16 |INT32Q16 RAM_AV
288 |ROPT2 Sollwert von Optionssteckplatz 2 0 4 16 |INT32016 RAM_CV
289 |SADD1 Offset fiir Sollwertselektor 1 0 1|1 |USIGN8 FEPROM
290 |SADD2 Offset fiir Sollwertselektor 2 0 1 |1 |USIGN8 FEPROM
291 |REF1 Sollwert vom Sollwertselektor 1 0 4 (15 [INT32Q16 RAM_AV
292 |REF2 Sollwert vom Sollwertselektor 2 0 4 115 |INT32Q16 RAM_AV
293 |REF3 REF1 + REF2 0 4 (15 [INT32Q16 RAM_AV
295 (REF5 Sollwert nach Rampengenerator 0 4 115 |INT32Q16 RAM_AV
296 |REF6 Sollwert nach Verschliff 0 4 (15 [INT32Q16 RAM_AV
624 | TBSEL Auswahl Festdrehzahl/Position 0 3 [3 |USIGN8 RAM_CV
(_RFIX) Festsollwerte
270 |RFIX1 [1/min  |Festdrehzahl 1 0 3 (3 [INT32Q16 FEPROM
271 |RFIX2 [1/min  |Festdrehzahl 2 0 3 (3 |INT32016 FEPROM
272 |RFIX3 [1/min  |Festdrehzahl 3 0 3 (3 |INT32Q16 FEPROM
273 |RFIX4 1/min  |Festdrehzahl 4 0 3 (3 [INT32Q16 FEPROM
274 |RFIX5 [1/min  |Festdrehzahl 5 0 3 (3 [INT32Q16 FEPROM
275 |RFIX6 [1/min  |Festdrehzahl 6 0 3 (3 |INT32016 FEPROM
276 |RFIX7 [1/min  |Festdrehzahl 7 0 3 (3 |INT32Q16 FEPROM
277 |RFIX8 [1/min  |Festdrehzahl 8 0 3 (3 [INT32Q16 FEPROM
(_SI0) Serielle Schnittstelle RS232
L[] [ ]
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einst. typ cherart
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81 [SBAUD |1/s LustBus Ubertragungsrate 57600 4 |4 |USIGN8 FEPROM

82 |SADDR LustBus Gerateadresse 1 4 (4 [USIGN8 FEPROM

83 [SDMMY LustBus Dummy-Parameter 0 4 |4 |USIGN8 RAM_CV

84 |SWDGT (s LustBus Watchdog-Zeiteinstellung 0.00 4 |4 |FIXPT16 FEPROM

85 |SERR LustBus Fehlerstatuswort 00H 4 |4 |USIGN8 RAM_AV

494 |SCTL2 Steuerwort zum Setzen der ext. Aus- 0 4 14 |USIGN16 RAM_CV
génge iber SI0

551 |SCTL1 Steuerwort der seriellen Schnittstelle 0 4 |4 |USIGN16 RAM_CV

(_SRAM) Drehzahl-Beschleunigungsprofil

52 |ACCR |1/min/s |Drehzahlregelung: Beschleunigungs- 0 1 {2 |USIGN16 FEPROM
rampe

102 [DECR |1/min/s |Drehzahlregelung: Verzogerungsrampe |0 1 {2 |USIGN16 FEPROM

496 |STOPR |1/min/s |Stoprampe 0 1 {2 |USIGN16 FEPROM

560 [JTIME [ms Drehzahlregelung: Verschliffzeit der S- |0 1|2 |USIGN16 FEPROM
formigen Rampe

(_STAT) Geratestatus

90 |SREV Basis-Standardversion der Sondersoft- |1 4 |7 |FIXPT16 RAM_CV
ware

92 |REV Softwareversion 3 1|7 |FIXPT16 FEPROM

106 |CRIDX Revisionsindex als Zusatz zur Versions- |97 4 |7 |USIGN8 RAM_CV
nummer

127 |S_NR Seriennummer des Gerates 3 |7 |STRING FEPROM

130 |NAME Symbolischer Gerdtename 1 (6 |STRING FEPROM

390 |TYPE Gerétetyp 30000 1 |15 |USIGN16 RAM_AV

394 |A_NR Artikelnummer des Gerates 3|7 |STRING FEPROM

757 |POSTI Statusinformationen der Positionier- und |0 4 |7 |INT16 RAM_AV
Ablaufsteuerung

