0198441113705, V2.04, 10.2022

SD328B

Schrittmotorverstarker

Produkthandbuch
V2.04, 10.2022

www.schneider-electric.com

Schneider
ﬁEIectric



Wichtige Hinweise SD328B

Wichtige Hinweise

Dieses Handbuch ist Teil des Produkts.
Lesen und befolgen Sie dieses Handbuch.
Bewahren Sie dieses Handbuch auf.

Geben Sie dieses Handbuch und alle zum Produkt gehérenden Unter-
lagen an alle Benutzer des Produktes weiter.

Lesen und beachten Sie besonders alle Sicherheitshinweise und das
Kapitel "Bevor Sie beginnen - Sicherheitsinformationen".

Nicht alle Produkte sind in allen Léandern erhaltlich.
Die Verfugbarkeit der Produkte entnehmen Sie bitte dem aktuellen Ka-
talog.

Wir behalten uns das Recht vor ohne Ankiindigung technische Ande-
rungen vorzunehmen.

Alle Angaben sind technische Daten und keine zugesicherten Eigen-
schaften.

Die meisten Produktbezeichnungen sind auch ohne besondere Kenn-
zeichnung als Warenzeichen der jeweiligen Inhaber zu betrachten.
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Schreibkonventionen und Hinweiszeichen

Arbeitsschritte

Aufzéhlungen

Arbeitserleichterung

Parameterdarstellung

SI-Einheiten

Wenn Arbeitsschritte nacheinander durchgefiihrt werden missen, fin-
den Sie folgende Darstellung:

m Besondere Voraussetzungen fir die nachfolgenden Arbeitsschritte
» Arbeitsschritt 1

<! Besondere Reaktion auf diesen Arbeitsschritt

» Arbeitsschritt 2

Wenn zu einem Arbeitsschritt eine Reaktion angegeben ist, kdnnen Sie
daran die korrekte Ausfilhrung des Arbeitsschritts kontrollieren.

Wenn nicht anders angegeben, sind die einzelnen Handlungsschritte in
der angegebenen Reihenfolge auszufuhren.

Aufzéhlungen sind alphanumerisch oder nach der Prioritat sortiert. Auf-
zahlungen sind wie folgt aufgebaut:

e Aufzahlungspunkt 1
¢ Aufzahlungspunkt 2
— Unterpunkt zu 2
— Unterpunkt zu 2
e Aufzéhlungspunkt 3
Information zur Arbeitserleichterung finden Sie bei diesem Symbol:

Hier erhalten Sie zuséatzliche Informationen zur
Erleichterung der Arbeit.

Im Text sind Parameter mit dem Parameternamen dargestellt, z.B.
POSdirOfRotat. Die Tabellendarstellung ist im Kapitel Parameter er-
klart. Die Parameterliste ist alphabetisch nach dem Parameternamen
geordnet.

Sl-Einheiten sind die Originalwerte. Umgerechnete Einheiten stehen in
Klammern hinter dem Originalwert und kénnen gerundet sein.
Beispiel:

Minimaler Leiterquerschnitt: 1,5 mm? (AWG 14)

Schrittmotorverstarker
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1 Einfihrung

1.1 Dieses Handbuch

1.2 Geréateubersicht

Antriebssystem

Sollwertvorgabe

Dieses Handbuch ist gultig fur alle SD328B Standardprodukte. In die-
sem Kapitel ist der Typenschlissel fur dieses Produkt aufgefiihrt. An-
hand des Typenschliissels kdnnen Sie erkennen, ob es sich bei ihrem
Produkt um ein Standardprodukt oder um eine Kundenvariante handelt.

Bild 1.1  Gerételbersicht
Dieser Antriebsverstarker dient der Ansteuerung eines 3-Phasen-
Schrittmotors.

Sollwerte werden typischerweise von einer tibergeordneten SPS oder
einem Motion Controller, z.B. LMC vorgegeben und tberwacht.

Auf der Frontseite befindet sich zum einfachen Parametrieren eine Ein-
gabemdglichkeit (HMI, Human-Machine-Interface) mit Anzeige und Be-
dientasten.

Die Sollwertvorgabe erfolgt Gber:

* Feldbus Profibus fiir die Betriebsart Punkt-zu-Punkt und Geschwin-
digkeitsprofil.

« Puls/Richtung-Signale oder A/B-Encoder-Signale zur Realisierung
eines elektronischen Getriebes.

Schrittmotorverstarker

11



1 Einfihrung

SD328B

Drehiiberwachung /
Motoruberwachung

Ausgang Haltebremse

Sicherheitsfunktion

Wenn ein Schrittmotor mit integriertem Encoder angeschlossen ist, kdn-
nen folgende Funtionen aktiviert werden:

e Drehuberwachung:
Die berechnete Sollposition und die Istposition des Motors werden
verglichen. Beim Uberschreiten einer fest definierten Abweichung
wird ein Drehtiberwachungsfehler gemeldet.

¢ Leitungsiberwachung:
Das Encoderkabel wird Gberwacht. Bei Unterbrechung der Enco-
derversorgung wird keine Bereitschaft des Encoders gemeldet.

* Motortemperaturiiberwachung:
Bei zu hoher Motortemperatur schaltet das Gerét ab.

Das Gerét verfugt tber einen Ausgang zum direkten Anschluss einer
Haltebremse.

Die integrierte Sicherheitsfunktion STO (IEC 61800-5-2) erfillt den Si-
cherheitslevel SIL2. Die Sicherheitsfunktion erméglicht einen Stopp der
Kategorie 0 gemafly EN 60204-1 ohne externe Leistungsschiitze. Es ist
nicht erforderlich, die Versorgungsspannung zu unterbrechen. Dadurch
reduzieren sich die Systemkosten und die Reaktionszeiten.

1.3 Lieferumfang
Bild 1.2  Lieferumfang
1) SD32ee
(2) Montageschrauben
3) EMV-Klemmen
(4) EMV-Montageplatte
(5) Lifter (nur bei SD32eeU68)
12 Schrittmotorverstéarker
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1.4 Komponenten und Schnittstellen

Bild 1.3

@

()
®3)

(4)

®)

(6)
()
(8)
9)
(10)
(11)

Komponenten und Schnittstellen

E/A-Signalanschluss CN1 (Federzugklemmen)

» Ansteuerung uber Feldbus Profibus

» Acht digitale Ein-/Ausgange. Die Belegung ist abhéngig
von der gewéhlten Betriebsart

12-polige Buchse CN2 fur Motor-Encoder

Anschluss CN3 fur 24V-Spannungsversorgung und Halte-

bremse

RJ45-Buchse CN4 zum Anschluss von

* PC mit Inbetriebnahmesoftware

» Dezentrales Bedienterminal

10-polige Buchse CN5 fur

» Einspeisung von Puls/Richtung- oder A/B-Encoder-Signa-
len in der Betriebsart Elektronisches Getriebe

Schraubklemmen zum Anschluss der Netzversorgung

Schraubklemmen zum Anschluss des Motors

Auflage fur Befestigung der EMV-Montageplatte

EMV-Montageplatte

Lafter (nur bei SD32eeU68)

Kahlkérper

Schrittmotorverstarker
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1 Einfihrung

SD328B

1.5 Typenschlussel

SD3

Produktbezeichnung
SD3 = Stepper drive 3-Phase

Produkttyp
26 = Standard Schrittmotorverstarker
28 = Schrittmotorverstarker fir Feldbus

Schnittstellen

D = Puls-Richtung ohne Drehtuiberwachung

R = Puls-Richtung mit Drehiiberwachung und Haltebremsenanschluss
A = Feldbus CANopen, Feldbus Modbus und Analogeingang

B = Feldbus Profibus

Maximaler Motorphasenstrom
U25 =2,5A
U68 = 6,8A

Endstufenversorgung
S2 = 1~, 115V,/230V, (wahlbar)

28

u25 S2

Der Geratetyp ist auf dem Typenschild und auf der Innenseite der Front-

platte ersichtlich.

14
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1.6 Dokumentation und Literaturhinweise

Bezugsquelle Produkthandbiicher

Bezugsquelle EPLAN Makros

Weiterfiihrende Literatur

Zu diesem Produkt gibt es folgende Handbucher:

L]

Produkthandbuch, beschreibt die technischen Daten, die Installa-
tion, die Inbetriebnahme sowie samtliche Betriebsarten und Funkti-
onen.

Feldbushandbuch, zwingend erforderliche Beschreibung zum Ein-
binden des Produktes in einen Feldbus.

Motorhandbuch, beschreibt die technischen Eigenschaften der
Motoren inklusive der sachgerechten Installation und Inbetrieb-
nahme.

Die aktuellen Produkthandblicher stehen im Internet unter folgender
Adresse zum Download bereit:

http://www.schneider-electric.com

Zur einfachen Projektierung stehen Makrodateien und Artikelstammda-
ten im Internet unter folgender Adresse zum Download bereit:

http://www.schneider-electric.com

Zur Vertiefung empfehlen wir folgende Literatur:

Rummich, Erich: Elektrische Schrittmotoren und Antriebe. ISBN: 3-
8169-2458-1, Expert-Verlag, Renningen

Vogel, Johannes: Elektrische Antriebstechnik. ISBN: 3-7785-2649-
9, Hithig Verlag Heidelberg

Riefenstahl, Ulrich: Elektrische Antriebstechnik - Leitfaden der Elek-
trotechnik. ISBN: 3-519-06429-4, B.G. Teubner Stuttgart, Leipzig

Schrittmotorverstarker
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1 Einfihrung

SD328B

1.7 Konformitatserklarung
4
Schneider
& Electric
SCHNEIDER ELECTRIC MOTION DEUTSCHLAND GmbH & Co. KG
Breslauer Str. 7 D-77933 Lahr
EG-KONFORMITATSERKLARUNG
JAHR 2008
X] gemé&Rr EG-Richtlinie Maschinen 98/37/EG
X] gemar EG-Richtlinie EMV 2004/108/EG
X] gemaR EG-Richtlinie Niederspannung 2006/95/EG
Hiermit erklaren wir, dass die nachstehend bezeichneten Produkte in ihrer Konzipierung
und Bauart sowie in der von uns in Verkehr gebrachten Ausfihrung den Anforderungen
der angefihrten EG-Richtlinien entsprechen. Bei einer nicht mit uns abgestimmten
Anderung der Produkte verliert diese Erklarung ihre Gultigkeit.
Benennung: Schrittmotorverstarker
Typ: SD328AXXXXXX, SD328BXXXXXX
Erzeugnisnummer:  00637111401xx, 00637111402xx
Angewendete EN ISO 1?.>849—1:2006, Performance Level "d" (Kategorie 3)
harmonisierte EN 61508:2002, SIL 2
Normen, EN 62061.2905, SiLcl 2
insbesondere: EN 61800-3:2004, zweite Umgebung
EN 61800-5-1:2007
Angewendete UL 508C
nationale Normen  produktdokumentation
und technische
Spezifikationen,
insbesondere:
Schneider Electric Motion Deutschland
_ GmbH & Co. KG
Firmenstempel: Postfach 1180 + D-77901 Lahr
Breslauer Str. 7 + D-77933 Lahr
Datum/Unterschrift: 10.Juii2008 1.V, JL\| (e Aielid
Name/Abteilung: Wolfgang Brandstatter/Development
16 Schrittmotorverstéarker
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1.8 TUV-Zertifikat zur funktionalen Sicherheit
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2 Bevor Sie beginnen - Sicherheitsinformationen

2 Bevor Sie beginnen - Sicherheitsinformationen

2.1  Qualifikation des Personals

Arbeiten an und mit diesem Produkt dirfen nur von Fachkraften vorge-
nommen werden, die den Inhalt dieses Handbuches und alle zum Pro-
dukt gehérenden Unterlagen kennen und verstehen. Weiterhin miissen
diese Fachkréafte eine Sicherheitsunterweisung erhalten haben, um die
entsprechenden Gefahren zu erkennen und zu vermeiden. Die Fach-
krafte missen aufgrund ihrer fachlichen Ausbildung sowie ihrer Kennt-
nisse und Erfahrungen in der Lage sein, mdgliche Gefahren
vorherzusehen und zu erkennen, die durch Einsatz des Produktes,
durch Anderung der Einstellungen sowie durch mechanische, elektri-
sche und elektronische Ausriistung der Gesamtanlage entstehen kon-
nen.

Den Fachkraften missen alle geltenden Normen, Bestimmungen und
Unfallverhitungsvorschriften, die bei Arbeiten am und mit dem Produkt
beachtet werden mussen, bekannt sein.

2.2 Bestimmungsgemale Verwendung

Dieses Produkt ist ein Antriebsverstérker fur 3-Phasen-Schrittmotoren
und ist gemaf dieser Anleitung fur die Verwendung im Industriebereich
vorgesehen.

Die Verwendung ist nur mit festem Anschluss in einem Schaltschrank
zulassig.

Die gultigen Sicherheitsvorschriften, die spezifizierten Bedingungen
und technischen Daten sind jederzeit einzuhalten.

Vor dem Einsatz des Produktes ist eine Risikobeurteilung in Bezug auf
die konkrete Anwendung durchzufiihren. Entsprechend dem Ergebnis
sind die SicherheitsmafRnahmen zu ergreifen.

Da das Produkt als Teil eines Gesamtsystems verwendet wird, missen
Sie die Personensicherheit durch das Konzept dieses Gesamtsystems
(zum Beispiel Maschinenkonzept) gewahrleisten.

Der Betrieb darf nur mit den spezifizierten Kabeln und Zubehér erfolgen.
Verwenden Sie nur Original-Zubehoér und Original-Ersatzteile.

Das Produkt darf nicht in explosionsgefahrdeter Umgebung (Ex-Be-
reich) eingesetzt werden.

Andere Verwendungen sind nicht bestimmungsgemaf und kénnen Ge-
fahren verursachen.

Elektrische Gerate und Einrichtungen dirfen nur von qualifiziertem Per-
sonal installiert, betrieben, gewartet und instand gesetzt werden.

Schrittmotorverstarker
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2 Bevor Sie beginnen - Sicherheitsinformationen SD328B

2.3 Gefahrenklassen

Sicherheitshinweise sind im Handbuch mit Warnsymbolen gekenn-
zeichnet. Zuséatzlich finden Sie Symbole und Hinweise am Produkt, die
Sie vor mdglichen Gefahren warnen.

Abhangig von der Schwere einer Gefahrensituation werden Sicherheits-
hinweise in 4 Gefahrenklassen unterteilt.

A GEFAHR

GEFAHR macht auf eine unmittelbar geféhrliche Situation aufmerk-
sam, die bei Nichtbeachtung unweigerlich einen schweren oder t6d-
lichen Unfall zur Folge hat.

A WARNUNG

WARNUNG macht auf eine moglicherweise geféahrliche Situation auf-
merksam, die bei Nichtbeachtung unter Umstanden einen schweren
oder toédlichen Unfall oder Beschadigung an Geraten zur Folge hat.

A VORSICHT

VORSICHT macht auf eine mdglicherweise gefahrliche Situation auf-
merksam, die bei Nichtbeachtung unter Umstanden einen Unfall
oder Beschadigung an Geraten zur Folge hat.

VORSICHT

VORSICHT ohne das Warnsymbol macht auf eine mdglicherweise
gefahrliche Situation aufmerksam, die bei Nichtbeachtung unter Um-
standen eine Beschadigung an Geraten zur Folge hat.
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2 Bevor Sie beginnen - Sicherheitsinformationen

2.4  Grundlegende Informationen

A GEFAHR

GEFAHRDUNG DURCH ELEKTRISCHEN SCHLAG, EXPLOSION ODER
LICHTBOGEN-EXPLOSION

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fiihrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.

Arbeiten an diesem Produkt dirfen nur von Fachkraften vorge-
nommen werden, die den Inhalt dieses Handbuches und alle zum
Produkt gehérenden Unterlagen kennen und verstehen. Installa-
tion, Einrichtung, Reparatur und Wartung dirfen nur von qualifi-
ziertem Personal vorgenommen werden.

Der Anlagenhersteller ist verantwortlich fur die Einhaltung aller
geltenden Vorschriften und Bestimmungen hinsichtlich Erdung
des Antriebssystems.

Viele Bauteile des Produkts, einschlie3lich Leiterplatte, arbeiten
mit Netzspannung. Nicht beriihren. AusschlieBlich elektrisch iso-
lierte Werkzeuge verwenden.

Ungeschiitzte Teile oder Klemmen nicht unter Spannung berih-
ren.

Der Motor erzeugt Spannung, wenn die Welle gedreht wird.
Sichern Sie die Motorwelle gegen Fremdantrieb, bevor Sie Arbei-
ten am Antriebssystem vornehmen.

Wechselspannungen kénnen im Motorkabel auf unbenutzte
Adern Uberkoppeln. Isolieren Sie unbenutzte Adern an beiden
Enden des Motorkabels.

DC-Bus und DC-Bus-Kondensatoren nicht kurzschliel3en.
Vor Arbeiten am Antriebssystem:

— Alle Anschlisse spannungsfrei schalten; einschlieRlich mégli-
cher externer Steuerspannung.

— Alle Schalter kennzeichnen "NICHT EINSCHALTEN".
— Alle Schalter gegen Wiedereinschalten sichern.

— 15 Minuten warten (Entladung DC-Bus Kondensatoren).
Spannung am DC-Bus entsprechend Kapitel "Spannungs-
messung am DC-Bus" messen und auf < 42 V. priifen. Die
DC-Bus-LED ist keine eindeutige Anzeige fur das Fehlen der
DC-Bus Spannung.

Installieren und schlieRen Sie alle Abdeckungen, bevor Sie Span
nung anlegen.

Schrittmotorverstarker
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2 Bevor Sie beginnen - Sicherheitsinformationen SD328B

A WARNUNG

UNGEBREMSTER MOTOR

Bei Spannungsausfall, Funktionen oder Fehlern, die zum Abschalten
der Endstufe fuhren, wird der Motor nicht mehr kontrolliert gebremst
und kann Schéden verursachen.

+ Uberpriifen Sie die mechanischen Gegebenheiten.

* Verwenden Sie bei Bedarf einen gedampften mechanischen
Anschlag oder eine geeignete Haltebremse.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schwerwie-
genden Verletzungen oder Materialschaden fihren.

A WARNUNG

UNERWARTETE BEWEGUNG

Antriebe kénnen durch falsche Verdrahtung, falsche Einstellungen,
falsche Daten oder andere Fehler unerwartete Bewegungen ausfiih-
ren.

Storungen (EMV) kénnen in der Anlage unvorhergesehene Reaktio-
nen hervorrufen.

e Fihren Sie die Verdrahtung gemaf den EMV-MalRnhahmen sorg-
faltig durch.

« Schalten Sie die Spannung an den Eingangen STO_A (PWRR_A)
und STO_B (PWRR_B) ab, um einen unerwarteten Anlauf des
Motors zu vermeiden, bevor Sie das Produkt einschalten und
konfigurieren.

« Betreiben Sie das Produkt NICHT mit unbekannten Einstellungen
oder Daten.

» Fuhren Sie eine sorgféltige Inbetriebnahmeprifung durch.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod oder schwer-
wiegenden Verletzungen fuhren.
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2 Bevor Sie beginnen - Sicherheitsinformationen

A WARNUNG

VERLUST DER STEUERUNGSKONTROLLE

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod oder schwer-
wiegenden Verletzungen fuhren.

Bei der Entwicklung des Steuerungskonzeptes muss der Anla-
genhersteller die potentiellen Ausfallméglichkeiten der Steue-
rungspfade berlcksichtigen und fir bestimmte kritische
Funktionen Mittel bereitstellen, mit denen wéhrend und nach dem
Ausfall eines Steuerungspfades sichere Zustande erreicht wer-
den. Beispiele fur kritische Steuerungsfunktionen sind: NOT-
HALT, Endlagen-Begrenzung, Spannungsausfall und Wiederan-
lauf.

Fur kritische Funktionen missen separate oder redundante Steu-
erungspfade vorhanden sein.

Die Anlagensteuerung kann Kommunikationsverbindungen
umfassen. Der Anlagenhersteller muss die Folgen unerwarteter
Zeitverzdgerungen oder Ausfalle der Kommunikationsverbindung
bertcksichtigen.

Beachten Sie alle Unfallverhitungsvorschriften sowie alle gelten-
den Sicherheitshestimmungen. 1

Jede Anlage, in der das in diesem Handbuch beschriebene Pro-
dukt verwendet wird, muss vor dem Betrieb einzeln und griindlich
auf korrekte Funktion Gberprift werden.

1) Fur USA: siehe NEMA ICS 1.1 (neueste Ausgabe), “Safety Guidelines for the

Application, Installation, and Maintenance of Solid State Control” sowie NEMA
ICS 7.1 (neueste Ausgabe), “Safety Standards for Construction and Guide for
Selection, Installation and Operation of Adjustable-Speed Drive Systems”.

Schrittmotorverstarker
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2 Bevor Sie beginnen - Sicherheitsinformationen SD328B

2.5

2.6

Spannungsmessung am DC-Bus

Vor Arbeiten am Produkt sind alle Anschliisse spannungsfrei zu schal-
ten.

A GEFAHR

GEFAHRDUNG DURCH ELEKTRISCHEN SCHLAG, EXPLOSION ODER
LICHTBOGEN-EXPLOSION

* Die Messung darf nur von Fachkraften vorgenommen werden,
die die Sicherheitshinweise im Kapitel "Bevor Sie beginnen -
Sicherheitsinformationen" kennen und verstehen.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fiihrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.

Die Spannung am DC-Bus kann 800 Vdc lbersteigen. Verwenden Sie
fiir die Messung ein entsprechend bemessenes Spannungsmessgerat.
Vorgehensweise:

» Schalten Sie alle Anschliisse spannungsfrei.
» Warten Sie 15 Minuten (Entladung der DC-Bus-Kondensatoren).

» Messen Sie die DC-Bus-Spannung zwischen den DC-Bus-Klem-
men und prifen Sie auf < 42 V.

» Wenn sich die DC-Bus-Kondensatoren nicht ordnungsgemaf entla-
den, wenden Sie sich an lhr lokales Schneider Electric Vertriebs-
biro. Reparieren Sie das Produkt nicht selbst und nehmen Sie es
nicht in Betrieb

Die DC-Bus-LED ist keine eindeutige Anzeige fur das Fehlen der DC-
Bus Spannung.

Funktionale Sicherheit

Die Benutzung der in diesem Produkt enthaltenen Sicherheitsfunktio-

nen bedarf einer sorgfaltigen Planung. Weitere Informationen finden Sie
im Kapitel 5.1 "Sicherheitsfunktion STO ("Safe Torque Off")" auf Seite

39.
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2 Bevor Sie beginnen - Sicherheitsinformationen

2.7 Normen und Begrifflichkeiten

In diesem Handbuch verwendete Fachbegriffe, Terminologie und die
entsprechenden Beschreibungen sollen die Begriffe und Definitionen
der einschlagigen Normen wiedergeben.

Im Bereich der Antriebstechnik handelt es sich dabei unter anderem um
die Begriffe "Sicherheitsfunktion”, "sicherer Zustand", "Fault", "Fault Re-
set", "Ausfall", "Fehler", "Fehlermeldung”, "Warnung", "Warnmeldung"

USW.
Zu den einschlagigen Normen gehdren unter anderem:

¢ |EC 61800 Reihe: "Elektrische Leistungsantriebssysteme mit ein-
stellbarer Drehzahl"

¢ |EC 61158 Reihe: "Digitale Datenkommunikation in der Leittechnik -
Feldbus fir industrielle Leitsysteme"

« |EC 61784 Reihe: "Industrielle Kommunikationsnetze - Profile"

* |EC 61508 Reihe: "Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener
elektrischer/elektronischer/programmierbarer elektronischer Sys-
teme”

Siehe hierzu auch das Glossar am Ende dieses Handbuchs.

Schrittmotorverstarker
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SD328B
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3 Technische Daten

3 Technische Daten

3.1  Zertifizierungen

Zertifizierte Sicherheitsfunktion

In diesem Kapitel finden Sie Informationen zu den einzuhaltenden Um-
gebungsbedingungen sowie zu den mechanischen und elektrischen Ei-
genschaften der Geratefamilie und des Zubehors.

Dieses Produkt wurde zertifiziert:

Zertifiziert durch zugeteilte Nummer Gultigkeit
TUV Nord SAS-1741/08 2011-06-22
UL File E153659

Dieses Produkt besitzt die folgende zertifizierte Sicherheitsfunktion:

¢ Sicherheitsfunktion STO "Safe Torque Off" (IEC 61800-5-2)

3.2 Umgebungsbedingungen

Umgebungstemperatur Betrieb

Umgebung Transport und Lagerung

Relative Luftfeuchtigkeit

Aufstellungshdhe

Die maximal zulassige Umgebungstemperatur im Betrieb ist abhangig
vom Montageabstand der Geréte sowie der geforderten Leistung. Bitte
beachten Sie unbedingt die entsprechenden Vorschriften im Kapitel In-
stallation.

Betriebstemperatur 1) 2 [°C] 0...+50

1) keine Vereisung
2) Bei Einsatz entsprechend UL 508C mussen die Hinweise im Kapitel 3.6 "Bedin-
gungen fiir UL 508C" beachtet werden.

Die Umgebung wahrend Transport und Lagerung muss trocken und
staubfrei sein. Die maximale Schwingungs- und Schockbelastung muss
in den vorgeschriebenen Grenzen liegen.

Temperatur [°C] -25...+70

Im Betrieb ist die relative Luftfeuchtigkeit wie folgt zugelassen:

Relative Luftfeuchtigkeit (nicht [%]  entsprechend IEC 60721-3-3
betauend) 5 ... 85 (Klasse 3K3)

Die Aufstellungshohe ist definiert als Hohe tGiber Normalnull.

Aufstellhéhe [m] <1000

Aufstellhbhe bei maximaler Umge- [m] <2000
bungstemperatur 40°C, ohne

Schutzfolie und einem seitlichen

Abstand >50mm

Schrittmotorverstarker
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SD328B

Schwingen und Schocken

3.2.1 Schutzart

Schutzart bei Verwendung von STO

Schwingen, sinusférmig entsprechend IEC/EN 60068-2-6
1,5 mm (von 3 Hz ... 13 Hz)
10 m/s? (von 13 Hz ... 150 Hz)

Schocken, halbsinusférmig entsprechend IEC/EN 60068-2-27
150 m/s? (11 ms)

Die Gerate haben die Schutzart IP20. Die Schutzart IP40 wird fur die
Gehauseoberseite eingehalten, solange die Schutzfolie der Gerateo-
berseite nicht entfernt wurde. Das Entfernen der Schutzfolie kann auf-
grund der Umgebungstemperatur oder der Montageabstande der
Gerate notwendig werden, siehe Kapitel 6.2.1 "Gerat montieren" Seite
51.

Stellen Sie sicher, dass sich keine leitfahigen Verschmutzungen im Pro-
dukt absetzen kdnnen (Verschmutzungsgrad 2). Wenn die Sicherheits-
funktion verwendet wird, kénnen leitfahige Verschmutzungen die
Sicherheitsfunktion unwirksam werden lassen.
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3 Technische Daten

3.3
3.3.1

Abmessungen

Mechanische Daten

".ow
X5 ﬂ&T:] LA
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Bild 3.1 Abmessungen
SD32ee... U25S2 u68S2
a [mm] 72 72
b [mm] 145 145
c [mm] 140 140
G [mm] 60 60
H [mm] 121,5 121,5
J [mm] 5 5
K [mm] 18,5 18,5
Gewicht [ka] 11 1,2
Art der Kiihlung Konvektion ) Lufter
Hutschienenmontage [mm] 77,52 77,52

1) >1 m/s

2) Breite der Adapterplatte

Schrittmotorverstarker
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3 Technische Daten SD328B
3.4  Elektrische Daten
3.4.1 Leistungsdaten Endstufe
Leistungsdaten
SD32see... uU25S2 u68S2
Nennspannung (umschaltbar) V] 115/230 (1~) 115/230 (1~)
Stromaufnahme (115V/230V) [A] 4/3 715
Maximaler Motorphasenstrom [A] 2,5 6,8
Maximale Motordrehzahl [min'l] 3000 3000
Nennleistung (115V/230V) I\ 180/270 280/420
(Leistungsabgabe des Geréates)
Maximal zuldssiger Kurzschluss- [kA] 0,5 0,5
Strom des Netzes
Verlustleistung W] <26 <65
Vorzuschaltende Sicherung D [A] 10 10

Netzspannung: Bereich und
Toleranz

Einschaltstrom und Ableitstrom

Stromaufnahme und Impedanz der

Netzversorgung

Spannung gegen Erde

Zugelassene Motoren

1) Sicherungen: Schmelzsicherungen der Klasse CC oder J gemaf UL 248-4, alter-
nativ Sicherungsautomaten mit C-Charakteristik.

Netzspannung 115 V [Vaol 100-159% ... 120 +10 %
Netzspannung 230 V [Vad 200-15% ... 240 +10 %
Frequenz [Hz] 50-5%...60+5 %
transiente Uberspannungen Uberspannungskategorie 1|
Einschaltstrom [A] <60

Ableitstrom [mA] <30

- Motorkabellange <10 m
- entspr. IEC 60990, Bild 3

1) gemessen bei Netzen mit geerdetem Sternpunkt, ohne externes NetZfilter. Bei
Verwendung von Fl-Schutzschaltern ist zu beachten, dass ein 30 mA Schutz-
schalter schon bei 15 mA auslésen kann. AuRerdem flie3t ein hochfrequenter
Ableitstrom, der in der Messung nicht berticksichtigt ist. FI-Schutzschalter reagie-
ren darauf unterschiedlich.

Die angegebene Stromaufnahme ergibt sich bei einem Netz mit der an-
gegebenen Bezugsspannung und der angenommenen Kurzschlussim-
pedanz bei Nennleistungsabgabe. Dabei ist die Stromaufnahme stark

abhéangig von der Impedanz des versorgenden Netzes. Dies wird durch
einen moglichen Kurzschlussstrom ausgedriickt. Weicht das tatsachli-

che Netz davon ab, missen Netzdrosseln vorgeschaltet werden.

Die Isolation der Geréte ist auf eine Bemessungsspannung entspre-
chend der Hohe der Nennspanung ausgelegt. Die Spannung gegen
Erde darf diese Werte nicht Gberschreiten.

Zugelassene Motorenfamilien: BRS3, ExRDM, VRDM3
Zugelassene Motorspannung: 230V / 325V,
Eine Ubersicht der zugelassenen Motoren finden Sie im Produktkata-

log.
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3.4.2 Steuerungsversorgung 24VDC

Federzugklemmen Die Federzugklemmen haben folgende Eigenschaften:

Minimaler Leiterquerschnitt [mm?] 0,14 (AWG 24)

Maximaler Anschlussquerschnitt [mm2] 1,5 (AWG 16)
ohne Aderendhdiilse

Maximaler Anschlussquerschnitt mit [mm?] 0,75 (AWG 20)
Aderendhiilse

Abisolierlange V) [mm] 85..95

Maximale Strombelastbarkeit [A] 2

1) mechanische Gegebenheiten missen beriicksichtigt werden

24V Steuerungsversorgung  Die 24V Steuerungsversorgung muss den Vorgaben der IEC 61131-2
entsprechen (PELV Standardnetzteil):

Eingangsspannung I\ 24 (-15 % / +20 %)
Stromaufnahme ) [A] <02
Brummspannung (Ripple) [%] <5

1) ohne Belastung der Ausgange

3.4.3 Signale
Signal-Eingange sind verpolungsgeschutzt, Ausgange sind kurz-
schlussfest. Es besteht galvanische Verbindung zu OVDC.

24V Eingangssignale  Die Pegel der Eingange entsprechen bei Konfiguration als "Source" der
EN 61131-2, Typl

Logisch 0 (Ujgw) \Y| -3...45
Logisch 1 (Upigh) \Y] +15 ... +30
Eingangsstrom (typisch) [mA] 10
Entprelizeit ) [ms] 1,25..1,5
Entprellzeit CAP1 und CAP2 [us] 1..10

Genauigkeit CAP1 und CAP22)  []  <0,44
+ Genauigkeit des Encoders

1) auBer STO_A (PWRR_A), STO_B (PWRR_B), CAP1 und CAP2
2) Wahrend der Beschleunigungsphase und der Verzdégerungsphase ist die erfasste
Motorposition ungenauer.

24V Ausgangssignale  Die 24V Ausgangssignale entsprechen der IEC 61131-2.

Ausgangsspannung I\ <30
Spannungsabfall bei 50mA Belas- [V] <1
tung

Maximaler Schaltstrom [A] 15
+BRAKE_OUT

(keine Spannungsabsenkung)

Maximaler Schaltstrom anderer [mA] <50
Ausgange
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Puls/Richtung, A/B-
Eingangssignale

Profibus-Signale

Motorgeber-Signale

Die Signale Puls/Richtung und A/B sind in Anlehnung an die RS422-
Schnittstellen-Spezifikation

Symmetrisch entsprechend RS422

Widerstand [kQ] 5
Frequenz Puls/Richtung [kHz] <4001
Frequenz A/B [kHz] <400

1) Geréaterevision (siehe Typenschild) RS <05: 200 kHz

Die Profibus-Signale entsprechen dem Profibus-Standard und sind
kurzschlussfest.

Ausgang: ENC+5V_0OUT

Versorgungsspannung V] 4,75 ... 5,25
[mA] 100

Maximaler Ausgangsstrom

sensegeregelt,
kurzschlussicher und Uberlastsicher

Eingange: ENC_A, ENC_B, ENC_1

Signalspannung entsprechend RS422

<400

Frequenz [kHz]

3.4.4 Sicherheitsfunktion STO

Die Pegel der Eingange entsprechen bei Konfiguration als "Source" der
EN 61131-2, Typl

Logisch 0 (Ujgw) V] -3...+5
Logisch 1 (Upign) V] +15 ... +30
Eingangsstrom (typisch) [mA] 10
Entprellzeit [ms] 1..5

Erkennung von Signalunterschied [s] <1
zwischen STO_A (PWRR_A) und

STO_B (PWRR_B)

Reaktionszeit (bis zum Abschalten [ms] <10
der Endstufe)

Erlaubte Testpulsbreite vorge- [ms] <1
schalteter Geréte
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Daten fur Wartungsplan und
Sicherheitsberechnungen

3.45 Lufter

Lifter

Berucksichtigen Sie fur Ihren Wartungsplan und die Sicherheitsberech-
nungen die folgenden Daten der Sicherheitsfunktion STO:

Lebensdauer (IEC 61508) 20 Jahre
SFF (IEC 61508) [%] 66

Safe Failure Fraction

HFT (IEC 61508) 1
Hardware Fault Tolerance

Typ B-Teilsystem

Sicherheits-Integritatslevel

IEC 61508 SIL2

IEC 62061 SILCL2
PFH (IEC 61508) [1/h] 2,331*10°

Probability of Dangerous Hard-
ware Failure per Hour

PL (1ISO 13849-1)
Performance Level

d (Kategorie 3)

MTTF4 (EN 13849-1) 2313 Jahre
Mean Time to Dangerous Failure
DC (EN 13849-1) [%] 90

Diagnostic Coverage

Der Lifter ist nur beim Geratetyp SD32eeU68 vorhanden.

Eingangsspannung [Vacl

24

Stromaufnahme [mA]

130

Schrittmotorverstarker

33



3 Technische Daten

SD328B

3.4.6 Netzfilter

Grundlagen

In den EMV-Normen werden verschiedene Anwendungsfalle unter-
schieden:

EN 61800-3:2001-02; IEC 61800-3, Ed.2

Beschreibung

erste Umgebung, allgemeine Erhéltlichkeit; Kategorie C1 Einsatz in Wohnbereichen, Vertrieb z.B. Uber Baumarkt

erste Umgebung, eingeschrénkte Erhaltlichkeit; Kategorie C2  Einsatz in Wohnbereich, Vertrieb nur Gber Fachhandel

zweite Umgebung; Kategorie C3

Einsatz in Industrienetzen

Grenzwerte

Dieses Antriebssystem erfiillt die EMV-Anforderungen nach der Norm
IEC 61800-3, falls die beschriebenen MafRnahmen bei der Installation
bertcksichtigt werden. Bei Einsatz aulRerhalb dieses Anwendungsbe-
reiches ist folgender Hinweis zu beachten:

A WARNUNG

HOCHFREQUENTE STORUNGEN

In einer Wohnumgebung kann dieses Produkt hochfrequente Stdrun-
gen verursachen, die Entstérmal3nahmen erforderlich machen kon-
nen.

Geratespezifisch und abhéangig von der Anwendung sowie dem Aufbau
kénnen bessere Werte erreicht werden, z.B. bei Montage in einem ge-
schlossenen Schaltschrank.

Folgende Grenzwerte fir leitungsgebundene Stérgrélien werden bei
EMV-gerechtem Aufbau eingehalten:

Gerate ohne externes Netzfilter

C3 bis 10 m Motorkabellange

Gerate mit externem NetZzfilter

C2 bis 20 m Motorkabellange, C3 bis 50 m Motorkabelldnge

Die Einhaltung der EMV-Richtlinien ist vom Betreiber zu gewahrleisten.
Bestelldaten von externen Netzfiltern finden Sie im Kapitel 12 "Zubehdor
und Ersatzteile".
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3.5 Technische Daten Zubehor

3.5.1 Fuhrungssignal-Adapter RVA

Beschreibung des RVA siehe Kapitel6.3.14 "Fuhrungssignal-Adapter"

auf Seite 84.
Abmessungen -
Hohe [mm] 77
Breite [mm] 135
Tiefe [mm] 37
Befestigung auf Hutschiene.
Elektrische Daten -
Eingang
Versorgungsspannung V] 19,2...30
Stromaufnahme [mA] 50
(BVSE unbelastet)
Stromaufnahme [mA] 150
(5VSE 300 mA)
Ausgang, Encoder
5VSE V] 4,75..5,25
Maximaler Ausgangsstrom [mA] 300
sensegeregelt,
kurzschlussicher und uberlastsicher
3.5.2 Kabel
Ubersicht iiber benétigte Kabel
max. Kabellange  min. Leiterquer- entspr. geschirmt, twisted pair
[m] schnitt [mm?] PELV beidseitig
geerdet
Motorkabel (siehe Kapitel 12.2 10/50 V) 4*1.5 (AWG 14) X
"Motorkabel)
Netzversorgung - 0,75 (AWG 18)
Geberkabel (siehe Kapitel 12.3 100 10*0,25 und 2*0,5 X X X

"Encoderkabel™)

(AWG 22 und 18)

Steuerungsversorgung -

0,75 (AWG 18) X

1) Lange abhangig von geforderten Grenzwerten fiir leitungsgebundene Stérungen, siehe Kapitel 3.4.6 "NetZzfilter".
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3.6

Motor- und Encoderkabel

Motorkabel und Encoderkabel sind schlepptauglich und in verschiede-
nen Langen verfugbar. Die als Zubehor angebotenen Ausfuhrungen fin-
den Sie ab Seite 233.

Zulassige Spannung [Vad 600 (UL und CSA)
Temperaturbereich [°C] -40 ... +90 (fest verlegt)
-20 ... +80 (bewegt)
Mindestbiegeradius 4 x Durchmesser (fest verlegt)
7,5 x Durchmesser (bewegt)
Mantel Olbestandig PUR
Schirmung Schirmgeflecht
Uberdeckung der Schirmung [%] =85

Bedingungen fir UL 508C

Umgebungstemperatur Betrieb

Verschmutzungsgrad
Verdrahtung

Bemessungskurzschlussstrom

Wenn das Produkt entsprechend UL 508C eingesetzt wird, miissen fol-
gende Bedingungen erfiillt werden:

Temperatur der Umgebungsluft [°*C] 0...+40

Verwendung in einer Umgebung mit Verschmutzungsgrad 2.

Verwenden Sie nur 60/75 °C Kupferleiter.