(_SYNC) Synchronfunktionen

470 |FIEC2 Lagekommunikation (X5): Funktionsse- | ECSIM 3 |3 |USIGN8 FEPROM
lektor
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471 |ECSLN Encodersimulation: Strichzahl 1024 3 (3 [USIGN8 FEPROM
473 |EC2TP Leitgeber: Signalpegel TTL 3 |3 |USIGN8 FEPROM
474 |EC2LN Leitgeber: Strichzahl 2048 4 (4 |USIGN16 FEPROM
475 |RSTEP Leitgeber: Signalart A/B 3 (3 [USIGN8 FEPROM
476 |RSDIR Leitgeber: Drehrichtungsauswahl bei NORM 3 |3 |USIGN8 FEPROM
RSTEP=A/DIR
477 |VRAEN Leitgeber: Aktivierung Ubersetzungsver- | OFF 3 |3 |USIGN8 FEPROM
héltnis iiber ISA00
478 |VRSMN Leitgeber: analoges Ubersetzungsver- 1 3 |3 |USIGN16 FEPROM
héltnis bei -10 V
479 [VRSMX Leitgeber: analoges Ubersetzungsver- 2 3 |3 |USIGN16 FEPROM
héltnis bei +10 V
480 |VRNOM Leitgeber: Zahler des Ubersetzungsver- |1 3 |3 |INT32 FEPROM
héltnisses
481 |VRDEN Leitgeber: Nenner des Ubersetzungsver- |1 3 |3 |USIGN32 FEPROM
héltnisses
482 |RCDE |U 0 3 (3 [INT32Q16 FEPROM
483 |RCEM (U 1 3 (3 [INT32Q16 FEPROM
4384 |RCO ] 0 3 (3 [INT32Q16 FEPROM
485 [VRSET Synchrone Ubernahme des Uberset- OFF 4 |14 |USIGN8 RAM_CV
zungsverhdltnisses
(_SYS) Systemeinstellung
4  |PROG Riicksetzen des Gerétes auf Werksein- |2 4 (4 |USIGN16 FEPROM
stellung
15 [PLRDY Regelungsinitialisierung aktivieren OFF 4 (4 |USIGN8 RAM_CV
151 |ASTPR Urspriinglicher Applikationsdatensatz SCT_2 1 |4 |USIGN8 FEPROM
392 |CFHSW Hardware-Statuswort des Systems 0000H 4 |15 |USIGN16 RAM_AV
393 | CFSSW Regelstruktur-Statuswort des Systems | 0000H 4 (15 |USIGN16 RAM_AV
399 [NORMS Entnormierungswerte fiir DRIVEMANAGER [0 1 |15 |FLOAT32 RAM_AV
403 |STAT Statuswort des Systems 0000H 4 115 |USIGN16 RAM_AV
495 |I0STA 0000H 1 |15 |USIGN16 RAM_AV
670 |ECCOA Encoder-Spur A, Offsetkorrektur 0 4 (6 |INT32 FEPROM
671 |ECCOB Encoder-Spur B, Offsetkorrektur 0 4 16 |INT32 FEPROM
672 |ECCAA Encoder-Spur A, Amplitudenkorrektur-  [1073741824 4 16 |INT32 FEPROM
Faktor
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673 |ECCAB Encoder-Spur B, Amplitudenkorrektur- 1073741824 4 |6 |INT32 FEPROM
Faktor

674 |ECCPH Encoder-Spuren A und B, Phasenkorrek- |0 4 |6 |INT32 FEPROM
tur-Faktor

(_XXX) SC-Drives (in Vorbereitung)

817 (SCJ kgmm | SCD, Gesamttrdgheitsmoment der Anlage |0 4 |4 |FLOAT32 FEPROM
mit Motor

(_PSET) Positionierung, Festpositionen

555 |PDPOS Fahrsétze: Zielposition 0 4 (4 |INT32 FEPROM

556 |PDMOD Fahrsatze: Modus (Absolut, Relativ) 0 4 {4 [USIGN8 FEPROM

557 |PDSPD Fahrsétze: Geschwindigkeit 0 4 |4 |INT32 FEPROM

558 |PDACC Fahrsétze: Anfahrbeschleunigung 0 4 14 |USIGN32 FEPROM

559 |PDDEC Fahrsétze: Bremsbeschleunigung 0 4 |4 |USIGN32 FEPROM

(_MENU) Meniisteuerung KP200

8 |GROUP Sachgebiet des KP200 _KPAD 1 {1 |USIGN8 RAM_CV

(_VAL) Istwert

5 |SVSLD Fortschrittanzeige fiir die Datensicherung |0 1 |15 |USIGN8 RAM_AV
im FLASH-Speicher

75 |CURNT |A Effektivwert des Strangstromes 0 1 |15 |INT32Q16 RAM_AV

76 |TORQE [Nm Drehmoment 0 1 |15 |INT32Q16 RAM_AV

77 |SPEED |1/min  |Drehzahlistwert 0 1 |15 [INT32Q16 RAM_AV

78 |POS Lage (Position) 0 1|7 [INT32Q16 RAM_AV

79 |DPOS 0 3 |7 |INT32Q16 RAM_AV

86 |TSYS |min Systemzeit nach dem Einschalten 0 3 |15 |USIGN16 RAM_AV

87 |TOP h Betriebsstundenzéhler 20 3 |7 |USIGN16 FEPROM

400 |ACTV Aktueller Istwert 0 1 |15 [INT32Q16 RAM_AV

405 |DCV v Zwischenkreisspannung 0.00 1 |15 |FIXPT16 RAM_AV

406 |REFV Aktueller Sollwert 0 1 |15 |INT32Q16 RAM_AV
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Nr. | Name | Einheit Funktion Werks- 3::::13 R|w| Daten- Spei-
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407 |MTEMP Motor-Temperatur bei KTY84 Auswertung | 0.00 1 {15 |FIXPT16 RAM_AV
416 [ISAO |V Gefilterter Eingangswert ISAQ 0 2 |15 |INT32Q16 RAM_AV
417 [ISA1 |V Gefilterter Eingangswert ISA1 0 2 |15 [INT32Q16 RAM_AV
425 |DTEMP Innenraum-Temperatur 0.00 1 |15 |FIXPT16 RAM_AV
427 |TEMP Kiihlkdrpertemperatur 0.00 1 |15 |FIXPT16 RAM_AV
739 |PORTP Rundtischposition innerhalb der einge- |0 4 |7 |INT32 RAM_AV
stellten Winkeleinheiten
753 |POOVR Override 0 4 |7 |USIGNS RAM_AV
754 |POAIP Aktuelle Istposition in Wegeinheiten 0 4 (7 |INT32 RAM_AV
755 |POASP Aktuelle Sollposition in Wegeinheiten 0 4 |7 |INT32 RAM_AV
756 |POADP Aktueller Schleppfehler in Wegeinheiten |0 4 |7 |INT32 RAM_AV
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Anhang B  Storungsbeseitigung

Tritt wahrend des Betriebes eine Stérung auf, so wird dies signalisiert:

« CDD3000: Die rote LED (H1)
blinkt (Blinkcode
siehe Tabelle A.2)

¢ DRIVEMANAGER In einem Fenster werden mdgliche Fehler-
ursachen und MaRnahmen zur Fehlerbe-
hebung angezeigt.

¢ KEYPAD KP200: Das Display ist rot hinterleuchtet und zeigt
die Fehler (1) und eine Fehlerortnummer
(2). Die Fehlerortnummer dient zur
genauen Bestimmung der Fehlerursache .

[ va
C__ri m

cuer
1000000000
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Anhang B Storungsbeseitigung

Stérungsreaktion

Wenn eine Storung auftritt, reagiert der Servoregler mit einem bestimm-
ten Funktionsablauf. Dieser ist einer entsprechenden Reaktion Nr. zuge-

ordnet.
Reaktion Nr. Funktion

0 Fehler nur melden, keine weitere Reaktion (Warnung).

1 Fehler melden und Endstufe sperren.

2 Fehler melden, Schnellhalt und auf Riicknahme des Startsignals warten.

3 Fehler melden, Endstufe sperren und gegen automatischen
Wiederanlauf! sichern.

4 Fehler melden, Schnellhalt, auf Riicknahme des Startsignals warten und
gegen automatischen Wiederanlauf®) sichern.
Fehler melden, Endstufe sperren und auf Riicksetzung des Fehlers war-

5 ten; Riicksetzen des Fehlers nur durch vollkommenes Trennen der Ver-
sorgungsspannung maglich.

1) nur bei programmierter Auto-Start-Funktion von Bedeutung

Tabelle A.1

Leuchtdioden

Storungsreaktion

Auf dem Servoregler sind rechts oben drei Status-LED’s in den Farben
Rot (H1), Gelb (H2) und Griin (H3).

Gerétezustand rote LED (H1) | gelbe LED (H2) | griine LED (H3)
Versorgungsspannung liegt an 0 0 .
Servoregler betriebsbereit (ENPO 0 ° °
gesetzt)

Regelung freigegeben 0 0 °

Fehler O (Blinkcode) 0 °

Warnung (bei betriebsbereit) ° ° °

\l:Var)nung (bei Regelung freigege- ° 0 °
en

[ LED aus, ® LED an, L] LED blinkt

Tabelle A.2

Bedeutung der Leuchtdioden
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Stérmeldungen

Tritt wahrend des Betriebs eine Stérung auf,
H1(rot) am Servoregler angezeigt. Ist ein KP200 aufgesteckt, zeigt das
KP200 die Fehlerart als Kirzel an. Bei aktivem DRIVEMANAGER wird

zudem der Fehler zusétzlich in Klartext angegeben.