Bemessungskurzschlussstrom [kKA] 5
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4 Grundlagen

4.1 Funktionale Sicherheit

Norm IEC 61508

SIL, Safety Integrity Level

Automatisierung und Sicherheitstechnik sind zwei Bereiche, die in der
Vergangenheit streng getrennt waren, in der Zwischenzeit aber immer
mehr zusammenwachsen. Sowohl die Projektierung als auch die Instal-
lation komplexer Automatisierungslésungen werden durch integrierte
Sicherheitsfunktionen wesentlich vereinfacht.

Im Allgemeinen sind die sicherheitstechnischen Anforderungen anwen-
dungsabhéangig. Die H6he der Anforderungen richtet sich nach dem Ri-
siko und dem Gefahrdungspotential, das von der jeweiligen Anwendung
ausgeht.

Arbeiten mit der IEC 61508

Die Norm IEC 61508 "Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener
elektrischer/elektronischer/programmierbarer elektronischer Systeme"
betrachtet die sicherheitsrelevante Funktion. Es wird nicht nur eine ein-
zelne Komponente, sondern immer eine ganze Funktionskette (z.B.
vom Sensor Uber die logischen Verarbeitungseinheit bis zum eigentli-
chen Aktor) als eine Einheit betrachtet. Diese Funktionskette muss ins-
gesamt die Anforderungen des jeweiligen Sicherheits-Integritatslevels
erfullen. Auf dieser Basis werden Systeme und Komponenten entwi-
ckelt, die in unterschiedlichen Anwendungsbereichen fir Sicherheits-
aufgaben mit vergleichbarem Risiko einsetzbar sind.

Die Norm IEC 61508 spezifiziert 4 Sicherheits-Integritatslevel (SIL) fir
Sicherheitsfunktionen. SIL1 ist die niedrigste Stufe und SIL4 ist die
hochste Stufe. Grundlage fur die Ermittlung des Sicherheits-Integritats-
levels ist eine Beurteilung des Geféahrdungspotentials anhand der Ge-
fahrdungs- und Risikoanalyse. Daraus wird abgeleitet, ob der
betreffenden Funktionskette eine Sicherheitsfunktion zuzuschreiben ist
und welches Gefahrdungspotenzial damit abgedeckt werden muss.
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PFH, Probability of a dangerous
failure per hour

HFT und SFF

Fehlervermeidende MalRhahmen

Zur Aufrechterhaltung der Sicherheitsfunktion fordert die Norm

IEC 61508, abhangig vom geforderten SIL, abgestufte fehlerbeherr-
schende sowie fehlervermeidende MaRnahmen. Alle Komponenten ei-
ner Sicherheitsfunktion missen einer Wahrscheinlichkeitsbetrachtung
unterzogen werden, um die Wirksamkeit der getroffenen fehlerbeherr-
schenden Maf3nahmen zu beurteilen. Bei dieser Betrachtung werden
fur Sicherheitssysteme die PFH (probability of a dangerous failure per
hour) ermittelt. Dies ist die Wahrscheinlichkeit pro Stunde, dass ein Si-
cherheitssystem gefahrbringend ausfallt und die Sicherheitsfunktion
nicht mehr korrekt ausgefiihrt werden kann. Die PFH darf abhéngig vom
SIL bestimmte Werte fir das gesamte Sicherheitssystem nicht tiber-
schreiten. Die einzelnen PFH einer Funktionskette werden zusammen-
gerechnet, die Summe der PFH darf den in der Norm maximal
vorgegebenen Wert nicht Gberschreiten.

SIL PFH bei hoher Anforderungsrate oder kontinuierlicher
Anforderung

4 >10° ... <108

3 >108 ... <107

2 >107 ... <10°®

1 >10° ... <10®

In Abhé&ngigkeit vom SIL fir das Sicherheitssystem fordert die Norm
IEC 61508 eine bestimmte Hardware-Fehler-Toleranz HFT (hardware
fault tolerance) in Verbindung mit einem bestimmten Anteil ungefahrli-
cher Ausfélle SFF (safe failure fraction). Die Hardware-Fehler-Toleranz
ist die Eigenschaft eines Systems, trotz des Vorliegens eines oder meh-
rerer Hardwarefehler die geforderte Sicherheitsfunktion ausfiihren zu
kdnnen. Die SFF eines Systems ist definiert als das Verhaltnis der Rate
der ungefahrlichen Ausfélle zur Gesamtausfallrate des Systems. Ge-
maf der IEC 61508 wird der maximal erreichbare SIL eines Systems
durch die Hardware-Fehler-Toleranz HFT und die Safe Failure Fraction
SFF des Systems mitbestimmt.

SFF HFT Typ A-Teilsystem HFT Typ B-Teilsystem
0 1 2 0 1 2

< 60% SIL1 SIL2 SIL3 - SIL1 SIL2

60% ... <90% SIL2 SIL3 SIL4 SIL1  SIL2  SIL3

90% ... < 99% SIL3 SIL4 SIL4 SIL2 SIL3 SIL4

>99% SIL3 SIL4 SIL4 SIL3 SIL4 SIL4

Systematische Fehler in der Spezifikation, in der Hardware und der Soft-
ware, Nutzungsfehler und Instandhaltungsfehler des Sicherheitssys-
tems mussen so weit als mdglich vermieden werden. Die IEC 61508
schreibt hierfir eine Reihe von fehlervermeidenden Mal3nahmen vor,
die je nach angestrebtem SIL durchgefiihrt werden missen. Diese feh-
lervermeidenden MalRBhahmen miissen den gesamten Lebenszyklus
des Sicherheitssystems begleiten, also von der Konzeption bis zur Au-
Rerbetriebnahme des Systems.
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5 Projektierung

In diesem Kapitel werden Informationen fir den Einsatz des Produktes
gegeben, die fur eine Projektierung unerlasslich sind.

5.1  Sicherheitsfunktion STO ("Safe Torque Off")

5.1.1 Definitionen

Sicherheitsfunktion STO
(IEC 61800-5-2)

"Power Removal

Stopp-Kategorie 0 (EN 60204-1)

Stopp-Kategorie 1 (EN 60204-1)

5.1.2 Funktion

Wirkungsweise

Grundlagen zur Anwendung der IEC 61508 finden Sie ab Seite 37.

Die Sicherheitsfunktion STO ("Safe Torque Off", "Sicher abgeschaltetes
Moment") schaltet das Motordrehmoment sicher ab. Es ist nicht notwen-
dig, die Versorgungsspannung zu unterbrechen. Eine Uberwachung auf
Stillstand erfolgt nicht.

Die Sicherheitsfunktion STO ("Safe Torque Off") ist auch unter dem Na-
men "Power Removal" bekannt.

Stillsetzen durch sofortiges Abschalten der Energie zu den Maschinen-
Antriebselementen (ungesteuertes Stillsetzen).

Gesteuertes Stillsetzen, die Energie zu den Maschinen-Antriebsele-
menten wird beibehalten, um das Stillsetzen zu erzielen. Die Energie
wird erst dann unterbrochen, wenn der Stillstand erreicht ist.

Mit der im Produkt integrierten Sicherheitsfunktion STO kann ein "Still-
setzenim Notfall" (EN 60204-1) fiir Stopp-Kategorie O realisiert werden.
Mit einem zusétzlichen, zugelassenen NOT-HALT-Sicherheitsbaustein
kann auch Stopp- Kategorie 1 realisiert werden.

Die Sicherheitsfunktion STO wird tber 2 redundante Eingange ausge-
|6st. Um die Zweikanaligkeit zu erhalten, miissen beide Eingédnge ge-
trennt voneinander beschaltet werden.

Der Schaltvorgang muss fur beide Eingange gleichzeitig erfolgen (Zeit-
versatz <1s). Die Endstufe wird deaktiviert und eine Fehlermeldung er-
folgt. Der Motor kann kein Drehmoment mehr erzeugen und lauft
ungebremst aus. Nach dem Ricksetzen der Fehlermeldung durch ein
"Fault reset" ist ein Wiederanlauf méglich.

Wenn nur einer der beiden Eingdnge abgeschaltet wird oder der Zeit-
versatz zu grof3 ist, wird die Endstufe deaktiviert und es erfolgt eine Feh-
lermeldung. Diese Fehlermeldung kann nur durch Ausschalten
zurlickgesetzt werden.
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5.1.3 Anforderungen zur Verwendung der Sicherheitsfunktion

Stopp der Kategorie 0

Stopp der Kategorie 1

Verhalten Haltebremse

Vertikalachsen, externe Kréfte

Unbeabsichtigtes Wiederanlaufen

A GEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG DURCH FALSCHE VERWENDUNG

Die Sicherheitsfunktion STO ("Safe Torque Off") bewirkt keine elektri-
sche Trennung. Die Spannung am DC-Bus liegt weiterhin an.

» Schalten Sie die Netzspannung Uber einen geeigneten Schalter
ab, um Spannungsfreiheit zu erhalten.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fiihrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.

A WARNUNG

VERLUST DER SICHERHEITSFUNKTION

Bei falscher Verwendung besteht Gefahr durch Verlust der Sicher-
heitsfunktion.

« Beachten Sie die Anforderungen zur Verwendung der Sicher-
heitsfunktion.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod oder schwer-
wiegenden Verletzungen fuhren.

Beim Stopp der Kategorie 0 lauft der Motor unkontrolliert aus. Bedeutet
der Zugang zur auslaufenden Maschine eine Gefahrdung (Ergebnis aus
der Gefahrdungs- und Risikoanalyse), so missen geeignete MalRnah-
men getroffen werden.

Beim Stopp der Kategorie 1 muss ein gesteuertes Stillsetzen ausgeldst
werden. Das gesteuerte Stillsetzen wird nicht durch das Antriebssystem
Uberwacht und ist bei Netzausfall oder einem Fehler nicht gewahrleistet.
Die endgultige Abschaltung der Motors wird durch Abschalten der bei-
den Eingange der Sicherheitsfunktion STO erreicht. Die Abschaltung
wird meist durch ein handelsubliches NOT-HALT-Sicherheitsbaustein
mit sicherer Zeitverzégerung gesteuert.

Das Ausldsen der Sicherheitsfunktion STO hat zur Folge, dass die Zeit-
verzégerung bei Motoren mit Haltebremse nicht wirksam ist. Der Motor
kann kein Haltemoment erzeugen, um die Zeit bis zum Schliel3en der
Haltebremse zu uberbriicken. Insbesondere bei Vertikalachsen ist zu
Uberprifen, ob zusatzliche MalRnahmen getroffen werden missen, um
ein Absenken der Last zu vermeiden.

Wirken externe Krafte auf den Motor (Vertikalachse), bei denen eine un-
gewollte Bewegung, zum Beispiel durch die Schwerkraft, zu einer Ge-
fahrdung fuhren kann, darf dieser nicht ohne zusatzliche MaRnahmen
zur Absturzsicherung entsprechend der erforderlichen Sicherheit betrie-
ben werden.

Beachten Sie, dass eine Uibergeordnete Steuerung nach Spannungs-
wiederkehr (z.B. nach Netzausfall) keinen unbeabsichtigten Wiederan-
lauf ausldsen darf.
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Schutzart bei Verwendung von STO

Geschltzte Verlegung

Daten fur Wartungsplan und
Sicherheitsberechnungen

Stellen Sie sicher, dass sich keine leitfahigen Verschmutzungen im Pro-
dukt absetzen kdnnen (Verschmutzungsgrad 2). Wenn die Sicherheits-
funktion verwendet wird, kénnen leitfahige Verschmutzungen die
Sicherheitsfunktion unwirksam werden lassen.

Wenn bei den beiden Signalen der Sicherheitsfunktion STO mit Kurz-
schliissen oder Querschlissen zu rechnen ist und diese nicht durch vor-
geschaltete Gerate erkannt werden, ist eine geschutzte Verlegung
erforderlich.

Bei einer nicht geschutzten Verlegung kénnen die beiden Signale der
Sicherheitsfunktion STO durch eine Beschadigung des Kabels mit
Fremdspannung verbunden werden. Durch eine Verbindung der beiden
Signale mit Fremdspannung ist die Sicherheitsfunktion STO nicht wirk-
sam.

Eine geschuitzte Verlegung kann erfolgen durch:

« Verlegung der beiden Signale in getrennten Kabeln. Weitere Adern
in diesen Kabeln dirfen nur Spannungen entsprechend PELV fih-
ren.

¢ Verwendung eines geschirmten Kabels. Der geerdete Schirm hat
die Aufgabe, Fremdspannungen bei Beschadigung abzuleiten und
so die Sicherung auszulésen.

« Verwendung eines separat geerdeten Schirms. Verlaufen weitere
Adern in dem Kabel, miissen die beiden Signale durch einen geer-
deten separaten Schirm von diesen Adern getrennt sein.

Berucksichtigen Sie fur Ihnren Wartungsplan und die Sicherheitsberech-
nungen die folgenden Daten der Sicherheitsfunktion STO:

Lebensdauer (IEC 61508) 20 Jahre
SFF (IEC 61508) [%] 66

Safe Failure Fraction

HFT (IEC 61508) 1

Hardware Fault Tolerance
Typ B-Teilsystem

Sicherheits-Integritatslevel

IEC 61508 SIL2
IEC 62061 SILCL2
PFH (IEC 61508) [1/h] 2,331%10°

Probability of Dangerous Hard-
ware Failure per Hour

PL (ISO 13849-1) d (Kategorie 3)
Performance Level

MTTF4 (EN 13849-1) 2313 Jahre
Mean Time to Dangerous Failure

DC (EN 13849-1) [%] 90

Diagnostic Coverage
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Gefahrdungs- und Risikoanalyse

Als Anlagenhersteller miussen Sie eine Geféahrdungs- und Risikoana-
lyse des Gesamtsystems durchfiihren. Die Ergebnisse sind bei der An-
wendung der Sicherheitsfunktion STO zu berucksichtigen.

Die sich aus der Analyse ergebende Beschaltung kann von den folgen-
den Applikationsbeispielen abweichen. Es kann sich ergeben, dass zu-
satzliche Sicherheitskomponenten benétigt werden. Die Ergebnisse
aus der Geféahrdungs- und Risikoanalyse haben Vorrang.
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5.1.4 Anwendungsbeispiele STO

Beispiel Stopp-Kategorie 0  Anwendung ohne NOT-HALT-Sicherheitsbaustein, Stopp-Kategorie 0.

24V 24v
< JEMABLE | SPS/
¢~ CNC
o
<<
ol FAULT RESET ; [ @
—>
(@]
4
: »{STO_ A (PWRR_A)
i »STO B (PWRR_B)
1

Bild 5.1 Beispiel Stopp-Kategorie 0

Bitte beachten:

¢ Das Auslosen des NOT-HALT-Schalters fiihrt zu einem Stopp der
Kategorie 0

Beispiel Stopp-Kategorie 1 Anwendung mit NOT-HALT-Sicherheitsbaustein, Stopp-Kategorie 1.

24V 24V 24V 24V 24V

Preventa S_ENABLE SPS/CNC
XPS-AV -
i L FAULT RESETt
Y64
Y74 »| HALT
Y84

A

r%\verzdgen
37 —~ 38 »|STO_A (PWRR_A)
47 —> 48 >

STO_B (PWRR_B)

57 —>~—— 58
, nicht

e

NOT-HALT |03 —yverzeert o,
=N 13 >~ 14

Aﬁl— S31 S11

—————

S21 si2| ]
S32 314
Al A2 __L

Bild 5.2  Beispiel Stopp-Kategorie 1

Bitte beachten:
« Uber den Eingang HALT wird unverzogert ein "Halt" eingeleitet.

» Die Eingange STO_A (PWRR_A) und STO_B (PWRR_B) miissen mit
einer Zeitverzégerung abgeschaltet werden. Die Zeitverzdgerung
wird am NOT-HALT-Sicherheitsbaustein eingestellt. Ist der Motor
nach Ablauf der Verzdgerungszeit noch nicht stillgesetzt, so lauft er
unkontrolliert aus (ungesteuertes Stillsetzen).

e Beider Verwendung der Relais-Ausgange am NOT-HALT-Sicher-
heitsbaustein muss der vorgeschriebene Mindeststrom und der
erlaubte Maximalstrom der Relais eingehalten werden.
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5.2 Uberwachungsfunktionen

Die im Produkt vorhandenen Uberwachungsfunktionen kénnen dem
Schutz der Anlage sowie der Risikoreduzierung bei Fehlfunktion der An-
lage dienen. Diese Uberwachungsfunktionen dirfen nicht fir den Per-
sonenschutz eingesetzt werden.

Folgende Uberwachungsfunktionen sind méglich:

Uberwachung

Aufgabe

Datenverbindung

Fehlerreaktion bei Verbindungsabbruch

Endschalter-Signale

Uberwachen des zulassigen Verfahrbereichs

Uber- und Unterspannung

Uberwachung auf Uber- und Unterspannung der Leistungsversorgung

Ubertemperatur

Gerat auf Ubertemperatur (iberwachen

Drehiiberwachung (optional)

Uberwachung der Motorbewegung und der Motortemperatur

Erdschluss / Kurzschluss

Uberwachung auf Kurzschluss zwischen Motorphase gegen Motorphase und
zwischen Motorphase gegen Erde

Die Beschreibung der Uberwachungsfunktionen finden Sie im Kapitel
8.6.2 "Uberwachungsfunktionen” ab Seite 155.
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Im Kapitel Projektierung finden Sie grundlegende
Informationen, die Sie vor dem Beginn der Installation
kennen sollten.

6.1 Elektromagnetische Vertraglichkeit, EMV

Grenzwerte

EMYV Lieferumfang und Zubehor

Schaltschrankaufbau

A WARNUNG

STORUNG VON SIGNALEN UND GERATEN

Gestorte Signale kdnnen unvorhergesehene Gerétereaktionen her-
vorrufen.

« Fuhren Sie die Verdrahtung gemaf den EMV-MalRhahmen durch.
+ Uberpriifen Sie die korrekte Ausfiihrung der EMV-MaRnahmen.
Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schwerwie-

genden Verletzungen oder Materialschaden fuhren.

Dieses Antriebssystem erflllt die EMV-Anforderungen fir die zweite
Umgebung nach der Norm IEC 61800-3 bei Verwendung des Original
Zubehors und wenn die beschriebenen MaRnahmen bei der Installation
beriicksichtigt werden. Bei Einsatz aul3erhalb dieses Anwendungsbe-
reiches ist folgender Hinweis zu beachten:

A WARNUNG

HOCHFREQUENTE STORUNGEN

In einer Wohnumgebung kann dieses Produkt hochfrequente Stérun-
gen verursachen, die Entstérmafinahmen erforderlich machen kon-
nen.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod oder schwer-
wiegenden Verletzungen fuhren.

Im Lieferumfang sind SK-Schirmklemmen und eine EMV-Platte enthal-
ten. Die Anzahl der Schirmklemmen ist abhangig vom Geratetyp. Die
Schirmklemmen sind keine Kabelzugentlastungen.

Informationen zu den vorkonfektionierten Kabeln finden Sie ab Seite
233.

MaRnahmen zur EMV Ziel

EMV-Platte oder verzinkte/verchromte Montageplat- Leitféahigkeit durch fla-
ten verwenden, metallische Teile grof3flachig verbin- chigen Kontakt verbes-
den, an Auflageflachen Lackschicht entfernen. sern.

Schaltschrank, Tur und EMV-Platte Uber Masseb&n- Emission verringern.
der oder Kabel mit Querschnitt tiber 10 mm?2 (AWG
6) erden.
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Schirmung

Kabelverlegung

MaRnahmen zur EMV

Ziel

Schalteinrichtungen wie Schitze, Relais oder Mag-
netventile mit Entstérkombinationen oder Funken-
I6schgliedern erganzen (z. B. Dioden, Varistoren,
RC-Glieder).

Gegenseitige Storein-
kopplung verringern.

Leistungs- und Steuerungskomponenten getrennt
montieren.

Gegenseitige Storein-
kopplung verringern.

MaRnahmen zur EMV

Ziel

Kabelschirme flachig auflegen, Kabelschellen und
Erdungsbénder verwenden.

Emission verringern.

Den Schirm aller geschirmten Leitungen am Schalt-
schrankaustritt Uber Kabelschellen grof3flachig mit
Montageplatte verbinden.

Emission verringern.

Schirme von digitalen Signalleitungen beidseitig
grof3flachig oder Uber leitfahige Stecker-Gehéuse
erden.

Storeinwirkung auf Sig-
nalleitungen verringern,
Emissionen verringern.

Schirm von analogen Signalleitungen direkt am
Gerét (Signaleingang) erden, am anderen
Kabelende den Schirm isolieren oder bei Stérungen
Uber einen Kondensator erden, z.B. 10 nF.

Brummschleifen durch
niederfrequente Storun-
gen verringern.

Nur geschirmte Motorkabel mit Kupfergeflecht und
mindestens 85% Uberdeckung verwenden, Schirm
beidseitig gro3flachig erden.

Storstréme definiert
ableiten, Emissionen
verringern.

MaRRnahmen zur EMV

Ziel

Feldbuskabel und Signalleitungen nicht zusammen
mit Leitungen fir Gleich- und Wechselspannung
Uber 60 V in einem Kabelkanal verlegen. (Feldbus-
kabel kébnnen mit Signal- und Analogleitungen in
einem Kanal verlegt werden)

Empfehlung: Verlegung in getrennten Kabelkanélen
mit mindestens 20 cm Abstand.

Gegenseitige Storein-
kopplung verringern.

Kabel so kurz wie mdglich halten. Keine unnétigen
Kabelschleifen einbauen, kurze Kabelfiihrung vom
Sternpunkt im Schaltschrank zum auRenliegenden
Erdungsanschluss.

Kapazitive und induk-
tive Storeinkopplungen
verringern.

Potentialausgleichsleiter einsetzen bei Anlagen mit
— groRflachiger Installation

— unterschiedlicher Spannungseinspeisung

— gebaudelbergreifender Vernetzung

Strom auf Kabelschirm
verringern, Emissionen
verringern.

Feinadrige Potentialausgleichsleiter verwenden

Ableiten auch hochfre-
quenter Storstrome

Falls Motor und Maschine nicht leitend verbunden
sind, z. B. durch isolierten Flansch oder nicht fla-
chige Verbindung, Motor Uber Erdungsleitung

(> 10 mm2) oder Masseband erden.

Emissionen verringern,
Storfestigkeit erhdhen.

Anschlusse der 24 V4 Versorgungsspannung als
Twisted Pair verlegen.

Storeinwirkung auf Sig-
nalkabel verringern,
Emissionen verringern.
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Spannungsversorgung

Motor- und Encoderkabel

Weitere MaBhahmen zur
Verbesserung der EMV

Potentialausgleichsleitungen

MaRnahmen zur EMV Ziel

Produkt an Netz mit geerdetem Sternpunkt betrei- Wirkung des NetZzfilters

ben (Netzfilter ist im IT-Netz nicht wirksam). ermdglichen.

Schutzschaltung bei Risiko von Uberspannung. Risiko von Schaden
durch Uberspannungen
verringern.

Besonders kritische Signalleitungen sind Motorkabel und Encoderka-
bel. Verwenden Sie die empfohlenen Kabel.

MaRRnahmen zur EMV Ziel

Keine Schaltelemente in Motorkabel oder Encoder- Stéreinkopplung verrin-
kabel einbauen. gern.

Motorkabel mit mindestens 20 cm Abstand zu Sig- Gegenseitige Storein-
nalkabel verlegen oder Schirmbleche zwischen kopplung verringern.
Motorkabel und Signalkabel einsetzen.

Bei langen Leitungen Potentialausgleichsleitungen Strom auf Kabelschirm
einsetzen. verringern.

Motorkabel und Encoderkabel ohne Trennstelle ver- Storstrahlung verrin-
legen. P gern.

1) Wenn ein Kabel fur die Installation durchtrennt werden muf3, miissen an der
Trennstelle die Kabel mit Schirmverbindungen und Metallgehause verbunden
werden

Voraussetzung fur die Einhaltung der angegebenen Grenzwerte ist ein
EMV-gerechter Aufbau. Je nach Anwendungsfall kdnnen durch fol-
gende MaRRnahmen bessere Ergebnisse erzielt werden:

MalRnahmen zur EMV Ziel

Vorschalten von Netzdrosseln Verbesserung der EMV
Grenzwerte

Vorschalten externer Netzfilter Verbesserung der EMV
Grenzwerte

Besonders EMV-gerechter Aufbau, z.B. in einem Verbesserung der EMV
geschlossenen Schaltschrank mit 15dB Dampfung Grenzwerte
der abgestrahlten Stérungen

Durch Potentialunterschiede kdnnen auf Kabelschirmen unzulassig
hohe Strome flieBen. Verwenden Sie Potentialausgleichsleitungen, um
Strome auf den Kabelschirmen zu verringern.

Die Potentialausgleichsleitung muss fir den maximal flieRenden Aus-
gleichsstrom dimensioniert sein. In der Praxis haben sich folgende Lei-
terquerschnitte bewahrt:

+ 16 mm? (AWG 4) fiir Potentialausgleichsleitungen bis 200 m Lange

« 20 mm? (AWG 4) fiir Potentialausgleichsleitungen tiber 200 m
Lange

Schrittmotorverstarker
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Erdung zum Schaltschrank Netzfilter
Sternpunkt (optional)
Schirm auf
= Montageplatte
Systemerde Sternpunkt

A zur Erdung

Maschinenbett

L=

PER —-——-—1—1——-
L1
N
Motor (auf
Maschinenbett
erden)
m Motorkabel L=
] i
== Geberkabel LT

Feldbus Signalkabel

Bild 6.1 EMV-MaRnahmen?

1. Anzahl der Schirmklemmen abhéngig vom Gerétetyp.
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6.1.1 Betrieb im IT-Netz

Ein IT-Netz zeichnet sich durch einen isolierten oder tber eine hohe Im-
pedanz geerdeten Neutralleiter aus. Wenn Sie eine permanente Isola-
tionstiberwachung verwenden, muss diese fiir nicht lineare Lasten
geeignet sein (z.B. Typ XM200 von Merlin Gerin). Falls trotz einwand-
freier Verdrahtung ein Fehler gemeldet wird, kdnnen Sie bei Produkten
mit eingebautem Netzfilter die Erdverbindung der Y-Kondensatoren auf-
trennen (Y-Kondensatoren deaktivieren).

Bei allen anderen Netzen auRer IT-Netzen muss die Erdverbindung tiber
die Y-Kondensatoren wirksam bleiben!

Wenn die Erdverbindung der Y-Kondensatoren abgeklemmt ist, werden
die Angaben zur Aussendung elektromagnetischer Stérungen (spezifi-
zierte Kategorien, siehe Kapitel 3.4.6 "NetZzfilter" Seite 34) nicht mehr
eingehalten! Die Einhaltung von nationalen Vorschriften und Normen ist
durch separate Malinahmen sicherzustellen.

Bild 6.2 Betrieb im IT-Netz

Fehler Isolationstiberwachung

D Y-Kondensatoren des internen Filters wirksam (Standard)
2) Y-Kondensatoren des internen Filters deaktiviert (IT-Netz)

Schrittmotorverstarker
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6.2 Mechanische Installation

A GEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG DURCH FREMDKORPER ODER BESCHADI-
GUNG

Leitfahige Fremdkorper im Produkt oder starke Beschadigung koén-
nen Spannungsverschleppung hervorrufen.

* Verwenden Sie keine beschadigten Produkte.

« \Verhindern Sie, dass Fremdkorper wie Spane, Schrauben oder
Drahtabschnitte in das Produkt gelangen.

« Verwenden Sie keine Produkte, die Fremdkdrper enthalten.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fihrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.

A WARNUNG

VERLUST DER SICHERHEITSFUNKTION DURCH FREMDKORPER

Durch leitfahige Fremdkorper, Staub oder Flussigkeit kann die Sicher-
heitsfunktion STO versagen.

* Benutzen Sie die Sicherheitsfunktion STO nur, wenn der Schutz
vor leitfahigen Verschmutzungen sichergestellt ist.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod oder schwer-
wiegenden Verletzungen fuhren.

A VORSICHT

HEIRE OBERFLACHEN

Der Kihlkérper am Produkt kann sich je nach Betrieb auf mehr als
100°C (212°F) erhitzen.

« Verhindern Sie die Bertihrung des heil3en Kuhlkdrpers.

< Bringen Sie keine brennbaren oder hitzeempfindlichen Teile in
die unmittelbare Néhe.

» Beriicksichtigen Sie die beschriebenen MaRnahmen zur Warme-
abfuhr.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Verletzungen
oder Materialschaden fuhren.
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6.2.1 Gerat montieren

Schaltschrank

Montageabstande, Bellftung

Der Schaltschrank muss so dimensioniert sein, dass alle Gerate und
Komponenten darin fest montiert und EMV-gerecht verdrahtet werden
kénnen.

Die Schaltschrankbeliiftung muss die Betriebswarme aller im Schalt-
schrank montierten Gerate und Komponenten abfiihren kénnen.

Beachten Sie bei der Wahl der Position des Gerates im Schaltschrank
folgende Hinweise:

Montieren Sie das Gerat senkrecht (+10°). Dies ist fiir die Kiihlung
des Gerétes erforderlich

Halten Sie fur die erforderliche Kiihlung die Mindest-Montageab-
stande ein. Vermeiden Sie Warmestaus.

Montieren Sie das Gerat nicht in der Néhe von Warmequellen.
Montieren Sie das Gerat nicht auf brennbaren Materialien.

Stellen Sie sicher, dass die Geratekihlluft nicht durch den erwarm-
ten Luftstrom anderer Gerate und Komponenten zusatzlich erwarmt
wird.

Bei Betrjeb oberhalb der thermischen Grenzen schaltet das Gerat
wegen Ubertemperatur ab.

Bei der Planung der Montageabstande missen auch die Mal3e
eines NetZzfilters berlicksichtigt werden, siehe auch Hinweise auf
Seite 54.

Schrittmotorverstarker
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N N

d d

P

SN SN

Bild 6.3 Montageabsténde und Luftzirkulation

0°C bis +40°C d>50mm Keine
(32°F bis 104°F) (d>1.97in.)

Temperatur D Abstand 2  MaRnahme ohne Schutzfolie MaRnahme mit Schutzfolie
keine
d <50mm Keine d > 10mm
(d<1.971in.) (d>0.39in.)

+40°C bis +50°C d >50mm Keine
(104°F bis 122°F) (d > 1.97 in.)

d <50mm Nennstrom und Dauerstrom senken 4 Betrieb nicht mdglich

Nennstrom und Dauerstrom senken 4

(d<1.97in)

1) maximale Betriebstemperatur bei Einsatz gemafd UL: max. +40°C (104°F)

2) Abstand vor dem Gerat: 10mm (0.39 in.), oberhalb: 50mm (1.97 in.), unterhalb: 200mm (7.87 in.)
3) Empfehlung: Schutzfolie nach Abschluss der Installation entfernen
4) um 2,2 % je °C oberhalb von 40 °C (um 1.22 % je °F oberhalb von 104 °F)

Gerat montieren

Schild mit Sicherheitshinweisen
anbringen

Vor dem Geréat sind mindestens 10mm Freiraum einzuhalten.

Uber dem Gerat sind mindestens 50mm Freiraum einzuhalten.

Die Anschlusskabel werden nach unten aus dem Gehéause gefiihrt. Un-
ter dem Gerat muss mindestens 200mm Freiraum sein, um eine knick-
freie Kabelverlegung zu ermdglichen.

Die Mal3e fur die Befestigungsbohrungen finden Sie im Kapitel 3.3.1
"Abmessungen" ab Seite 29.

» Montieren Sie das Gerat senkrecht (£10°). Dies istinsbesondere fiir
die Kuihlung des Gerétes erforderlich.

» Befestigen Sie die EMV-Platte unten am Gerat, siehe auchBild 6.1,
oder benutzen Sie alternative Auflageelemente (Kammschienen,
Schirmschellen, Sammelschienen).

» Kleben Sie entsprechend den Vorschriften des Landes das im Lie-
ferumfang enthaltene Schild mit Sicherheitshinweisen gut sichtbar
auf die Geratefront.

Alternativ zum direkten Befestigen an der Schaltschrank-Montageplatte
gibt es als Zubehor Adapterplatten fur Hutschienenmontage, siehe Ka-
pitel 3.3.1 "Abmessungen".

Netzfilter kbnnen dann nicht mehr direkt neben oder hinter dem Gerét
befestigt werden.
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Lackierte Flachen wirken isolierend. Bevor Sie das Gerat
auf einer lackierten Montageplatte befestigen, entfernen
I Sie den Lack an den Montagestellen grof3flachig
(metallisch blank).

Lifter montieren  Bei dem Geréatetyp SD32eeU68 ist ein Liifter beigelegt. Der Lifter muss
montiert und angeschlossen werden.

» Montieren Sie den Lifter entsprechend folgendem Bild.

» Fuhren Sie die Liftermontage durch, bevor Sie die elektrische
Installation des Produkts vornehmen.

Bild 6.4 Lifter montieren

Entfernen der Schutzfolie

Bild 6.5 Entfernung der Schutzfolie

» Entfernen Sie die Schutzfolie erst nach Abschluss aller Installati-
onsarbeiten.
Die Schutzfolie muss entfernt werden, wenn thermische Umstéande
es erfordern.
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6.2.2

Netzfilter montieren

Technische Daten zu externen NetZzfiltern finden Sie auf Seite 34.
Hinweise zur elektrischen Installation finden Sie unter Netzversorgung
ab Seite 64.

Bild 6.6 Montage NetZzfilter
» Montieren Sie das Netzfilter hinten oder links am Gerét.

Wird das Netzfilter hinter dem Gerat montiert, sind nach
Montage der EMV-Platte die Anschlisse des NetZzfilters
nicht mehr zuganglich.

Wenn Sie die Hutschienen-Montageplatten benutzen,
kann das Netzfilter nicht mehr direkt neben oder hinter
dem Geréat befestigt werden.
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6.3 Elektrische Installation

Bedingungen bei Einsatz einer
Fehlerstrom-Schutzeinrichtung

A GEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG DURCH FREMDKORPER ODER BESCHADI-
GUNG

Leitfahige Fremdkorper im Produkt oder starke Beschadigung kon-
nen Spannungsverschleppung hervorrufen.

* Verwenden Sie keine beschadigten Produkte.

« Verhindern Sie, dass Fremdkérper wie Spane, Schrauben oder
Drahtabschnitte in das Produkt gelangen.

« Verwenden Sie keine Produkte, die Fremdkdrper enthalten.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fuhrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.

A GEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG DURCH UNZUREICHENDE ERDUNG

Ohne ausreichende Erdung besteht die Gefahr eines elektrischen
Schlags.

« Erden Sie das Antriebssystem bevor Sie Spannung anlegen.

* Benutzen Sie keine Kabelfihrungsrohre als Schutzleiter, sondern
einen Schutzleiter innerhalb des Rohres.

e Der Querschnitt der Schutzleiter muss den giiltigen Normen ent-
sprechen.

< Erden Sie Kabelschirme beidseitig, betrachten Sie die Schirme
jedoch nicht als Schutzleiter.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fihrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.

A WARNUNG

DIESES PRODUKT KANN EINEN GLEICHSTROM IM SCHUTZLEITER
VERURSACHEN

Wenn eine Fehlerstrom-Schutzeinrichtung (FI-Schutzschalter, RCD)
eingesetzt wird, sind Bedingungen zu beachten.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod oder schwer-
wiegenden Verletzungen fuhren.

Wenn die Installationsvorschriften einen vorgeschalteten Schutz durch
eine Fehlerstrom-Schutzeinrichtung (FI-Schutzschalter, RCD) vorse-
hen, kann bei einem einphasigen Antriebsverstarker mit Anschluss zwi-
schen N und L eine Fehlerstrom-Schutzeinrichtung vom "Typ A"
eingesetzt werden. In allen andern Fallen muss ein "Typ B" verwendet
werden.

Folgende Eigenschaften sind dabei zu beachten:

¢ Filterung hochfrequenter Stréme.

Schrittmotorverstarker
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Eignung der Kabel

e Zeitverzdgerung gegen ein Auslésen aufgrund eventuell beim Ein-
schalten geladener Kapazitaten. Diese Zeitverzégerung ist bei 30-
mA-Schutzschaltern nicht mdglich. Wéhlen Sie in diesem Fall
Schutzschalter, die unempfindlich gegentber einer unbeabsichtig-
ten Ausldsung sind, beispielsweise Fehlerstrom-Schutzeinrichtung
mit verstarkter Storfestigkeit der Reihe s.i (super-immunisiert)
(Marke Merlin Gerin).

Wenn die Anlage aus mehreren Antriebsverstarkern besteht, muss eine
Fehlerstrom-Schutzeinrichtung pro Antriebsverstarker eingesetzt wer-
den.

Kabel dirfen nicht verdreht, gedehnt, gequetscht oder geknickt werden.
Verwenden Sie Kabel nur entsprechend der Kabelspezifikation. Achten
Sie dabei zum Beispiel auf die Eignung fur:

¢ Schleppkettentauglichkeit
« Temperaturbereich

¢ Chemische Bestandigkeit
¢ Verlegung im Freien

¢ Verlegung unter der Erde
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6.3.1 Ubersicht zur Vorgehensweise

» Bericksichtigen Sie die im Kapitel 5 "Projektierung” ab Seite 39
beschriebenen grundlegenden Einstellungen.

. ggpitel 5.1 "Sicherheitsfunktion STO ("Safe Torque Off")" ab Seite

» Entriegeln Sie die Frontplatte und 6ffnen Sie die Frontplatte des
Gerates.

» Verbinden Sie den Erdanschluss des Gerates bzw. der EMV-Platte
mit dem Erdungs-Sternpunkt der Anlage.

» Verbinden Sie die erforderlichen Anschliisse entsprechend der Rei-
henfolge in folgender Tabelle. Bei anderer Anschlussreihenfolge
kénnen Anschlussklemmen durch andere Leitungen verdeckt sein.
Beachten Sie dabei die EMV MalRnahmen, siehe ab Seite 45.

» Verriegeln Sie abschlieRend die Frontplatte.

Kapitel ab Seite

6.3.3 "Anschluss Motorphasen” 60

6.3.4 "Anschluss DC-Bus" 63

6.3.5 "Anschluss Netzversorgung" 64

6.3.6 "Anschluss Drehliiberwachung (CN2)" 66

6.3.7 "Anschluss Haltebremse und Steuerungsversorgung (CN3)" 69

6.3.8 "Anschluss Lufter" 71

6.3.9 "Anschluss Gebersignale A, B, | (CN5)" 72

6.3.10 "Anschluss PULSE (CN5)" 74

6.3.11 "Anschluss Profibus DP (CN1)" 7

6.3.12 "Anschluss digitale Ein-/Ausgange (CN1)" 79

6.3.13 "Anschluss PC oder dezentrales Bedienterminal (CN4)" 82

Der Anschluss der Steuerungsversorgung (+24VDC) ist fur
alle Betriebsarten erforderlich!

Schrittmotorverstarker
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6.3.2 Ubersicht aller Anschlisse
Leistungsanschlisse
D [N2| L1
115V
[pc+|vsi]vsz[pc-] u [ v [ w|
S50V D [NL2| L1
[oc+|vsi|vsz[pc-] u [ v [ w|
Bild 6.7 Leistunganschliisse
Leistungsanschliisse Bedeutung
PE Erdungsanschluss
L1, N/L2 Netzanschluss
DC+, DC- DC-Bus
VS1, VS2 Einstellung Spannungsbereich
u, Vv, W Motoranschliisse
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Signalanschlisse

CN3
H HCHNHZH 7] Cshore
. [SOSLE

OO

CN4
CN5

Bild 6.8  Ubersicht zu den Signalanschliissen

Anschluss/ Belegung

Schalter
CN1 Profibus, Pin 21-24
Digitale Ein/Ausgéange, Pin 31-39
CN2 Motor Geber (Encoder)
CN3 Anschluss Haltebremse, Pin 40-41
CN3 24V PELV Steuerungsversorgung, Pin 41-44
CN4 PC, dezentrales Bedienterminal; (RJ45)
CN5 PULSE/DIR in, Gebersignale A/B/I in )
S1 Schalter fur Feldbus Abschlusswiderstand

1) in Abhé&ngigkeit von “Erste Einstellungen”

Schrittmotorverstarker
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6.3.3 Anschluss Motorphasen

A GEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG
Am Motoranschluss kénnen hohe Spannungen unerwartet auftreten.

« Der Motor erzeugt Spannung, wenn die Welle gedreht wird.
Sichern Sie die Motorwelle gegen Fremdantrieb, bevor Sie Arbei-
ten am Antriebssystem vornehmen.

* Wechselspannungen kénnen im Motorkabel auf unbenutzte
Adern tberkoppeln. Isolieren Sie unbenutzte Adern an beiden
Enden des Motorkabels.

« Der Systemhersteller ist verantwortlich fiir die Einhaltung aller
geltenden Vorschriften hinsichtlich Erdung des Antriebssystems.
Ergénzen Sie die Erdung tUiber das Motorkabel durch eine zuséatz-
liche Erdung am Motorgehéause.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fihrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.

Kabelspezifikation und Klemme ¢ Geschirmtes Kabel

« Beidseitige Erdung des Schirms

Maximale Kabellange V) [m] 10/50

Minimaler Leiterquerschnitt [mmz] 1,5 (AWG 14)

Maximaler Anschlussquerschnitt [mm2] 1,5 (AWG 16)
Anzugsmoment [mmz] 0,5...0,6 (0,36 ... 0,44 Ib-ft)

1) Lange ist abhangig von den geforderten Grenzwerten fur leistungsgebundene
Stérungen, siehe Kapitel 3.4.6 "Netzfilter"

* weitere Informationen, siehe Kapitel 3.5.2 "Kabel".

» Verwenden Sie vorkonfektionierte Kabel (ab Seite 233), um das
Risiko eines Verdrahtungsfehlers zu minimieren.

» Verwenden Sie nur das als Zubehor erhéltliche Kabel, bei Verwen-
dung anderer Kabel kann das Produkt zerstort werden.

Zugelassene Motoren  Zugelassene Motorenfamilien: BRS3, ExRDM, VRDM3
Zugelassene Motorspannung: 230V / 325V 4
Eine Ubersicht der zugelassenen Motoren finden Sie im Produktkata-

log.

60 Schrittmotorverstarker

0198441113705, V2.04, 10.2022



0198441113705, V2.04, 10.2022

SD328B

6 Installation

Kabel konfektionieren

Uberwachungen

Beachten Sie die dargestellten Maf3e beim Konfektionieren des Kabels.
Die angegebenen MalRe beziehen sich auf eine Kabelanordnung ent-
sprechend dem Bild "EMV-Malinahmen" auf Seite 47.

GN/YE

GN/YE

Bild 6.9  Schritte (1-3) zur Konfektionierung des Motorkabels

(A) 130 mm
(B) 75 mm

» (1) Manteln Sie das Kabel auf die Lange A ab und kirzen Sie das
Schirmgeflecht auf ca. 50mm.

» (2) Schieben Sie das Schirmgeflecht tber den Kabelmantel zuruick
und verwahren Sie das Schirmgeflecht, z.B. mit Schrumpfschlauch.
Beachten Sie dabei, dass fir die notwendige flachige Auflage des
Schirmgeflechts auf der EMV-Platte ca. 20mm des Schirmgeflechts
nicht isoliert sein darf.

» (3) Kirzen Sie die drei Adern (U, V, W) der Motorleitung auf die
Lange B. Der Schutzleiter hat die Lange A.

Verwenden Sie Gabel-Kabelschuhe oder Aderendhulsen. Die Litze
muss die jeweilige Hulse auf der ganzen Lange ausfillen, um maximale
Strombelastbarkeit und Ruttelfestigkeit zu erreichen.

Die Motorleitungen werden Uberwacht auf:
e Kurzschluss zwischen den Motorphasen

¢ Kurzschluss gegen Erde

Schrittmotorverstarker
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Motorkabel anschlie@en » Beachten Sie die EMV-Vorgaben fiir Motorkabel, siehe Seite47.

» SchlieBen Sie die Motorleitungen und Schutzleiter an die Klemmen
U, V, W und PE an. Die Anschlussbelegung muss motor- und gera-

teseitig Ubereinstimmen.

» Befestigen Sie die Schirmung des Kabels flachig auf der EMV-

Platte.

Anschlussbild

@
Bild 6.10 Anschlussbild Motor
Anschluss Bedeutung Farbe 1)
U Motorleitung braun (BN)
\% Motorleitung blau (BU)
W Motorleitung schwarz (BK)
PE Schutzleiter grun/gelb (GN/YE)

1) Angaben zur Farbe beziehen sich auf das als Zubehor erhéltliche Kabel
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6.3.4 Anschluss DC-Bus

Externe Kondensatoren

Kabelspezifikation und Klemme

Anschluss

VORSICHT

UNZULASSIGE PARALLELSCHALTUNG

Bei Betrieb mit Parallelschaltung am DC-Bus kénnen die Antriebssys-
teme sofort oder mit Verzdgerung zerstort werden.

« Verbinden Sie nie den DC-Bus mehrerer Antriebssysteme.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Materialschaden
fuhren.

Das Geréat kann Uberschiussige Bremsenergie Uber den DC-Bus auf ei-
nem externen Elektrolytkondensator zwischenspeichern. Damit kann
bei haufigen Bremsvorgéangen eine Erhéhung der DC-Bus-Spannung
verringert werden.

Verwenden Sie nur Kondensatoren mit folgender Spezifikation:

SD32see... . ...U25 ...U68
Spannungsfestigkeit I\ >450 >450
externe Kpazitat [UF] <500 <1000

* Geschirmtes Kabel

« Beidseitige Erdung des Schirms

Maximale Kabelldnge [m] 3

Minimaler Leiterquerschnitt [mmz] 1,5 (AWG 14)

Maximaler Anschlussquerschnitt [mm2] 1,5 (AWG 16)
Anzugsmoment [Mm?] 0,5 ...0,6 (0,36 ... 0,44 Ib-ft)

» Verbinden Sie die Kabel vom DC-Bus mit den Anschliissen des
Kondensators.
Achten Sie auf richtige Polung:
DC+ an "+" und DC- an "-".

Gerat und Kondensator kdnnen sonst zerstoért werden.

Schrittmotorverstarker
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6.3.5 Anschluss Netzversorgung

Kabelspezifikation und Klemme

Kabel konfektionieren

A GEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG DURCH UNZUREICHENDE ERDUNG
Dieses Antriebssystem hat einen erhdhten Ableitstrom >3,5 mA.

+ Verwenden Sie einen Schutzleiter von mindestens 10 mm?
(AWG 6) oder zwei Schutzleiter mit dem Querschnitt der Leiter
fur die Versorgung der Leistungsklemmen. Beachten Sie bei der
Erdung die ortlichen Vorschriften.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fihrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.

A WARNUNG

UNZUREICHENDER SCHUTZ GEGEN UBERSTROME

« Verwenden Sie die im Kapitel "Technische Daten" vorgeschriebe-
nen externen Sicherungen.

* SchlieRen Sie das Produkt nicht an ein Netz an, dessen Kurz-
schlusskapazitat den im Kapitel "Technische Daten" zugelsasse-
nen maximalen Kurzschlussstrom uberschreitet.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schwerwie-
genden Verletzungen oder Materialschaden flihren.

VORSICHT

ZERSTORUNG DURCH FALSCHE NETZSPANNUNG
Durch falsche Netzspannung kann das Produkt zerstért werden.

« Bevor Sie das Produkt einschalten und konfigurieren, stellen Sie
sicher, dass es fir die Netzspannung zugelassen ist.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Materialschaden
fuhren.

Minimaler Leiterquerschnitt [mm2] 0,75 (AWG 18)
Maximaler Anschlussquerschnitt [mm?] 1,5 (AWG 16)
Anzugsmoment [Nm] 0,5...0,6 (0,36 ... 0,44 Ib-ft)

* weitere Informationen, siehe Kapitel 3.5.2 "Kabel" auf Seite 35.

Die Leitung muss einen ausreichenden Querschnitt besitzen, um im
Fehlerfall die Sicherung am Netzanschluss auslésen zu kénnen.

Beachten Sie beim Anschluss des Gerates in einem IT-Netz das Kapitel
6.1.1 "Betrieb im IT-Netz"

Beachten Sie auch die Eignung der Kabel, siehe Seite 56 sowie den
EMV-gerechten Anschluss, siehe Seite 46.

Verwenden Sie Gabel-Kabelschuhe oder Aderendhilsen. Die Litze
muss die jeweilige Hllse auf der ganzen Lange ausfillen, um maximale
Strombelastbarkeit und Rittelfestigkeit zu erreichen.
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Anschlussbild

Spannungsbereich einstellen

Netzversorgung anschlief3en

Folgendes Bild zeigt den Anschluss der Netzversogung. In der Abbil-
dung ist auch die Verdrahtung der optionalen Komponente externes
Netzfilter zu sehen.

HINWEIS: Bei Drehstromnetzen muss meist der Neutralleiter N anstelle
von L2 verwendet werden.

o—-—-—-
g1 |
1O+— H
=L
|| LlJE/
|| NL2—
||
{E——

Bild 6.11 Anschlusshild Netzversorgung fiir 1-phasiges Gerét.
Q) Netzfilter (optional)
(2) Produkt

Wird der Neutralleiter N anstelle von L2 verwendet, so wird nur bei L1
eine Sicherung benétigt.

» Stellen Sie das Gerét auf den richtigen Spannungsbereich ein.

VS1 auf VS2 gebriickt: 115 V
VS1 auf VS2 nicht gebrickt: 230 V (Werkseinstellung)

115y D |ni2| L1
[oc+|vsi|vsz[oc-| u [ v [ w |
230V D |ni2| L1

[oc+|vsi|vsz[oc-[ u [ v [ w |

Bild 6.12 Einstellung Spannungsbereich

Beachten Sie unbedingt folgende Hinweise:

« Das Gerat muss auf den richtigen Spannungsbereich eingestellt
sein.

* Bei Geraten mit externem Netzfilter muss das Netzkabel ab
200 mm Lange zwischen externem Netzfilter und Gerét geschirmt
und beidseitig geerdet werden.

+ Beachten Sie die EMV Vorgaben. Verwenden Sie, falls erforderlich,
Uberspannungsableiter und NetZzfilter, siehe dazu Seite 54.

» Beachten Sie die Anforderungen fur den Aufbau entsprechend UL,
siehe ab Seite 36.

» SchlielRen Sie die Netzleitungen an. Beachten Sie die exakte Klem-
menbelegung lhres Gerates, siehe Kapitel 6.3.2 "Ubersicht aller
Anschlisse".
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6.3.6 Anschluss Drehtuberwachung (CN2)

Funktion und Gebertyp

Kabelspezifikation

Der Anschluss Drehiiberwachung ist nicht zwingend erforderlich. Be-
achten Sie die entsprechenden Parameter.

Der Motorgeber ist ein im Motor integrierter Inkremental-Encoder. Er
Ubermittelt Veranderungen der Lage der Motorwelle als A/B/I-Signale.

¢ Twisted-pair-Leitungen
e Geschirmtes Kabel
» Beidseitige Erdung des Schirms

Maximale Kabelldnge [m] 100
Minimaler Leiterquerschnitt [mm?]  10%0,25 + 2*0,5 (AWG 22)

« weitere Informationen, siehe Kapitel 3.5.2 "Kabel" auf Seite 35.
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Kabel konfektionieren

» Verwenden Sie vorkonfektionierte Kabel, um das Risiko eines Ver-
drahtungsfehlers zu minimieren. Der Arbeitsschritt 5 im folgenden
Bild muss auch bei vorkonfektioniertem Kabel durchgefiihrt werden.
Die Mal3e fiir das Auflegen des Schirms am Gehause gelten bei
Einsatz der mitgelieferten EMV-Platte.

» Wenn Sie kein vorkonfektioniertes Kabel verwenden, beachten Sie
die folgende Vorgehensweise.

Bild 6.13 Schritte (1-5) zur Konfektionierung des Geberkabels

(A) 25 mm

(B) 90 mm

© 15 mm

Abisolier-  Crimpkontakt Crimpzange Steckerher- Steckertyp
lange [mm] Hersteller-Nr. steller

25..3,0 43030-0007 69008-0982 Molex Micro-Fit

43025-1200

» (1) Manteln Sie das Kabel auf die Lange A ab.

» (2) Schieben Sie das Schirmgeflecht iber den Kabelmantel zurtick.
Die Schirmbeilauflitze wird als Anschluss benétigt.

» (3) Die Litze mit der Farbe blau/rot wird nicht benétigt und kann
abgeschnitten werden. Isolieren Sie die Schirmbeilauflitze mit
Schrumpfschlauch.

» (4) Crimpen Sie die Steckkontakte an die verbliebenen Litzen und
an die isolierte Schirmbeilauflitze. Isolieren Sie das Schirmgeflecht
mit Schrumpfschlauch. Stecken Sie die Crimpkontakte in das Ste-
ckergehdause.

» (5) Manteln Sie das Kabel an der gezeigten Stelle auf die Lange C
ab, dort wird das Kabel an der EMV-Platte mit einer Schelle befes-
tigt (Verbindung Schirm - Erde).
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Motor-Encoder anschlieRen

Beachten Sie, dass die Verdrahtung, die Kabel und angeschlos-

sene Schnittstellen den Anforderungen an PELV entsprechen.
Beachten Sie die EMV-Vorgabe fiir Motor-Encoder-Kabel ab

Seite 47, und stellen Sie den Potentialausgleich Uber Potentialaus-

gleichsleitungen sicher.
Verbinden Sie den Stecker mit CN2.

Befestigen Sie das Kabel auf der EMV-Platte und stellen Sie sicher,

dass die Schirmung des Kabels groR3flachig aufliegt.

Anschlussbild

,,,,,,,,,,,,,,,, I
12 0 N
12111909 8 7 5 —— —
PR s XXX
L) 9 — w
654321 4 —
NC — —
10
NC

Bild 6.14 Anschlussbild Drehiiberwachung

Pin  Signal Motor, Pin Farbe V) Paar Bedeutung E/A
12 ENC_A 1 weild 1 Drehgebersignal Kanal A E
6 ENC_A 2 braun 1 Drehgebersignal Kanal A, invertiert E
11 ENC_B 3 grin 2 Drehgebersignal Kanal B E
5 ENC_B 4 gelb 2 Drehgebersignal Kanal B, invertiert E
10 ENC_OV_OUT 7 blau 3 Bezugspotential zu ENC+5V_0OUT 2) A
4 ENC+5V_OUT 8 rot 3 5Vpc-Versorgung fiir Geber, max. 100mA 2 A
9 ENC_OV_SENSE 9 schwarz 4 Bezugspotential zu ENC+5V_SENSE 2) E
3 ENC+5V_SENSE 10 violett 4 SENSE-Leitung zu ENC+5V_0UT 2 E
8 ENC_1 5 grau 5 Drehgebersignal Indexpuls E
2 ENC_1 6 rosa 5 Drehgebersignal Indexpuls, invertiert E
7 T_MOT 11 grau/rosa Temperatursensor PTC E
1 SHLD Schirmbeilauflitze

1) Angaben zur Farbe beziehen sich auf das als Zubehér erhéltliche Kabel
2) Am Ende des Motorgeberkabels (Seite Motor) muss die Signalleitung ENC+5V_OUT mit ENC+5V_SENSE und ENC_OV_OUT mit
ENC_OV_SENSE verbunden werden. Die LED "ENDCODER leuchtet, wenn die Encoderversorgung eingeschaltet ist."
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6.3.7 Anschluss Haltebremse und Steuerungsversorgung (CN3)

o Der Anschluss der Steuerungsversorgung (+24VDC) ist fr
I alle Betriebsarten erforderlich!

A GEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG DURCH FALSCHES NETZTEIL

Die +24VDC Versorgungsspannung ist mit vielen berthrbaren Signa-
len im Antriebssystem verbunden.

¢ Verwenden Sie ein Netzteil, das den Anforderungen an PELV
(Protective Extra Low Voltage) entspricht.

« Verbinden Sie den negativen Ausgang des Netzteils mit PE
(Erde).

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fihrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.

VORSICHT

ZERSTORUNG VON KONTAKTEN

Der Anschluss fur die Steuerungsversorgung am Produkt besitzt
keine Einschaltstrombegrenzung. Wird die Spannung Uber das
Schalten von Kontakten eingeschaltet, so kénnen die Kontakte zer-
stort werden oder verschweil3en.

* Verwenden Sie ein Netzteil das den Spitzenwert des Ausgangs-
stroms auf einen fiir den Kontakt zulassigen Wert begrenzt.

e Schalten Sie statt der Ausgangsspannung den Netzeingang des
Netzteils.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Materialschaden
fuhren.

A VORSICHT

ZERSTORUNG VON ANLAGENTEILEN UND VERLUST DER STEUE-
RUNGSKONTROLLE

Durch eine Unterbrechung im negativen Anschluss der Steuerungs-
versorgung kdnnen zu hohe Spannungen an den Signalanschliissen
auftreten.

¢ Unterbrechen Sie nicht den negativen Anschluss zwischen Netz-
teil und der Last durch eine Sicherung oder einen Schalter.

« Uberpriifen Sie die korrekte Verbindung vor dem Einschalten.

* Nie die Steuerungsversorgung stecken oder deren Verdrahtung
andern, solange die Versorgungsspannung anliegt.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Verletzungen
oder Materialschaden fuhren.
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Anschlussbild
- |40[41]42]43]44]
24v =| OV
- w2av |
Bild 6.15 Anschlussbild CN3
Pin  Signal Bedeutung E/A
40 +BRAKE_OUT Anschluss Haltebremse A
41 ovDC Bezugspotential zu +24VDC/+BRAKE_OUT
42 ovDC Bezugspotential zu +24VDC
43 +24VDC Steuerungsversorgung
44 +24\VDC Steuerungsversorgung
Kabelspezifikation — - -
Minimaler Leiterquerschnitt
Steuerungsversorgung [mmz] 0,75 (AWG 18)
Haltebremse [mm?] 0,75 (AWG 18)

Steuerungsversorgung  »
anschlieRen

>

>

Stellen Sie sicher, dass die Verdrahtung, die Kabel und angeschlos-
sene Schnittstellen den Anforderungen an PELV entsprechen.

Fuhren Sie die Steuerungsversorgung von einem Netzteil (PELV)
zum Gerat.

Erden Sie den negativen Ausgang am Netzteil.

Haltebremse anschlieBen  Die Haltebremse kann direkt angeschlossen werden. Es ist keine Hal-

teb
| 2

remsenansteuerung erforderlich.

SchlieRen Sie die Haltebremse direkt an.
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6.3.8 Anschluss Lufter

Der Anschluss ist nur beim Geratetyp SD32eeU68 erforderlich.

GO@D@ ) —
oo B EE
% i

Bild 6.16 Anschlussbild Lufter
Versorgung anschlie@en  » Stellen Sie sicher, dass die Verdrahtung und die Kabel den Anfor-
derungen an PELV entsprechen.

» Fihren Sie die Versorgung von einem Netzteil (PELV) zum Lufter-
anschluss.
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6.3.9 Anschluss Gebersignale A, B, | (CN5)

Funktion

Kabelspezifikation

Geber anschliel3en

Am CN5 kann die Sollwertvorgabe lber extern eingespeiste A/B-Sig-
nale und Indexpuls (1) in der Betriebsart Elektronisches Getriebe erfol-
gen.

@ I D,

1 = — — =
B : : : : : : : I_
0 — = B i

JL ..7|8 | 9 | |12l13|14l 15 I14|13| | | 9 | 8..

] L

Bild 6.17 Zeitdiagramm mit A-, B- und Indexpuls-Signal, vor- und riickwarts-
zéhlend

¢ Twisted-pair-Leitungen
¢ Geschirmtes Kabel

« Beidseitige Erdung des Schirms

Maximale Kabelldnge [m] 100
Minimaler Leiterquerschnitt [mmz] 0,25 (AWG 22)

» Verwenden Sie Potentialausgleichsleitungen, siehe Seite 47.

» Verwenden Sie vorkonfektionierte Kabel (ab Seite 233), um das
Risiko eines Verdrahtungsfehlers zu minimieren.

» Stecken Sie den Stecker auf CN5. Wenn Sie kein vorkonfektionier-
tes Kabel verwenden, beachten Sie die korrekte Steckerbelegung.

» Nehmen Sie bei der Inbetriebnahme die entsprechenden Einstel-
lungen vor. Siehe "Erste Einstellungen”, Seite 99
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Anschlussbild

Bild 6.18 Anschlussbild, Geber an CN5

Pin Signal Farbel  Bedeutung E/A

1 ENC_A weild Drehgebersignal Kanal A RS422 Eingangsignal
6 ENC_A braun Kanal A, invertiert RS422 Eingangsignal
2 ENC_B grun Drehgebersignal Kanal B RS422 Eingangsignal
7 ENC_B gelb Kanal B, invertiert RS422 Eingangsignal
3 ENC_1 grau Kanal Indexpuls RS422 Eingangsignal
8 ENC_T rosa Kanal Indexpuls, invertiert RS422 Eingangsignal
4 ACTIVEZ_OUT  rot Antrieb bereit Offener Kollektor

9 POS_o0OV blau Bezugspotential

5 SHLD Schirmleitung

10 nc nicht belegt

1) Angaben zur Farbe beziehen sich auf das als Zubehor erhéltliche Kabel.
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6.3.10 Anschluss PULSE (CN5)

Funktion

A WARNUNG

UNERWARTETE BEWEGUNG

Falsche oder gestorte Signale als Fiihrungsposition kénnen unerwar-
tete Bewegungen auslésen.

« Verwenden Sie geschirmte Kabel mit Twisted-Pair.
» Betreiben Sie die Schnittstelle mit Gegentakt-Signalen.

* Verwenden Sie Signale ohne Gegentakt nicht in kritischen
Anwendungen oder in gestdrter Umgebung.

* Verwenden Sie Signale ohne Gegentakt nicht bei Kabellangen
Uber 3m und begrenzen Sie die Frequenz auf 50kHz

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schwerwie-
genden Verletzungen oder Materialschaden fihren.

A VORSICHT

ZERSTORUNG DES PRODUKTS UND VERLUST DER STEUERUNGS-
KONTROLLE

Die Eingénge an diesem Anschluss sind nur fuir 5V ausgelegt. Durch
eine zu hohe Spannung kann das Produkt sofort oder mit Verzége-
rung zerstort werden.

+ Uberpriifen Sie die Verdrahtung vor dem Einschalten.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Verletzungen
oder Materialschaden fuhren.

Das Gerét ist fur die Sollwertvorgabe tber extern eingespeiste Rich-
tungssignale (PULSE/DIR) geeignet. Diese werden bespielsweise flr
die Betriebsart Elektronisches Getriebe bendtigt.

Die Signalschnittstelle wird zur Positionierung des Motors benutzt. Be-
triebsbereitschaft des Antriebs und eine mégliche Betriebsstérung wer-
den gemeldet.
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PULSE / DIR

Schaltung der Signaleingénge

Mit steigender Flanke des Rechtecksignals PULSE fuhrt der Motor einen
Winkelschritt aus. Die Drehrichtung wird mit dem Signal DIR gesteuert.

1
PULSE } A 20,0us A A
0

1 >2,5s) 22,58

DIR ‘

0 — ‘

O — O OO

Bild 6.19 Pulse-Richtungs-Signal

Pin Signal Wert Funktion
1 PULSE 0->1 Motor-Schritt
2 DIR 0/ open positive Drehrichtung

Die maximale Frequenz von PULSE und DIR betragt 200 kHz.

Liegt keine Betriebsstorung vor, zeigt der Ausgang ACTIVE2_OUT ca.
100 ms nach Freigabe der Endstufe Betriebsbereitschaft an.

ACTIVEZ_OUT ist ein offener Kollektorausgang und schaltet gegen OV.
Der Ausgang zeigt die Betriebsbereitschaft des Gerates an.

+5V  +5V

f]lom [']mm
L

-0 - —

RS422 o 3 CN
{FM
1

Open collector

il

Bild 6.20 Schaltung der Signaleingédnge
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Kabelspezifikation

PULSE anschlieRen

Anschlussbild

Twisted-pair-Leitungen
Geschirmtes Kabel
Beidseitige Erdung des Schirms

Maximale Kabelldnge [m]

100

Minimaler Leiterquerschnitt

[mm?] 0,14 (AWG 24)

>
>

>

>

Verwenden Sie Potentialausgleichsleitungen, siehe Seite 47.
Verwenden Sie vorkonfektionierte Kabel (ab Seite 32), um das
Risiko eines Verdrahtungsfehlers zu minimieren.

Stecken Sie den Stecker auf CN5. Wenn Sie kein vorkonfektionier-
tes Kabel verwenden, beachten Sie die korrekte Steckerbelegung.

Nehmen Sie bei der Inbetriebnahme die entsprechenden Einstel-
lungen vor. Siehe "Erste Einstellungen", Seite 99

A 1 NN N T
109876 g L L
0oo00 ACCUF 2 XXX
coren) W oo
8 | |
M 54321 s = -

Bild 6.21 Anschlussbild PULSE

Pin Signal Farbe V) Bedeutung E/A

1 PULSE weifd Motor-Schritt "Pulse” RS422 Eingangsignal
6 PULSE braun Motor-Schritt "Pulse”, invertiert RS422 Eingangsignal
2 DIR grun Drehrichtung "Dir" RS422 Eingangsignal
7 DIR gelb Drehrichtung "Dir", invertiert RS422 Eingangsignal
3 nc grau nicht belegt -

8 nc rosa nicht belegt -

4 ACTIVEZ_OUT rot Antrieb bereit Offener Kollektor

9 POS_0V blau Bezugspotential -

5 SHLD Schirmleitung

10 nc nicht belegt

1) Angaben zur Farbe beziehen sich auf das als Zubehor erhaltliche Kabel.
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6.3.11 Anschluss Profibus DP (CN1)

Funktion

Kabelspezifikation und Klemme

Mit der PROFIBUS DP Schnittstelle kénnen Sie das Produkt als Slave
an ein Profibus Netzwerk anschlieRen.

Das Produkt erhalt Daten und Befehle von einem tbergeordneten Bus-
Teilnehmer, dem Master. Als Quittierung werden Statusinformationen
wie Betriebzustand und Bearbeitungszustand an den Master liberge-
ben.

Jeder Netzwerkteilnehmer muss vor dem Netzwerkbetrieb konfiguriert
werden. Dabei erhélt er eine eindeutige Adresse zwischen 1 und 126
(Slaveadressen: 3 bis126).

Die Adresse wird bei der Inbetriebnahme eingestellt. Siehe "Erste Ein-
stellungen”, Seite 99.

Die Baudrate muss fir alle Gerate im Feldbus gleich eingestellt sein,
das Produkt erkennt die Baudrate automatisch.

Weitere Informationen finden Sie im Feldbus Handbuch, Bestellnummer
siehe Seite 233.

¢ Twisted-pair-Leitungen
¢ Geschirmtes Kabel
» Beidseitige Erdung des Schirms

Minimaler Leiterquerschnitt [mmz] 0,34 (AWG 22)

Maximaler Anschlussquerschnitt [mm2] 1,5 (AWG 16)
ohne Aderendhiilse

Maximaler Anschlussquerschnitt mit [mm2] 0,75 (AWG 20)
Aderendhtilse

Abisolierlange V) [mm] 85..95

1) mechanische Gegebenheiten missen beriicksichtigt werden

« Die maximale Kabellange ist abhdngig von der Baudrate und den
Signallaufzeiten. Je héher die Baudrate, desto kiirzer muss das
Buskabel sein.
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Abschlusswiderstand

Baudrate [kBaud] max. Kabelldange [m]
9,6 1200
19,2 1200
45,45 1200
93,75 1200
187,5 1000
500 400
1500 200
3000 100
6000 100
12000 100

» Verwenden Sie Potentialausgleichsleitungen, siehe Seite 47.

» Verwenden Sie vorkonfektionierte Kabel, um das Risiko eines Ver-
drahtungsfehlers zu minimieren.

» Beachten Sie, dass die Verdrahtung, die Kabel und angeschlos-
sene Schnittstellen den Anforderungen an PELV entsprechen.

Die beiden Enden des gesamten Bussystems mussen jeweils mit einem

Abschlusswiderstand versehen werden.

Der Abschlusswiderstand ist bereits integriert und kann jeweils am Ende
des Netzwerks Uber einen Schalter aktiviert werden.

Die nachfolgende Abbildung zeigt den Aufbau der integrierten Wider-
standskombination.

lVP

390 Q

220 Q

390 Q

TDGND

Bild 6.22 Abschlusswiderstand Profibus

» Wenn sich das Gerat am Ende des Netzwerks befindet, schieben
Sie den Schalter S1 fiir den Abschlusswiderstand nach links.
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Anschlussbild

s— == N
‘% -
&

[2422[28[24] 31 [2 o5 ]3]

Bild 6.23 Anschlussbild

, Profibus an CN1

Pin Signal Bedeutung Farbe E/A

21 RxD/TxD-N-1In Profibus-Schnittstelle A1 grin RS485-Pegel, E
22 RxD/TxD-P-1In Profibus-Schnittstelle B1 rot RS485-Pegel, E
23 RxD/TxD-N-Out Profibus-Schnittstelle A2 grun RS485-Pegel, A
24 RxD/TxD-P-0Out Profibus-Schnittstelle B2 rot RS485-Pegel, A

Profibus anschlieRen

» SchlieBen Sie das Eingangssignal des Profibus an CN1.21 und

CN1.22 an. Solange der Abschlusswiderstand nicht aktiviert wurde,
sind die Signale von CN1.21 auf CN1.23 gebrickt und die Signale
von CN1.22 auf CN1.24. Somit kbnnen Sie ein weiteres Feldbusge-
rat direkt an CN1.23 und CN1.24 anschliel3en. Wenn der
Abschlusswiderstand aktiviert ist, sind an CN1.23 und CN1.24
keine Signale abgreifbar.

6.3.12 Anschluss digitale Ein-/Ausgange (CN1)

A VORSICHT

VERLUST DER STEUERUNGSKONTROLLE

Die Benutzung von LIMP und LIMN kann einen gewissen Schutz vor
Gefahren (z.B. Stol3 an mechanischen Anschlag durch falsche Soll-
werte) bieten.

Benutzen Sie wenn mdglich LIMP und LTMN.

Uberpriifen Sie den korrekten Anschluss der externen Sensoren
oder Schalter.

Uberpriifen Sie die funktionsgerechte Montage der Endschalter.
Die Endschalter miissen soweit vor dem mechanischen Anschlag
montiert sein, dass noch ein ausreichender Bremsweg bleibt.

Zur Benutzung von LTMP und LTMN mussen diese freigegeben
sein.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Verletzungen
oder Materialschaden fuhren.

Schrittmotorverstarker

79



6 Installation

SD328B

Kabelspezifikation und Klemme

Minimale Anschlussbelegung

Digitale Ein-/Ausgange
anschlieRen

Maximale Kabellange bei minimalen [m] 15
Leiterquerschnitt
Minimaler Leiterquerschnitt [mmz] 0,14 (AWG 24)

Maximaler Anschlussquerschnitt [mmz] 1,5 (AWG 16)

A WARNUNG

VERLUST DER SICHERHEITSFUNKTION

Bei falscher Verwendung besteht Gefahr durch Verlust der Sicher-
heitsfunktion.

« Beachten Sie die Anforderungen zur Verwendung der Sicher-
heitsfunktion.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod oder schwer-
wiegenden Verletzungen fuhren.

Hinweise zu den Sicherheits-Signalen STO_A (PWRR_A) und STO_B
(PWRR_B) finden Sie auch im Kapitel 5.1 "Sicherheitsfunktion STO
("Safe Torque Off")"und im Kapitel 3.4.4 "Sicherheitsfunktion STO".

Der Anschluss folgender Signale ist zwingend erforderlich.

Pin  Signal Bemerkung

33 REF nur bei Feldbus Steuerungsart

34 LTIVMN nur bei Feldbus Steuerungsart

35 LTIMP nur bei Feldbus Steuerungsart

36 HALT

37 STO_A (PWRR_A) Zweikanaliger Anschluss, Signale werden
38 STO_B (PWRR_B) nicht tiber Parameter verwaltet.

Werden die in der Tabelle aufgefuihrten Signale nicht verwendet, sind
sie mit +24VDC zu beschalten. LIMP, LIMN und REF kdnnen alternativ
Uber entsprechende Parameter deaktiviert werden.

» Verdrahten Sie die digitalen Anschliisse an CN1.

» Verbinden Sie den Endschalter, der den Arbeitsbereich bei positiver
Drehrichtung begrenzt, mit LTMP.

» Verbinden Sie den Endschalter, der den Arbeitsbereich bei negati-
ver Drehrichtung begrenzt, mit CTMN.

» Erden Sie den Schirm niederohmig und grof3flachig an beiden
Kabelenden.
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Anschlussbild lokale Steuerungsart

|2/[31]32/33[34]35|36[37]38[39

Bild 6.24 Anschlussbild, digitale Ein-/Ausgéange

Pin  Signal Bedeutung E/A

31 NO_FAULT_OUT Fehlerausgang 24V, A

32 ACTIVEL1l_OUT 0: Motor ist stromlos 24V, A
1: Motor ist bestromt

33 REF Referenzschaltersignal 24V, E
(Werkseinstellung: disable)

34 LTMN Endschaltersignal negativ 24V, E

34 CAP2 schnelle Positionserfas- 24V, E
sung Kanal 2

35 LTMP Endschaltersignal positiv. = 24V, E

35 CAP1 schnelle Positionserfas- 24V, E
sung Kanal 1

36 HALT Funktion "Halt" 24V, E

37 STO_B (PWRR_B) Sicherheitsfunktion STO 24V, E

38 STO_A (PWRR_A) Sicherheitsfunktion STO 24V, E

39 +24VDC Nur zum Bricken auf Pin -

37 und 38, wenn die
Sicherheitsfunktion STO
nicht verwendet wird
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6.3.13 Anschluss PC oder dezentrales Bedienterminal (CN4)

Funktion des Bedienterminals

Kabelspezifikation und Klemme

PC anschlieRen

VORSICHT

BESCHADIGUNG DES PC

Wird der Schnittstellen-Stecker am Produkt direkt mit einem Gigabit-
Ethernet-Stecker am PC verbunden, kann die Schnittstelle am PC
zerstort werden.

* \Verbinden Sie nie eine Ethernet Schnittstelle direkt mit diesem
Produkt.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Materialschaden

fihren.

Das dezentrale Bedienterminal mit LCD-Anzeige und Tastatur kann
Uber das mitgelieferte RJ-45-Kabel direkt an CN4 angeschlossen wer-
den, siehe Zubehdr ab Seite 233. Damit kann das Gerat auch mit raum-
licher Trennung zur Anlage bedient werden. Funktionen und
Displayanzeige des Bedienterminals ist mit denen des HMI identisch.

¢ Geschirmtes Kabel
¢ Twisted-pair-Leitungen

« Beidseitige Erdung des Schirms

Maximale Kabelldnge [m] 400
Minimaler Leiterquerschnitt [mmz] 0,14 (AWG 24)
Maximaler Anschlussquerschnitt [mm2] 1,5 (AWG 16)

Fur den PC wird ein Umsetzer von RS485 auf RS232 benétigt, siehe Zu-
behdr ab Seite 233. Dieser Umsetzer wird vom Gerat mit Spannung ver-
sorgt.
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Anschlussbild

CN4

VW3A31I01
_ A
|""| .
il N
8 1
. RS 485
VW3A8106 |
RS 232

Bild 6.25 Anschlussbild PC oder dezentrales Bedienterminal

Pin Signal Bedeutung E/A

4 MOD_D1 Bidirektionales Sende-/Empfangssignal RS485 Pegel
5 MOD_DO Bidirektionales Sende-/Empfangssignal, invertiert RS485 Pegel
7 MOD+10V_OUT 10V Versorgung, max. 150 mA A

8 MOD_0OV Bezugspotential zu MOD+10V_OUT A
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6.3.14 Fuhrungssignal-Adapter

Fuhrungssignal-Adapter RVA

Anschluss Fuhrungssignal-Adapter
RVA

Uber den Fuhrungssignal-Adapter RVA (Reference Value Adapter) kon-
nen Fihrungssignale eines Masters gleichzeitig an bis zu 5 Gerate
Ubergeben werden. Dieser Adapter stellt auch die Versorgungsspan-
nung (5V, mit Sense-Leitungen tiberwacht?) fir den Encoder zur Verfii-
gung. Die korrekte Spannungsversorgung wird durch eine LED "5VSE"
angezeigt.

Als Master kann ein externer Encoder (A/B-Signale) oder eine Encoder-
simulation (ESIM) dienen. Ebenso ist die Ubergabe von Puls-/Rich-
tungssignalen einer Gibergeordneten Steuerung maglich.

» Beachten Sie, dass die Verdrahtung, die Kabel und angeschlos-
sene Schnittstellen den Anforderungen an PELV entsprechen.

Versorgt wird der Fihrungssignal-Adapter RVA mit 24V an den An-
schliissen CN9. An CN6 kann eine Ubergeordnete Steuerung (Puls-/
Richtung) angeschlossen werden. An CN7 kann ein externer Encoder
oder ein ESIM-Signal anliegen.

An CN1 bis CN5 kénnen bis zu 5 Gerate angeschlossen werden, die die
vorgegebenen Fihrungssignale auswerten.

Uber den Schalter S1 wird die Auswertung des Signals ACTIVE2_0OUT
eingestelt. Dieses Bereitschaftssignal ACTIVE2_OUT wird vom Geréat
ausgewertet, wenn der entsprechend zugeordnete Schalter auf OFF
steht. Wenn von allen Geraten diese Bereitschaft kommt, leuchtet die
LED ACTIVE CN1..CNS5.

Anschluss CN1..5

Schalterstellung S1

angeschlossene Gerate an CN1..CN5

entsprechenden Schalter 1..5 auf "OFF", Signal ACTIVE2_OUT des entspre-
chenden Gerates wird ausgewertet

nicht angeschlossene Gerate CN1..CN5 entsprechenden Schalter 1..5 auf "ON", Signal ACTIVE2_OUT wird simuliert

1. Am Encoder ist die Signalleitung CN7/2 (5VDC_OUT) mit CN7/10 (SENSE+) und
die Signalleitung CN7/3 (POS_0V) mit CN7/11 (SENSE-) zu verbinden
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Bild 6.26 Fuhrungssignal-Adapter

Die folgende Tabelle zeigt die Anschlussbelegung von CN1 - CN5:

Pin Signal Bedeutung E/A
1 PULSE_OUT/A_OUT/ESIM_A_OUT Pulse+, Kanal A, ESIM_A A
9 PULSE_OUT /A _OUT /ESIM_A_OUT Pulse-, Kanal A invertiert, ESIM_A invertiert A
2 DIR_OUT /B_OUT /ESIM_B_OUT Richtung+, Kanal B, ESIM_B A
10 DIR_OUT /B_OUT /ESIM_B_OUT Richtung-, Kanal B invertiert, ESIM_B invertiert A
3 ENABLE_OUT/1_OUT/ESIM_1_OUT ENABLE+, Indexpuls, ESIM_| A
11 ENABLE_OUT / T_OUT /ESIM_I_OUT ENABLE-, Indexpuls invertiert, ESIM_I invertiert A
8 ACTIVE_2 / READY Antrieb bereit E
15 POS_0V Bezugspotential
4-7,12-14 nc nicht belegt

Die folgende Tabelle zeigt die Anschlussbelegung von CNG6:
Pin Signal Bedeutung E/A
1 PULSE / A/ESIM_A Pulse+, Kanal A, ESIM_A E
9 PULSE / A/ESIM_A Pulse-, Kanal A invertiert, ESIM_A invertiert E
2 DIR/B/ESIM_B Richtung+, Kanal B, ESIM_B E
10 DIR/B/ESIM_B Richtung-, Kanal B invertiert, ESIM_B invertiert E
3 ENABLE /I /ESIM_I1 ENABLE+, Indexpuls, ESIM_| E
11 ENABLE / T/ESIM_T ENABLE-, Indexpuls invertiert, ESIM_I invertiert E
8 ACTIVE2_OUT / READY_OUT Antrieb bereit A
15 POS_0OV Bezugspotential
4..7,12...14 nc nicht belegt
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Die folgende Tabelle zeigt die Anschlussbelegung von CN7:

Pin Signal Bedeutung E/A

1 A Kanal A E

9 A Kanal A invertiert E

12 B Kanal B E

5 B Kanal B invertiert E

13 | Indexpuls E

6 T Indexpuls invertiert E

10 SENSE+ Uberwachung der Motorencoderversorgung D E

11 SENSE- Bezugspotential zu Motorencoderiiberwachung 2) E

2 5VDC_OUT 5V Motorencoderversorgung D A

3 POS_0V Bezugspotential zu 5VDC_OUT 2)

ifé?, 8,14, nc nicht belegt

1) Am Ende des Encoderkabels (Seite Motor) muss die Signalleitung CN7.2 (5VDC_OUT) mit CN7.10 (SENSE+) verbunden werden
2) Am Ende des Encoderkabels (Seite Motor)) muss die Signalleitung CN7.3 (POS_0V) mit CN7.11 (SENSE-) verbunden werden

Fur den Fuhrungssignaladapter gibt es fertig vorkonfektionierte Kabel,
siehe Kapitel 12 "Zubehdr und Ersatzteile".