wird dies durch die LED

Blinkcode . .
Anzeige Reaktion - ..
der roten Erklérung Ursache/Lésung
KEYPAD Nr.
LED
diverse Mel- .
1x dungen 0-5 siehe Tabelle A.2
Unterspannungsabschal- | Netzversorgung priifen, erscheint auch kurz bei normalem
2x E-OFF 1
tung Netz-Aus.
KurzschluB, ErdschluB: Verkabelung der Leistungsan-
N schliisse priifen, Motorwicklung priifen, Nulleiter und
3x E-OC 3 Uberstromabschaltung Erdung priifen (siehe auch Kapitel 3 Installation).
Geréteeinstellung nicht korrekt: Parameter der Regelkreise
priifen, Rampeneinstellung iberpriifen.
Uberspannung vom Netz: Netzspannung iiberpriifen, Gerét
-- neu starten.
4x E-OV 3 Euaerspannungsabschal- Uberspannung durch Riickspeisung des Motors (generatori-
9 scher Betrieb): Bremsrampen verlangsamen - wenn nicht
maglich, Bremswiderstand einsetzen.
3 Motor iiberlastet (nach | x t-Uberwachung): ProzeBtakt wenn
5 E-OLM 3 Motorschutzabschattung maglich verlangsamen, Motordimensionierung (iberpriifen.
. " Gerét iberlastet: Dimensionierung Uiberpriifen, evtl. groBe-
6x E-OLI 3 Gerateschutzabschaltung res Gerit einsetzen.
Motor-PTC korrekt angeschlossen?
_PTC-. i ?
7x E-OTM 3 Motortemperatur zu hoch Motor E’TC Auswertung korrekt eingestellt?
Motor (iberlastet?
Motor abkiihlen lassen, Dimensionierung tberprifen.
Umgebungstemperatur zu hoch: Liiftung im Schaltschrank
8x E-OTI 3 Ubertemperatur Servoreg- |verbessern.
ler Last zu hoch beim Treiben/Bremsen: Dimensionierung iiber-
priifen, evtl. Bremswiderstand einsetzen.
Tabelle A.1 Stérmeldungen/Blinkcode

Anwendungshandbuch CDD3000
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Bus | DM/KP Feh::rrorl- Bedeutung Anmerkung

0 kein Fehler

1 E-CPU 0 Prozessor defekt oder falsche Software-Version 1

2 E-OFF 1 Unterspannung im Zwischenkreis (< 212/425 V), wird auch bei normalem Netz-Aus
angelegt.

3 E-OC 19 Max. zuldssiger Ausgangsstrom iiberschritten (Softwareabschaltung)

3 E-0C 4 Uberstromabschaltung des Servos durch schnelle Ixt, wirksam bis 5 Hz Ausgangs-
frequenz

3 E-OC 35 Wahrend Selbsttest wurde Kurzschluss detektiert

3 E-OC 41 Max. zuldssiger Ausgangsstrom iiberschritten (Hardwareabschaltung)

4 E-QV 1 Uberspannung im Zwischenkreis
Uberstromabschaltung: 12 x t-Uberwachung des Motors, abhéngig von Parameter

5 | E-OLM 1
MOI2T

6 E-OLI 1 Uberstromabschaltung: | x t-Uberwachung des Servos

7 | E-0TM 1 Ubertempemperatur Motor

8 E-OTI 31 Ubertempemperatur Kiihlkérper des Servos

8 E-OTI 32 Ubertemperatur Innenraum des Servos

9 E-PLS 9 Plausibilitatskontrolle hat ungiiltigen Parameter oder Programmablauf erkannt 1

10 | E-PAR 0 ungliltige Parametereinstellung

10 | E-PAR 7 Wertebereichsverletzung einer Parametereinstellung detektiert. Parameter ERPAR 1
enthalt die Nummer des fehlerhaften Parameters.
Nach der Neuinitialisierung der Parameterliste in der Hochlaufphase des Gerates

10 | E-PAR 8 wurde ein ungiiltiger Parameterwert gefunden. Parameter ERPAR enthalt die Num- 1
mer dieses Parameters.

10 | E-PAR 9 Fehler bei der Initialisierung eines Parameters mit seinem Festspeicherwert. Para- 1
meter ERPAR enthalt die Nummer des Parameters.
Die Kombination der Einstellungen vom Funktionsselektor fiir einen der Analogein-

10 | E-PAR 13 - ) ) 1
gange und Sollwertselektor widersprechen sich.

10 | E-PAR 16 Fefhler bei Initialisierung der Faktoren fiir die Analogausgabe auf den digitalen Aus- 1
gangen.

10 | E-PAR 48 Fehler beim Initialisieren einer Variablen

10 | E-PAR 101 Einstellung der Resolverpolpaarzahl nicht mdglich 1

11 E-FLT Allgemeiner Fehler bei FlieBkommaberechnung 1

Anmerkung:

1 = Sollte sich dieser Fehler wiederholen, wenden Sie sich bitte an Ihren Service-Partner
2 = Siehe Feldbusbeschreibung (Benutzerhandbuch)

Tabelle A.2 Stdérmeldungen
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Bus | DM/KP Feh:::on- Bedeutung Anmerkung
12 | E-PWR 6 Keine oder unbekannte Leistungsendstufe: keine giiltige Endstufenkennung erkannt 1
12 | E-PWR 8 Keine oder unbekannte Leistungsendstufe: keine giiltige Endstufenkennung erkannt 1
13 | E-EXT 1 Fehleranforderung ber digitalen Eingang mit Funktion E-EXT liegt vor
14 | E-USR 1 Fehler bei Ausfiihrung einer kundenspezifischer Softwarefunktion
15 | E-0P1 Fehler im Optionsmodul an Steckplatz 1 (X8), weitere Hinweise im Benutzerhand- 9
buch