>

> >

>

>

)

&

|

CN6

CN8 CN9

Lot

B
]

CN7 CN1 CN2 CN3 CN4 CN5

© 5VSE
O ACTIVE (CN1...CN5)

ot

&
CN8 CN9

JUUUL

CN7 CN1 CN2 CN3

©5VSE

O ACTIVE (CN1...CN5)

[nana|EX

CN4  CN5

24VDC

24VDC

Bild 6.27 Verdrahtungsbeispiel: Gebersignale A/B/l (an CN7) werden Uber
zwei kaskadierte Fiihrungssignal-Adapter an 6 Gerate weitergeleitet
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CN8 CN9
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QACTIVE (CN1...CN5)

Jruns(EX Y

CN4

CN5

24VDC

Bild 6.28 Verdrahtungsbeispiel: Puls-Richtung Signale (an CN6) werden an 3
Gerate weitergeleitet.
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6.4

Installation prifen

Kontrollieren Sie folgende Punkte:

» Prifen Sie die korrekte Montage und Verkabelung des Antriebsys-
tems. Priifen Sie insbesondere die grundlegende Anschlisse wie
Endstufenversorgung und Steuerungsversorgung.

» Kontrollieren Sie im einzelnen:

¢ Sind alle Schutzleiter angeschlossen?

¢ Sind alle Sicherungen korrekt?

¢ Liegen keine stromflihrenden Kabelenden offen?

¢ Sind alle Kabel und Stecker sicher verlegt und angeschlossen?
¢ Sind die Steuerleitungen richtig angeschlossen?

¢ Sind alle EMV-MaRnahmen durchgefihrt?

» Uberpriifen Sie, ob alle Abdeckungen und Dichtungen des Schalt-
schranks richtig installiert sind, um die erforderliche Schutzart zu
erreichen.

» Entfernen Sie die Schutzfolie bei Bedarf
(siehe Kapitel 6.2.1 "Gerat montieren™).
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7 Inbetriebnahme

A GEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG DURCH FALSCHE VERWENDUNG

Die Sicherheitsfunktion STO ("Safe Torque Off") bewirkt keine elektri-
sche Trennung. Die Spannung am DC-Bus liegt weiterhin an.

« Schalten Sie die Netzspannung tber einen geeigneten Schalter
ab, um Spannungsfreiheit zu erhalten.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fihrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.

A GEFAHR

UNBEABSICHTIGTE FOLGEN DES BETRIEBS

Beim Start der Anlage sind die angeschlossenen Antriebe in der Re-
gel auBBer Sichtweite des Anwenders und kénnen nicht unmittelbar
Uberwacht werden.

« Starten Sie die Anlage nur, wenn sich keine Personen oder Hin-
dernisse im Gefahrenbereich befinden.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fuhrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

Das Verhalten des Antriebssystems wird von zahlreichen gespeicher-
ten Daten oder Einstellungen bestimmt. Ungeeignete Einstellungen

oder Daten kdnnen unerwartete Bewegungen oder Signale auslésen
sowie Uberwachungsfunktionen deaktivieren.

» Betreiben Sie das Antriebssystem NICHT mit unbekannten Ein-
stellungen oder Daten.

« Uberpriifen Sie die gespeicherten Daten oder Einstellungen.

< Fihren Sie bei der Inbetriebnahme sorgfaltig Tests fiir alle
Betriebszustéande und Fehlerféalle durch.

. Uberprufen"Sie die Funktionen nach Austausch des Produkts und
auch nach Anderungen an den Einstellungen oder Daten.

« Starten Sie die Anlage nur, wenn sich keine Personen oder Hin-
dernisse im Gefahrenbereich befinden.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schwerwie-
genden Verletzungen oder Materialschaden fuhren.
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A WARNUNG

UNGEBREMSTER MOTOR

Bei Spannungsausfall und Fehlern, die zum Abschalten der Endstufe
fuhren, wird der Motor nicht mehr aktiv gebremst und lauft mit einer
evtl. noch hohen Geschwindigkeit auf einen mechanischen Anschlag.

+ Uberpriifen Sie die mechanischen Gegebenheiten.

* Verwenden Sie bei Bedarf einen gedampften mechanischen
Anschlag oder eine geeignete Bremse.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schwerwie-
genden Verletzungen oder Materialschaden fihren.

A WARNUNG

UNERWARTETE BEWEGUNG

Beim ersten Betrieb des Antriebs besteht durch mdgliche Verdrah-
tungsfehler oder ungeeignete Parameter ein erhdhtes Risiko fir un-
erwartete Bewegungen.

e Fihren Sie die erste Testfahrt ohne angekoppelte Lasten durch.

« Stellen Sie sicher, dass ein funktionierender Taster fir NOT-HALT
erreichbar ist.

* Rechnen Sie auch mit Bewegung in die falsche Richtung oder
einem Schwingen des Antriebs.

« Starten Sie die Anlage nur, wenn sich keine Personen oder Hin-
dernisse im Gefahrenbereich befinden.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schwerwie-
genden Verletzungen oder Materialschaden fihren.

A VORSICHT

HEIRE OBERFLACHEN

Der Kuhlkérper am Produkt kann sich je nach Betrieb auf mehr als
100°C (212°F) erhitzen.

« Verhindern Sie die Bertihrung des heil3en Kuhlkdrpers.

« Bringen Sie keine brennbaren oder hitzeempfindlichen Teile in
die unmittelbare Nahe.

« Berlcksichtigen Sie die beschriebenen MaRnahmen zur Warme-
abfuhr.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Verletzungen
oder Materialschaden fuhren.
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7.1 Ubersicht

Was zu tun ist

Fuhren Sie die folgenden Inbetriebnahmeschritte auch
durch, wenn Sie ein bereits konfiguriertes Gerat unter
veranderten Betriebsbedingungen einsetzen.

Kapitel ab Seite
Installation prufen Seite 88
"Erste Einstellungen" vornehmen Seite 99
Kritische Gerateparameter priifen und einstellen. Seite 105
Digitale Signale einstellen, prufen Seite 107

Endschalterfunktion, dazu die Signale LIMP, LIMN priifen Seite 109

Signale der Sicherheitsfunktion STO prifen, auch wenn die  Seite 110
Sicherheitsfunktion STO nicht verwendet wird

Drehrichtung des Motors priifen Seite 111
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7.2  Werkzeuge zur Inbetriebnahme
7.2.1 Ubersicht
Inbetriebnahme und Parametrierung sowie Diagnoseaufgaben kénnen
Sie mit folgenden Werkzeugen durchfihren:
e integriertes HMI
« dezentrales Bedienterminal
¢ Inbetriebnahmesoftware
* Feldbus
Der Zugriff auf die vollstandige Liste der Parameter ist nur tGber die In-
betriebnahmesoftware oder Feldbus moglich.
Integriertes HMI PC mit Inbetriebnahmesoftware
s ol
dezentrales
Bedienterminal Feldbus
Bild 7.1  Inbetriebnahmewerkzeuge
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7.2.2 HMI: Human-Machine-Interface

Funktion

Bedienfeld

Das Gerat bietet die Moglichkeit, Uiber das integrierte Bedienfeld (HMI)
Parameter zu editieren. Anzeigen zur Diagnose sind ebenfalls moglich.
In den einzelnen Abschnitten der Inbetriebnahme und des Betriebs fin-
den Sie Hinweise, ob eine Funktion tiber HMI ausgefiihrt werden kann
oder ob die Inbetriebnahmesoftware verwendet werden muss.

Nachfolgend erhalten Sie eine kurze Einfiihrung zur HMI Struktur und
zur Bedienung.

Das folgende Bild zeigt das HMI (links) und das dezentrale Bedienter-
minal (rechts).

-

BAAA

Bild 7.2

1)

)

®3)

(4)

®)

(6)
()
(8)
9)
(10)

HMI und dezentrales Bedienterminal

Status LEDs

ESC:

- Verlassen eines Menus oder Parameters

- Ruckkehr vom angezeigten zum letzten gespeicherten Wert
ENT:

- Aufrufen eines MenUls oder Parameters

- Speichern des angezeigten Werts im EEPROM
Pfeil nach unten:

- Wechsel zum néchsten Menl oder Parameter

- Verringern des angezeigten Wertes

Pfeil nach oben:

- Wechsel zum vorherigen Meni oder Parameter
- Erh6hen des angezeigten Wertes

Rote LED leuchtet: DC-Bus unter Spannung
Statusanzeige

Quick Stop (Software Stop)

keine Funktion

keine Funktion
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LEDs fir Profibus

Schrift auf HMI-Anzeige

Parameter Uber HMI aufrufen

Anhand der beiden LEDs auf dem HMI kann der Status des Feldbus
Uberprift werden.

LED "RUN" LED "ERR" Bedeutung

aus aus Feldbus Kommunikation inaktiv

leuchtet aus Feldbus Kommunikation aktiv

aus leuchtet Fehler auf dem Feldbus aufgetreten (z.B.
Watchdog)

aus blinkt keine oder fehlerhafte Parametrierung

Folgende Tabelle zeigt fiir die Parameterdarstellung die Zuordnung der
Buchstaben und Zahlen auf der HMI-Anzeige. Grof3- und Kleinbuchsta-
ben werden nur beim Buchstaben "C" unterschieden.

A B CDEF GHI1T J KL MNIOU PIOQR
AR b e d P 5

L n o

[}
x
.
x

%
—
c
<
=
x| X
=<
NN
-
w
SN
o
~
©
o

-
ca

Unter der beschriebenen obersten Meniiebene befinden sich auf der
nachsten Ebene die zum jeweiligen Meniipunkt gehérigen Parameter.
Zur besseren Orientierung sind in den Parametertabellen auch der
Ubergeordnete Menipunkt angegeben, beispielweise 5Et - / LFAc.

Bild 7.3 zeigt ein Beispiel zum Aufruf eines Parameters (zweite Ebene)
und der Eingabe bzw. Auswahl eines Parameterwerts (dritte Ebene).

Menii Parameter Wert oder Belegung
<—Ej
S &
1 Aufblinken
(Speicherung)

(nachster Parameter)

Bild 7.3  HMI, Beispiel fur Parametereinstellung

Durch die beiden Pfeil-Tasten werden numerische Werte innerhalb des
erlaubten Wertebereichs eingestellt, alphanumerische Werte werden
aus Listen gewahlt.

Wenn Sie ENT driicken, wird der gewéhlte Wert tbernommen. Die
Ubernahme wird durch ein einmaliges Blinken der Anzeige quittiert. Der
geanderte Wert wird sofort im EEPROM gespeichert.

Wenn Sie ESC driicken, springt die Anzeige auf den urspriinglichen
Wert zurick.
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Menustruktur  Das HMI arbeitet mentgefihrt. Folgendes Bild zeigt die oberste Ebene
der Menustruktur.

Einschalten:

- Erste 5]?5%3'&’3%3” W| Erste Einstellungen m

Speichern

©)
" Gurchgeronrt oo ——[ray_]
®
— ]

LA o |

a
= r
®.

o

o)

'Q_):

@D

x

o

El

2

s

)

2

=}

Menls

| Fehleranzeige uJ

» nF- I<—| Information / Identifikation uJ
o0 ©

|SER- | ® | Status Informationen HJ

® ® ® ® ® ® ® @

Bild 7.4 HMI Menustruktur

HMI Menii Beschreibung
FSU- FSu- Erste Einstellungen (First SetUp),

1 Motorauswahl

Enln Bearbeitung der Motorgeberposition

» oP) Signalauswahl Position-Schnittstelle

PbRd Profibus Adresse

SRUE Sichern der vorgenommenen Einstellungen
SET- SEL- Gerateeinstellungen (SETtings)

LFRC Auswahl spezieller Getriebefaktoren

) Std Anteil Phasenstrom Stillstand

)y r NP Anteil Phasenstrom Beschleunigung / Verzdgerung

NS Anteil Phasenstrom bei Konstantfahrt
DRC- dri- Geratekonfiguration (DRive Configuration)

nEyrP Motorauswahl

Enllt Bearbeitung der Motorgeberposition

=1 Signalauswahl Position-Schnittstelle

Prot Definition der Drehrichtung
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HMI Menii Beschreibung
FCS Werkseinstellung wieder herstellen (Defaultwerte)
bELL Zeitverzdgerung beim SchlieRen der Bremse
bEkrE Zeitverzogerung beim Offnen/Liften der Bremse
SuPy HMI Anzeige, wenn Motor dreht
SRV- Sru- Servicedienst
brAH Bremse llften/schliel3en (Voraussetzung: Endstufenversorgung ausgeschaltet)
JOG- Jdob- Manuellfahrt (JOG Mode)
Skrt Start Manuellfahrt
nSLL Drehzahl fur langsame Manuellfahrt
nFSE Drehzahl fir schnelle Manuellfahrt
COM- Lall- Kommunikation (COMmunication)
PbRd Profibus Adresse
NbAd Modbus Adresse (Inbetriebnahmesoftware)
NbFo Modbus Datenformat (Inbetriebnahmesoftware)
Nbbd Modbus Baudrate (Inbetriebnahmesoftware)
Nblo Modbus Wortfolge fir Doppelworte (32 Bit Werte) (Inbetriebnahmesoftware)
FLT- FLE- Fehleranzeige (FauLT)
SEPF Fehlernummer der letzten Unterbrechungsursache
INF- » AF- Information/Identifikation (INFormation / Identification)
dEul aktuelle Auswahl der Steuerungsart
_nAN Produktname
_Pnrr Programmnummer Firmware
_Pur Versionsnummer Firmware
Polo Anzahl der Einschaltvorgange
P no Nennstrom der Endstufe
o Motor-Nennstrom
STA- SER- Beobachtung/Uberwachung der Gerate-, Motor- und Fahrdaten (STAtus Information)
» oRL Zustand der digitalen Eingédnge und Ausgéange
nACE Istdrehzahl des Motors
PRCu Istposition des Motors in Anwendereinheiten
Pd F Aktuelle Abweichung zwischen Soll- und Istposition
» AC Gesamt Motorstrom
wdlR Zwischenkreis-Spannung der Endstufenversorgung
tdEy Temperatur Gerat
tPR Temperatur der Endstufe
LrnS Gespeicherte Warnungen bitcodiert
S 05 Gespeicherter Zustand der Uberwachungssignale
oPh Betriebsstundenzéahler
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Statusanzeige

Die Statusanzeige zeigt in der Defaulteinstellung den aktuellen Be-
triebszustand an, siehe Seite 115. Uber den Menuipunkt drc - / SuPU
kdnnen Sie festlegen:

» SERE zeigt standardmafig den aktuellen Betriebszustand
* nAct zeigt standardmafig die aktuelle Motordrehzahl
* 1 Act zeigt standardmaRig den aktuelle Motorstrom

Eine Anderung wird nur bei inaktiver Endstufe tibernommen.
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7.2.3 Inbetriebnahmesoftware Lexium CT

Bezugsquelle
Inbetriebnahmesoftware

Funktionen der
Inbetriebnahmesoftware

Systemvoraussetzungen

Online-Hilfe

Die Inbetriebnahmesoftware bietet eine grafische Benutzeroberflache
und wird zur Inbetriebnahme, Diagnose und zum Test der Einstellungen
eingesetzt.

Die aktuelle Inbetriebnahmesoftware steht im Internet unter folgender
Adresse zum Download bereit:

http://www.schneider-electric.com

Zu den Funktionen der Inbetriebnahmesoftware zahlen:
« Durchsuchen verschiedener Feldbusse nach Geréten
« Umfangreiche Informationen Uber verbundene Gerate
¢ Anzeigen und Eingeben von Gerateparametern

¢ Archivieren und Duplizieren von Gerateparametern

¢ Manuelles Positionieren des Motors

¢ Eingangs- und Ausgangssignale testen

* Aufzeichnen, auswerten und archivieren von Fahrverlaufen und
Signalen

« Diagnose von Betriebsstdrungen
« Optimierung des Regelverhaltens (nur bei Servomotoren)

Die minimalen Hardwarevoraussetzungen fur die Installation und den
Betrieb der Software sind:

¢ IBM kompatibler PC
¢ Ca. 200 MB Speicherplatz auf der Festplatte
512 MB RAM

e Grafikkarte und Bildschirm fiir eine Aufldsung von mindestens
1024x768 Pixel

* Freie serielle Schnittstelle (RS232) oder freie USB Schnittstelle

* Betriebssystem Windows 2000, Windows XP Professional oder
Windows Vista

* Acrobat Reader 5.0 oder neuer
¢ Internetverbindung (bei Erstinstallation und Updates)

Die Inbetriebnahmesoftware bietet ausfiihrliche Hilfefunktionen, die Sie
Uber "? - Hilfethemen" oder mit der Taste F1 starten konnen.
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7.3 Schritte zur Inbetriebnahme

A WARNUNG

VERLUST DER STEUERUNGSKONTROLLE DURCH UNGEEIGNETE
PARAMETERWERTE

Ungeeignete Parameterwerte konnen Uberwachungsfunktionen ab-
schalten und unerwartete Bewegungen oder Reaktionen von Signa-
len auslésen.

+ Erstellen Sie sich eine Liste mit den fiir die verwendeten Funktio-
nen bendtigten Parametern.

+ Uberpriifen Sie diese Parameter vor dem Betrieb.

« Starten Sie die Anlage nur, wenn sich keine Personen oder Hin-
dernisse im Gefahrenbereich befinden.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schwerwie-
genden Verletzungen oder Materialschaden fuhren.

7.3.1 "Erste Einstellungen”

"Erste Einstellungen” missen vorgenommen werden, wenn die Steue-
rungsversorgung erstmalig angelegt wird oder wenn die Werkseinstel-
lungen geladen wurden.

Vorbereitung m Ein PC mit der Inbetriebnahmesoftware muss am Gerat ange-
schlossen sein, falls die Inbetriebnahme nicht ausschlief3lich Gber
das HMI erfolgt.

» Schalten Sie die Steuerungsversorgung ein.

"Erste Einstellungen" tber HMI  Das folgende Diagramm zeigt den Ablauf Gber HMI.
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Bild 7.5 "Erste Einstellungen" Gber HMI
N} Nur wenn der vorangegangene Menupunkt einen gultigen
Wert hat (# nanE), kann der nachste Menlpunkt ausgewahlt

Motortyp

werden.

» Legen Sie Gber den Parameter SM_Type (£ 4P) fest, welcher Motor
am Gerat angeschlossen ist.

Bei der Auswahl eines definierten Motortyps werden die motorspezifi-
schen Kenndaten automatisch fest eingestellt.

Bei einem anwenderspezifischen Motor missen die entsprechenden
motorspezifischen Daten tber die Inbetriebnahmesoftware oder den
Feldbus eingestellt werden. Die folgenden Parameter miissen dazu
Uberprift und angepasst werden:

SM_1_nom, SM_Pole_Pairs,SM _Ind_U V,SM Res U V,
SM_n_90%, SM_n_50% und SM_n_20%.
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Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
SM_Type Motortyp - UINT32 Modbus 3588
DRC- - MTYP 0/ none / nanE: kein Motor ausgewahlt } H}UVTSZ Profibus 3588
ro_meyp (Default) per
dri- -fed 368 / VRDM368/50LW / 368: VRDM368/ per.
50LW
397 / VRDM397/50LW / 397 VRDM397/
50LW

3910/ VRDM3910/50LW / 39 {:

VRDM3910/50LW

3913/ VRDM3913/50LW / 39 {3:

VRDM3913/50LW

5368 / BRS 368W / b3RB: BRS 368W
5397 / BRS 397W / b397: BRS 397W
31117 / VRDM31117/50LW / 1 117:

VRDM3117/50LW

31122 / VRDM31122/50LW / {i2e:

VRDM31122/50LW

43910 / ATEX ExRDM3910/50 / ES 10: ATEX
ExRDM3910/50
43913 / ATEX ExXRDM3913/50 / E9 {3: ATEX
ExRDM3913/50
51117 / BRS 3ACW / b3RL: BRS 3ACW

51122 / BRS 3ADW / b3Ad: BRS 3ADW

53910/ BRS 39AW / b39R: BRS 39AW

53913/ BRS 39BW / b39b: BRS 39BW

54910/ ATEX BRS 39AA / E39R: ATEX BRS
39AA
54913/ ATEX BRS 39BA / E39h: ATEX BRS
39BA
99999999 / user defined motor / uSEr:
user-defined

Nach Auswahl eines Motortyps aus der Liste
werden die motorspezifischen Parameter
automatisch eingestellt.

Nach Auswahl von 'user defined' sind die
motorspezifischen Parameter vom Anwen-
der Uber Inbetriebnahmesoftware oder Feld-
bus einzustellen.

Motorgeber

» Legen Sie Uber den Parameter CTRLS_MotEnc (Enc) fest, ob ein
Motorgeber am Gerét angeschlossen ist und welche Funktion er
erfullen soll.

Ist kein Motorgeber angeschlossen, wird nol o ausgewahlt. Bei Auswahl
von Py nF oder rokl muss zum einwandfreien Betrieb ein Geber ange-
schlossen sein. Zusatzlich wir die Temperaturiiberwachung fiir den Mo-
torgeber aktiviert. Pr nF liefert nur Positionsinformationen, die Drehliber-
wachung ist nicht aktiv. Bei Auswahl rot ! ist die Drehliberwachung ak-
tiviert.

Bei Auswahl "kein Motorgeber angeschlossen” wird als Motor-Position
(_p_actusr) bzw. Motor-Geschwindigkeit (_n_act) die entsprechenden
Sollwerte _p_refusr bzw. _n_pref ausgegeben.

Bei aktivierter Drehliberwachung und richtig angeschlossenem Drehge-
berkabel leuchtet bei eingeschaltetem Gerat die LED "ENCODER".
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Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Menii Minimalwert R/W Adresse lber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

CTRLS_MotEnc Bearbeitung der Motor-Encoderposition - UINT16 Modbus 5138

DRC- - ENCM 0/ undefined / nanE: Undefiniert (default) 8 gmne Profibus 5138

1/ NoEncCon / nala: Kein Motor-Encoder
dri--Enlh 3 per.

angeschlossen

2 / ShowEncPos / Py nF: Motor-Encoder
angeschlossen, Drehliberwachung inaktiv,

nur Positionsinfo

3/ RotMonOn / rakfl: Motor-Encoder ange-
schlossen, Drehiiberwachung aktiv

Bei Auswahl "Motor-Encoder angeschlos-
sen" wird gleichzeitig die Temperaturiiber-
wachung des Encoders aktiviert

Bei Auswahl "kein Motorgeber angeschlos-
sen" werden die Werte _p_refusr und
_n_pref als Motorposition (_p_actusr) bzw.
Motordrehzal (_n_act) ausgegeben.

Funktion der RS422 Schnittstelle

» Legen Sie lber den Parameter 10posInterfac ( oP) ) die Bele-
gung fiir die RS422 Schnittstelle fest.

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

I0posinterfac Signalauswahl Positions-Schnittstelle - UINT16 Modbus 1284

DRC- - ioPi 0/ ABinput / Rb: Eingang ENC_A, ENC_B, 8 gmne Profibus 1284

- ENC_I (Indexpuls) Vierfach-Auswertung
drl- -1 aPs 1 per.

1/PDinput / Pd: Eingang PULSE, DIR,

ENABLE2

RS422 10 Schnittstelle (Pos)

HINWEIS: Eine Anderung der Einstellung
wird erst beim nachsten Einschalten akti-

viert.

Feldbus Profibus

» Legen Sie lber den Parameter PBadr (PbRd) die Feldbus-Adresse

fest.

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

PBadr Profibus-Adresse - R/W

. . 1 )
COM:- - PbAD glltige Adressen: 1 bis 126 126 [)er
Loll- - PbRd 126

HINWEIS: Eine Anderung der Einstellung
wird erst beim néchsten Einschalten aktiviert
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Daten sichern

Weitere Schritte

VORSICHT

BESCHADIGUNG DES PRODUKTS DURCH AUSFALL DER VERSOR-
GUNGSSPANNUNG

Tritt wahrend der Aktualisierung ein Ausfall der Versorgungsspan-
nung auf, wird das Produkt beschadigt und muss eingeschickt wer-
den.

e Schalten Sie nie die Versorgungsspannung aus, wahrend die
Aktualisierung lauft.

» Fuhren Sie die Aktualisierung nur an einer zuverlassigen Versor-
gungsspannung durch.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Materialschéaden
fuhren.

» Sichern Sie nach Beendigung alle Eingaben.
HMI: Speichern Sie tber SRUE lhre Einstellungen
Inbetriebnahmesoftware: Speichern Sie Giber den Meniipfad "Konfi-
guration - Im EEPROM" speichern Ihre Einstellungen

<! Das Gerat speichert alle eingestellten Werte im EEPROM und zeigt
auf dem HMI den Zustand nrdY4, rd4 oder o 5 an.

Ein Neustarten des Gerétes ist zur Ubernahme der Anderungen erfor-
derlich.

» Kleben Sie einen Aufkleber auf das Gerat, auf dem fiir den Service-
fall alle wichtigen Informationen notiert sind, z.B. die Feldbusart, -
adresse und -baudrate.

» Fihren Sie die nachfolgend beschriebenen Einstellungen zur Inbe-
triebnahme durch.

Beachten Sie, dass ein Ruckspringen zu "Erste Einstellungen" nur még-
lich ist, indem Sie die Werkseinstellungen wieder herstellen, siehe
Kapitel 8.6.11.2 "Werkseinstellungen wieder herstellen" Seite 177.
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7.3.2

Grafische Darstellung

Betriebszustand (Zustandsdiagramm)

Nach dem Einschalten und zum Start einer Betriebsart werden eine
Reihe von Betriebszustanden durchlaufen.

Die Zusammenhange zwischen den Betriebszustanden und Zustands-
Ubergéangen sind in dem Zustandsdiagramm (Zustandsmaschine) ab-
gebildet.

Intern kontrollieren und beeinflussen Uberwachungs- und Systemfunk-
tionen, wie z.B. die Temperatur- und Stromiberwachung, die Betriebs-
zustande.

Das Zustandsdiagramm wird grafisch als Ablaufdiagramm dargestellt.

Einschalten

N

Start

A\

switch on

1]

2
‘ ArdY | Not ready to

@

" Motor stromlos

y

@ @

Switch on
disabled

3]

<
T @9

Ready to

switch on

4]

®@

A 4

Switched onE

Fault &
FLt <—»> 5888
I Anzeige blinkt

A@@

FLE | Fault Reaction
active

Betriebszustande und
Betriebslibergange

Luften und schlielen der Bremse

Uuber HMI

E Quick-Stop active u
Operation @
HALTY  enaple ‘ SkoP HBBBB‘
HAL Anzeige blinkt
Fehler Fehler
@ * Klasse 1 * Klasse 2, 3, (4)
 Motor bestromt |
D Betriebszustand O Zustandsubergang K Betriebsstdrung
Bild 7.6  Zustandsdiagramm

Detailierte Informationen zu den Betriebszustanden und Betriebsulber-
gangen finden Sie im Kapitel 8.3 "Betriebszustande”.

Uber das HMI kann die Bremse ebenfalls manuell geliiftet bzw. wieder
geschlossen werden. Voraussetzung ist, dass die Endstufe nicht einge-
schaltet ist. Beachten Sie insbesondere bei Vertikalachsen (Z-Achsen),
dass die Achse beim Luften der Bremse absacken kann!

Zum Luften/SchlieBen der Bremse wahlen Sie im HMI-Menii 5-L- das
Untermeni br RH aus.
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7.3.3 Grundlegende Parameter und Grenzwerte einstellen

Grenzwerte einstellen

Rampe fir "Quick Stop" und "Halt"

A WARNUNG

VERLUST DER STEUERUNGSKONTROLLE DURCH UNGEEIGNETE
PARAMETERWERTE

Ungeeignete Parameterwerte konnen Uberwachungsfunktionen ab-
schalten und unerwartete Bewegungen oder Reaktionen von Signa-
len auslosen.

* Erstellen Sie sich eine Liste mit den firr die verwendeten Funktio-
nen bendtigten Parametern.

« Uberpriifen Sie diese Parameter vor dem Betrieb.

e Starten Sie die Anlage nur, wenn sich keine Personen oder Hin-
dernisse im Gefahrenbereich befinden.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schwerwie-
genden Verletzungen oder Materialschaden fuhren.

Geeignete Grenzwerte mussen aus der Anlagenkonstellation und den
Kennwerten des Motors berechnet werden. Solange der Motor ohne ex-
terne Lasten betrieben wird, brauchen die Voreinstellungen nicht geén-
dert werden.

Der maximale Motorstrom als bestimmender Faktor des Drehmoments
muss beispielsweise gesenkt werden, wenn das zulassige Drehmoment
einer Anlagenkomponente sonst Uberschritten wird.

Bei den Betriebsarten Punkt-zu-Punkt Betrieb, Geschwindigkeitsprofil,
Oszillatorbetrieb und Referenzierung werden Beschleunigung und Ver-
zogerung uber Rampenfunktionen begrenzt.

» Legen Sie Uber den Parameter RAMPqu i ckstop die maximale Ver-
zdgerung bei "Quick Stop" fest. Die Rampenform bei "Quick Stop"
ist linear.

» Bei "Halt" wird mit der Verzogerungsrampe entsprechend den Ein-
stellungen des Parameters RAMPdecel abgebremst.

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Men Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

RAMPquickstop Verzégerungsrampe bei QuickStop min"Y/s UINT32 Modbus 1572

. . . . 200 UINT32 Profibus 1572
- Verzdgerung des Antriebes bei Auslésen 6000 RIW
eines Software-Stopps oder falls Fehler mit 3000000 per

. Fehlerklasse 1 aufgetreten ist o

RAMPdecel Verzdgerung des Profilgenerators min"Y/s UINT32 Modbus 1558
200 UINT32 Profibus 1558

) 750 R/W

- 3000000 per.

0198441113705, V2.04, 10.2022
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Begrenzung Solldrehzahl

Bei Betriebsarten, die Uiber Profilgenerator (Rampen) ausgefihrt wer-

den, kann die Solldrehzahl mit dem Parameter RAMPn_max begrenzt

werden

» Legen Sie uUber den Parameter RAMPn_max die maximale Solldreh-

zahl fest.

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Ment Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

RAMPN_max Begrenzung Solldrehzahl bei Betriebsarten  mint UINT16 Modbus 1554

mit Profilgenerierung 60 UINT16 Profibus 1554
) S . ~ 300 R/W
i Parameter wirkt in folgenden Betriebsarten: 3000 per.

- Punkt zu Punkt

- Geschwindigkeitsprofil
- Referenzierung

- Manuellfahrt (Jog)

Falls in einer dieser Betriebsarten eine
héhere Solldrehzahl eingestellt wird, so
erfolgt automatisch eine Begrenzung auf
RAMPN_max.

Somit kann auf einfache Weise eine Inbe-
triebnahme mit begrenzter Drehzahl durch-
gefiihrt werden.
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7.3.4 Digitale Ein-/Ausgénge

HMI

Die Schaltzustande der digitalen Ein- und Ausgange lassen sich tber
das HMI anzeigen und Uber die Inbetriebnahmesoftware oder den Feld-
bus anzeigen und &ndern.

Uber das HMI lassen sich die Signalzustande anzeigen, sie kénnen je-
doch nicht geéndert werden.

» Rufen Sie den Meniipunkt SER /1 oRc auf.
<1 Sie sehen die digitalen Eingéange bitcodiert.
» Dricken Sie "Pfeil nach oben".

<1 Sie sehen die digitalen Ausgange bitcodiert.

A0 |
0|

7 6 5 4 3 2 1 0
15 14 13 1211 10 9 8

Bild 7.7  HMI, Zustandsanzeige der digitalen Ein-/Ausgénge

Bit Signal E/A
0 REF E
1 LTVN E
2 LIMP E
3 HALT E
4 STO_B (PWRR_B) E
5 STO_A (PWRR_A) E
6 - E
7 - E
8 NO_FAULT A
9 ACTIVE1_OUT A
10 - A
11 - A
12 - A
13 - A
14 - A
15 - A

Schrittmotorverstarker

107



7 Inbetriebnahme

SD328B

Feldbus Die aktuellen Schaltzustadnde werden bitcodiertim Parameter _10_act
angezeigt. Die Werte ,1“ und ,0“ zeigen an, ob ein Ein- oder Ausgang

aktiv ist.

Bit 0: REF

Bit 1: LIMN,CAP2

Bit 2: LIMP,CAP1

Bit 3: HALT

Bit 4: STO_B (PWRR_B)
Bit 5: STO_A (PWRR_A)
Bit 6: -

Bit 7: reserviert

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

_10_act Physikalischer Zustand der digitalen Ein- - UINT16 Modbus 2050

STA- - I0AC gange und Ausgange - UINT16 Profibus 2050

Belegung 24V-Eingange: 0 RI-
SER- -1 ofL g gange: - -
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7.3.5 Signale der Endschalter bei Feldbusgeraten prifen

A VORSICHT

VERLUST DER STEUERUNGSKONTROLLE

Die Benutzung von LTMP und LTIMN kann einen gewissen Schutz vor
Gefahren (z.B. Stol? an mechanischen Anschlag durch falsche Soll-
werte) bieten.

» Benutzen Sie wenn mdglich LTMP und LTMN.

+ Uberpriifen Sie den korrekten Anschluss der externen Sensoren
oder Schalter.

+ Uberpriifen Sie die funktionsgerechte Montage der Endschalter.
Die Endschalter miissen soweit vor dem mechanischen Anschlag
montiert sein, dass noch ein ausreichender Bremsweg bleibt.

e Zur Benutzung von LTMP und LTMN mussen diese freigegeben
sein.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Verletzungen
oder Materialschaden fuhren.

» Richten Sie die Endschalter so ein, dass der Motor nicht tber die
Endschalter hinwegfahren kann.

» Losen Sie die Endschalter manuell aus.

<1 Am HMI erscheint eine Fehlermeldung, siehe unter Diagnose ab
Seite 185

Die Freigabe der Eingangssignale LIMP, LIMN und REF und die Aus-
wertung auf aktiv O oder aktiv 1 lasst sich Uber die gleichnamigen Para-
meter &ndern, siehe ab Seite 155.

Verwenden Sie moglichst aktiv 0 Uberwachungssignale,
da diese drahtbruchsicher sind.
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7.3.6 Sicherheitsfunktion STO prifen

Betrieb mit STO  Wenn Sie die Sicherheitsfunktion STO verwenden wollen, fihren Sie fol-
gende Schritte aus:

m Endstufenversorgung ist ausgeschaltet.
Steuerungsversorgung ist ausgeschaltet.

» Uberpriifen Sie ob die Eingange STO_A (PWRR_A) und STO_B
(PWRR_B) voneinander getrennt sind. Die beiden Signale dirfen
keine Verbindung haben.

m Endstufenversorgung ist eingeschaltet.
Steuerungsversorgung ist eingeschaltet.

» Starten Sie die Betriebsart Manuellfahrt (ohne Motorbewegung).
(siehe Seite 127)

» Losen Sie die Sicherheitsabschaltung aus. STO_A (PWRR_A) und
STO_B (PWRR_B) missen gleichzeitig abgeschaltet werden.

<1 Die Endstufe schaltet ab und die Fehlermeldung 1300 wird ange-
zeigt. (HINWEIS: Fehlermeldung 1301 zeigt einen Verdrahtungs-
fehler an.)

» Uberpriifen Sie das Verhalten des Antriebs bei Fehlerzustianden.
» Protokollieren Sie alle Tests der Sicherheitsfunktionen in lThrem
Abnahmeprotokoll.
Betrieb ohne STO  Wenn Sie die Sicherheitsfunktion STO nicht verwenden wollen:

» Uberpriifen Sie ob die Eingange STO_A (PWRR_A) und STO_B
(PWRR_B) mit +24VDC verbunden sind.
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7.3.7

7.3.8

7.3.9

Drehrichtung prifen

Drehrichtung

Lufter Gberprifen

Drehung der Motorwelle in positive oder negative Drehrichtung. Positive
Drehrichtung gilt bei Drehung der Motorwelle im Uhrzeigersinn, wenn
man auf die Stirnflache der herausgefiihrten Motorwelle blickt.

» Starten Sie die Betriebsart Manuellfahrt
(HMI: Jol- / Skrk)

< Auf dem HMI wird 45 angezeigt.

» Starten Sie eine Bewegung mit positiver Drehrichtung
(HMI: "Pfeil nach oben")

< Der Motor dreht sich in positiver Drehrichtung.
Auf dem HMI wird 45- angezeigt

» Starten Sie eine Bewegung mit negativer Drehrichtung
(HMI: "Pfeil nach unten")

<1 Der Motor dreht sich in negativer Drehrichtung.
Auf dem HMI wird - 0 angezeigt

Ein Vertauschen der Motorphasen fihrt zu unerwarteten Bewegungen.

» Falls Pfeil und Drehrichtung nicht tibereinstimmen, korrigieren Sie
dies mit dem Parameter POSdi rOfRotat, siehe Kapitel 8.6.10
"Drehrichtungsumkehr"” Seite 175.

Uberpriifen Sie die ordnungsgeméane Funktion des Liifters bei
SD32eeU68 Geraten. Der Luftstrom muss von unten nach oben gerich-
tet sein.

Fahrverhalten optimieren

Werkseitig ist eine lineare Rampenform fiir Beschleunigung und Verzo-
gerung eingestellt.

Alternativ steht eine motoroptimierte Rampe fur die Beschleunigungs-
und Verzégerungsphase zur Verfiigung. Dabei wird der schrittmotorty-
pische Drehmomentabfall bei zunehmender Geschwindigkeit durch die
Reduktion der Beschleunigung ausgeglichen, siehe Kapitel 8.6.4 "Fahr-
profil" auf Seite 165.

Bei Auswahl der Motoren in den "Ersten Einstellungen" oder im Para-
meter SM_Type werden motorspezifische Werte automatisch fest tiber-
nommen. Bei der Auswahl des Motortyp "USER" miissen diese Werte in
Parameter eingetragen werden, siehe Seite 99.
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SD328B 8 Betrieb
8 Betrieb
Das Kapitel "Betrieb" beschreibt die grundlegenden Betriebszusténde,
Betriebsarten und Funktionen des Geréates.
P Einen Uberblick tiber alle Parameter finden Sie
alphabetisch sortiert im Kapitel "Parameter”. Im aktuellen
I Kapitel werden der Einsatz und die Funktion einiger
Parameter naher erklart.
8.1 Ubersicht Betriebsarten

Die folgende Tabelle zeigt die Zusammenhange zwischen Sollwert-
schnittstelle, Regelkreis und Verwendung des Profilgenerators der ein-
zelnen Betriebsarten.

Betriebsart Sollwertschnittstelle Regelkreis Profilgenerator Beschreibung
Manuellfahrt Feldbusbefehle oder HMI Lageregler X Seite 127
Elektronisches Getriebe P/D oder A/B Lageregler - Seite 130
Punkt-zu-Punkt Feldbusbefehle Lageregler X Seite 136
Geschwindigkeitsprofil Feldbusbefehle Lageregler X Seite 139
Referenzierung Feldbusbefehle Lageregler X Seite 141

8.2

8.2.1

Zugriffskontrolle

tUber HMI

Das HMI erhélt die Zugriffskontrolle beim Starten der Betriebsart Manu-
ellfahrt. Eine Steuerung Uber die Inbetriebnahmesoftware oder den
Feldbus ist dann nicht moglich.

Des weiteren kann das HMI Uber den Parameter HM1 locked gesperrt
werden. Somit ist eine Steuerung Uber das HMI nicht mehr méglich.

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

HMIllocked HMI sperren - UINT16 Modbus 14850

- 0/ not locked: HMI nicht gesperrt 8 g}\l)llee Profibus 14850

i 1/locked: HMI gesperrt 1 per.

Bei gesperrtem HMI sind folgende Aktionen -

nicht mehr méglich:
- Parameter andern
- Manuellfahrt (Jog)
- FaultReset
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8.2.2 Uber Feldbus
Feldbus Steuerungsart  Bei Feldbus Steuerungsart kann tiber den Parameter AccessLock die
Zugriffskontrolle auf den Feldbus beschrankt werden.
Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
AccesslLock Sperren anderer Zugriffskanéle - UINT16 Modbus 316
- 0: Andere Zugriffskanéle freigeben 0 g}\l;lva Profibus 316
i 1: Andere Zugriffskanale sperren 1 )
Mit diesem Parameter kann der Feldbus den i
aktiven Zugriff auf das Gerat fiir folgende
Zugriffskanéle sperren:
- Inbetriebnahmesoftware
- HMI
- ein zweiter Feldbus
Die Verarbeitung der Eingangssignale (z.B.
Eingang HALT) kann nicht gesperrt werden.
8.2.3 Uber Inbetriebnahmesoftware
Die Inbetriebnahmesoftware erhalt die Zugriffskontrolle tiber den Schal-
ter "Zugriff". Ein Zugriff Gber HMI oder Feldbus ist dann nicht méglich.
8.2.4 Uber Hardware Eingangssignale

Die digitalen Eingangssignale HALT, STO_A (PWRR_A) und STO_B
(PWRR_B) wirken, auch wenn das HMI oder die Inbetriebnahmesoftware
die Zugriffskontrolle besitzen.

114

Schrittmotorverstarker

0198441113705, V2.04, 10.2022



0198441113705, V2.04, 10.2022

SD328B 8 Betrieb

8.3 Betriebszustande
8.3.1 Zustandsdiagramm
Nach dem Einschalten und zum Start einer Betriebsart werden eine

Reihe von Betriebszustanden durchlaufen.

Die Zusammenhange zwischen den Betriebszustanden und Zustands-
Ubergangen sind in dem Zustandsdiagramm (Zustandsmaschine) ab-
gebildet.

Intern kontrollieren und beeinflussen Uberwachungs- und Systemfunk-
tionen, wie z.B. die Temperatur- und Stromuiberwachung, die Betriebs-
zustande.

Grafische Darstellung  Das Zustandsdiagramm wird grafisch als Ablaufdiagramm dargestellt.

" Motor stromlos

Einschalten

N
1
E Start L

N .@ 2
nrdYy | Not ready to
switch on

@
95 Sner U @
@ {1 @
a4 S
@ Fault E
Son | switched onE— ‘ FLtArtei_ge:Ii?k? 88‘

A @ 5
FLE | Fault Reactio‘n

2

i

A

<
<

A4

v L L active
6 Quick-Stop active 7
run Operation @
HALT Y cnable  SkaP <—> 8888
hﬂl’_n‘: Anzeige blinkt
Fehler Fehler
@ * Klasse 1 * Klasse 2, 3, (4)
 Motor bestromt |
D Betriebszustand O Zustandsubergang K Betriebsstorung

Bild 8.1 Zustandsdiagramm
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Betriebszustande

Die Betriebszustande werden standardméRig tber das HMI und die In-
betriebnahmesoftware angezeigt.

Anzeige  Zustand Beschreibung des Zustandes
vk 1 Start Steuerungsversorgung eingeschaltet, Elektronik wird initialisiert
nrdYy 2 Not ready to switch on Endstufe ist nicht einschaltbereit
a5 3 Switch on disabled Einschalten der Endstufe ist gesperrt
rd4 4 Ready to switch on Endstufe ist einschaltbereit
Son 5 Switched on Motor nicht bestromt
Endstufe bereit
Keine Betriebsart aktiv
run 6 Operation enable run: Gerét arbeitet in der eingestellten Betriebsart
hALE HALE: Motor wird bei aktiver Endstufe angehalten
StoP 7 Quick Stop active "Quick Stop" wird ausgefihrt
FLE 8 Fault Reaction active Fehler erkannt, Fehlerreaktion wird aktiviert
FLE 9 Fault Gerat ist im Zustand Fehler

Fehlerklasse

Das Produkt 16st bei einer Storung eine Fehlerreaktion aus. Abhangig
von der Schwere der Stérung reagiert das Gerat entsprechend einer der
folgenden Fehlerklassen:

Fehler- Reaktion Bedeutung
klasse
0 Warnung Nur Meldung, keine Unterbrechung.
1 "Quick Stop" Motor stoppt mit "Quick Stop", Endstufe und
Regelung bleiben eingeschaltet und aktiv.
2 "Quick Stop" mit Motor stoppt mit "Quick Stop", Endstufe und
Abschalten Regelung schalten bei Stillstand ab.
3 Fataler Fehler  Endstufe und Regelung schalten sofort ab, ohne
den Motor zuvor zu stoppen.
4 Unkontrollierter Endstufe und Regelung schalten sofort ab, ohne
Betrieb den Motor zuvor zu stoppen. Fehlerreaktion kann
nur durch Ausschalten des Geréates riickgesetzt
werden.
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Fehlerreaktion

Der Zustandsiibergang T13 (Fehlerklasse 2, 3 oder 4) leitet eine Feh-
lerreaktion ein, sobald ein internes Ereignis eine Betriebsstorung mel-
det, auf die das Gerat reagieren muss.

Fehlerklasse Zustand Reaktion
von -> nach
2 X ->8 Abbremsen mit "Quick Stop"

Bremse wird geschlossen
Endstufe wird ausgeschaltet

3,4 oder Sicher- x ->8->9  Endstufe wird sofort ausgeschaltet, auch
heitsfunktion STO wenn "Quick Stop" noch aktiv ist

Eine Betriebsstérung kann z.B. durch einen Temperatursensor gemel-
det werden. Das Gerét bricht den laufenden Fahrauftrag ab und fihrt
eine Fehlerreaktion aus, z.B. Abbremsen und Anhalten mit "Quick Stop"
oder Abschalten der Endstufe. Anschlie3end wechselt der Betriebszu-
stand in "Fault".

Zum Verlassen des Betriebszustands "Fault" muss die Fehlerursache
behoben werden und ein "Fault Reset" ausgefuhrt werden.

Bei "Quick Stop", der durch Fehler der Klasse 1 ausgeldst wird (Be-
triebszustand 7), fuhrt ein "Fault Reset" direkt zurtick in den Betriebszu-
stand 6.
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ZustandslUbergdnge Zustandsiibergange werden durch ein Eingangssignal, einen Feldbus-
befehl oder als Reaktion auf ein Uberwachungssignal ausgelost.

Uber- Betriebs- Bedingung / Ereignis V2 Reaktion
gang zustand

TO 1->2 » Gerateelektronik erfolgreich initialisiert

T1 2->3 » Parameter erfolgreich initialisiert

T2 3->4 * keine Unterspannung

Encoder erfolgreich tberprift
Istgeschwindigkeit: <1000 mint
STO_A (PWRR_A) und STO_B (PWRR_B) = +24V

T3 4->5 » Anforderung zur Aktivierung der Endstufe
T4 5->6 » Automatischer Ubergang Endstufe wird aktiviert
Anwenderparameter werden gepruft
Haltebremse wird geliftet (falls vorhan-
den)
T7 4->3 ¢ Unterspannung -
e STO_A (PWRR_A) und STO_B (PWRR_B) = 0V
. Istgeschwindigkeit: >1000 mint
(z.B. durch Fremdantrieb)
T9 6->3 » Anforderung zur Deaktivierung der Endstufe Endstufe wird sofort deaktiviert.
T10 5->3 » Anforderung zur Deaktivierung der Endstufe
T11 6->7 * Fehler der Klasse 1 Fahrauftrag abbrechen mit "Quick Stop".
T12 7->3 » Anforderung zur Deaktivierung der Endstufe Endstufe wird sofort deaktiviert, auch
wenn "Quick Stop" noch aktiv ist.
T13 X->8 * Fehler der Klasse 2, 3 oder 4 Fehlerreaktion wird ausgefihrt, siehe
"Fehlerreaktion”
T14 8->9 * Fehlerreaktion beendet (Fehler der Klasse 2)

¢ Fehler der Klasse 3 oder 4

T15 9->3 * Funktion: "Fault reset" Fehler wird zurlickgesetzt (Fehlerursa-
che muss behoben sein).

T16 7->6 ¢ Funktion: "Fault reset"

1) Um den Zustandsiibergang auszuldsen ist die Erflllung eines Punktes ausreichend
2) Feldbusbefehle nur bei Feldbus Steuerungsart

Besonderheit beim Einschalten  Der Schrittmotor flhrt bei aktiviertem Parameter CTRLS_Toggle eine
(Ubergang T4)  kurze Bewegung durch, um auszuschlieRen, dass der Schrittmotor an
einem labilen Punkt steht.

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
CTRLS_toggle Toggle des Motors bei Endstufenaktivierung - UINT16 Modbus 5136
. . . - UINT16 Profibus 5136
- 0 /inactive: Inaktiv } RIW

i 1/ active: Aktiv (Default) } per.

118 Schrittmotorverstarker

0198441113705, V2.04, 10.2022



0198441113705, V2.04, 10.2022

SD328B

8 Betrieb

8.3.2 Betriebszustdnde anzeigen

Empfangsdatenformat,
ausfuhrliche Beschreibung

Bei Feldbus Steuerungsart erfolgt die Anzeige des Betriebszustandes
Uber den Feldbus, das HMI oder die Inbetriebnahmesoftware.

Beim Feldbus werden dabei im Prozessdatenkanal die Empfangsdaten
ausgewertet, siehe auch Feldbushandbuch.

Byte| 9 |10 11121314 15[ 16] 17] 18] 19] 20
PzD1 | PzD2 | PzD3 | PzD4 | PzD5 | PzD6

I: 32Bit actual position
8Bit 10-Signals

8Bit modeStat
L 16Bit driveStat

Bild 8.2 Empfangsdaten im Prozessdatenkanal: Slave an Master

Byte 9 ... 10: driveStat, enthélt als Feldbusstatuswort den momentanen
Betriebszustand, Warnungs- und Fehlerbits sowie den Status der aktu-
ellen Betriebsart.

Byte 11: "modeStat”, Rickgabe der aktuell eingestellten Betriebsart
Byte 12: "ioSignals", Status der Eingangssignale
Byte 13 ... 16: "32Bit actual Position", aktuelle Positionsdaten

Byte 17 ... 20: diese Bytes lassen sich parametrieren, der Inhalt wird
Uber Index und Subindex festgelegt. Sie weisen keine zeitliche Konsis-
tenz mit den Bytes 9 ... 16 auf.
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Byte| 9 [10[11[12] 18] 14 15[ 16] 17] 18] 19] 20
PzD1 | PZD2 PZD3 PzDa | PzD5 | PzD6

32Bit actual position
SBlt 10-Signals
8Bit modeStat

16Bit drlveStat

\
\ modeStat
} Bt | 7 [ 6 [ 5 [a]s]2]1]o
‘ ME |ref_ok] O MODE
} L I— Mode
‘ drive referenced
‘ Mode Error
‘ Mode Toggle
driveStat
Bit 15 14 13 12..9 8 7 6 5]4| 3..0
x_err |x_end|x_info[ o[ 0|0 |0 |HALT warn |FAULT | 0| o] State

L State diagram
axis-specific coding

fault external monitoring
warning active

Bild 8.3  Aufbau der Empfangsdaten im Prozessdatenkanal

Beschreibung driveStat  Das Statuswort driveStat hat folgenden Aufbau

Bit Name Beschreibung

0..3 State Zustandsdiagramm, Status

6 FAULT Fehlererkennung, ein Fehler ist aufgetreten
7 warn eine Warnung ist aufgetreten

8 HALT eine HALT-Anforderung ist aktiv

13 x_info Zusatzinfo der Betriebsart

14 x_end Endekennung der Betriebsart

15 x_err Fehlerkennung der Betriebsart
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Beschreibung modeStat

Mit modeStat wird der aktuelle Bearbeitungszustand der Betriebsarten

angezeigt:

Bit Name Beschreibung

0..3 mode aktuell eingestellte Betriebsart wie bei Sendedaten

5 ref_ok Ist gesetzt, wenn das Antriebssystem durch Referenzfahrt oder durch MaRsetzen erfolgreich
referenziert wurde.
Ist ein Motor mit Encoder angeschlossen bleibt beim Deaktivieren der Endstufe der giiltige
Referenzpunkt erhalten.

6 ME, ModeError Ist gesetzt, wenn eine Anforderung des Masters liber Sendedaten abgelehnt wurde.

7 MT, ModeToggle  Spiegelung des Bits 7 (Mode Toggle) der Sendedaten, dadurch quittieren der Ubernahme

der Sendedaten. Nur wenn der vom Master gesendete MT gleich dem MT des Slave ist, dir-
fen Daten ausgewertet werden.

Beschreibung I/O-Signals (Byte 12)

Mit den Sendedaten modeStat, Bit 7 (ModeToggle — MT), und den
Empfangsdaten, Bit 6 und 7 (ModeError — ME und ModeToggle —
MT), kann eine synchronisierte Bearbeitung durchgefiihrt werden. Syn-
chronisierte Bearbeitung bedeutet, dass der Master Rickmeldungen
vom Slave abwartet und darauf reagiert.

In Byte 12 sind die aktuellen Pegel der Eingange abgebildet:

Bit

Bedeutung

Bit0

Pegel des Referenzschalter REF

Bit 1

Pegel des negativen Endschalters LTMN

Bit 2

Pegel des positiven Endschalters LTMP

Bit 3

Pegel von HALT

Bit 4

Pegel des Sicherheitseingangs STO_B (PWRR_B)

Bit 5

Pegel des Sicherheitseingangs STO_A (PWRR_A)

Bit 6

nicht belegt

Bit 7

nicht belegt
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8.3.3 Betriebszustande wechseln

Uber den Prozessdatenkanal kann der Master die Betriebszustande
des Slaves steuern, z.B. die Endstufe aktivieren und deaktivieren, einen
"Quick Stop" auslosen und wieder zuriicksetzen, Fehler zurticksetzen
sowie Betriebsarten aktivieren.

Das Andern der Betriebszustinde und das Aktivieren der Betriebsarten
sind getrennt durchzufiihren. Eine Betriebsart kann in der Regel nur
dann aktiviert werden, wenn der Betriebszustand bereits "OPERATION-
ENABLE" ist.

Im Prozessdatenkanal erfolgt die Steuerung tber driveCtrl, siehe auch
Feldbushandbuch.

Bei dieser Geratefamilie entspricht die Parameteradresse
dem Index. Der Subindex ist 0.
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Beschreibung driveCtrl:

Byte| 9 [10]11]12] 18] 14 15] 16] 17] 18] 19] 20
PzD1 | PzD2 | PzD3 | PzD4 | PzD5 | PzD6

BE L mapping_32
Ref_32

L Ref 16

modeCitrl

L driveCtrl

driveCtrl - 8 Bits
Bit 7 6 5 4 3 2 1 0
CuU SH| 0 |FR|QS | EN | DI

CH
\—Ii Disable
Enable

Quickstop
Fault Reset
Set HALT
Clear HALT
Continue

Bild 8.4 Sendedaten im Prozessdatenkanal: driveCtrl

Die Anderung der Betriebszustande erfolgt iiber den Prozessdatenka-
nal oder Uber den Parameterkanal.

Beim Zugriff Uber den Prozessdatenkanal arbeiten diese Bits flankens-
elektiv, d.h. mit einer steigenden Flanke wird die jeweilige Funktion aus-
gelost.

Beim Zugriff Uber den Parameterkanal geniigt ein Schreibzugriff mit ge-
setztem Bitwert.

HINWEIS: Das Enable-Bit muss immer gesetzt sein, solange der Motor
bestromt sein soll.

Anderung der Betriebszustande D2 Auswirkung auf Betriebszustande

Bit 0: Endstufe Disable 6 - 3 - 4 (Operation enable = Switch on disable = Ready to switch on)
Bit 1: Endstufe Enable 4 -5 - 6 (Ready to switch on = Switched on = Operation Enable)

Bit 2: Quickstop 6 - 7 (Operation enable = QuickStop active)

Bit 3: Fault Reset 9 - 3 - 4 (Fault = Switch on disable = Ready to switch on)

1) Prozessdatenkanal: Bearbeitung wird bei steigender Flanke durchgefuhrt
2) Parameterkanal: Bearbeitung wird bei Schreibzugriff durchgefiihrt wenn Bitwert=1
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8.4

Betriebsarten starten und wechseln

Voraussetzungen

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER BETRIEB

« Bericksichtigen Sie, dass Eingaben in diese Parameter sofort
nach Empfang des Datensatzes von der Antriebssteuerung aus-
gefluhrt werden.

* Vergewissern Sie sich, dass die Anlage frei und bereit fir Bewe-
gung ist, bevor Sie diese Parameter andern.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schwerwie-

genden Verletzungen oder Materialschaden flihren.

Voraussetzung flr den Start einer Betriebsart ist die Betriebsbereit-
schaft und die korrekte Initialisierung des Gerats.

Eine Betriebsart kann nicht parallel zu einer zweiten Betriebsart ausge-
fuhrt werden. Ist eine Betriebsart aktiv, kann erst in eine andere Be-
triebsart gewechselt werden, wenn die laufende Bearbeitung beendet
ist oder abgebrochen wurde.

Beendet ist eine Betriebsart, wenn der Antrieb steht, z.B. wenn der Ziel-
punkt einer Positionierung erreicht wurde oder der Antrieb Gber "Quick
Stop” oder "Halt" angehalten wurde. Tritt wahrend einer Bearbeitung ein
Fehler auf, der zum Abbruch einer laufenden Betriebsart fuhrt, kann
nach Beheben der Fehlerursache die Bewegung fortgesetzt werden
oder in eine andere Betriebsart gewechselt werden.
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8.4.1 Betriebsart starten

Beschreibung modeCitrl:

Beim Feldbus werden in einem Schreibvorgang sowohl die Betriebsart
eingestellt als auch gestartet. Dies erfolgt im Prozessdatenkanal mit
modecCitrl.

Byte| 9 [10]11]12] 18] 14 15[ 16] 17 18] 19] 20
PzD1 | PzD2 | PzD3 | PzD4 | PZD5 | PZD6

L mapping_32
Ref_32

L Ref 16

modeCtrl
driveCitrl ‘

modeCtrl - 8 Bits
Bit [7[6]5]a]3][2]1]o
MT |  AcCTION MODE

Mode
—— Action within Mode
Mode Toggle

Bild 8.5 Sendedaten im Prozessdatenkanal: modeCtrl

Die Steuerung der Betriebsarten erfolgt iber modeCtrl. Zum Auslésen
einer Betriebsart oder Andern von Sollwerten muss der Master folgende
Werte eintragen:

* Sollwerte in die Felder PZD2, PZD3 und PZD4

¢ Betriebsart und Aktion mit modeCtrl, Bits 0..6 wéahlen
(MODESELECTION).

« modeCtrl, Bit 7toggeln (MT)
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Die moglichen Betriebsarten, Betriebsaktionen und die dazugehérigen
Sollwerte sind in Tabelle 6.4 dargestellt.

Betriebsart modeCtrl Y Beschreibung Sollwert ref_16, PZD2 Sollwert ref_32, PZD3+4
Manuellfahrt 01lh Manuellfahrt - klassisches Bedienung (Richtungs-und -
Tippen Drehzahlauswahl)
wie JOGactivate
Referenzierung 02h MaRsetzen - MaRsetz-Position
wie HMp_setpusr
12h Referenzfahrt Typ der Referenzfahrt -
wie HMmethod
Punkt-zu-Punkt 03h Absolute Positionierung Solldrehzahl Sollposition
wie PPn_target wie PPp_absusr
13h Relative Positionierung, Solldrehzanhl Sollposition
bezogen auf aktuell einge- wie PPn_target wie PPp_relprefusr
stellte Zielposition
23h Relative Positionierung, Solldrehzanhl Sollposition
bezogen auf aktuelle wie PPn_target wie PPp_relpactusr
Motorposition
Geschwindigkeits-  04h Geschwindigkeitsprofil Solldrehzanhl
profil wie PVn_target (nur
16bit!)
Elektronisches 05h Elektronisches Getriebe, Nenner Getriebefaktor Zahler Getriebefaktor
Getriebe Sofort-Synchronisation wie GEARdenom (nur wie GEARnum
16bit!)
15h Elektronisches Getriebe, Nenner Getriebefaktor Zahler Getriebefaktor

Synchronisation mit Aus-
gleichsbewegung

wie GEARdenom (nur
16bit!)

wie GEARnum

1) Spalte entspricht dem in Byte modeCtrl einzutragenden Wert, jedoch ohne ModeToggle (Bit 7)

8.4.2

Bei gleichzeitiger Ubertragung von Betriebsart, Sollposition und Soll-
drehzahl im Prozessdatenkanal mussen die Daten konsistent sein. Des-
halb werden die Betriebsarten-Daten nur ausgewertet, wenn Bit 7
getoggelt wurde. Togglen bedeutet, dass seit der letzen Ubertragung
bei diesem Bit eine steigende oder eine fallende Flanke erkannt wurde.

Bit 7 wird im Empfangsdatensatz gespiegelt, der Master erkennt da-
ran die Akzeptanz der Daten durch den Slave.

Betriebsart wechseln

Die Betriebsarten konnen wahrend des Betriebs gewechselt werden.
Dazu muss eine aktuelle Bearbeitung beendet oder explizit abgebro-
chen worden sein. Der Antrieb muss sich im Stillstand befinden. Gehen
Sie dann wie bei “Betriebsart starten” vor.
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8.5 Betriebsarten

8.5.1 Betriebsart Manuellfahrt

Ubersicht Manuellfahrt

Betriebsart starten

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER BETRIEB

« Berlcksichtigen Sie, dass Eingaben in diese Parameter sofort
nach Empfang des Datensatzes von der Antriebssteuerung aus-
geflhrt werden.

» \Vergewissern Sie sich, dass die Anlage frei und bereit fur Bewe-
gung ist, bevor Sie diese Parameter &ndern.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schwerwie-
genden Verletzungen oder Materialschaden fuhren.

Der Motor fahrt eine Wegeinheit oder im Dauerlauf mit konstanter Dreh-
zahl. Die Lange der Wegeinheit, die Drehzahlwerte und die Wartezeit
vor Dauerlauf lassen sich einstellen.

Die aktuelle Motorposition ist die Startposition fur die Betriebsart Manu-
ellfahrt. Die Lange der Wegeinheit und die Drehzahlwerte werden in An-
wendereinheiten eingegeben.

Die Betriebsart kann tber das HMI gestartet werden. Durch Aufrufen
von Jol- / Skrt wird die Endstufe aktiv und der Motor bestromt. Durch
drucken der "Pfeil nach oben" bzw. "Pfeil nach unten" Taste dreht sich
der Motor. Durch gleichzeitiges Driicken der ENT-Taste kann zwischen
langsamer und schneller Fahrt gewechselt werden.

Uber den Feldbus wird die Betriebsart im Prozessdatenkanal in modeC-
trl eingestellt. Durch Schreiben des Parameterwertes wird die Betriebs-
art gleichzeitig gestartet.

Mit dem Startsignal fur die Manuellfahrt bewegt sich der Motor zuerst
Uber eine definierte Wegeinheit JOGstepusr. Liegt das Startsignal
nach einer bestimmten Wartezeit JOGtime noch an, wechselt das Ge-
rat auf Dauerlauf bis das Startsignal zuriickgenommen wird.

PzD2 Bit0: pos. Drehrichtung
Bitl: neg. Drehrichtung
Bit2: O=langsam 1=schnell
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PzD2 Bit0 0 |

PzD2 Bitl

PzD2 Bit2

JoGn_fast oot ,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, 1

N : : | /_\IX
JOoGn_slow _]_\ ! ! :
i SR S U

1
driveStat Bit14 0 |

Bild 8.6  Manuellfahrt, langsam und schnell

Q) JOGstepusr
(2) t<JOGtime
3) t>JOGtime
(4) Dauerlauf

Der Tippweg, Wartezeit und Manuellfahrtgeschwindigkeiten kbnnen
eingestellt werden. Ist der Tippweg Null, startet die Manuellfahrt unab-
hangig von der Wartezeit direkt mit kontinuierlicher Fahrt.

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
JOGnN_slow Drehzahl fur langsame Manuellfahrt mint UINT16 Modbus 10504
. o 1 INT1 Profi 10504
JOG- - NSLW Der Einstellwert wird intern begrenzt auf die 60 gAN 6 ofibus 1050
10D~ - nELL aktuelle Parametereinstellung in 3000 per
JauT - hatu RAMPN_max. =
JOGnN_fast Drehzabhl fur schnelle Manuellfahrt mint UINT16 Modbus 10506
JOG- - NFST Der Einstellwert wird intern begrenzt auf die 180 EIAIXITlG Profibus 10506
1o~ - nESE aktuelle Parametereinstellung in 3000 per
Jaus-n RAMPN_max. =
JOGstepusr Tippweg vor Dauerlauf usr INT32 Modbus 10510
- 0: direkte Aktivierung des Dauerlaufs (2)0 :-\',\;JVBZ Profibus 10510
) >0: Positionierstrecke pro Tippzyklus _ per.
JOGtime Wartezeit vor Dauerlauf ms UINT16 Modbus 10512
. . ) - 1 UINT16 Profibus 10512
- Diese Zeit ist nur wirksam falls ein Tippweg 500 R/IW
ungleich 0 eingestellt wurde, ansonsten wird 32767 per

direkt in den Dauerlauf Gibergegangen.
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Betriebsart beenden

Weitere Mdéglichkeiten

Eine Manuellfahrt ist beendet, wenn der Motor steht und
« das Richtungssignal inaktiv ist
+ die Betriebsart durch "Halt" oder einen Fehler unterbrochen wurde

Weitere Einstellmoglichkeiten und Funktionen fur die Betriebsart finden
Sie ab Seite 154.
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8.5.2

Betriebsart Elektronisches Getriebe

Beschreibung

Beispiel

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER BETRIEB

» Bericksichtigen Sie, dass Eingaben in diese Parameter sofort
nach Empfang des Datensatzes von der Antriebssteuerung aus-
gefiuhrt werden.

« \ergewissern Sie sich, dass die Anlage frei und bereit flir Bewe-
gung ist, bevor Sie diese Parameter andern.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schwerwie-

genden Verletzungen oder Materialschaden fihren.

In der Betriebsart Elektronisches Getriebe werden Fiihrungssignale als
A/B-Signale oder als Puls/Richtung-Signale eingespeist. Sie werden mit
einem einstellbaren Getriebefaktor zu einem neuen Positionssollwert
verrechnet.

Die Festlegung, ob A/B-Signale oder Puls/Richtung-Signale verarbeitet
werden sollen, ist abhéngig von der Einstellung des Parameters
I0posinterfac.

Eine NC-Steuerung liefert Flihrungssignale an zwei Geréate. Die Moto-
ren fiihren entsprechend den Ubersetzungsverhaltnissen unterschiedli-
che, proportionale Positionierbewegungen aus.

900 1/min
3 M

Sollwert 2 3~
e

CN5
q (PULSE)

- CN2 ~m

Istposition

600 1/min Motor

CN1/CN4
(Feldbus) |

Feldbus
NC Master

450 1/min

4 \ 3~
Jue

CN5
> (PULSE)

CN2 <

Istposition
Motor

CN1/CN4
(Feldbus) [

Bild 8.7  Sollwertvorgabe Uiber NC-Steuerung

Mit einem Schreibbefehl auf den Parameter GEARreference wird die
Art der Synchronisation eingestellt und die Getriebebearbeitung gestar-
tet. Werden Positionsdnderungen an den Fuhrungssignalen einge-
speist, verrechnet das Geréat sie mit dem Getriebefaktor und positioniert
den Motor auf die neue Sollposition.
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8 Betrieb

Betriebsart beenden

8.5.2.1 Parametrierung

Ubersicht

Synchronisation

Positionsénderung bei inaktiver

Endstufe

Positionswerte werden in internen Einheiten angegeben. Das Gerat
folgt einer Anderung der Werte sofort.

Die Bearbeitung wird beendet durch:
* Deaktivieren der Betriebsart und Motor steht
* Motorstillstand durch "Halt" oder durch einen Fehler

Die folgende Ubersicht zeigt die Wirkungsweise der Parameter, die fiir
die Betriebsart Elektronisches Getriebe eingestellt werden kénnen.

GEARratio

GearNum
GearDenom

l
- oD
T T ©

I0posinterfac GEARdir_enabl

Bild 8.8  Betriebsart Elektronische Getriebe, Auswirkung einstellbarer Para-
meter

Der resultierende Positionierweg ist abhangig von der aktuellen Mo-
torauflosung. Er betragt 131072 Motorinkremente/Umdrehung.

Einstellwerte fur das Elektronische Getriebe, unabhéangig von der Art
der Synchronisation, sind:

* Getriebefaktor (vordefinierte Werte oder eigener Getriebefaktor)
¢ Freigabe der Drehrichtung

Das Gerét arbeitet synchron im Verbund, z.B. mit anderen Antrieben.
Verlasst das Gerat kurzzeitig die Bearbeitung, so geht der synchrone
Lauf zu den Ubrigen Antrieben verloren. Positionsanderungen an den
Fuhrungssignalen, die wahrend der Unterbrechung aufgetreten sind,
werden jedoch intern weitergezahit.

Wenn "Synchronisation mit Ausgleichsbewegung" gewahlt ist, wird mit
dem Parameter GEARposChgMode festgelegt, wie Anderungen an Mo-
torlage und Fihrungsgrof3e (RS422-Schnittstelle) bei inaktiver Endstufe
behandelt werden. Dabei hat man die Méglichkeit, diese Positionsénde-
rungen beim Wechsel in den Zustand "OperationEnable" zu ignorieren
oder zu bertcksichtigen:

« off: alle Positions&nderungen bei inaktiver Endstufe werden nicht
bertcksichtigt

< on: Positionsanderungen bei inaktiver Endstufe werden bertcksich-
tigt. Zu beachten ist, dass alle Positionsénderungen zwischen dem
Starten der Betriebsart und dem darauffolgenden Aktivieren der
Endstufe nicht berlcksichtigt werden.
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Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

GEARposChgMode Berlcksichtigung der Positionsanderungen UINT16 Modbus 9750

bei inaktiver Endstufe

0/ off: Positionsanderungen in Zustanden
mit inaktiver Endstufe werden verworfen

UINT16 Profibus 9750
R/W
per.

ROO !

1/ on: Positionsanderungen in Zustanden
mit inaktiver Endstufe werden bertiicksichtigt

Einstellung wirkt nur, falls die Getriebebear-
beitung im Modus 'Synchronisation mit Aus-
gleichsbewegung' gestartet wird.

Getriebefaktor

Der Getriebefaktor ist das Verhéltnis zwischen Motorinkremente zu den
extern eingespeisten Fuhrungsinkrementen fir die Motorbewegung.

Motorinkremente Zahler des Getriebefaktors
Getriebefaktor = =

Fihrungsinkremente Nenner des Getriebefaktors

Uber den Parameter GEARratio kann ein vordefinierter Getriebefaktor
eingestellt werden. Alternativ kann ein eigener Getriebefaktor gewahit
werden.

Der eigene Getriebefaktor wird mit den Parametern fiir Zahler und Nen-
ner festgelegt. Ein negativer Zahlerwert kehrt die Drehrichtung des Mo-
tors um. Voreingestellt ist das Ubersetzungsverhéltnis 1:1.

Der Getriebefaktor wird Giber PZD2 (GEARdenom als 16Bit Wert) und
PZD3,4 (GEARNnum als 32 Bit Wert) eingestellt.
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Beispiel

Bei einer Einstellung von 1000 Fuhrungsinkrementen soll sich der Motor
um 2000 Motorinkremente drehen. Daraus ergibt sich ein Getriebefak-
tor von 2.

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
GEARratio Auswahl spezieller Getriebefaktoren - UINT16 Modbus 9740
SET- - GFAC 0/ GearFactor / FRCE: Verwendung des ein- 8 g}\l)llee Profibus 9740
SEL- - LFAC gestellten Getriebefaktors aus GEARnum/ 14 per
i GEARdenom T
1/200 /2808: 200
2 /400 /408: 400
3 /500 /508: 500
4/1000/ 4000: 1000
5 /2000 / 2800: 2000
6 /4000 / 4800: 4000
7 /5000 / 5000: 5000
8 /10000 / {008: 10000
9 /4096 / 4096: 4096
10/8192/819¢2: 8192
11/16384/ {h3B: 16384
Anderung der FiihrungsgréRe um angege-
benen Wert bewirkt eine Motorumdrehung.
GEARnNnum Zahler des Getriebefaktors - INT32 Modbus 9736
-2147483648 INT32 Profibus 9736
- GEARNnum 1 RIW
Getriebefaktor= ---------------------
- GEARdenom 2147483647 E)er.
Die Uberna_hme des neuen Getriebefaktors
erfolgt bei Ubergabe des Zahlerwertes.
GEARdenom Nenner des Getriebefaktors - INT32 Modbus 9734
- siehe Beschreibung GEARnum 1 :;\',\;JVSZ Profibus 9734
- 2147483647 per.

Anwendungsfélle fur Drehzahl- und
Beschleunigungsbegrenzung

Je nach Anwendung muss die Drehzahl- und Beschleunigungsbegren-
zung beim elektronischen Getriebe aktiviert werden.

¢ Fihrungssignale generiert: GEARcontrol = 0 (inaktiv)
Der Anwender muss die externen Fiihrungssignale so vorgeben,
dass der Motor diesen folgen kann. Dies ist z.B. der Fall bei Erzeu-
gung der Fuhrungsgrof3e tber einen externen Profilgenerator.

¢ Fihrungssignale sprunghaft: GEARcontrol = 1 (aktiv):
Die externen Fuhrungssignale kénnen Drehzahlen und Beschleuni-
gungen vorgeben, denen der Motor nicht mehr folgen kann. Dies ist
z.B. der Fall bei Sollwertvorgabe tber Pulspakete. Durch Begren-
zung der Drehzahl (GEAR_n_max) und Beschleunigung
(GEARramp) wird ein Ausrasten des Motors verhindert.
Der Motor ist wahrend dieser Zeit nicht mehr positionssynchron.
Die Positionsabweichung, die Uber _p difGEAR ausgelesen wer-
den kann, wird schnellstmdéglich abgebaut, nachdem die Fiihrungs-
signale unter die Begrenzung sinkt.
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Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
GEARcontrol Drehzahl- und Beschleunigungsbegrenzung - UINT16 Modbus 9744
aktivieren 0 UINT16 Profibus 9744
0/ off: Inaktiv 2 seArN
. 1/on: Aktiv o
Bei aktiviertem GEARcontrol wird die Fih-
rungsgrofle auf den eingestellten Wert von
Parameter GEARramp bei Beschleunigung/
Verzogerung bzw. auf den eingestellten Wert
von Parameter GEAR_n_max fur die Dreh-
zahl begrenzt. Hiermit wird ein Ausrasten
des Motors vermieden.
Durch eine aktive Begrenzung entsteht eine
Abweichung zwischen der berechneten Soll-
position und der intern wirksamen Sollposi-
tion, die ausgeglichen wird.
Die maximale Abweichung ist auf 400
Unmdrehungen begrenzt. Bei Uberschreiten
dieses Wertes wird mit Fehler abgebrochen.
GEAR_n_max Maximaldrehzahl im Getriebe mint UINT16 Modbus 9746
_ . 1 UINT16 Profibus 9746
- Funktion ist nur verflighar, wenn Begrenzung 3000 R/W
i Uber GEARcontrol aktiviert ist. 3000 per.
GEARramp Maximalbeschleunigung im Getriebe min"Y/s UINT32 Modbus 9748
L N 30 UINT32 Profibus 9748
- Funktion ist nur verfigbar, wenn Begrenzung 600 RIW
Uber GEARCcontrol aktiviert ist. 3000000 per
) Der Wert wirkt sowohl in der Beschleuni- o
gungs- als auch in der Verzégerungsphase.
Es wird immer eine lineare Rampe verwen-
det. Die Start/Stopp-Drehzahl ist ohne
Bedeutung.
_p_difGear Positionsdifferenz im elektronischen Inc INT32 Modbus 7724
Getriebe bedingt durch Begrenzung -2147483648 INT32 Profibus 7724
. R/-

Falls in der Betriebsart 'Ellektr. Getriebe' die 2147483647
Drehzahl- und Beschleunigungsbegrenzung

eingestellt wurde (siehe Parameter GEAR-

control) und die Begrenzungen bei der Bear-

beitung erreicht wird dann folgt der Antrieb

nicht mehr direkt der Sollwertvorgabe. Die

hieraus resultierende Positionsabweichung

kann mit diesem Parameter ausgelesen wer-

den.

Richtungsfreigabe  Uber die Richtungsfreigabe kann eine Bewegung auf positive oder ne-
gative Drehrichtung beschrankt werden. Eingestellt wird die Richtungs-
freigabe mit dem Parameter GEARdir_enabl.
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Parameter Name  Beschreibung
HMI Meni

Einheit Datentyp Parameter-
Minimalwert R/W Adresse Uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

GEARdir_enabl Freigegebene Bewegungsrichtung der

Getriebebearbeitung

1/ positive: pos. Richtung
2 / negative: neg. Richtung

- UINT16 Modbus 9738
1 UINT16 Profibus 9738
3 R/W

3 per.

3/ both: beide Richtungen

Hiermit kann eine Ricklaufverriegelung akti-

viert werden.

Weitere Méglichkeiten

Weitere Einstellmoglichkeiten und Funktionen fur die Betriebsart finden
Sie ab Seite 154.
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8.5.3 Betriebsart Punkt-zu-Punkt

Relativ- und Absolutpositionierung

Voraussetzungen

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER BETRIEB

» Bericksichtigen Sie, dass Eingaben in diese Parameter sofort
nach Empfang des Datensatzes von der Antriebssteuerung aus-
gefiuhrt werden.

« \ergewissern Sie sich, dass die Anlage frei und bereit flir Bewe-
gung ist, bevor Sie diese Parameter andern.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schwerwie-

genden Verletzungen oder Materialschaden fihren.

In der Betriebsart Punkt-zu-Punkt (Profile position) wird eine Bewegung
mit einem einstellbaren Bewegungsprofil von einer Startposition auf
eine Zielposition durchgefihrt. Der Wert fiir die Zielposition kann als Re-
lativ- oder als Absolutposition angegeben werden.

Es kann ein Bewegungsprofil mit Werten fiir Beschleunigungsrampe,
Verzégerungsrampe und Zielgeschwindigkeit eingestellt werden.

Bei einer Absolutpositionierung wird der Positionierweg absolut mit Be-
zug auf den Nullpunkt der Achse angegeben. Vor der ersten Absolutpo-
sitionierung muss Uber die Betriebsart Referenzierung ein Nullpunkt
definiert werden.

Bei einer Relativpositionierung wird der Positionierweg relativ bezogen
auf die aktuelle Achsposition oder auf die Zielposition angegeben.

Eine Absolutpositionierung oder Relativpositionierung wird tiber mo-
deCtrl eingestellt.

500 usr
0 1.200 usr 0

>
|

500 usr 700 usr

Bild 8.9  Absolutpositionierung (links) und Relativpositionierung (rechts)

Das Gerat muss sich im Betriebszustand "Operation enabled" befinden.