16 | E-0P2 Fehler im Optionsmodul an Steckplatz 2 (X9), weitere Hinweise im Benutzerhand- 9
buch

18 | E-SIO 11 Sl0-Watchdog hat ausgeloest (LustBus)

19 | E-EEP Fehler beim Zugriff auf EEPROM 1

21 E-SC 20 Fehler bei der Selbsteinstellung

25 | E-HWE 47 Hardware-Endschalter vertauscht

26 | E-OL5 1 | x t-Abschaltung unterhalb von 5 Hz zum Schutz der Endstufe

30 | E-ENC 1 Drehgeber-Drahtbrucherkennung

30 | E-ENC 123 Hiperface: durch Geber gemeldeter Kommunikationsfehler

30 | E-ENC 124 Hliperface: durch dSMC gemeldeter Kommunikationsfehler

30 | E-ENC 125 Hiperface: unbekannter Gebertyp
30 | E-ENC 126 Hiperface: durch Geber gemeldeter Fehler (Kommunikation ist aber 0.k.)

30 | E-ENC 127 Hiperface: Kommunikationsparameter nicht gefunden
30 | E-ENC 131 Fehler bei der Kommutierungsfindung
31 | E-TIM Laufzeitiiberwachungsfehler 1
32 | E-FLW 1 Positionsschleppfehler
32 | E-FLW 24 Drehzahlschleppfehler
33 | E-WDG 11 Watchdog fiir RS232 (LustBus) hat ausgeldst
34 | E-VEC Initialisierungsfehler 1
35 | E-BRK 1 Uberwachungsbaustein fiir Bremsenausgang (0SD03) meldet Fehler
36 | E-POS 210 pos. Hardware-Endsch. angefahren
36 | E-POS 211 neg. Hardware-Endsch. angefahren
36 | E-POS 212 pos. Software-Endsch. angefahren
36 | E-POS 213 neg. Software-Endsch. Angefahen
36 | E-POS 214  |Verfahrauftrag bei nicht definiertem Referenzpunkt

Anmerkung:

1 = Sollte sich dieser Fehler wiederholen, wenden Sie sich bitte an lhren Service-Partner
2 = Siehe Feldbusbeschreibung (Benutzerhandbuch)

Tabelle A.2 Stérmeldungen
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Bus | DM/KP Feh:::ort- Bedeutung Anmerkung
36 | E-POS 215 Fehler beim Zugriff auf optionale Hardware
36 | E-POS 216  |angewdhltes Programm nicht vorhanden
36 | E-POS 217 Sprung auf nicht vorhandene Satznummer
36 | E-POS 218  |aufgerufenes Unterprogramm nicht vorhanden
36 | E-POS 219 |Position auBerhalb Verfahrbereich
36 | E-POS 220  |Division durch Null
36 | E-POS 221 max. Verschachtelungstiefe Unterprogramme iiberschritten
36 | E-POS 223  |Zielposition nicht erreicht
36 | E-POS 224  |Vorschubfreigabe fehlt (nur Vefahrbefehle)
36 | E-POS 225 Anwahl (Autom./Ref.Fahrt/Tipp) nicht erlaubt
36 | E-POS 296 :;?tg(:zs; I::::;(il;ir)lauf bei indizierter Adressierung, TabPos: Tabellenindex fehler-
36 | E-POS 232 Fehler beim Lesen eines Parameters im Ablaufprogramm
36 | E-POS 233 Fehler beim Schreiben eines Parameters im Ablaufprogramm
36 | E-POS 234 Fehler bei Ausfiihrung eines Verfahrbefehls mit Verfahrweg mittels Touchprobe
36 | E-POS 235  |unerlaubter Befehl in diesem Status
36 | E-POS 236  |Hardware-Endschalter vertauscht
37 | E-FLH Fehler im Daten-Flash-Speicher 1
38 | E-HW 45 HardwareEndschalter links (alle Regelungsarten)
38 | E-HW 46 Hardware-Endschalter rechts (alle Regelungsarten)
39 | E-HWE 47 Hardware-Endschalter vertauscht (alle Regelungsarten)
40 | E-WRN 59 Drehmomentgrenze (TCMMJX) ist automatisch begrenzt worden
40 | E-WRN 60 Zykluszeit der Statusmeldung iiber Feldbus zu klein
40 | E-WRN 61 Positionssollwert / Wegnormierung liegt auBerhalb des Wertebereiches
40 | E-WRN 62 Drehzahlgrenze (SCSMX) ist automatisch begrenzt worden
40 | E-WRN 63 Eglstitié):ssztl)grv::; ie(iicesschwindigkeits- oder Beschleunigungsnormierung liegt auBer-
40 | E-WRN 64 Netzausfall wurde erkannt
40 | E-WRN 101 Drahtbruch des Gebers erkannt (offline), kein Drehgeber angeschlossen
40 | E-WRN 179 |Uberlauf des Fehlerzahlers im CAN-Controller
Anmerkung:

1 = Sollte sich dieser Fehler wiederholen, wenden Sie sich bitte an lhren Service-Partner
2 = Siehe Feldbusbeschreibung (Benutzerhandbuch)

Tabelle A.2 Stérmeldungen
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Riicksetzen von Storungen
(nach Behebung der Ursa-
che)

Start des Antriebs nach Auftre-
ten eines Fehlers

Anwendungshandbuch CDD3000

Anhang B Stirungsbeseitigung

Helpline

Haben Sie technische Fragen zur Projektierung oder Inbetriebnahme des
Antriebsgerates, dann wenden Sie sich bitte an unsere Helpline.