Siehe Kapitel 8.4 "Betriebsarten starten und wechseln".
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8.5.3.1 Parametrierung

Die Betriebsart Punkt-zu-Punkt kann Uber Parameter oder tiber den
Prozessdatenkanal eingestellt und ausgefihrt werden. Einstellungen
und Beispiele finden Sie im Feldbushandbuch.

- POSNormNum
SPV_SW_Limits POSNormDenom
PZD3 + PZD4 — = * fp —.Q» |
PZD2 =1 N /a —» driveStat

/
/_\ ]
RAMPN_max 4T
RAMPacc 7AW

RAMPdecel

Bild 8.10 Betriebsart Punkt-zu-Punkt, Auswirkung einstellbarer Parameter

PzD2 entspricht Parameter PPn_target

PZD3 + PZD4 Absolut: entspricht Parameter PPp_absusr
Relativ: entspricht Parameter PPp_relprefusr
oder Parameter PPp_relpactusr

Bei einer Absolutpositionierung wird der Positionierweg absolut mit Be-
zug auf den Nullpunkt der Achse angegeben.

Bei einer Relativpositionierung wird der Positionierweg relativ bezogen
auf die Zielposition oder auf die momentane Achsposition angegeben.

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

PPn_target Solldrehzahl der Betriebsart Punkt-zu-Punkt mint UINT16 Modbus 8970

. . 1 UINT16 Profibus 8970
- Der Einstellwert wird intern begrenzt auf die 60 RIW
aktuelle Parametereinstellung in 3000 )
) RAMPN_max.

AbsHomeRequest  Absolutpositionierung nur nach Referenzie- UINT16 Modbus 1580

i rung 0 UINT16 Profibus 1580
0/no: Nein (1) EQN

. 1/yes:Ja s
Verfiigbar ab Software Version V1.211.

PPp_absusr Zielposition absolut der Betriebsart Punkt-  usr R/W
Zu-Punkt - -

- 0 i

Min/Max Wert abhéngig von:
- Skalierungsfaktor
- Softwareendschalter (falls aktiviert)
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Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Men Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
PPp_relpactusr Zielposition relativ zur aktuellen Motorposi-  usr R/W
tion - -
Min/Max Wert abhangig von: 0
) - Positionsskalierungsfaktor
- Softwareendschalter (falls aktiviert)
Bei einer laufenden Positionierung im Profile
Position Mode bezieht sich die Relativpositi-
onierung auf die aktuelle Motorposition.
Ein Uberfahren der absoluten Anwenderpo-
sitionsgrenzen ist nur moéglich falls der
Antrieb sich beim Starten der Bewegung im
Stillstand befindet (x_end=1). In diesem Fall
wird ein implizites Masssetzen auf Position 0
durchgefiihrt.
PPp_relprefusr Zielposition relativ zur aktuellen Zielposition usr R/W

Min/Max Wert abh&angig von: 0
- Positionsskalierungsfaktor
- Softwareendschalter (falls aktiviert)

Bei einer laufenden Positionierung in der
Betriebsart Punkt-zu-Punkt bezieht sich die
Relativpositionierung auf die Zielposition der
aktuellen Bewegung.

Ein Uberfahren der absoluten Anwenderpo-
sitionsgrenzen ist nur moéglich falls der
Antrieb sich beim Starten der Bewegung im
Stillstand befindet (x_end=1). In diesem Fall
wird ein implizites Masssetzen auf Position 0
durchgefiihrt.

Aktuelle Position  Die aktuelle Position lasst sich Uber die 2 Parameter _p_actusr und

_p_actRAMPusr ermitteln.

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Menti Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

_p_actusr Istposition des Motors in Anwendereinheiten usr INT32 Modbus 7706

STA- - PACU - INT32 Profibus 7706
0 R/-

SER- - PRCU - -

_p_actRAMPusr Istposition des Fahrprofilgenerators usr INT32 Modbus 7940

. S - INT32 Profibus 7940
- in Anwendereinheiten 0 R/-
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8.5.4 Betriebsart Geschwindigkeitsprofil

Voraussetzungen

8.5.4.1 Parametrierung

Ubersicht

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER BETRIEB

» Berlcksichtigen Sie, dass Eingaben in diese Parameter sofort
nach Empfang des Datensatzes von der Antriebssteuerung aus-
gefuhrt werden.

« \ergewissern Sie sich, dass die Anlage frei und bereit flir Bewe-
gung ist, bevor Sie diese Parameter andern.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schwerwie-
genden Verletzungen oder Materialschaden fihren.

In der Betriebsart Geschwindigkeitsprofil (Profile velocity) wird auf eine
einstellbare Zieldrehzahl beschleunigt. Es kann ein Bewegungsprofil mit
Werten fiir Beschleunigungs- und Verzégerungsrampe eingestellt wer-
den.

Das Gerat muss sich im Betriebszustand "Operation enabled" befinden.

Siehe Kapitel 8.4 "Betriebsarten starten und wechseln".

Die folgende Ubersicht zeigt die Wirkungsweise der Parameter, die fir
die Betriebsart Geschwindigkeitsprofil eingestellt werden kénnen.

P — R e A
—» driveStat
RAMPN_max 4T ! |
_ ! !
RAMPacc *fa=1 : _A |
RAMPdecel |

Bild 8.11 Betriebsart Geschwindigkeitsprofil, Auswirkung einstellbarer Para-
meter

PzD2 entspricht Parameter PVn_target
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Sollgeschwindigkeit

Die Sollgeschwindigkeit wird im Prozessdatenkanal entsprechend dem
Parameter PVn_target in Umdrehungen pro Minute Ubergeben und
kann wahrend der Bewegung geé&ndert werden. Die Betriebsart wird
nicht durch die Bereichsgrenzen der Positionierung begrenzt. Neue Ge-
schwindigkeitswerte werden wéhrend eines laufenden Fahrauftrags so-
fort Ubernommen.

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
PVn_target Solldrehzahl in der Betriebsart Geschwindig- mint INT32 Modbus 9218
keitsprofil -3000 INT32 Profibus 9218
) R/W

Der Einstellwert wird intern begrenzt auf die _3000
aktuelle Parametereinstellung in

RAMPN_max.

Aktuelle Geschwindigkeit

Die aktuelle Geschwindigkeit Iasst sich Uber die 2 Parameter _n_act
und _n_actRAMP ermitteln.

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

_n_act Istdrehzahl des Motors min1 INT16 Modbus 7696

STA- - NACT - INT16 Profibus 7696
0 R/-

SER- - nACE - -

_n_actRAMP Istdrehzahl des Fahrprofilgenerators mint INT32 Modbus 7948
- INT32 Profibus 7948

) 0 R/-
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8.5.5 Betriebsart Referenzierung

Ubersicht Referenzierung

Arten von Referenzfahrten

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER BETRIEB

» Berlcksichtigen Sie, dass Eingaben in diese Parameter sofort
nach Empfang des Datensatzes von der Antriebssteuerung aus-
gefuhrt werden.

« \ergewissern Sie sich, dass die Anlage frei und bereit flir Bewe-
gung ist, bevor Sie diese Parameter andern.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schwerwie-
genden Verletzungen oder Materialschaden fihren.

Mit der Betriebsart Referenzierung wird ein absoluter MaRbezug der
Motorposition zu einer definierten Achsposition hergestellt. Eine Refe-
renzierung ist moglich durch Referenzfahrt oder MaRRsetzen.

* Mit der Referenzfahrt wird eine definierte Position, der Referenz-
punkt, auf der Achse angefahren, um den absoluten Mal3bezug der
Motorposition zur Achse herzustellen. Der Referenzpunkt definiert
gleichzeitig den Nullpunkt, der fir alle folgenden absoluten Positio-
nierungen als Bezugspunkt benutzt wird. Eine Verschiebung des
Nullpunktes lasst sich parametrieren.

Eine Referenzfahrt muss vollstéandig durchgefiihrt werden, damit
der neue Nullpunkt gtiltig ist. Wurde sie unterbrochen, muss die
Referenzfahrt erneut gestartet werden. Im Gegensatz zu den ande-
ren Betriebsarten muss eine Referenzfahrt beendet werden, bevor
in eine neue Betriebsart gewechselt werden kann.

Die fur die Referenzfahrt bendtigten Signale mussen verdrahtet
sein. Nicht verwendete Uberwachungssignale sind zu deaktivieren.

« Mal3setzen bietet die Moglichkeit, die aktuelle Motorposition auf
einen gewiinschten Positionswert zu setzen, auf den sich die fol-
genden Positionsangaben beziehen.

4 Standard-Referenzfahrten stehen zur Auswahl.

» Fahrt auf negativen Endschalter LTMN

» Fahrt auf positiven Endschalter LTMP

» Fahrt auf Referenzschalter REF in negative Drehrichtung
» Fahrt auf Referenzschalter REF in positive Drehrichtung

Eine Referenzfahrt kann zusétzlich mit oder ohne Indexpuls durchge-
fuhrt werden.

¢ Referenzfahrt ohne Indexpuls
Fahrt von Schaltkante auf einen parametrierbaren Abstand zur
Schaltkante.

¢ Referenzfahrt mit Indexpuls
Fahrt von Schaltkante auf den physikalischen Indexpuls des
Motors.

Fir Referenzfahrten mit Indexpuls muss ein Motor mit Encoder ange-
schlossen sein. Im Parameter CTRLS_MotEnc muss "Motor-Encoder
angeschlossen" eingestellt sein.
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Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Menii Minimalwert R/W Adresse Uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

CTRLS_MotEnc Bearbeitung der Motor-Encoderposition UINT16 Modbus 5138

DRC--ENCM 0/ undefined / nan€: Undefiniert (default) g oy 18 Profibus 5138
1/NoEncCon / nala: Kein Motor-Encoder
dri- - Enlfl 3 per.

angeschlossen

2/ ShowEncPos / Pr aF: Motor-Encoder
angeschlossen, Drehiiberwachung inaktiv,
nur Positionsinfo

3/ RotMonOn / rakfl: Motor-Encoder ange-
schlossen, Drehiiberwachung aktiv

Bei Auswahl "Motor-Encoder angeschlos-
sen" wird gleichzeitig die Temperaturiiber-
wachung des Encoders aktiviert

Bei Auswahl "kein Motorgeber angeschlos-
sen" werden die Werte _p_refusr und
_n_pref als Motorposition (_p_actusr) bzw.
Motordrehzal (_n_act) ausgegeben.

Im Prozessdatenkanal wird Uber driveCtrl und modeCtrl die Referenz-
fahrt entsprechend dem Parameter HMmethod gestartet. Der Status
wird in den Empfangsdaten in driveStat und modeStat abgebildet.

Betriebsart beendet  Die Betriebsart ist beendet bei erfolgreicher Referenzierung, einem Mo-
torstillstand durch "Halt" oder einem Fehler.

Ist ein Motor mit Encoder angeschlossen bleibt beim Deaktivieren der
Endstufe der giiltige Referenzpunkt erhalten.
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8.5.5.1 Parametrierung, allgemein

Beschreibung

Fur die Referenzierung gibt es verschiedene Methoden, die Uber den

Parameter HMmethod ausgewéhlt werden.

Parameter Name
HMI Men(

Beschreibung

Einheit
Minimalwert
Defaultwert
Maximalwert

Datentyp Parameter-

R/W Adresse uber
persistent Feldbus
Experte

Die Auswertung auf aktiv_0 oder aktiv_1 des Referenzschalters REF
kann im Parameter 10sigREF eingestellt werden. Eine Freigabe des
Schalters ist nicht erforderlich.

Die Auswertung auf aktiv_0 oder aktiv_1 und die Freigabe der End-
schalter werden mit den Parametern 10sigLimN und 10sigLimP ein-

gestellt.

Verwenden Sie mdglichst aktiv 0 Uberwachungssignale,
da diese drahtbruchsicher sind.

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
10sigRef Signalauswertung REF - UINT16 Modbus 1564
N 1 UINT16 Profibus 1564
- 1/ normally closed: Offner 1 RIW
i 2/ normally open: Schliel3er 2 per.
Der Referenzschalter wird nur wahrend der
Bearbeitung der Referenzfahrt auf REF akti-
viert.
10sigLimN Signalauswertung LIMN - UINT16 Modbus 1566
. . . 0 UINT16 Profibus 1566
- 0/inactive: Inaktiv 1 RIW
1/ normally closed: Offner 2 per
) 2 / normally open: SchlieRer o
10sigLimP Signalauswertung LIMP - UINT16 Modbus 1568
. . . 0 UINT16 Profibus 1568
- 0/inactive: Inaktiv 1 RIW
i 1/normally closed: Offner 2 per.

2 / normally open: Schlieler

Uber die Parameter HMn und HMn_out werden Geschwindigkeiten fir
die Referenzfahrt eingestellt.

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

HMn Solldrehzahl fur Suche des Schalters mint UINT16 Modbus 10248

. . 1 UINT16 Profibus 10248
- Der Einstellwert wird intern begrenzt auf die 60 R/IW
aktuelle Parametereinstellung in 3000 per

RAMPN_max.
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Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

HMn_out Solldrehzahl fur Freifahren vom Schalter mint UINT16 Modbus 10250

- Der Einstellwert wird intern begrenzt auf die é g}\l;lva Profibus 10250

i aktuelle Parametereinstellung in 3000 per.

RAMPN_max.

Uber den Parameter HMp_homeusr kann ein gewiinschter Positions-
wert angegeben werden, der nach erfolgreicher Referenzfahrt am Re-
ferenzpunkt gesetzt wird. Dieser Positionswert definiert die aktuelle
Motorposition am Referenzpunkt. Dadurch wird auch der Nullpunkt de-

finiert.
Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse Uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
HMp_homeusr Position am Referenzpunkt usr INT32 Modbus 10262
- Nach erfolgreicher Referenzfahrt wird dieser 62147483648 :;\',\R,—\? 2 Profibus 10262
i Positionswert automatisch am Referenz- 2147483647 per.

punkt gesetzt.

Uber die Parameter HMoutdisusr und HMsrchdisusr kann eine
Uberwachung der Schalterfunktion aktiviert werden.

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
HMoutdisusr Maximaler Ausfahrweg usr INT32 Modbus 10252
- 0: Ausfahriiberwachung inaktiv 8 :;\',\R,—\? 2 Profibus 10252
i >0: Ausfahrweg in Anwendereinheiten 2147483647 per.
Innerhalb dieses Ausfahrweges muss der i
Schalter wieder deaktiviert werden, ansons-
ten erfolgt ein Abbruch der Referenzfahrt.
HMsrchdisusr Max. Suchweg nach Uberfahren des Schal- usr INT32 Modbus 10266
ters 0 INT32 Profibus 10266
) . . . 0 R/W
i 0: Suchwegbearbeitung inaktiv 2147483647 per

>0: Suchweg in Anwendereinheiten

Innerhalb dieses Suchweges muss der
Schalter wieder aktiviert werden, ansonsten
erfolgt ein Abbruch der Referenzfahrt.

144

Schrittmotorverstarker

0198441113705, V2.04, 10.2022



0198441113705, V2.04, 10.2022

SD328B

8 Betrieb

Bevorzugte Methode

Uber den Parameter SaveHomeMethod kann eine bevorzugte Methode
fur die Referenzfahrt gespeichert werden. Die Bedeutung der Werte des
Parameters SaveHomeMethod entspricht der Bedeutung der Werte
des Parameters HMmethod.

Beim Einschalten des Gerates wird der Wert im Parameter HMmethod
mit dem eingestellten Wert des Parameters SaveHomeMethod uber-
schrieben.

Diese Funktionalitat ist verfigbar ab Softwareversion V1.501.

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

SaveHomeMethod Default-Referenzierungsmethode - INT16 Modbus 6968
1 INT16 Profibus 6968

) 18 R/W

- 35 per.
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8.5.5.2 Referenzfahrt ohne Indexpuls

Beschreibung

Eine Referenzfahrt ohne Indexpuls wird Gber PZD2 = 17 bis 30 einge-

stellt, Bitbelegung siehe Parameter HMmethod.

Uber den Parameter HMdisusr kann der Abstand zur Schaltkante ein-
gestellt werden.

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

HMdisusr Abstand von der Schaltkante zum Referenz- usr INT32 Modbus 10254

punkt 1 INT32 Profibus 10254
) . 200 R/W
i Nach Verlassen des Schalters wird der 2147483647 per.

Antrieb noch einen definierten Weg in den
Arbeitsbereich positioniert. Der Zielpunkt

wird als Referenzpunkt definiert

Parameter ist nur wirksam bei Referenzfahr-

ten ohne Indexpulssuche.

Referenzfahrt auf Endschalter

Im folgenden ist eine Referenzfahrt auf den negativen Endschalter mit

Abstand zur Schaltkante dargestellt (HMmethod = 17).

LIMND

LIMPD

<4<
=

>
L HMdisusr
HMoutdisusr

—Ppp HMnN
—> HMn_out

Bild 8.12

1)
()
®)

Referenzfahrt auf den negativen Endschalter

Fahrt auf Endschalter mit Suchgeschwindigkeit
Fahrt zur Schaltkante mit Freifahrgeschwindigkeit
Fahrt auf Abstand zur Schaltkante mit Freifahrgeschwindig-

keit
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Referenzfahrt auf Referenzschalter

Im folgenden sind Referenzfahrten auf den Referenzschalter mit Ab-
stand zur Schaltkante dargestellt (HMmethod = 27 bis 30).

LIMN- REF - LIMP-

-4« @
R-
%D_D@ i HMmethod = 27
-
R- @ @ HMmethod = 28
o=
®
<t
@k @ HMmethod = 29
®
R.
o<l L o) -0
HMmethod =
—pPp HMn @ @

—> HMn_out

Bild 8.13 Referenzfahrten auf den Referenzschalter

1) Fahrt auf Referenzschalter mit Suchgeschwindigkeit

(2) Fahrt zur Schaltkante mit Freifahrgeschwindigkeit

3) Fahrt auf Abstand zur Schaltkante mit Freifahrgeschwindig-
keit
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Beispiele Im

folgenden sind Referenzfahrten auf den Referenzschalter mit Ab-

stand zur Schaltkante dargestellt (HMmethod = 27). Gezeigt sind ver-
schiedene Reaktionen bei unterschiedlichen Suchgeschwindigkeiten
und Startpositionen.

Fahrt auf den Referenzschalter mit erster Fahrt in negative Rich-
tung, Referenzschalter liegt einmal vor (A1, A2), einmal hinter Start-
punkt (B1, B2).

Zusatzliche Fahrt bei Durchfahren des Schalterbereiches (A2, B2).

LIMN- REF - LIMP-

< @®
\—D— R- Al
@ ®
iy ©R
~ - A2
@ |®
‘«
- B1
@ ek
<%> ®
- ®
I— HMoutdisusr g _‘ B2
—»Pp HMn % R-
—> HMn_out — e

©)

Bild 8.14 Referenzfahrten auf den Referenzschalter

1)
()
®)

(4)
®)

Fahrt auf Referenzschalter mit Suchgeschwindigkeit

Fahrt zur Schaltkante mit Freifahrgeschwindigkeit

Zu schnelle Fahrt auf Referenzschalter mit Suchgeschwindig-
keit

Ruckfahrt in Schalterbereich mit Freifahrgeschwindigkeit
Fahrt auf Abstand zur Schaltkante mit Freifahrgeschwindig-
keit
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8.5.5.3 Referenzfahrt mit Indexpuls

Fur Referenzfahrten mit Indexpuls muss ein Motor mit Encoder ange-
schlossen sein. Im Parameter CTRLS_MotEnc muss "Motor-Encoder
angeschlossen” eingestellt sein.

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

CTRLS_MotEnc Bearbeitung der Motor-Encoderposition UINT16 Modbus 5138

DRC- - ENCM 0/ undefined / nanE: Undefiniert (default) 8 g;\n;lvne Profibus 5138
- r 1/NoEncCon / nala: Kein Motor-Encoder
dri--Enlh 3 per.

angeschlossen

2 / ShowEncPos / Py nF: Motor-Encoder
angeschlossen, Drehiiberwachung inaktiv,
nur Positionsinfo

3/ RotMonOn / rakf: Motor-Encoder ange-
schlossen, Drehiiberwachung aktiv

Bei Auswahl "Motor-Encoder angeschlos-
sen" wird gleichzeitig die Temperaturtiber-
wachung des Encoders aktiviert

Bei Auswahl "kein Motorgeber angeschlos-
sen" werden die Werte _p_refusr und
_n_pref als Motorposition (_p_actusr) bzw.
Motordrehzal (_n_act) ausgegeben.

Beschreibung Eine Referenzfahrt mit Indexpuls wird Gber PZD2 = 1 bis 14 eingestellt,
Bitbelegung siehe Parameter HMmethod.

Es wird zuerst der definierte Referenzschalter angefahren und anschlie-
Rend eine Suchfahrt zum néchstliegenden Indexpuls durchgefuhrt.

Parametriermoglichkeiten  Uber den Parameter HMdi sSREFto 1DX kann der Positionsabstand zwi-
schen Schaltkante und Indexpuls ermittelt werden.

Der Wert sollte >0,05 betragen.
Somit ist eine Referenzfahrt mit Indexpuls reproduzierbar.

Falls der Indexpuls zu nahe an der Schaltkante liegt, kann der Endschal-
ter oder der Referenzschalter mechanisch verschoben werden.

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
HMdisREFtoIDX Abstand von der Schaltkante zum Referenz- revolution INT32 Modbus 10264
punkt - INT32 Profibus 10264
. 0.0000 R/-

Lesewert liefert den Betragswert der Diffe-
renz zwischen Indexpulsposition und Posi-
tion an Schaltflanke des End- bzw.
Referenzschalters.

Dient zur Kontrolle wie weit der Indexpuls
von der Schaltflanke entfernt ist und dient als
Kriterium, ob die Referenzfahrt mit Index-
pulsbearbeitung reproduziert werden kann.
in Schritten von 1/10000 Umdrehungen
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Referenzfahrt auf Endschalter

Referenzfahrt auf Referenzschalter

Im folgenden ist eine Referenzfahrt auf den positiven Endschalter mit
Fahrt auf ersten Indexpuls dargestellt (HMmethod = 2).

LIMN- LIMP-

o

—pp HMN
———> HMn_out

Bild 8.15 Referenzfahrt auf den positiven Endschalter

1) Fahrt auf Endschalter mit Suchgeschwindigkeit
(2) Fahrt zur Schaltkante mit Freifahrgeschwindigkeit
3) Spezielle Fahrt auf Indexpuls

Im folgenden sind Referenzfahrten auf den Referenzschalter mit Fahrt
auf ersten Indexpuls dargestellt (HMmethod = 11 bis 14).

LIMN- REF - LIMP-
<< @
L@ D_D‘@ ‘ HMmethod = 11
<
RSENG) ~
w‘<] @ HMmethod = 12
- ®
<
@ . @ HMmethod = 13
@ 1
< — g
method =
@ HMmethod = 14
—pPp HMn
—> HMn_out

Bild 8.16 Referenzfahrten auf den Referenzschalter

1) Fahrt auf Referenzschalter mit Suchgeschwindigkeit
(2) Fahrt zur Schaltkante mit Freifahrgeschwindigkeit
3) Spezielle Fahrt auf Indexpuls
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Beispiele

Spezielle Fahrt auf Indexpuls

Im folgenden sind Referenzfahrten auf den Referenzschalter mit Fahrt
auf ersten Indexpuls dargestellt (HMmethod = 11). Gezeigt sind ver-
schiedene Reaktionen bei unterschiedlichen Suchgeschwindigkeiten
und Startpositionen.

« Fahrt auf den Referenzschalter mit erster Fahrt in negative Rich-
tung, Referenzschalter liegt einmal vor (A1, A2), einmal hinter Start-
punkt (B1, B2).

e Zusatzliche Fahrten bei Durchfahren des Schaltfensters (A2, B2).

LIMND REFD LIMP|i|
C— M 7 _G/D_

@
‘<—<> = AL
@ |®
g e ©® A2
‘44
- ‘
o) L@g @D. B1
> ®
I— HMoutdisusr g @ ‘ B2
—»» HMn L ‘
——— HMn_out @ ® ’

Bild 8.17 Referenzfahrten auf den Referenzschalter

D) Fahrt auf Referenzschalter mit Suchgeschwindigkeit

(2) Fahrt zur Schaltkante mit Freifahrgeschwindigkeit

3) Zu schnelle Fahrt auf Referenzschalter mit Suchgeschwindig-
keit

(4) Ruckfahrt in Schalterbereich mit Freifahrgeschwindigkeit

(5) Spezielle Fahrt auf Indexpuls

In den vorhergehenden Abbildungen ist die Fahrt auf den Indexpuls ab-
strahiert. Tatséchlich wird mit Freifahrgeschwindigkeit die Position des
Indexpuls uberfahren, dann wird die Drehrichtung invertiert und mit
Suchgeschwindigkeit die exakte Position des Indexpuls bestimmt.

Bild 8.18 Detailierter Ablauf der Fahrt auf Indexpuls
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8.5.5.4 Referenzfahrt auf den Indexpuls

Fur Referenzfahrten mit Indexpuls muss ein Motor mit Encoder ange-
schlossen sein. Im Parameter CTRLS_MotEnc muss "Motor-Encoder
angeschlossen" eingestellt sein.

Beschreibung Eine Referenzfahrt auf den Indexpuls wird Uber PZD2 = 33 und 34 ein-
gestellt, Bitbelegung siehe Parameter HMmethod.

Referenzfahrt auf Indexpuls  Im folgenden sind Referenzfahrten auf den Indexpuls dargestellt
(HMmethod = 33 und 34).

HMmethod = 33 HMmethod = 34

—> HMn_out

Bild 8.19 Referenzfahrten auf den Indexpuls

N} Fahrt auf Indexpuls mit Freifahrgeschwindigkeit
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8.5.5.5 Referenzierung durch MalRsetzen

Beschreibung

Eine Referenzierung durch Mal3setzen wird tiber PZD2 = 35 eingestellt,
Bitbelegung siehe Parameter HMmethod.

Durch MaRRsetzen wird die aktuelle Motorposition auf den Positionswert
im Parameter HMp_setpusr gesetzt. Dadurch wird auch der Nullpunkt
definiert.

Eine Referenzierung durch MafR3setzen kann nur im Stillstand des Mo-
tors ausgefiihrt werden. Eine aktive Lageabweichung bleibt erhalten
und kann vom Lageregler auch nach dem Mal3setzen noch ausgegli-
chen werden.

Parameter Name  Beschreibung
HMI Menii

Einheit Datentyp Parameter-
Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

Beispiel

Das Malsetzen kann eingesetzt werden, um eine kontinuierliche Motor-
bewegung ohne Uberschreiten der Positioniergrenzen auszufiihren.

= ()] ()] RN

T o v T
0 2000 usr |
"2000"| ® !
) | |
2k g

Bild 8.20 Positionierung um 4000 usr-Einheiten mit Maf3setzen.

1) Der Motor wird um 2000 usr positioniert.

(2) Durch Maf3setzen auf 0 wird die aktuelle Motorposition auf
den Positionswert 0 gesetzt und gleichzeitig der neue Null-
punkt definiert.

3) Nach dem Ausldsen eines neuen Fahrauftrags um 2000 usr
betragt die neue Zielposition 2000 ustr.

Mit diesem Verfahren wird das Uberfahren der absoluten Positionsgren-
zen bei einer Positionierung vermieden, da der Nullpunkt kontinuierlich
nachgefihrt wird.

Das Auslesen der Sollposition erfolgt mit dem Parameter _p_refusr.

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Meni Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

_p_refusr Sollposition in Anwendereinheiten usr INT32 Modbus 7704
- INT32 Profibus 7704

) 0 R/-
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8.6 Funktionen

8.6.1 Motorphasenstrom einstellen

Der Motorphasenstrom (und damit das Drehmoment) kann zwischen

0% und 100% des Motornennstroms CTRLS 1 N
Diese Einstellung kann fiir Motorstillstand mit de

om eingestellt werden.
m Parameter

CTRLS_1_Stand%, fur Beschleunigung und Verzégerung mit dem Pa-
rameter CTRLS_1_Ramp% und fir Konstantfahrt mit dem Parameter
CTRLS_1_Const% je nach Anforderung der Anlage einzeln eingestellt

werden.
Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
CTRLS_I_nom Verwendeter Nennstrom Arms UINT16 Modbus 5122
- Entspricht kleinerem Wert von SM_I_nom - UI[\IT16 Profibus 5122
0.00 R/
und PA_I_nom ) ) )
) Nach Auswahl oder Anderung des Motortyps )
wird der Wert aktualisiert
Wert entspricht dem Motorstrom bei 100%
Einstellung in Anteil Phasenstrom fur die
unterschiedlichen Bewegungzustande
CTRLS_|_Stand% Prozentwert des Phasenstroms bei Still- % UINT16 Modbus 5140
SET. - istd stand g}\l;lva Profibus 5140
SEL- -, Skd 100% entsprechen dem Wert in } per.
! CTRLS_|_nom e
CTRLS_|I_Ramp% Prozentwert des Phasenstroms bei % UINT16 Modbus 5142
SET- - itMP Beschleunigung/Verzdgerung - UINT16 Profibus 5142
. - R/W
SEL- np 100% entsprechen dem Wert in ) per
oo CTRLS_|_nom =
CTRLS_| _Const% Prozentwert des Phasenstroms bei Kon- % UINT16 Modbus 5144
. stantfahrt - UINT16 Profibus 5144
SET- - icnS } RIW
0 .
SEE- -, cnS 100% entsprechen dem Wert in ) per.

CTRLS_I_nom i
In folgenden Betriebsarten hat diese Einstel-

lung keine Wirkung, d.h. dort wirkt die Ein-

stellung in '"CTRLS_|_Ramp%":

- Elektronisches Getriebe
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8.6.2 Uberwachungsfunktionen
8.6.2.1 Statusiiberwachung im Fahrbetrieb
_p_tarRAMPusr  _p_actRAMPusr
_n_targetRAMP  _n_actRAMP
POSdirOfrotat
Fahrprofil- Ruck- _p_refusr Motor-
generator begrenzung ]P—"Ef controller Endstufe f D
- 0 :
I oL > freol
7 %
_p_actPosintf ? C
_v_act Posintf _p addGEAR | |
+ . .
\ / ?. I 3;2‘:1?3' | Geberauswertung
1 ! ! n_act Tt !
—_I_LI_L |: L -0—] @ [ E EEEEEE R | Istwerte
+ \ _p_act | -Drehzahl ' _____ JEN
. t | - Lage ' o
GEARratio  GEARdir_enabl I v S R :
GEARNuUM L R
GEARdenum

8.6.2.2 Positionierbereich

Positionierbereich (nur Feldbus)

Bild 8.21 Statusiiberwachung der Regelkreise

Im Positionierbereich der Achse kann der Motor durch Angabe einer Ab-
solutpositionierung auf jeden Achspunkt verfahren werden.

Die aktuelle Position des Motors kann tUber den Parameter _p_actusr
ausgelesen werden.

Bild 8.22 Positionierbereich

Die Positioniergrenzen betragen bei Default-Skalierung:

A) -268435456 usr
(B) 268435455 usr

Eine Uberfahrt der Positioniergrenzen ist in allen Betriebsarten moglich,
aul3er bei einer Absolutpositionierung in der Betriebsart Punkt-zu-
Punkt.

Uberfahrt der Motor eine Positioniergrenze geht der Referenzpunkt ver-
loren.
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Softwareendschalter

Bei einer Relativpositionierung in der Betriebsart Punkt-zu-Punkt wird
vor Start der Fahrt geprift, ob die absoluten Positioniergrenzen tber-
schritten werden. Falls ja, erfolgt beim Starten der Fahrt ein interes
MaRsetzen auf 0. Der Referenzpunkt geht verloren (ref_ok = 1->0).

Der Positionierbereich kann durch Softwareendschalter begrenzt wer-
den. Dies ist mdglich, sobald der Antrieb einen giiltigen Nullpunkt hat
(ref_ok = 1). Die Positionswerte werden relativ zum Nullpunkt angege-
ben. Die Softwareendschalter werden Uber die Parameter
SPVswLimPusr und SPVswLiImNusr eingestellt und tber
SPV_SW_Limits aktiviert. Bit 2 des Parameters _SigLatched meldet
das Ausldsen eines Softwareendschalters.

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

SPVswLimPusr Positive Positionsgrenze fir Softwareend- usr INT32 Modbus 1544

i schalter - INT32 Profibus 1544
Bei Einstellung eines Anwenderwertes _2147483647 seArN

. aulRerhalb des zulassigen Anwenderberei- o
ches werden die Endschaltergrenzen auto-
matisch intern auf den max. Anwenderwert
begrenzt.

SPVswLimNusr Negative Positionsgrenze fur Softwareend-  usr INT32 Modbus 1546
schalter - INT32 Profibus 1546
siehe Beschreibung 'SPVswLimPusr' :2147483648 EeArN

SPV_SW_Limits Uberwachung der Softwareendschalter - UINT16 Modbus 1542

. 0 UINT16 Profibus 1542

- 0/ none: keine (Default) 0 RIW

1/ SWLIMP: Aktivierung Software Endschal- 5 per

ter positive Richtung

2 [ SWLIMN: Aktivierung Software-End-
schalter negative Richtung

3/ SWLIMP+SWLIMN: Aktivierung Soft-
ware-Endschalter beide Richtungen

Die Kontrolle der Softwareendschalter wirkt
nur bei erfolgreicher Referenzierung (ref_ok

:1)
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Endschalter

A VORSICHT

VERLUST DER STEUERUNGSKONTROLLE

Die Benutzung von LIMP und LTMN kann einen gewissen Schutz vor
Gefahren (z.B. Stol3 an mechanischen Anschlag durch falsche Soll-
werte) bieten.

¢ Benutzen Sie wenn mdoglich LTMP und LTMN.

« Uberpriifen Sie den korrekten Anschluss der externen Sensoren
oder Schalter.

« Uberpriifen Sie die funktionsgerechte Montage der Endschalter.
Die Endschalter miissen soweit vor dem mechanischen Anschlag
montiert sein, dass noch ein ausreichender Bremsweg bleibt.

e Zur Benutzung von LIMP und LTMN missen diese freigegeben
sein.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Verletzungen
oder Materialschaden fuhren.

Wahrend der Fahrt werden beide Endschalter Giber die Eingangssignale
LTMP und CTTMN Uberwacht. Fahrt der Antrieb auf einen Endschalter,
stoppt der Motor. Das Auslésen des Endschalters wird gemeldet.

Die Freigabe der Eingangssignale LIMP und LIMN und die Auswertung
auf aktiv O oder aktiv 1 lasst sich Uber die Parameter 10sigLimP und
10sigLimN andern.

Verwenden Sie moglichst aktiv 0 Uberwachungssignale,
da diese drahtbruchsicher sind.

0198441113705, V2.04, 10.2022

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Meni Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
10sigLimN Signalauswertung LIMN - UINT16 Modbus 1566
. . . 0 UINT16 Profibus 1566
- 0/inactive: Inaktiv 1 RIW
1/ normally closed: Offner 2 per
) 2 / normally open: SchlieRer o
10sigLimP Signalauswertung LIMP - UINT16 Modbus 1568
. . . 0 UINT16 Profibus 1568
- 0/inactive: Inaktiv 1 RIW
1/ normally closed: Offner 2 per
. 2 / normally open: SchlieRRer o
I0sigRef Signalauswertung REF - UINT16 Modbus 1564
N 1 UINT16 Profibus 1564
- 1/ normally closed: Offner 1 RIW
i 2 / normally open: SchlieRer 2 per.

Der Referenzschalter wird nur wahrend der
Bearbeitung der Referenzfahrt auf REF akti-

viert.

Antrieb freifahren

Der Antrieb kann Uber die Betriebsart Manuellfahrt aus dem Endschal-
terbereich in den Fahrbereich zuriickbewegt werden.

Schrittmotorverstarker
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8.6.2.3 Uberwachung geréateinterner Signale

Temperaturiberwachung Motor

Temperaturiberwachung Endstufe

Bei Motoren mit Encoder und Einstellung des Parameters

CTRLS_MotEncUse auf "Motor-Encoder angeschlossen” wird auch die
Motortemperatur Uberwacht. Die Temperaturgrenzwerte sind fest einge-
stellt. Uberschreitet die Temperatur den Grenzwert, schaltet die End-
stufe und die Regelung ab. Das Gerat meldet einen Temperaturfehler.

Sensoren Uberwachen die Temperatur der Endstufe. Bei Annéherung

der Endstufentemperatur an den Temperaturgrenzwert PA_T_warn
wird eine Warnmeldung ausgegeben. Erreicht die Temperatur die max.
zulassige Temperatur der Endstufe, schaltet die Endstufe und die Re-
gelung ab. Das Gerat meldet einen Temperaturfehler.

Parameter Name
HMI Menl

Beschreibung

Einheit
Minimalwert
Defaultwert

Datentyp
R/W

Parameter-
Adresse Uber

persistent Feldbus

Maximalwert Experte

_Temp_act_DEV Geratetemperatur °C INT16 Modbus 7204

STA- - TDEV - INT16 Profibus 7204
0 R/-

SER- - EdEU - -

_Temp_act_PA Temperatur der Endstufe °C INT16 Modbus 7200
- INT16 Profibus 7200

STA- - TPA 0 R/-

SER- - LPR - -

PA_T_max max. zulassige Temperatur der Endstufe °C INT16 Modbus 4110
- INT16 Profibus 4110

) 0 R/-

- - per.

PA_T_warn Temperaturwarnschwelle der Endstufe °C INT16 Modbus 4108
- INT16 Profibus 4108

) 0 R/-

- - per.

Uberwachungsparameter

Der Gerate- und Betriebszustand kann mit verschiedenen Objekten
Uberwacht werden.

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

_SigActive Aktueller Zustand der Uberwachungssignale - UINT32 Modbus 7182

- Bedeutung siehe _SigLatched 0 E}I\ITSZ Profibus 7182
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Parameter Name
HMI Men

Beschreibung Einheit
Minimalwert
Defaultwert
Maximalwert

Datentyp Parameter-
R/W Adresse uber
persistent Feldbus
Experte

_SigLatched
STA- - SiIGS
SER- -5 05

Gespeicherter Zustand der Uberwachungs- -
signale -
0

Signalzustand:
0: nicht aktiviert
1: aktiviert

Bitbelegung:

Bit 0: Allgemeiner Fehler

Bit 1: Endschalter (LIMP/LIMN/REF)

Bit 2: Bereich tUberschritten (SW-Endschal-
ter, Tuning)

Bit 3: Quickstop Uber Feldbus

Bit 4: Eingdnge STO sind 0

Bit 5: reserviert

Bit 6: Fehler RS485

Bit 7: Fehler CAN

Bit 8: Fehler Ethernet

Bit 9: Frequenz Fihrungssignal zu hoch
Bit 10: Fehler aktuelle Betriebsart

Bit 11: reserviert

Bit 12: Fehler Profibus

Bit 13: reserviert

Bit 14: Unterspannung DC-Bus

Bit 15: Hochspannung DC-Bus

Bit 16: Netzphase fehlt

Bit 17: Fehler Motoranschluss

Bit 18: Motor Uberstrom/Kurzschluss

Bit 19: Fehler Motor-Encoder

Bit 20: Unterspannung 24VDC

Bit 21: Ubertemperatur (Endstufe, Motor)
Bit 22: Schleppfehler

Bit 23: Max. Geschwindigkeit Gberschritten
Bit 24: Eingange STO unterschiedlich
Bit 25: reserviert

Bit 26: reserviert

Bit 27: reserviert

Bit 28: reserviert

Bit 29: Fehler EEPROM

Bit 30: Systemhochlauf (Hardware- oder
Parameterfehler)

Bit 31: Systemfehler (z. B. Watchdog)

Uberwachungen sind produktabh&ngig

UINT32 Modbus 7184
UINT32 Profibus 7184
R/-

_WarnActive

Aktive Warnungen bitcodiert -

Bedeutung der Bits siehe _WarnLatched

o

UINT16 Modbus 7190
UINT16 Profibus 7190
R/-

Schrittmotorverstarker
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Parameter Name
HMI Menl

Beschreibung

Einheit
Minimalwert
Defaultwert
Maximalwert

Datentyp
R/W

Parameter-
Adresse lber

persistent Feldbus

Experte

_WarnLatched
STA- - WRNS
SER- - LrnS

Gespeicherte Warnungen bitcodiert

Gespeicherte Warnungsbits werden bei
einem FaultReset geléscht.

Die Bits 10,11,13 werden automatisch
geldscht.

Signalzustand:
0: nicht aktiviert
1: aktiviert

Bitbelegung:

Bit 0: Allgemeine Warnung (siehe
_LastWarning)

Bit 1: Temperatur der Endstufe hoch
Bit 2: Temperatur des Motors hoch
Bit 3: reserviert

Bit 4: Uberlast Endstufe (I°t)

Bit 5: Uberlast Motor (I2t)

Bit 6: Uberlast Bremswiderstand (Izt)
Bit 7: CAN Warnung

Bit 8: Motor Encoder Warnung

Bit 9: RS485 Protokoll Warnung

Bit 10: STO_A (PWRR_A) und/oder STO_B

(PWRR_B)

Bit 11: DC Bus Unterspannung, fehlende

Netzphase
Bit 12: Profibus Warnung

Bit 13: Position noch nicht gultig (Positions-

ermittlung dauert an)
Bit 14: Ethernet Warnung
Bit 15: reserviert

Uberwachungen sind produktabhéngig

0

UINT16
UINT16
R/-

Modbus 7192
Profibus 7192

_actionStatus

Aktionswort

Signalzustand:
0: nicht aktiviert
1: aktiviert

Bit0: Fehler Klasse 0

Bitl: Fehler Klasse 1

Bit2: Fehler Klasse 2

Bit3: Fehler Klasse 3

Bit4: Fehler Klasse 4

Bit5: reserviert

Bit6: Antrieb steht

(Actual speed _n_act [1/min] <9)
Bit7: Antrieb dreht positiv

Bit8: Antrieb dreht negativ

Bit9: reserviert

Bit10: reserviert

Bit11: Profilgenerator steht
(Solldrehzahl ist 0)

Bit12: Profilgenerator verzdgert
Bit13: Profilgenerator beschleunigt
Bit14: Profilgenerator fahrt konstant
Bitl5: reserviert

UINT16
UINT16
R/-

Modbus 7176
Profibus 7176
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Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

_StopFault Fehlernummer des letzten Stopp-Fehlers - UINT16 Modbus 7178

FLT- - STPF - UINT16 Profibus 7178
0 R/-

FLE- - SEPF - .

8.6.2.4 Erdschluss- und Kurzschlussiiberwachung

Funktionsprinzip

Das Gerat Uberprift bei aktiver Endstufe standig die Motorphasen auf
Erdschluss und Kurzschluss. Ein Erdschluss bzw. Kurzschluss einer
oder mehrerer Motorphasen wird erkannt. Ein Erdschluss des DC-Bus

wird nicht erkannt.
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8.6.3 Skalierung

Beschreibung

Skalierungsfaktor

A WARNUNG

UNERWARTETE BEWEGUNG DURCH VERANDERUNG DER SKALIE-
RUNG

Eine Veranderung der Skalierung verandert die Wirkung von Anga-
ben in Anwendereinheiten. Gleiche Fahrauftrage kénnen danach an-
dere Bewegungen zur Folge haben.

» Beriicksichtigen Sie, dass die Skalierung alle Verhéltnisse zwi-
schen den Vorgaben und der Antriebs-Bewegung betrifft.

« Uberpriifen Sie die entsprechenden usr-Parameter und Vorgaben
der Anlage in Anwendereinheiten.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schwerwie-

genden Verletzungen oder Materialschaden fihren.

Die Skalierung Ubersetzt Anwendereinheiten in interne Einheiten des
Gerates und umgekehrt. Das Gerat speichert Positionswerte in Anwen-
dereinheiten.

Anwender- Skalierung !nteme
einheiten Einheiten
. i f
Position —="="etusr _ _P_re
Bearbeitung
Skalierungs- in internen @
faktor Einheiten
actusr act
Motorlage- P e - G
position

Bild 8.23 Skalierung

Der Skalierungsfaktor stellt den Zusammenhang zwischen der Anzahl
der Motorumdrehungen und den dazu erforderlichen Anwendereinhei-
ten [usr] her. Er wird in [U/usr] angegeben.

Motorumdrehungen [U]

Skalierungsfaktor =
Anderung der Anwenderposition [usr]

Bild 8.24 Berechnung des Skalierungsfaktors

Der Skalierungsfaktor wird Uber die Parameter POSscaleNum und
POSscaleDenom eingestellt. Ein neuer Skalierungsfaktor wird mit
Ubergabe des Zahlerwerts aktiviert.

Bei der Angabe des Skalierungsfaktors ist darauf zu achten, dass Zah-
ler und Nenner nur ganzzahlig sein kdnnen. Ein Skalierungsfaktor klei-
ner als 1/131072 begrenzt den Arbeitsbereich. Beim Verlassen des
Arbeitsbereichs wird ein Fehler gemeldet.
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Eine Werténderung des Skalierungsfaktors ist nur bei inaktiver Endstufe
maoglich. Werteangaben in Anwendereinheiten werden bei aktiver End-
stufe in interne Einheiten umgerechnet.

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

POSscaleNum Zahler der Positionsskalierung revolution INT32 Modbus 1552

. 1 INT32 Profibus 1552
- Angabe des Skalierungsfaktors: 1 R/W ou
- 2147483647 per.

Motorumdrehungen [U]

Anderung der Anwenderposition [usr]

Die Uberna}_hme einer neuen Skalierung
erfolgt bei Ubergabe des Zahlerwertes

Anwendergrenzwerte kénnen sich verrin-
gern aufgrund der Berechung eines syste-
minternen Faktors

POSscaleDenom Nenner der Positionsskalierung usr INT32 Modbus 1550
. . 1 INT32 Profi 1

- Beschreibung siehe Zahler (POSscaleNum) 16384 R/V\? rofibus 1550

- 2147483647 per.

Die Uberna}_hme einer neuen Skalierung
erfolgt bei Ubergabe des Zahlerwertes

o Wird ein bestehendes Gerat durch dieses Gerét ersetzt
und sollen gleiche Positionierauftrage wie bisher

I verwendet werden, dann ist die Skalierung entsprechend
der bisherigen Einstellung vorzunehmen.

Default-Skalierung  Als Default-Skalierung ist ein Wert von 16384 Anwendereinheiten pro
Motorumdrehung eingestellit.

Beispiele  Fir die Einstellung der Anwendereinheiten kdnnen 3 Félle unterschie-
den werden.

e Skalierung entspricht der Default-Skalierung
1 Motorumdrehung = 16384 Anwendereinheiten

=> Jede 8-te Motorposition kann angefahren werden.
¢ Skalierung entspricht der Motorauflésung (minimalste Skalierung)
1 Motorumdrehung = 131072 Anwendereinheiten
=> Jede Motorposition kann angefahren werden.
e Skalierung ist geringer als die Default-Skalierung
1 Motorumdrehung = 4096 Anwendereinheiten
=> Jede 32-te Motorposition kann angefahren werden.
Um nach Anderung des Skalierungsfaktors die gleiche Positionierbewe-
gung des Motors zu erhalten, missen neben den Anwenderwerten der
Applikation die folgenden persistenten Parameter angepasst werden:

HMoutdisusr, HMdisusr, HMp_homeusr, HMsrchdisusr,
JOGstepusr, SPVswLimPusr und SPVswL imNusr.
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Beispiel 1

Beispiel 2

Beispiel 3

Werden die Parameter nicht angepasst, kann dies z.B. zu einem Fehler
bei der Referenzfahrt fiihren, weil der Abstand zur Schalterkante des
End- oder Referenzschalters nicht mehr zum sicheren Verlassen des
Schaltbereichs ausreicht.

Eine Positionierung von 1111 Anwendereinheiten soll
3 Motorumdrehungen entsprechen. Hieraus ergibt sich

3U
Skalierungsfaktor =

1111 usr

Bild 8.25 Berechnung Skalierungsfaktor, Beispiel 1

Wenn Sie jetzt eine relative Positionierung um 900 Anwendereinheiten
ausfuhren, bewegt sich der Motor 900 usr * 3/1111 U/usr = 2,4302 Mo-
torumdrehungen.

Berechnung eines Skalierungsfaktors in Langeneinheiten: 1 Motorum-
drehung entspricht einem Weg von 100 mm. Jede Anwendereinheit
[usr] soll einem 0,01 mm-Schritt entsprechen.

Daraus folgt: 1 usr = 0,01 mm * 1 U/ 100 mm =1/10000 U.

1U
Skalierungsfaktor =

10000 usr

Bild 8.26 Berechnung Skalierungsfaktor, Beispiel 2

Einstellung der Positionierung in 1/1000 rad
lrad = 1 U/(2*r)
7 = 3,1416 (gerundet)

Wert Anwender = 1 usr
Wert Gerat = 1/(2*7*1000) U

1U 1U 10 U
Skalierungsfaktor = ——M—— = =
2*3,1416*1000 usr 6283,2 usr 62832 usr

Bild 8.27 Berechnung Skalierungsfaktor, Beispiel 3
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8.6.4 Fahrprofil

Profilgenerator

Rampenform

Zielposition oder Endgeschwindigkeit sind Eingangsgrofien, die vom
Anwender eingegeben werden. Der Profilgenerator errechnet daraus
abhangig von der eingestellten Betriebsart ein Fahrprofil.

Ausgangswerte des Profilgenerators und eine zuschaltbare Ruckbe-
grenzung werden in eine Motorbewegung umgesetzt.

Beschleunigungs- und Verzdgerungsverhalten des Motors kénnen als
Rampenfunktion des Profilgenerators beschrieben werden. Die Kenn-
gréRen der Rampenfunktion sind die Rampenform und die Rampens-
teilheit.

Als Rampenform steht eine lineare Rampe und eine motoroptimierte
Rampe fiir die Beschleunigungs- und Verzégerungsphase zur Verfiu-
gung. Die Profileinstellungen gelten fir beide Bewegungsrichtungen
des Motors.

Fur "Quick Stop" wird die lineare Rampenform verwendet.

Die motoroptimierte Rampe wird eingesetzt, um den schrittmotortypi-
schen Drehmomentabfall bei zunehmender Geschwindigkeit durch Re-
duktion der Beschleunigung auszugleichen.

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

RAMP_TypeSel Auswahl der Rampenform - INT16 Modbus 1574

. . - INT16 Profibus 1574
- 0/ linear: lineare Rampe ) RIW
i -1/ motoroptimized: motoroptimierte per.

Rampe

Start/Stop-Drehzahl

Eine besondere Eigenschaf von Schrittmotoren ist die sehr schnelle Be-
schleunigung aus dem Stillstand, einstellbar als Start-Stopp-Drehzahl.

Die Start/Stopp-Drehzahl kann je nach Last mit bis zu 60 min™ einge-
stellt werden. Ein zu kleiner unterer Drehzahlwert kann den Schrittmotor
bei geringer, auRerer Dampfung zu mechanischen Resonanzen anre-
gen.

Einen zu hohen Wert fiir die Start-Stop-Drehzahl erkennen Sie daran,
dass nur noch reduzierte Rampenwerte fir Beschleunigung und Verzo-
gerung einstellbar sind.

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Men Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

RAMPnstartO Start/Stopp Drehzahl min1 UINT16 Modbus 1570

- Anfangs- und Enddrehzahl des Profilverlaufs E}\l}llee Profibus 1570

- per.

0198441113705, V2.04, 10.2022
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Rampensteilheit

Die Rampensteilheit bestimmt die Geschwindigkeitsénderung des Mo-

tors je Zeiteinheit. Sie lasst sich fur die Beschleunigungsrampe uber den
Parameter RAMPacc und fiir die Verzégerungsrampe Uber RAMPdecel

einstellen.
vy \ RAMPN_max
_n_actRAMP N
RAMPacc —RAMPdecel
t
Bild 8.28 Beschleunigungs- und Verzégerungsrampe
Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
RAMPacc Beschleunigung des Profilgenerators min-Y/s UINT32 Modbus 1556
1 UINT32 Profibus 1556
. 600 R/W
- 3000000 per.
RAMPdecel Verzdgerung des Profilgenerators min"Y/s UINT32 Modbus 1558
200 UINT32 Profibus 1558
. 750 R/W
- 3000000 per.
RAMPN_max Begrenzung Solldrehzahl bei Betriebsarten mint UINT16 Modbus 1554
i mit Profilgenerierung 60 UINT16 Profibus 1554
i Parameter wirkt in folgenden Betriebsarten: 2888 Eé\:v

- Punkt zu Punkt

- Geschwindigkeitsprofil
- Referenzierung

- Manuellfahrt (Jog)

Falls in einer dieser Betriebsarten eine
héhere Solldrehzahl eingestellt wird, so
erfolgt automatisch eine Begrenzung auf
RAMPN_max.

Somit kann auf einfache Weise eine Inbe-
triebnahme mit begrenzter Drehzahl durch-
gefiihrt werden.

166

Schrittmotorverstarker

0198441113705, V2.04, 10.2022



0198441113705, V2.04, 10.2022

SD328B

8 Betrieb

Ruckbegrenzung  Mit der Ruckbegrenzung werden sprunghafte Beschleunigungsande-
rungen verschliffen, so dass ein weicher, nahezu ruckfreier Drehzahl-

wechsel stattfindet.

»
Ll

t

Bild 8.29 Geschwindigkeitsverlauf mit und gestrichelt ohne Ruckbegrenzung

Die Ruckbegrenzung lasst sich Gber den Parameter RAMP_TAUjerk

einschalten und einstellen.

Das Fahrtende (x_end = 1) wird erst gemeldet, wenn die Zielposition am
Ausgang der Ruckbegrenzung erreicht wurde.

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
RAMP_TAUjerk Ruckbegrenzung ms UINT16 Modbus 1562
i 0/ off: Off 8 g}\l;llee Profibus 1562
1/1:1ms 128 per
) 2/2:2ms o
4/4:4ms
8/8:8ms
16/16: 16 ms
32/32:32ms
64/ 64: 64 ms

128/128: 128 ms

Begrenzt die Beschleunigungsanderung
(Ruck) der Sollpositionsgenerierung bei den
Positionieriibergangen:
Stillstand - Beschleunigung
Beschleunigung - Konstantfahrt
Konstantfahrt - Verzégerung
Verzdgerung - Stillstand

Bearbeitung in folgenden Betriebsarten:
- Geschwindigkeitsprofil

- Punkt zu Punkt

- Manuellfahrt (Jog)

- Referenzierung

Einstellung ist nur bei inaktiver Betriebsart
(x_end=1) moglich.
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8.6.5 Quick Stop

"Quick Stop" Rampe

"Quick Stop" ist eine Schnellbrems-Funktion, die den Motor aufgrund ei-
ner Stérung der Fehlerklasse 1 und 2 oder durch ein Software-Stopp an-
halt.

Bei einer Fehlerreaktion mit Fehlerklasse 1 bleibt die Endstufe aktiviert.
Bei Fehlerklasse 2 wird die Endstufe nach Antriebsstillstand deaktiviert.

Die "Quick Stop" Rampe muss so eingestellt werden, dass der Antrieb
beim Auslésen der Schnellbrems-Funktion mit der gewiinschten Verzo-
gerung zum Stehen kommt.

Das Gerat nimmt beim Bremsen Uberschiissige Bremsenergie auf.
Steigt die DC-Bus Spannung dabei tber einen zulassigen Grenzwert,
schaltet die Endstufe ab und das Gerét zeigt "DC-Bus Uberspannung”
an. Der Motor lauft ungebremst aus.

Wenn das Gerat bei "Quick Stop" éfter mit "DC-Bus Uberspannung" ab-
schaltet, muss der maximale Bremsstrom reduziert, die Antriebslast
verringert oder ein externer Kondensator installiert werden.

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
RAMPquickstop Verzdgerungsrampe bei QuickStop minY/s UINT32 Modbus 1572
R . . . 200 UINT32 Profibus 1572
- Verzdgerung des Antriebes bei Auslésen 6 RIW

eines Software-Stopps oder falls Fehler mit 3880000
Fehlerklasse 1 aufgetreten ist

per.

"Quick Stop" zurlicksetzen

Ein "Quick Stop" muss durch ein "Fault reset" zurlickgesetzt werden.

Wurde "Quick Stop" tiber den positiven oder negativen Endschalter aus-
gelést, kann der Antrieb Giber die Betriebsart Manuellfahrt zuriick in den
Fahrbereich bewegt werden.
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8.6.6 Halt

"Halt" Rampe

Die Funktion "Halt" bremst den Motor mit einer Momentenrampe. Der
Parameter LIM_I_maxHal t spezifiziert den Strom fiir die Momenten-
rampe.

Nach Antriebsstillstand erfolgt ein interner Positionsabgleich, die Lage-
regelung wird aktiviert und der Motor wird bei aktiver Endstufe gehalten.

Nach Rucknahme aller "Halt"-Anforderungen wird die unterbrochene
Bewegung fortgesetzt. Wenn das HALT-Signal wahrend des Abbrems-
vorgangs bereits wieder zuriickgenommen wird, fahrt der Antrieb trotz-
dem bis zum Stillstand herunter und beschleunigt erst dann wieder.

Die "Halt" Rampe muss so eingestellt werden, dass der Antrieb bei einer
"Halt"-Anforderung mit der gewiinschten Verzégerung zum Stehen
kommt.

Das Gerat nimmt beim Bremsen Uberschiissige Bremsenergie auf.
Steigt die DC-Bus Spannung dabei tiber einen zulassigen Grenzwert,
schaltet die Endstufe ab und das Gerét zeigt "DC-Bus Uberspannung”
an. Der Motor lauft ungebremst aus.

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

RAMPdecel Verzdgerung des Profilgenerators min"Y/s UINT32 Modbus 1558
200 UINT32 Profibus 1558

) 750 R/W

- 3000000 per.
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8.6.7 Schnelle Positionserfassung

Einstellmdglichkeiten

Schnelle Positionserfassung
aktivieren

Positionserfassung beenden

Die Funktion "Schnelle Positionserfassung" (englisch: capture) dient zur
Erfassung der aktuellen Motorposition zum Zeitpunkt des Eintreffens ei-
nes digitalen 24V-Signals an einem der beiden Capture-Eingange. Die
Funktion kann z.B. fiir eine Druckmarkenkennung benutzt werden.

Fur die Funktion "Schnelle Positionserfassung"” stehen 2 unabhangige
Capture-Eingange zur Verfiigung.

- LIMP/CAP1 (CAP1)
- LIMN/CAP2 (CAP2)

Fur jeden Capture-Eingang kann eine von 2 méglichen Funktionen zur
Erfassung gewahlt werden:

» Erfassung der Position bei steigender oder fallender Flanke am
Capture-Eingang, einstellbar mit den Parametern Cap1Config und
Cap2Config.

¢ Einmalige oder kontinuierliche Erfassung der Position bei mehreren
Flanken am Capture-Eingang mit den Parametern CaplActivate
und Cap2Activate.

Kontinuierliche Erfassung bedeutet, dass die Motorposition bei jeder
definierten Flanke erneut erfasst wird, der alte erfasste Wert geht dabei
verloren.

Einmalige Positionserfassung aktivieren

e Fur CAP1: Wert 1 in Parameter CaplActivate schreiben
e Fur CAP2: Wert 1 in Parameter Cap2Activate schreiben
Kontinuierliche Positionserfassung aktivieren

e Fur CAP1: Wert 2 in Parameter CaplActivate schreiben
e Fur CAP2: Wert 2 in Parameter Cap2Activate schreiben

Bei einmaliger Positionserfassung wird die Funktion "Schnelle Positi-
onserfassung" nach dem Eintreffen der ersten Flanke beendet.

Bei kontinuierlicher Positionserfassung oder fehlender Flanke kann die
Erfassung durch das Schreiben des Parameters CaplActivate, Wert
0 bzw. Cap2Activate, Wert 0 beendet werden.

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

CaplActivate Capture-Einheit 1 Start/Stopp - UINT16 Modbus 2568

- 0/ Capture stop: Capture-Funktion abbre- 0 g}\l;lva Profibus 2568

i chen 2 )

1/ Capture once: Capture einmalig starten

2 / Capture continuous: Capture kontinuier-

lich starten

Bei einmaligem Capture wird die Funktion
beim ersten erfassten Wert beendet.
Bei kontinuierlichem Capture lauft die Erfas-

sung endlos weiter.

Positionserfassung kann nur bei "Steue-
rungsart Feldbus" aktiviert werden.
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Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
Capl1Config Konfiguration Capture-Einheit 1 - UINT16 Modbus 2564
- 0/ 1->0: Positionserfassung bei 1->0 Wech- 8 g;\l;lva Profibus 2564
sel )
) 1/ 0->1: Positionserfassung bei 0->1 Wech- 1 )
sel
CaplCount Capture-Einheit 1 Ereigniszahler - UINT16 Modbus 2576
. . - - UINT16 Profibus 2576
- Z&hlt die Capture-Ereignisse. R/-
Z&hler wird beim Aktivieren der Capture-Ein- _ )
) heit-1 zuriickgesetzt. )
Cap1Pos Capture-Einheit 1 erfasste Position usr INT32 Modbus 2572
- Erfasste Position zum Zeitpunkt des "Cap- :-\',\I/TSZ Profibus 2572
ture-Signals". ) )
) Nach "MaRsetzen" oder "Referenzierung" }
wird die erfasste Position neu berechnet..
Cap2Activate Capture-Einheit 2 Start/Stopp - UINT16 Modbus 2570
- 0/ Capture stop: Capture-Funktion abbre- 0 g;\l;lva Profibus 2570
chen )
) 1/ Capture once: Capture einmalig starten 2 )
2/ Capture continuous: Capture kontinuier-
lich starten
Bei einmaligem Capture wird die Funktion
beim ersten erfassten Wert beendet.
Bei kontinuierlichem Capture lauft die Erfas-
sung endlos weiter.
Positionserfassung kann nur bei "Steue-
rungsart Feldbus" aktiviert werden.
Cap2Config Konfiguration Capture-Einheit 2 - UINT16 Modbus 2566
- 0/ 1->0: Positionserfassung bei 1->0 Wech- 8 g}\l)llee Profibus 2566
sel _
. 1/ 0->1: Positionserfassung bei 0->1 Wech- 1 )
sel
Cap2Count Capture-Einheit 2 Ereigniszéhler - UINT16 Modbus 2578
- Zahlt die Capture-Ereignisse. - E;E\IT16 Profibus 2578
Zahler wird beim Aktivieren der Capture-Ein- _ )
) heit 2 zurlickgesetzt. )
Cap2Pos Capture-Einheit 2 erfasste Position usr INT32 Modbus 2574
. . - INT32 Profi 2574
- Erfasste Position zum Zeitpunkt des "Cap- R/- 3 ofibus 25
ture-Signals". ) )
) Nach "MaRsetzen" oder "Referenzierung" )
wird die erfasste Position neu berechnet..
CapStatus Status der Capture-Eingange - UINT16 Modbus 2562
. - UINT16 Profibus 2562
- Lesezugriff: R/-

Bit 0: Positionserfassung durch Eingang
CAPL1 ist erfolgt

Bit 1: Positionserfassung durch Eingang
CAP?2 ist erfolgt

Bit 2: Positionserfassung durch Indexpuls
Istpositionsgeber ist erfolgt (intern verwen-
det)
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8.6.8 Geschwindigkeitsfenster

Die Sollgeschwindigkeit wird als erreicht betrachtet, wenn sich die Ge-
schwindigkeit des Antriebs wahrend der parametrierten Zeit
SPVn_winTime innerhalb des Geschwindigkeitsfenster SPVn_win be-

findet.

Die Parameter SPVn_win und SPVn_winTime definieren die GréRRe

des Fensters.

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

SPVn_win Drehzahlfenster, zulassige Drehzahlabwei- mint UINT16 Modbus 1576

chung 1 UINT16 Profibus 1576

) 30 R/W

- 65535 per.

SPVn_winTime Drehzahlfenster, Zeit ms UINT16 Modbus 1578

- Wert = 0: Kontrolle Drehzahlfenster deakti- 8 ;}\l;lleG Profibus 1578

) viert 16383 per.

Eine Anderung des Wertes bewirkt einen
Neustart der Drehzahliberwachung, die

Ruckmeldung fur das Erreichen der Soll-
drehzahl wird auf O gesetzt..
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8.6.9 Bremsenfunktion

Haltebremse

Einstellbare Parameter

Liften und schlieen der Bremse
Uber HMI

Verzégertes Luften

Die Haltebremse im Motor hat die Aufgabe den Motor im stromlosen Zu-
stand zu blockieren (z.B. bei einer Vertikalachse). Die Haltebremse darf
nicht als Betriebsbremse zum Abbremsen der Bewegung genutzt wer-
den.

Eine Zeitverzégerung fur das Liften der Haltebremse (BRK_trelease)
und das SchlieRen der Haltebremse (BRK _tclose) kann parametriert
werden.

Uber das HMI kann die Bremse ebenfalls manuell geliiftet bzw. wieder
geschlossen werden. Voraussetzung ist, dass die Endstufe nicht einge-
schaltet ist. Beachten Sie insbesondere bei Vertikalachsen (Z-Achsen),
dass die Achse beim Liften der Bremse absacken kann!

Zum Luften/SchlieBen der Bremse wahlen Sie im HMI-Menii 5-L4- das
Untermeni brRH aus.

Beim Aktivieren der Endstufe bewirkt der Parameter BRK_trelease
eine verzogerte Reaktion des Antriebs gegeniiber dem Liiften (Offnen)
der Haltebremse.

Die Einstellung des Parameters BRK _trelease ist abhangig vom
Motortyp und kann dem Motordatenblatt entnommen werden.

Der Schrittmotor fihrt bei aktiviertem Parameter CTRLS_Toggle eine
kurze Bewegung durch, um auszuschlieRBen, dass der Schrittmotor an
einem labilen Punkt steht.

ENABLE 1
0

_I_act 1

ACTIVEL1_OUT |1

|
|
|
|
|
|
|
|
BRAKE_OUT 1 ;
|
|
|
|
|
|
T

‘ 'BRK_trelease/CTRLS_Toggle'

Bild 8.30 Luften der Haltebremse

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Meni Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

_l_act Gesamt-Motorstrom Arms INT16 Modbus 7720

) - INT16 Profibus 7720
STA- - iIACT In 0,01Arms 0.00 R/-
StR- -, ACE - -
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Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse Uber

Defaultwert persistent Feldbus

Maximalwert Experte
BRK_trelease Zeitverzdgerung beim Offnen/Luften der Hal- ms UINT16 Modbus 1294
tebremse 0 UINT16 Profibus 1294
DRC- - BTRE 0 R/W
dri- -bkrE 1000 per.
CTRLS_toggle Toggle des Motors bei Endstufenaktivierung - UINT16 Modbus 5136
. . . - UINT16 Profibus 5136
- 0 /inactive: Inaktiv ) RIW
i 1/ active: Aktiv (Default) } per.

Verzogertes Schliel3en

Systembedingt erwarmt sich ein Motor mit gellfteter Haltebremse er-
heblich. Bei temperaturkritischen Anwendungen kann durch eine Halte-
bremsenansteuerung mit Spannungsabsenkung diese Erwarmung
reduziert werden, siehe auch Motorhandbuch. Die im Geréat integrierte
Bremsenansteuerung hat keine Spannungsabsenkung.

Beim Deaktivieren der Endstufe wird die Haltebremse geschlossen. Der
Motor bleibt jedoch entsprechend der festgelegten Zeit im Parameter
BRK_tclose bestromt.

Die Einstellung des Parameters BRK_tclose ist abhangig vom Motor-
typ und kann dem Motordatenblatt entnommen werden.

Die Verzogerungszeit wirkt nicht, wenn die Endstufe durch die Sicher-
heitsfunktion STO deaktiviert wird. Insbesondere bei Vertikalachsen ist
zu Uberprifen, ob zusatzliche MaRnahmen getroffen werden muissen,
um ein Absenken der Last zu vermeiden.

ENABLE 1

_l_act 1

BRAKE_OUT 1

ACTIVEL_OUT |1

’<—>
BRK_tclose

Bild 8.31 Schlie3en der Haltebremse
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Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
_l_act Gesamt-Motorstrom Arms INT16 Modbus 7720
. - INT16 Profibus 7720
STA- - IACT In 0,01Arms 0.00 R/-
SER- - RLE - -
BRK_tclose Zeitverzégerung beim SchlieRen der Halte- ms UINT16 Modbus 1296
bremse 0 UINT16 Profibus 1296
DRC- - BTCL 100 R/W
dri--hbtlL 1000 per.

8.6.10 Drehrichtungsumkehr

Mit Hilfe des Parameters POSdi rOfRotat kann die Drehrichtung des
Motors umgekehrt werden. Der Wertvon _p_act bzw. _p_actusr an-
dert dann das Vorzeichen.

Der Endschalter, der den Arbeitsbereich bei positiver Drehrichtung be-
grenzt, muss mit LTMP verbunden werden. Der Endschalter, der den Ar-
beitsbereich bei negativer Drehrichtung begrenzt, muss mit LTMN
verbunden werden.

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

POSdirOfRotat Definition der Drehrichtung - UINT16 Modbus 1560

DRC- - PRoT 0/ clockwise / LLL: positiv 8 ;}\r;llee Profibus 1560

drl- - Prok 1/ counter clockwise / LLLL: negativ 1 per.

Bedeutung:

Der Antrieb dreht bei positiven Geschwindig-
keiten im Uhrzeigersinn, wenn man auf die
Motorwelle am Flansch blickt.

HINWEIS: Bei Verwendung von Endschal-
tern sind nach Anderung der Einstellung die
Endschalteranschliisse zu vertauschen. Der
Endschalter, welcher beim Auslésen einer
Manuellfahrt in pos. Richtung angefahren
wird, ist mit dem Eingang LIMP zu verbinden

und umgekehrt.

Falls die Drehrichtung des Motors umgekehrt werden muss, kénnen alle
Parameterwerte unveréndert ibernommen werden.

Durch Umkehr der Drehrichtung veréndert sich die durch das Gerat er-
mittelte Istposition _p_actusr.

» Stellen Sie die Drehrichtung bereits bei der Inbetriebnahme so ein,
wie sie im spateren Betrieb fir diesen Motor verwendet wird.
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8.6.11 Default-Werte wieder herstellen

Alle vom Anwender eingestellten Parameterwerte gehen
bei diesem Vorgang verloren.

Die Inbetriebnahmesoftware bietet jederzeit die
Mdglichkeit, alle eingestellten Parameterwerte eines
Gerates als Konfiguration abzuspeichern.

8.6.11.1 Zustand nach "Erste Einstellungen” wieder herstellen

Uber den Parameter PARuserReset wird der Zustand nach "Erste Ein-
stellungen" wieder hergestellt. Es werden auf3er den Kommunikations-
parametern alle Parameterwerte auf die Default-Werte zuriickgesetzt.
Die Daten im Speicher werden geldscht, jedoch nicht im EEPROM ge-
sichert. Insbesondere im Feldbusbetrieb ist damit eine definierte Start-
bedingung ohne evtl. vorgenommene Anderungen per HMI méglich.

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

PARuserReset Rucksetzen der Anwenderparameter UINT16 Modbus 1040

Bit 0 = 1: Persistente Parameter auf Default-

werte setzen.

Es werden alle Parameter zuriickgesetzt

auler:

UINT16 Profibus 1040
R/W

N O

- Kommunikationsparameter
- Definition der Drehrichtung
- Signalauswahl Positions-Schnittstelle

- Motortyp

- Bearbeitung der Motorgeberposition

HINWEIS: Die neuen Einstellungen werden
nicht ins EEPROM gesichert!
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8.6.11.2 Werkseinstellungen wieder herstellen

Uber den Parameter PARTactorySet werden die Werkseinstellungen
wieder hergestellt. Es werden alle Parameterwerte auf die Default-
Werte zuriickgesetzt.

» Trennen Sie die Verbindung zum Feldbus, um Konflikte durch
gleichzeitigen Zugriff zu vermeiden.

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

PARfactorySet Werkseinstellung wieder herstellen (Default- - R/W

DRC- - FCS werte) - )

drl- - FLS 0/No / na: Nein 3

1/Yes /YES: Ja

Alle Parameter auf Defaultwerte stellen und

im EEPROM sichern.

Werkseinstellung herstellen kann tiber HMI
oder Inbetriebnahmesoftware ausgelést wer-

den.
Der Speichervorgang

ist abgeschlossen,

wenn beim Lesen des Parameters eine 0

zuriickgeliefert wird.

HINWEIS: Der Defau

ltzustand ist erst beim

nachsten Einschalten aktiv.

Werkseinstellung tber HMI

Werkseinstellungen tber
Inbetriebnahmesoftware

» Stellen Sie am HMI drL und dann FLZS ein und bestéatigen Sie die
Auswahl mit YES.

Es werden alle Parameterwerte auf die Default-Werte zuriickgesetzt.
Siehe auch "Erste Einstellungen”, Seite 99.

Die neuen Einstellungen wirken erst nach Ausschalten und Wiederein-
schalten des Gerates.

Die Werkseinstellungen werden tber die Meniipunkte Konfiguration =>
Werkseinstellungen geladen. Es werden alle Parameterwerte auf die
Default-Werte zuriickgesetzt. Siehe auch "Erste Einstellungen", Seite
99.

Die neuen Einstellungen wirken erst nach Ausschalten und Wiederein-
schalten des Gerates.
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8.6.11.3 Vorhandene Gerateeinstellungen duplizieren

Anwendung und Vorteil

Voraussetzungen

Geréteeinstellungen: sichern

Gerateeinstellungen: 6ffnen

VORSICHT

BESCHADIGUNG DES PRODUKTS DURCH AUSFALL DER VERSOR-
GUNGSSPANNUNG

Tritt wahrend der Aktualisierung ein Ausfall der Versorgungsspan-
nung auf, wird das Produkt beschadigt und muss eingeschickt wer-
den.

» Schalten Sie nie die Versorgungsspannung aus, wahrend die
Aktualisierung lauft.

« Fuhren Sie die Aktualisierung nur an einer zuverlassigen Versor-
gungsspannung durch.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Materialschaden

fuhren.

« Mehrere Geréate sollen die gleichen Einstellungen erhalten, z.B.
beim Austausch von Geréaten.

» "Erste Einstellungen” brauchen nicht iber HMI durchgefuhrt wer-
den.

Geratetyp, Motortyp und Geratefirmware missen identisch sein. Werk-
zeug ist die Windows basierte Inbetriebnahmesoftware. Am Gerat muss
die Steuerungsversorgung eingeschaltet sein.

Die Inbetriebnahmesoftware kann die Einstellungen eines Geréts als
Konfigurations-Datei ablegen.

» Speichern Sie Uber "Datei - Speichern" die Konfiguration des Gera-
tes.

Sie kénnen eine gespeicherte Konfiguration in ein Gerat gleichen Typs
wieder einspielen. Beachten Sie, dass dabei auch die Feldbusadresse
mitkopiert wird.

» In der Inbetriebnahmesoftware wahlen Sie den Menutpunkt "Datei -
Offnen" und laden Sie ihre gewtiinschte Konfiguration.
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9 Beispiele
9.1 Verdrahtung
A n | coN2 Nl
N ;T o ;T ] i NO_FAULT_OUT _ N
- L””;L””,,,”J ACTIVEL OUT .
E HALT -

PWRR_B
PWRR_A

24VDC

. CN4 R ‘
! IRS485 :
] (=TI . -PC
! > 1 ‘ ! “RS232!
l :E: *********
I 00
********* | 00d

joxelo)
CN5 Nt 7

l—— | PULSE/DIR

.FWJW 77777 -9

A/BI

Bild 9.1

Verdrahtungsbeispiel
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9.2 Verdrahtung STO

Die Benutzung der in diesem Produkt enthaltenen Sicherheitsfunktio-

nen bedarf einer sorgfaltigen Planung. Weitere Informationen finden Sie
im Kapitel 5.1 "Sicherheitsfunktion STO ("Safe Torque Off")" auf Seite

39.
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10 Diagnose und Fehlerbehebung

10.1 Servicefall

Wenn ein Fehler nicht von Thnen behoben werden kann, wenden Sie
sich bitte an lhr Vertriebsbiro. Halten Sie die folgenden Angaben bereit:

e Typenschild (Typ, ldenthnummer, Seriennummer, DOM, ...)

« Art des Fehlers (evtl. Blinkcode oder Fehlernummer)

¢ Vorausgegangene und begleitende Umstande

« Eigene Vermutungen zur Fehlerursache

Legen Sie diese Angaben auch bei, wenn Sie das Produkt zur Prifung
oder Reparatur einsenden.

10.2 Fehlerreaktionen und Fehlerklassen

Fehlerklasse  Das Produkt l16st bei einer Stérung eine Fehlerreaktion aus. Abhéngig
von der Schwere der Stérung reagiert das Gerat entsprechend einer der

folgenden Fehlerklassen:

Fehler- Reaktion

Bedeutung

Nur Meldung, keine Unterbrechung.

Motor stoppt mit "Quick Stop", Endstufe und
Regelung bleiben eingeschaltet und aktiv.

Motor stoppt mit "Quick Stop", Endstufe und
Regelung schalten bei Stillstand ab.

Endstufe und Regelung schalten sofort ab, ohne
den Motor zuvor zu stoppen.

klasse

0 Warnung

1 "Quick Stop"

2 "Quick Stop" mit
Abschalten

3 Fataler Fehler

4 Unkontrollierter
Betrieb

Endstufe und Regelung schalten sofort ab, ohne
den Motor zuvor zu stoppen. Fehlerreaktion kann
nur durch Ausschalten des Gerétes riickgesetzt
werden.

Das Auftreten eines Ereignisses wird vom Gerat wie folgt gemeldet:

Ereignis Zustand HMI-Anzeige Eintrag letzte Eintrag im Fehler-
Unterbrechungs- speicher
ursache
(_StopFault)
Halt Operation Enabled hALE - -
Software-Stopp Quick Stop aktiv StoP R306 E A306 -
Hardware-Endschalter (z.B. LIMP) Quick Stop aktiv StoP R30C E A302 E A302
Fehler mit Fehlerklasse 1 Quick Stop aktiv StoP R320 E A320 E A320
Fehler mit Fehlerklasse>1 Fault FLE R320 E A320 E A320
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10.3 Fehl

eranzeige

10.3.1 Zustandsdiagramm

Grafische Darstellung

Die letzte Unterbrechungsursache und die letzten 10 Fehlermeldungen
werden gespeichert. Uber das HMI kann die letzte Unterbrechungsur-
sache angezeigt werden, Uber die Inbetriebnahmesoftware und den
Feldbus kénnen aul3er der letzten Unterbrechungsursache auch die
letzten 10 Fehlermeldungen angezeigt werden. Eine Beschreibung aller
Fehlernummern finden Sie ab Seite 192.

Nach dem Einschalten und zum Start einer Betriebsart werden eine
Reihe von Betriebszustanden durchlaufen.

Die Zusammenhange zwischen den Betriebszustanden und Zustands-
Ubergéangen sind in dem Zustandsdiagramm (Zustandsmaschine) ab-
gebildet.

Intern kontrollieren und beeinflussen Uberwachungs- und Systemfunk-
tionen, wie z.B. die Temperatur- und Stromiberwachung, die Betriebs-
zustande.

Das Zustandsdiagramm wird grafisch als Ablaufdiagramm dargestellt.

Einschalten

N

y o E Start

A\

Not ready to
switch on

@

1]

‘nrdﬂ

" Motor stromlos

Switch on ﬁ

y

disabled

@

@ @

\4
Ready to M

switch on

V@

Fault &

Switched onE

FLt <—»> 5888

Anzeige blinkt

A@@

FLE | Fault Reaction
active

6]
Operation
HALTY  enaple

Quick-Stop active u

&

 SkaP «—> 8888

hALE

Anzeige blinkt

Fehler
Klasse 2, 3, (4)

Fehler
Klasse 1

& x *

' Motor bestromt

D Betriebszustand

O Zustandsubergang K Betriebsstdrung

Bild 10.1 Zustandsdiagramm
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Betriebszustande

Die Betriebszustande werden standardmaRiig Uber das HMI und die In-

betriebnahmesoftware angezeigt.