Wir sind erreichbar:

Mo.-Do.: 8.00 - 16.30 Uhr Tel. 06441/966-180
Fr.: 8.00 - 16.00 Uhr Tel. 06441/966-180
E-Mail:  helpline@lIust-tec.de

Telefax: 06441/966-137

Service-Reparatur

Suchen Sie weitere Unterstiitzung im Servicefall, helfen wir - die Speziali-
sten vom LUST-Service Center - Ihnen gerne weiter.

Wir sind erreichbar:

Mo.-Do.: 8.00 - 16.30 Uhr Tel. 06441/966-171
Fr.: 8.00 - 16.00 Uhr Tel. 06441/966-171
E-Mail: service@lust-tec.de

Telefax: 06441/966-211

Rucksetzen von Stdérungen mit der Reaktionsnummer 1 bis 4:

¢ bei Steuern Gber Klemmen: steigende Flanke am Eingang
ENPO (Achtung: Regelung wird
abgeschaltet!)
oder:

mit Eingang Ixxx, dem die Funktion
FIxxx = RSERR (Reset Error)
zugewiesen ist

« bei Steuern Uiber KEYPAD: stop/return-Taste des KEYPADS
fuir ca. 3 Sekunden driicken

* bei Steuern Uber DRIVEMANAGER:Schaltflache ,Fehler riicksetzen”
driicken

* bei Steuern Uber Feldbus: Bit ,Reset-Stérung” im Bus-Steuer-
wort setzen

e Startsignal wegnehmen und wieder anlegen
« Bei programmierter Auto-Start-Funktion:

— Beiden Stoérungsreaktionen 1 und 2 lauft der Antrieb nach Rick-
setzen des Fehlers automatisch wieder an.

— Beiden Stérungsreaktionen 3 und 4 startet der Antrieb erst nach
Wegnahme und erneuertem Anlegen des Startsignals.
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Fehler bei Netz-Schalten

Anwendungshandbuch CDD3000

Anhang B Storungsbeseitigung

Rucksetzen von Stérungen mit der Reaktionsnummer 5:

Bei Stérungen mit der Reaktionsnummer 5 handelt es sich um schwer-
wiegende Geratefehler. Ein Ricksetzen ist nur durch ein Ab- und Ein-
schalten aller Versorgungsspannungen (Netz, evtl. 24 V) mdoglich.

Fehler Ursache

Abhilfe

Netzspannung liegt an. Ser-
voregler zeigt keine Reaktion
(LEDs aus).

Bei zu haufigem Schalten

hochohmige Abkopplung
vom Netz.

schiitzt sich das Gerat durch

Nach einer Ruhephase von
einigen Minuten ist das Geréat
wieder betriebsbereit.

Bedienfehler bei KEyPAD-Bedienung

Fehler Ursache Abhilfe

ATTH Parameter darf in aktueller Bedienebene Bedienebene 1-MODE hoher
nicht verandert werden oder ist nicht editier- | wahlen.
bar.

ATT2 Motor darf nicht iber das CTRL-Menii Start-Signal von anderem Steuer-
gesteuert werden. ort zuriicknehmen.

ATT3 Motor darf nicht iiber CTRL-Menii gesteuert |Fehler zuriicksetzen.
werden, weil Fehlerzustand vorliegt.

ATT4 neuer Parameterwert unzuldssig Wert dndern.

ATT5 neuer Parameterwert zu groB Wert verringern.

ATT6 neuer Parameterwert zu klein Wert erhéhen.

ATT7 Karte darf in aktuellem Zustand nicht gelesen | Start-Signal zuriicksetzen.
werden.

ERROR  |ungiiltiges PaBwort Korrektes PaBwort eingeben.

Tabelle A.3 Bedienfehler KEYPAD
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Bedienfehler bei SMARTCARD-Bedienung

Fehler Bedeutung Abhilfe

ERR91 SMARTCARD schreibgeschiitzt

ERR92 Fehler bei Plausibilitatskontrolle

ERR93 SMARTCARD nicht lesbar, falscher Servoregler-Typ

ERR94 SMARTCARD nicht leshar, Parameter nicht kompatibel
- andere SMARTCARD
ERR96 Verbindung zur SMARTCARD unterbrochen verwenden

ERR97 SMARTCARD-Daten ungiiltig (Checksum)

ERR98 nicht geniigend Speicherplatz auf SMARTCARD

ERR99 angewdhltes Teilgebiet nicht auf SMARTCARD vorhanden,
keine Parameter von SMARTCARD (ibernommen

Tabelle A.4 SMARTCARD-Fehler

Hinweis: Bedienfehler KEYPAD kdnnen mit start/enter zurlickgesetzt
werden.
Bedienfehler SMARTCARD kdnnen mit stop/return zuriickge-
setzt werden.
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Anhang A Stichwortverzeichnis

A
Ablaufprogramm .....cecvviiiiiiiiiireeee, 4-143
Achsstatus .....coeveviviiiiiiiiiriricreeees 4-142
Analoge EiNgange ........ovveieieiiiiniiinnnenns 5-4
AnschluB- und Signalbeschreibung
Encodersimulation .........coeviiiiieinins 5-107
Applikations-Datensatz anpassen ............... 3-20
Aufbau eines Positioniersystems ................ 4-74
AUSGANGE +uvvvrenrernrnrnrererenenenenennnnenenes 5-24
Auswahl der voreingestellte Losungen im
DRIVEMANAGER .v.vuvneininsnrinsnsnennsannnns 4-3
Automatikbetrieb ......cooviiiiiiiiiii 4-76
Automatische Spursignalkorrektur .............. 5-73
Automatischer Start .......c.ooeviiiiiiiiineens 5-14
AULOSTAN ..vvveeiiri e 5-14
B
Bedienfehler
KEYPAD-Bedienung ......c.cceevevnviiinnnnns A-24
SMARTCARD-Bedienung ........cceevvuenenns A-25
Bedienmaske
AUSGANGE vvvnrerrrrrrerrrraraas 5-24
BUSSYSIEBME  ..neeeeeeeiiieee e 5-99
BiNGANGE .vvvvrenenirenieeirirreer e 5-3
Grenzwerte und Toleranzen ................ 5-59
ISTWEIE +uveiiiiiiiriiiiier e 5-92
Leitgeber/Encodersimulation ............. 5-104
Motor und Geber einstellen ................. 5-65
Regelung ....veeeeeeeiiiiieee e 5-48
Bedienstruktur .......cccviviiiiiiiiiiieceaae 3-1
Bedingte Sprungbefehle ....................... 4-115
Berihrungsschutz ....ccevvvvveviieieiieeeanes 2-10
Beschleunigungsart andern ................... 4-127
Beschleunigungsauflosung ............c...... 4-153
Bremsarten ....ocvvvieiiiiiiiiiinsnnaa 5-33
BUSSYSIEME .vveiiiiiiiiiirrrcer e 5-99

Anwendungshandbuch CDD3000

C
CANLUSE wuvvninieiiireiree e 5-101
CANOPEN  eeeeeeeerrvrrever e rerenenenens 5-103
CARD-MEN{ ..uvvvnenieerenennneeneennenens 3-13
CDD3000 Ein- und Ausgange ..........c.coce.... 3-19
CDD3000 Soll- und Istwerte .......ccovenenrensn. 3-18
D
DIiagnose ..icveviiieriiriirir e 5-98
Digitale Ausgange Anwendermodul UM8I40 ... 5-46
Digitale EINgaNQE ...vuvuvneneieieieieieeennn 5-10
Digitale Eingange Anwendermodul UM8I40 .... 5-21
Digitalen Ausgang Setzen .........cvovvvvennnns 4-121
Drehgeber .oovveviiiiiiiiii e 4-33
Drehgeber - Konfiguration ........c.cvevvevennnns 5-72
Drehgeber, optisch BSp. ...vvvvvnnnnnnns. 4-154
Drehmomentregelung ...........ccceuvnne. 4-7, 4-10
Drehmomentschwellwert ............ccooenvene. 5-44
Drehmomentskalierung ..........cocvevnvivinnnnnns 5-6
Drehzahlregelung
+10 V-Sollwertvorgabe ........c.cvvvvenens 4-18
externer Lageregelung .........c.ceeevuensnns 4-13
Festdrehzahlen .........cccoviviiinnanans 4-24
IMPUISEINGANG ..vvvvneniiiiiiiaianaens 4-31
Lageregelung ....oovevviiniiiiiiniiniiienans 5-51
Sollwert und Steuern iber Feldbus ......... 4-39
Drehzahlschwellwert ........ccovvviiiiiinininnn, 5-43
E
BiNGANGE «.ereeeieie e 5-3
Eingangsstatus .......cvcvvvveviviriniininenanns 4-142
Einsatzgebiete .....ocoviiiiiiiiiiiii, 4-75
Einschaltvorgang .......ccoceveviviviininiininns. 5-14
Einstellung
analoge Eingange .......cveveveiiiiiiiiiennns 5-6
Bremsfunktion ........oveviiiiiiniiiininiane. 5-32
digitale Eingange ......c.coeveieiriiirnnnnnns 5-11
1) PP 5-6
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Temperaturiiberwachung .................. 5-69
Einstellungen der digitalen Ausgénge .......... 5-26
Encodersimulation .........ccoevieiiiiieiinnnnns 5-105
Endschalter, Grundeinstellung .................. 4-92
Endschalter, Register ........cccvvevievinvinnnnnns 4-52
Endstufe .vveviieiiiii e 5-59
Ereignissabelle Merker ...........ccccovviininnnns 4-96
Erstinbetriebnahme ..........cccoeeeeieis 4-3, 4-145
E
Fehler bei Netz-Schalten .............ccceuvneens A-24
Fehler riicksetzen ......ccoevvvviiiiiiiiiiinnnns 5-98
Fehlermeldungen ........cocevevivieiiininnnnnnns 5-97
Feldbus ..vvveeiiieei e 5-96
Feldparameter setzen .........ccovviiininnnne, 4-126
Festdrehzahlen ..........ccooviviiiiiiininnnnnn. 4-27
Festigkeit, mechanische ..........c.coevivinnnnn 2-10
L1 (=T (1 o Y 5-4
Filterzeitkonstanten Analoge Eingénge ........... 5-6
Funktionen/Optionen der analogen Eingénge .... 5-7
Funktionsblock .....cccovviiiiiiiiiiiiiiicianes 5-4
Funktionsblock zur Anpassung der digitalen

AUSGANGE vevvnrrrnernrirreerrrnrnnnns 5-25
Funktionsblock zur Anpassung der

digitalen Eingange .......cocoviiiiiiinennns 5-10
Funktionsiiberblick ......cccvevieiiiniieiennnne. 4-74
G
Geber einstellen ........ccceevviiiiiiiiiiiiiinnns 5-68
GEDEMYPEN iviieiiiiiriri e 5-74
Gefahr (Symbole) ...ccvvvevvvveviiiiiirieeennnes 1-8
Genauigkeit und Zeitverhalten .................. 4-78
Gerate- und Klemmenansicht ..................... 2-2
Gerdtedaten .......ccveiiiiiiiiiiii s 5-94
Geratestatus ..ovveveieiiiiiiiiiiii s 3-17
Geschwindigkeitsauflosung ..........c.ovevene. 4-152
GPOC e 5-73
GreNZWEME .euvveveerererneiernrenernrennnnsaes 5-59
GroBe einer Variablen ......c.ccoeiiiiiiiiennnns 4-118
GroBe eines Parameters ............oveveunnes 4-119
Grundeinstellungen

Encodersimulation ........cccveviiiiiennnns 5-106
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H

Hallsensor ......c.coveieieninnnnnes 2-2, 5-75, 5-80
Haltebremse ........cevvvvievnnnns 5-24, 5-32, 5-42
Handbetrieb .....cooveviiiiiiiiiiie 4-76
Handbetrieb / Tippbetrieb .........cevvnennsnn. 4-102
Helpling .vveiieiiiiii e A-23
Hilfen zur Berechnung .......ccvvvivinininnnen 4-151
HTL - Leitgeber .o.vvevvevieeieiirievieriennenas 5-111
I

iMotion ...ccveiiiiiiiiiiiens 5-116, 5-118, 5-119
Inbetriebnahme .......cccvvviiiiiiiiiiiienns 3-20
Inhaltsverzeichnis ......ccccvvviviiiiiiiiiiinnnns 1-1
Inkrementalgeber ..........covuenen 4-31, 5-73, A-4
Inkrementalgebersignale ............ccveevnenns 5-110
3 411 o (< 5-92
K

Klemmenansicht ........cccoviviiiiiiiiiiiininennns 2-2
Klemmenerweiterung UM8140 ................. 4-68
Kommutierungsfindung .......ccoevvvieininnnnns 5-79
Konfigurationsmdglichkeiten ISA0 / ISA1 ........ 5-5
L

Leitgeber ...eeeeeeieie e 5-109
Leuchtdioden .......covevviiiiiiiiiiiiiinienns A-18
Linearantrieb .....cccvvviiiiiiiiiiiiiiiiieens 4-75
Linearmotoren .....vevevveveieiiierirnenaranens 5-90
Logischen Merker setzen .........c.ccvvevnenns 4-122
Luftfeuchte, relative ......ccvevvevvevvnvnnnnnnnns 2-10
M

Maschinenrichtlinie .........coeviiiiiiiininnnns 1-9
MaBnahmen zu lhrer Sicherheit .................. 1-7
Merker ....ooevviiiiiiiiiiiinens 3-15, 4-77, 4-94
Modus Steuerung / Sollwertiibergabe ......... 5-102
Magliche Module ..eveveeieieieieieieeeneenens 5-95
Motor einstellen ....ccveevvveviiieieineenenas 5-66
Motor im DRIVEMANAGER wechseln .............. 5-67
Motor und Geber ......ceveveiiiiiiiiiiiiiiieens 5-65
Multiturn-Drehgeber ......coovviviiiiiiiinnnnns 4-76
MURItUrN-GEDEr wveeeeeieieieeerere e eeenens 2-2
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N
Niederspannungsrichtlinie .................ccueeee 1-9
Nockenschaltwerk ........ccoovveiiiniiiinnnnns 5-116
Nockenschaltwerk, einstellen ........cvevvees 5-117
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