Anzeige  Zustand

Beschreibung des Zustandes

v 1 Start Steuerungsversorgung eingeschaltet, Elektronik wird initialisiert
nrdY 2 Not ready to switch on Endstufe ist nicht einschaltbereit
o5 3 Switch on disabled Einschalten der Endstufe ist gesperrt
rdy 4 Ready to switch on Endstufe ist einschaltbereit
Son 5 Switched on Motor nicht bestromt
Endstufe bereit
Keine Betriebsart aktiv
run 6 Operation enable run: Gerat arbeitet in der eingestellten Betriebsart
RALE HALE: Motor wird bei aktiver Endstufe angehalten
StoP 7 Quick Stop active "Quick Stop" wird ausgeflihrt
FLE 8 Fault Reaction active Fehler erkannt, Fehlerreaktion wird aktiviert
FLE 9 Fault Gerat ist im Zustand Fehler
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ZustandslUbergdnge Zustandsiibergange werden durch ein Eingangssignal, einen Feldbus-

befehl oder als Reaktion auf ein Uberwachungssignal ausgelost.

Uber- Betriebs- Bedingung / Ereignis V2 Reaktion
gang zustand
TO 1->2 » Gerateelektronik erfolgreich initialisiert
T1 2->3 » Parameter erfolgreich initialisiert
T2 3->4 * keine Unterspannung
Encoder erfolgreich tberprift
Istgeschwindigkeit: <1000 min™t
STO_A (PWRR_A) und STO_B (PWRR_B) = +24V
T3 4->5 » Anforderung zur Aktivierung der Endstufe
T4 5->6 » Automatischer Ubergang Endstufe wird aktiviert
Anwenderparameter werden gepruft
Haltebremse wird geliftet (falls vorhan-
den)
T7 4->3 ¢ Unterspannung -
» STO_A (PWRR_A) und STO_B (PWRR_B) = 0V
. Istgeschwindigkeit: >1000 mint
(z.B. durch Fremdantrieb)
T9 6->3 » Anforderung zur Deaktivierung der Endstufe Endstufe wird sofort deaktiviert.
T10 5->3 » Anforderung zur Deaktivierung der Endstufe
T11 6->7 * Fehler der Klasse 1 Fahrauftrag abbrechen mit "Quick Stop".
T12 7->3 » Anforderung zur Deaktivierung der Endstufe Endstufe wird sofort deaktiviert, auch
wenn "Quick Stop" noch aktiv ist.
T13 X->8 * Fehler der Klasse 2, 3 oder 4 Fehlerreaktion wird ausgefihrt, siehe
"Fehlerreaktion”
T14 8->9 * Fehlerreaktion beendet (Fehler der Klasse 2)
* Fehler der Klasse 3 oder 4
T15 9->3 * Funktion: "Fault reset" Fehler wird zurlickgesetzt (Fehlerursa-
che muss behoben sein).
T16 7->6 * Funktion: "Fault reset"

1) Um den Zustandsiibergang auszuldsen ist die Erflllung eines Punktes ausreichend
2) Feldbusbefehle nur bei Feldbus Steuerungsart
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10.3.2 Fehleranzeige am HMI

Zustandsanzeige vl ol

Zustandsanzeige nr-dY

Zustandsanzeige o 5

Zustandsanzeige £+

Zustandsanzeige 5£o”

Zustandsanzeige ool

Letzte Unterbrechungsursache

Die Anzeige zeigt beim Initialisieren uLal (ULOW) an. Die Spannung
der Steuerungsversorgung ist zu niedrig .

» Prifen Sie die Steuerungsversorgung.

Das Produkt verharrt im Einschaltzustand nrd4 (NRDY).

» Nach "Erste Einstellungen" missen Sie das Geréat zuerst ausschal-
ten und erneut einschalten.

» Uberpriifen Sie die Installation.
Wenn die Installation korrekt ist, liegt ein interner Fehler vor. Zur
Diagnose lesen Sie den Fehlerspeicher Gber die Inbetriebnah-
mesoftware aus.
Wenn Sie den Fehler nicht selbst beheben kénnen, wenden Sie
sich bitte an lhren lokalen Vertriebspartner.

Bleibt das Produkt im Zustand di 5 (DIS) stehen, fehlt die DC-Bus Span-
nung oder die Sicherheitsfunktion STO ist aktiviert.

» Prifen Sie:

* |st die Sicherheitsfunktion STO aktiviert?

¢ Prifen Sie die Installation der Signalanschliisse. Achten Sie insbe-
sondere auf die Mindestbelegung, siehe Seite 6.3.12 "Anschluss
digitale Ein-/Ausgange (CN1)".

< Ist die Netzspannung fir die Endstufenversorgung eingeschaltet
und entspricht die Spannung den Angaben in den technischen
Daten?

Die Anzeige blinkt abwechselnd mit FLE (FLT) und einer 4-stelligen Feh-
lernummer. Die Fehlernummer finden Sie auch in der Liste des Fehler-
speichers. Die Bedeutung der Fehlernummer istim Kapitel 10.5 "Tabelle
der Fehlernummern" beschrieben.

Auf dem HMI erscheint die Anzeige 5taP (STOP), wenn ein "Quick
Stop" ausgeldst wurde. Dies kann durch einen Softwarestopp, einen
Hardware-Endschalter oder durch einen Fehler mit Fehlerklasse 1 ver-
ursacht werden.

» Beheben Sie die Fehlerursache und quittieren Sie den Fehler.

Die Anzeige zeigt beim Initialisieren Ldal (WDOG) an. Die interne Uber-
wachung des Gerates hat einen Fehler durch den Watchdog erkannt.

» Setzen Sie sich mit dem Technischen Support Ihres lokalen Ver-
triebspartners in Verbindung. Teilen Sie die Randbedingungen
(Betriebsart, Anwendungsfall) beim Auftreten des Fehlers mit.

» Durch Ausschalten und erneutes Einschalten kann dieser Fehler
zurlickgesetzt werden.

» Drucken Sie die ENT-Taste am HMI zum Quittieren der aktuelle
Fehlermeldung.

» Wechseln Sie in das Meni FLE. Die letzte Unterbrechungsursache
(Parameter _StopFault) wird als Fehlernummer angezeigt, siehe
Kapitel 10.5 "Tabelle der Fehlernummern®.

Schrittmotorverstarker

185



10 Diagnose und Fehlerbehebung SD328B

10.3.3 Fehleranzeige mit Inbetriebnahmesoftware

m Sie benotigen einen PC mit der Inbetriebnahmesoftware und eine
funktionierende Verbindung mit dem Produkt, siehe Kapitel 6.3.13
"Anschluss PC oder dezentrales Bedienterminal (CN4)" ab Seite
82.

» Wahlen Sie “Diagnose - Fehlerspeicher”. Ein Dialogfenster mit der
Anzeige von Fehlermeldungen wird eingeblendet.

Die Inbetriebnahmesoftware zeigt eine 4-stellige Fehlernummer in der
Liste des Fehlerspeichers mit einem vorangestellten ,E“.

Angezeigt werden Fehlermeldungen mit Status, Fehlerklasse, Zeitpunkt
des Fehlerauftretens und Kurzbeschreibung. Unter "Zusatzinformatio-
nen" kdnnen Sie die exakten Umstande beim Auftreten des Fehlers ve-
rifizieren.

» Beheben Sie den Fehler und Quittieren Sie die aktuelle Fehlermel-
dung mit dem "Reset"-Button in der Befehlsleiste des Programms.
Bei Fehlern der Klasse 4 missen Sie die Steuerungsversorgung
aus- und wieder einschalten.

10.3.4 Fehleranzeige tuber Feldbus

Fehleranzeige Uber Prozessdaten

letzte Unterbrechungsursache

Fehler werden Uber die Prozessdaten PZD1, driveStat angezeigt.
Die Anzeige erfolgt Uber das Setzen des Fehlerbits Bit 15 x_err.

Kann eine tber das Sendeprotokoll gesendete Anforderung einer Be-
triebsart nicht verarbeitet werden, lehnt der Slave die Bearbeitung ab
und setzt im Empfangsprotokoll modeStat, Bit 6 (ModeError). Die
laufende Bearbeitung wird dabei nicht unterbrochen. Um die Ursache
des Fehlers zu ermitteln kann der Master aus dem Parameter
ModeError, 6962:00 miteinem Zugriff iber den Parameterkanal die
Fehlernummer auslesen.

Die Fehleranzeige wird beim Senden des néachsten giltigen Datenpro-
tokolls zuriickgesetzt.

Uber den Parameter _StopFault kann die Fehlernummer der letzten
Unterbrechungsursache ausgelesen werden. Solange kein Fehler vor-
liegt, ist der Wert dieses Parameters 0. Tritt ein Fehler auf, wird der Feh-
ler zusammen mit weiteren Statusinformationen in den Fehlerspeicher
geschrieben. Bei Folgefehlern ist nur die auslésende Fehlerursache ge-
speichert.
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Fehlerspeicher

Der Fehlerspeicher ist eine Fehlerhistorie tiber die letzten 10 Fehler und
bleibt auch Gber das Ausschalten des Gerates hinweg erhalten. Mit fol-
genden Parametern kann der Fehlerspeicher verwaltet werden:

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

FLT_del_err Fehlerspeicher I6schen UINT16 Modbus 15112

- 1: Léschen aller Eintrage im Fehlerspeicher 0 g}\l)llee Profibus 15112
. Der Loschvorgang ist abgeschlossen, wenn 1
beim Lesen eine 0 zuriickgeliefert wird.
FLT_MemReset Rucksetzen des Fehlerspeicher-Lesezeigers - UINT16 Modbus 15114
. . ) 0 UINT16 Profibus 15114
- 1: Fehlerspeicher Lesezeiger auf altesten ) RIW
i Fehlereintrag setzen. 1 )

Der Fehlerspeicher kann nur sequentiell ausgelesen werden. Mit dem
Parameter FLT_MemReset muss der Lesezeiger zurlickgesetzt wer-
den. Dann kann der erste Fehlereintrag gelesen werden. Der Lesezei-
ger wird automatisch auf den nachsten Eintrag weitergeschaltet,
erneutes Auslesen liefert den nachsten Fehlereintrag. Wird als Fehler-
nummer 0 zurlickgegeben, ist kein weiterer Fehlereintrag vorhanden.

Position des Eintrags Bedeutung

1 1. Fehlereintrag, élteste Meldung
2 2. Fehlereintrag, neuere Meldung, falls vorhanden
10 10. Fehlereintrag. Bei 10 Fehlereintrédgen steht hier

der aktuellste Fehlerwert

Ein einzelner Fehlereintrag besteht aus mehreren Informationen, die mit
verschiedenen Parametern ausgelesen werden. Beim Auslesen eines
Fehlereintrages muss zuerst die Fehlernummer mit dem Parameter
FLT_err_num ausgelesen werden.

Parameter Name
HMI Men

Beschreibung

Einheit Datentyp Parameter-
Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

FLT_err_num

Fehlernummer

. . 0
Lesen dieses Parameters bringt den gesam-

- UINT16 Modbus 15362
UINT16 Profibus 15362
- R/-

ten Fehlereintrag (Fehlerklasse, Fehlerzeit- 65535 )

punkt, ...) in einen Zwischenspeicher, aus

dem danach alle Elemente des Fehlers gele-

sen werden kénnen.

AuRRerdem wird der Lesezeiger des Fehler-
speichers automatisch auf den nachsten
Fehlereintrag weitergeschaltet.
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Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
FLT_class Fehlerklasse - UINT16 Modbus 15364
- 0: Warnung (keine Reaktion) 0 g}[\ma Profibus 15364
1: Fehler (Quick Stop -> Zustand 7) 4 )
) 2: Fehler (Quick Stop -> Zustand 8, 9) )
3: Fataler Fehler (Zustand 9, quittierbar)
4: Fataler Fehler (Zustand 9, nicht quittier-
bar)
FLT_Time Fehlerzeitpunkt S UINT32 Modbus 15366
- Bezogen auf Betriebsstundenzéhler 0 g}[\lT32 Profibus 15366
- 536870911 -
FLT_Qual Fehler Zusatzinformation - UINT16 Modbus 15368
- Dieser Eintrag enthalt Zusatzinformationen 0 g}[\ma Profibus 15368
i zum Fehler in Abhangigkeit von der Fehler- 65535 )

nummer.
Beispiel: eine Parameteradresse
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10.4 Fehlerbehebung

10.4.1 Behebung von Fehlfunktionen

Fehlfunktion Ursache Beseitigung

Motor dreht nicht Motor durch Bremse blockiert Haltebremse I6sen, Verdahtung priifen

Motorleitung
unterbrochen

Motorkabel und Anschluss prifen. Eine oder
mehrere Motorphasen sind ohne Verbindung.

Kein Drehmoment Parameter fiir Stromeinstellung grof3er als Null

einstellen

Falsche Betriebs-
art eingestellt

Eingangssignal und Parameter fiir die
gewulinschte Betriebsart einstellen

Antriebssystem
ausgeschaltet

Antriebssystem einschalten, Freigabesignal
geben

Motor ist mecha-
nisch blockiert

Anbauteile prifen

Motor dreht in fal-
sche Richtung

Motorphasen vertauscht

Motorkabel und Anschluss prifen: Motorphasen U, V
und W auf Motor- und Geréteseite gleich anschlieRen

Motortemperatur
zu hoch

falscher Motortyp eingestellt

passenden Motortyp auswahlen; maximaler Motor-
strom redzuieren; bei Motor mit Bremse Haltebrem-
senansteuerung mit Spannungsabsenkung
einsetzen, siehe Motorhandbuch

kurze Motorbewe-
gung mit Abschal-
tung

Drehiiberwa-
chung

Motorphasen vertauscht

Motorkabel und Anschluss priifen: Motorphasen U, V
und W auf Motor- und Geréteseite gleich anschlieRen

Stdrung des
Encoders

Encoderkabel tberprifen

Fehlermeldung
Kommunikations-
fehler

Antriebssystem ausgeschaltet

Antriebssystem einschalten

Verdrahtungsfeh- Verdrahtung tGberprifen
ler
falsche PC- richtige Schnittstelle auswahlen

Schnittstelle aus-
gewahlt

Fehlermeldung
Temperatur

schlechte oder keine Luftzirkulation,
Lufter (nur bei SD32eeU68) defekt, blockiert
oder nicht angeschlossen, Uberlast

Luftzirkulation Uberprifen, Lufter bei bei SD32eeU68
ersetzen/anschlie3en, Einschaltzeit fiir Spitzenstrom,
Last oder Spitzenmoment reduzieren,
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10.4.2 Behebung von Fehlern sortiert nach Fehlerbit

Zum besseren Uberblick in der Fehlersuche sind alle Fehlernummern
durch sogenannten Fehlerbit kategorisiert. Die Fehlerbit kbnnen im Pa-
rameter _SiglLatched ausgelesen werden. Der Signalzustand ,, 1"
markiert eine Fehler- oder Warnmeldung.

Fehler Bedeutung Fehler- Ursache Fehlerbehebung
bit klasse
0 Allgemeiner Fehler 0
1 Endschalter (LIMP/LIMN/ 1 Endschalter ist oder wurde akti- Antrieb in Fahrbereich fahren, Positio-
REF) viert, Leitung unterbrochen nierdaten auf Achsbereich anpassen
Spezielle Meldung im Fehlerspeicher
2 Verfahrbereich Gberschrit- 1 Motor aus Verfahrbereich Verfahrbereich priifen, Antrieb neu refe-
ten (Softwareendschalter) renzieren
"Quick Stop" Uber Feldbus 1 Feldbusbefehl
4 Eingange STO_A (PWRR_A) 3 Sicherheitsfunktion STO wurde  Schutztiir, Verkabelung prufen
und STO_B (PWRR_B) sind ausgelost
"o
5 reserviert
6 Fehler im Feldbus RS485, Unterbrechung der Felbus-Kom- Kommunikationskabel prufen, Feldbus
Modbus munikation, nur bei RS485, z. B prufen, Kommunikationsparameter pri-
Modbus fen, siehe auch Feldbus-Handbuch
8 reserviert
9 Fuhrungssignale fehlerhaft zu hohe Frequenz, Stérung EMV-MalRnahmen, max. Frequenz ein-
(Frequenz zu hoch) halten (Technische Daten)
10 Fehler bei Bearbeitung der 2 Bearbeitungsfehler bei Betriebs- Detailinformationen siehe bei Zusatzin-
aktuellen Betriebsart art Elektronisches Getriebe, formationen im Fehlerspeicher
Referenzfahrt oder Manuellfahrt
11 reserviert
12 Fehler im Feldbus Profibus 0 Unterbrechung der Feldbus- Kommunikationskabel prifen, Feldbus
Kommunikation, nur bei Profibus prifen, Kommunikationsparameter pri-
fen, siehe auch Feldbus-Handbuch
13 reserviert
14 Unterspannung im DC-Bus 2 DC-Bus Spannung unter Netzspannung prufen / erh6hen
Schwellwert fiir "Quick Stop"
3 DC-Bus Spannung unter auf Netzausfall prifen
Schwellwert zur Abschaltung des
Antriebs
15 Uberspannung im DC-Bus 3 DC-Bus Uberspannung, zu Verzdgerungsvorgang verlangern
schnelles Verzégern
17 Verbindung zum Motor 3 Kurzschluss oder Erdschluss in  Anschliisse prifen, Motorkabel bzw.
(Motorphase unterbrochen, der Motorleitung oder Geberlei- Geberkabel austauschen.
Erdschluss, Kommutie- tung.
rung) Motor defekt. Motor austauschen.
Externes Moment Ubersteigt das Externes Moment verringern bzw. die
Motormoment (eingestellter Einstellung des Motorstroms erhéhen.
Motorstrom zu klein).
18 Motor Uberlastung (zu 3 I2t-Uberwachung fur Motor Last reduzieren, Motor mit gréRerer
hoher Phasenstrom) Nennleistung einsetzen
20 Unterspannung der Steue- Spannung der Steuerungsver-  Steuerungsversorgung kontrollieren.

rungsversorgung

sorgungs unter Minimalwert
gesunken

Uberpriifung von kurzzeitigen Span-
nungseinbriichen bei Lastwechsel
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Fehler Bedeutung
bit klasse

Fehler- Ursache

Fehlerbehebung

21 Temperatur zu hoch (End- 3
stufe oder Motor)

Endstufe lberhitzt

Motor Uberhitzt
Temperatursensor nicht ange-
schlossen

Lufter defekt bzw. blockiert, Einschaltzeit
fur Spitzenstrom, Last oder Spitzenmo-
ment reduzieren

Motor abkihlen lassen, Last reduzie-
ren, Motor mit gréRBerer Nennleistung
einsetzen, Temperatursensor defekt,
Motor-Geberkabel priifen / tauschen; bei
Motor mit Bremse Haltebremsenansteu-
erung mit Spannungsabsenkung einset-
zen, siehe Motorhandbuch

22 Drehiiberwachungsfehler 3

Drehiiberwachungsfehler

Externe Last oder Beschleunigung redu-
zieren

24 Eingénge STO_A (PWRR_A) 4
und STO_B (PWRR_B)

unterschiedlich

Unterbrechung der Signalleitun-
gen

Signalkabel /-anschluss prifen, Signal-
geber prifen, austauschen

25..28 reserviert

29 Fehler im EEPROM 3-4

Prifsumme im EEPROM falsch

"Erste Einstellungen" durchfiihren,
Anwenderparameter ins EEPROM spei-
chern, Ricksprache mit ihnrem lokalen
Vertriebspartner

30 Systemhochlauf fehlerhaft 3-4
(Hardware- oder Parame-
terfehler)

Fehlerursache entsprechend
Fehleranzeige

Behebung abhéngig von Fehleranzeige

31 Interner Systemfehler 4
(z. B. Watchdog)

Interner Systemfehler

Systemfehler z. B. Division durch
0 oder Timeout-Prifungen, unzu-
reichende EMV

Gerat aus-/einschalten, Gerat austau-
schen

EMV-SchutzmafRnahmen einhalten,
Gerat aus-/einschalten, Ricksprache
mit ihrem lokalen Vertriebspartner

Schrittmotorverstarker

191



10 Diagnose und Fehlerbehebung SD328B

10.5 Tabelle der Fehlernummern

Die Fehlerursache zu jeder Fehlermeldung wird codiert als Fehlernum-
mer im Parameter FLT_err_num gespeichert. Nachfolgende Tabelle
zeigt alle Fehlernummer und ihre Bedeutung. Ist bei Fehlerklasse "par.”
eingetragen, ist die Fehlerklasse parametrierbar. Beachten Sie, dass im
HMI die Fehlernummer ohne das vorangestellte ,E angezeigt wird.

Die Fehlernummern sind gegliedert:

Fehlernummer Fehler im Bereich

E 1xxx Generelle Fehler

E 2xxx Uberstromfehler

E 3xxx Spannungsfehler

E 4xxx Temperaturfehler

E 5xxx Hardwarefehler

E 6xxx Softwarefehler

E 7xxx Schnittstellenfehler, Verdrahtungsfehler
E Axxx Antriebsfehler, Bewegungsfehler

E Bxxx Kommunikationsfehler

Informationen zur Fehlerklasse finden auf Seite 181.
Informationen zu Fehlerbit und MalRnahmen zur Fehlerbeseitigung fin-
den auf Seite 190.

Fehlernummer

Klasse

Bit

Beschreibung, Ursache und Abhilfen

E 1100

Parameter aul3erhalb zuldssigem Wertebereich

E 1101

Parameter existiert nicht

Fehlermeldung vom Parameter-Management: Parameter (Index) existiert nicht.

E 1102

Parameter existiert nicht

Fehlermeldung vom Parameter-Management: Parameter (Subindex) existiert nicht.

E 1103

Schreiben des Parameters nicht zuldssig (READ-only)

Schreibzugriff auf Read-Only-Parameter.

E 1104

Schreibzugriff verweigert (keine Zugriffsrechte)
Zugriff auf den Parameter ist nur im Expertenmodus méglich.

Schreibzugriff Experte erforderlich.

E 1106

Befehl nicht erlaubt, wenn Endstufe aktiv ist

Befehl nicht erlaubt, wenn Endstufe aktiv ist (Zustand "OperationEnable" oder
"QuickStopActive").

Endstufe deaktivieren und Befehl wiederholen.

E 1107

Zugriff durch andere Schnittstelle verriegelt

Zugriff durch anderen Kanal besetzt (Beispiel: Inbetriebnahmesoftware ist aktiv und
es erfolgt gleichzeitig ein Zugriffsversuch Gber den feldbus).

Kanal priifen, der den Zugriff blockiert.

192

Schrittmotorverstarker

0198441113705, V2.04, 10.2022



0198441113705, V2.04, 10.2022

SD328B

10 Diagnose und Fehlerbehebung

Fehlernummer

Klasse Bit

Beschreibung, Ursache und Abhilfen

E 110B

3

30

Initialisierungsfehler (Zusatzinfo = Modbus-Registeradresse)

Fehler erkannt bei Parameterprufung bei Power Enable, z.B. Solldrehzahl fur
Betriebsart Punkt-zu-Punkt ist gréRer als die maximal zuldssige Drehzahl des
Antriebsverstérkers.

Der Wert in der Zusatz-Fehlerinfo gibt die Modbus-Registeradresse des Parameters
an, an der der Initialisierungsfehler erkannt wurde.

E 110C

Schreibzugriff nur bei einem vom Anwender spezifizierten Motor erlaubt

E 110D

Grundkonfiguration der Steuerung nach Werkseinstellung notwendig.

"First Setup" (FSU) wurde nicht oder nicht vollstandig durchgefiihrt.

E 110E

Es wurde ein Parameter gedndert, der einen Neustart des Antriebsverstarkers erfor-
dert.

Wird nur von der Inbetriebnahmesoftware angezeigt.
Nach Veranderung eines Parameters muss der Antriebsverstéarker ausgeschaltet und
wieder eingeschaltet werden.

Antriebsverstarker neu starten, um die Funktionalitdt des Parameters zu aktivieren.
Vgl. Kapitel Parameter fur Informationen zum Parameter, er einen Neustart des
Antriebsverstarkers erforderlich macht.

E 1300

Sicherheitsfunktion STO aktiviert
Die Sicherheitsfunktion STO wurde im Zustand "Operation enable" aktiviert.

Fehler zuruicksetzen, Verkabelung der STO-Eingange prufen.

E 1301

24

STO_A (PWRR_A) und STO_B (PWRR_B) mit unterschiedlichen Pegeln

Die Pegel der Eingdnge STO_A (PWRR_A) und STO_B (PWRR_B) waren lénger als
1 Sekunde lang unterschiedlich.

Der Antriebsverstarker muss ausgeschaltet und die Ursache beseitigt werden (z.B.
Prifung, ob NOT-HALT aktiv ist), bevor er wieder eingeschaltet wird.

E 1310

Frequenz der Sollwertvorgabe zu hoch.

Die Frequenz des Pulssignals (A/B, Puls/Richtung, CW/CCW) ist h6her als der zulas-
sige Wert.

Die Ausgangsfrequenz des Controllers an die Eingangsfrequenz des Antriebsver-
starkers anpassen. AuRerdem ist das Uber-/Untersetzungsverhéltnis des elektroni-
schen Getriebes an die Erfordernisse der Anwendung anzupassen
(Positioniergenauigkeit und Drehzahl).

E 1312

Endschaltersignal oder Referenzschaltersignal in E/A-Funktionen nicht definiert

Referenzfahrten erfordern Endschalter. Den Eingdngen sind keine Endschalter zuge-
wiesen.

Die Funktionen LIMP, LIMN und REF den Eingangen zuweisen.

E 2300

18

Uberstrom Endstufe
Motorkurzschluss und Deaktivierung der Endstufe.

Netzanschluss des Motors prufen.

E 3200

15

Uberspannung DC-Bus
Ruckspeisung beim Bremsen zu hoch.

Verzoégerungsrampe priifen, Dimensionierung des Antriebs und Bremswiderstand
prifen

E 3201

14

Unterspannung DC-Bus (Abschaltschwelle)

Verlust der Versorgungsspannung, schlechte Spannungsversorgung.
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Fehlernummer Klasse Bit

Beschreibung, Ursache und Abhilfen

E 3202 2

14

Unterspannung DC-Bus (Quickstop-Schwelle)

Verlust der Versorgungsspannung, schlechte Spannungsversorgung.

E 3206 0

11

Unterspannung DC-Bus, fehlende Netzphase (Warnung)

Verlust der Versorgungsspannung, schlechte Spannungsversorgung.

E 4100 3

21

Ubertemperatur Endstufe
Ubertemperatur Transistoren: Umgebungstemperatur zu hoch, Lufterfehler, Staub.

Schutzfolie entfernen, Warmeabfuhr aus dem Schaltschrank verbessern.

E 4101 0

Warnung Ubertemperatur Endstufe
Ubertemperatur Transistoren: Umgebungstemperatur zu hoch, Lufterfehler, Staub.

Schutzfolie entfernen, Warmeabfuhr aus dem Schaltschrank verbessern.

E 4102 0

Warnung Uberlast (12t) Endstufe
Der Strom lag eine langere Zeit Giber dem Nennwert.

Dimensionierung prufen, Zykluszeit verringern.

E 4200 3

21

Ubertemperatur Gerét

Ubertemperatur Platine: Umgebungstemperatur zu hoch.

E 4300 3

21

Ubertemperatur Motor

Widerstand des Warmesensors ist zu hoch; Uberlast, Umgebungstemperatur (siehe
12t); fehlerhaftes Encoderkabel.

Motorinstallation prifen; die Warme muss Uber die Montageflache abgeleitet werden.
Encoderkabel prifen.

E 4302 0

Warnung Uberlast (12t) Motor

Der Strom lag eine langere Zeit Giber dem Nennwert.

E 4303 3

21

Ubertemperatur Motor oder Motor-Encoder nicht angeschlossen

E 5600 3

17

Phasenfehler Motoranschluss
Motorphase(n) nicht angeschlossen.

Anschluss der Motorphasen prufen.

E 610D -

Fehler im Auswahlparameter
Falscher Parameterwert ausgewahlt.

Zu schreibenden Wert des Parameters prufen.

E 7100 4

30

Systemfehler: Ungliltige Endstufendaten

Im Gerat gespeicherte Endstufendaten sind fehlerhaft (CRC falsch), Fehler in den
internen Speicherdaten.

Setzen Sie sich mit dem Technischen Support in Verbindung oder tauschen Sie das
Gerét aus.

E 7122 4

30

ungultige Motordaten

Im Encoder gespeicherte Motordaten sind fehlerhaft, Fehler in den internen Spei-
cherdaten.

Setzen Sie sich mit dem Technischen Support in Verbindung oder tauschen Sie den
Motor aus.

E 7123 4

30

Motorstrom Offset auRerhalb des zulassigen Bereichs
Messkreis fur Motorstrom defekt.

Setzen Sie sich mit dem Technischen Support in Verbindung oder tauschen Sie das
Gerét aus.
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Beschreibung, Ursache und Abhilfen

E 7338

0

13

Keine gliltige Absolutposition Motor
Warnung, die daruber informiert, dass die Absolutposition noch nicht ermittelt wurde.

Je nach Anwendung Absolutposition bestimmen.
Gerét ist nach wie vor verwendbar und alle Funktionen sind OK.

E 7500

RS485/Modbus: Overrun-Fehler
EMV, Verkabelungsproblem.

Kabel priifen.

E 7501

RS485/Modbus: Framing-Fehler
EMV, Verkabelungsproblem.

Kabel priifen.

E 7502

RS485/Modbus: Parity-Fehler
EMV, Verkabelungsproblem.

Kabel priifen.

E 7503

RS485/Modbus: Empfangsfehler
EMV, Verkabelungsproblem.

Kabel priifen.

E AO60

10

Berechnete Drehzahl fiir Elektronisches Getriebe/Puls-Steuerung zu hoch
Getriebefaktor oder Geschwindigkeitssollwert zu hoch

Getriebefaktor oder Geschwindigkeitssollwert verringern.

E AO61

10

Positionséanderung im Sollwert bei Elektronischem Getriebe/Puls-Steuerung zu grof3.

Anderung der Sollposition zu groR.
Stérung Eingang Sollwertsignal.

Auflésung des Masters verringern.
Sollwerteingangssignal prufen.

E A062

10

Positionsabweichung zwischen Topac-Filter Ein- und Ausgangsposition zu grof3

E A063

10

Solldrehzahl am Topac-Filter Eingang zu gro3

E A064

10

Drehzahldifferenz (Soll-Pulsfrequenz - aktuelle Motordrehzahl) am Topac-Filter Ein-
gang zu grol3

E A300

Bremsvorgang nach HALT-Anforderung noch aktiv

HALT wurde zu frih aufgehoben.
Es wurde bereits ein neuer Befehl gesendet, bevor der Motorstillstand nach einem
HALT erreicht wurde.

Vor der Zuriicknahme des HALT-Signals vollstéandigen Stillstand des Motors abwar-
ten.
Warten, bis der Motor vollsténdig stillsteht.

E A301

Antriebsverstérker im Zustand 'Quick Stop active'

Es trat ein Fehler der Fehlerklasse 1 auf.
Antrieb mit Quick Stop angehalten.

E A302

Unterbrechung durch LIMP

LIMP wurde aktiviert, weil der Arbeitsbereich verlassen wurde, Fehler Endschalter
oder Signalstérung.

Anwendung prifen.
Funktion und Anschluss der Endschalter prifen.
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E A303 1 1 Unterbrechung durch LIMN
LIMN wurde aktiviert, weil der Arbeitsbereich verlassen wurde, Fehler Endschalter
oder Signalstérung.
Anwendung priifen.
Funktion und Anschluss der Endschalter prifen.

E A305 - - Aktivieren der Endstufe in aktuellem Betriebszustand nicht méglich (Zustandsdia-
gramm)
Feldbus: Versuch, die Endstufe im Zustand "Not ready to switch on" freizugeben.
Siehe Zustandsdiagramm im Kapitel Betrieb des Handbuchs.

E A306 1 3 Unterbrechung durch Softwarestopp durch Anwender
Der Antrieb befindet sich nach einer Stop-Anforderung durch die Software im
Zustand "Quick Stop active". Eine neue Betriebsart kann nicht aktiviert werden, der
Fehlercode wird als Antwort auf den Befehl zur Aktivierung gesendet.
Zustand mit dem Befehl Fault Reset beenden.

E A307 - - Unterbrechung durch internen Softwarestopp
In den Betriebsarten Referenzierung und Manuellfahrt wird die Bewegung durch
einen internen Software-Stop unterbrochen. Eine neue Betriebsart kann nicht akti-
viert werden, der Fehlercode wird als Antwort auf den Befehl zur Aktivierung gesen-
det.
Zustand mit dem Befehl Fault Reset beenden.

E A308 - - Antrieb im Zustand 'FAULT'
Es trat ein Fehler mit Fehlerklasse 2 oder héher auf.
Fehlercode prifen (HMI or PS2), Fehlerursache beseitigen und Fehlerzustand mit
dem Befehl Fault Reset beenden.

E A309 - - Antrieb nicht im Zustand 'Operation Enable'
Es wurde ein Befehl gesendet, der den Zustand "Operation enable" erfordert (z.B.
opmode change).
Antrieb in den Zustand "OperationEnable" setzen und Befehl wiederholen.

E A310 - - Endstufe nicht aktiv
Befehl kann nicht ausgefiihrt werden, weil die Endstufe nicht freigegeben ist
(Zustand "Operation Enabled" oder "Quick Stop").
Antrieb in einen Zustand mit freigegebener Endstufe versetzen; siehe Zustandsdia-
gram im Kapitel Betrieb des Handbuchs.

E A313 - - Position tiberfahren, hierdurch ist der Referenzpunkt nicht mehr definiert (ref_ok=0)
Die Grenzen des Positionierbreichs wurden tUberfahren, was zu einem Verlust des
Referenzpunktes fiihrte. Eine Absolutbewegung ist erst nach Definition eines neuen
Referenzpunktes mdglich.
Neuen Referenzpunkt mit der Betriebsart Referenzierung einstellen.

E A314 - - Keine Referenzposition
Der Befehl erfordert einen definierten Referenzpunkt (ref_ok=1).
Neuen Referenzpunkt mit der Betriebsart Referenzierung einstellen.

E A315 - - Referenzierung aktiv

Der Befehl ist so lange nicht mdglich, wie der Zustand Referenzierung aktiv ist.

Warten, bis die Referenzierungsbewegung abgeschlossen ist.
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E A317 - - Antrieb nicht im Stillstand

Es wurde ein Befehl gesendet, der nicht zulassig ist, solange der Motor sich nicht im
Stillstand befindet, z.B.

- Anderung Softwareendschalter

- Anderung der Handhabung der Uberwachungssignale

- Setzen eines Referenzpunktes

- Teach-in eines Datensatzes

Warten, bis der Motor sich im Stillstand befindet (x_end = 1).

E A318 - - Betriebsart aktiv (x_end = 0)

Die Aktivierung einer neuen Betriebsart ist nicht mdglich, so lange die aktuelle
Betriebsart aktiv ist.

Warten, bis der Befehl in der Betriebsart abgearbeitet ist (x_end=1)
oder die aktuelle Betriebsart mit dem Befehl HALT beenden.

E A31B - - HALT angefordert

Befehl nicht erlaubt, wenn eine HALT-Anforderung vorliegt

HALT-Anforderung beenden und Befehl wiederholen.

E A31C - - Unzuléssige Positionseinstellung bei Software-Endschalter

Wert fiir negativen (positiven) Software-Endschalter ist grof3er (kleiner) als Wert fur
positiven (negativen) Software-Endschalter.

Positionswert bei Referenzierung liegt aul3erhalb des Bereichs der Softwaregrenz-
schalter.

Positionswerte korrigieren.
E A31D - - Uberschreitung Geschwindigkeitsbereich (CTRL_n_max')

Die Sollgeschwindigkeit wurde auf einen Wert eingestellt, der gréRer als die in
'CTRL_n_max' definierte Maximalgeschwindigkeit ist.

Wert von 'CTRL_n_max' erhéhen oder Geschwindigkeitssollwert verringern.

E A31E 1 2 Unterbrechung durch positiven Software-Endschalter

Befehl kann wegen Uberfahren von positivem Software-Endschalter nicht ausgefiihrt
werden.

Mit Manuellfahrt in den gultigen Software-Endschalterbereich zuriickfahren.

E A31F 1 2 Unterbrechung durch negativen Software-Endschalter

Befehl kann wegen Uberfahren von negativem Software-Endschalter nicht ausge-
fuhrt werden.

Mit Manuellfahrt in den gultigen Software-Endschalterbereich zuriickfahren.
E A320 par. 22 Schleppfehler zu gro3

Externe Last oder Beschleunigung zu hoch.

Externe Last oder Beschleunigung reduzieren. Reaktion auf Fehlerreaktion ist Uber
'Flt_pDiff' einstellbar.

0198441113705, V2.04, 10.2022

E A321 - - RS422 Positions-Schnittstelle nicht als Eingangssignal definiert

RS422-Schnittstelle ist beim Start der Betriebsart elektronisches Getriebe als Aus-
gang (z.B. ESIM) definiert.

RS422-Schnittstelle Giber Parameter 'lOposinterfac’ als Eingang definieren.
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Fehlernummer Klasse Bit Beschreibung, Ursache und Abhilfen

E A324 1 10 Fehler bei Referenzierung (Zusatzinfo = Detaillierte Fehlernummer)

Die Referenzierungsfahrt wurde nach Auftreten eines Fehlers beendet. Detaillierte
Angaben zur Fehlerursache ergeben sich aus der Zusatzinformation im Fehlerspei-
cher.

Méogliche Untercodes des Fehlers:

EA325

EA326

EA327

EA328

EA329

E A325 1 10 Anzufahrender Endschalter nicht aktiviert
Die Referenzierung auf die Endschalter LIMP oder LIMN ist deaktiviert.
Endschalter Giber 'IOsigLimP’ or 'l1OsigLimN' aktivieren.

E A326 1 10 Schalter REF nicht gefunden zwischen LIMP und LIMN
Der Eingangsschalter REF ist defekt oder nicht ordnungsgemaf verkabelt.
Funktion und Verkabelung des Schalters REF prifen.

E A327 1 10 Referenzfahrt auf REF ohne Drehrichtungsumkehr, unzul. Endschalter LIM aktiviert
Suche nach REF ohne Richtungsumkehr in positiver (negativer) Richtung bei akti-
viertem LIMP (LIMN).

Funktion und Verkabelung des Schalters LIMP (LINM) prifen.

E A328 1 10 Referenzfahrt auf REF ohne Drehrichtungsumkehr, Uberfahren von LIM oder REF
nicht zuléssig
Suche nach REF ohne Richtungsumkehr und Uberfahren von REF oder LIM.
Referenzierungsgeschwindigkeit ("HMn') verringern oder Verzogerung erhéhen
(RAMPdecel’).

Funktion und Verkabelung von LIMP, LIMN und REF prufen.

E A329 1 10 Mehr als ein Signal LIMP/LIMN/REF aktiv
REF oder LIM sind nicht richtig angeschlossen oder die Versorgungsspannung fir
die Schalter ist zu niedrig.

Verkabelung der 24VDC Versorgung prufen.

E A32A 1 10 Ext. Uberwachungssignal LIMP bei neg. Drehrichtung
Referenzierung mit negativer Drehrichtung starten (z.B. Referenzierung auf LIMN)
und Schalter LIMP aktivieren (Schalter in entgegengesetzter Bewegungsrichtung).
Funktion und Anschluss des Endschalters prifen.

Manuellfahrt mit negativer Drehrichtung aktivieren (Ziel-Endschalter muss an die Ein-
gange LIMN angeschlossen sein).

E A32B 1 10 Ext. Uberwachungssignal LIMN bei pos. Drehrichtung
Referenzierung mit positiver Drehrichtung starten (z.B. Referenzierung auf LIMP)
und Schalter LIMN aktivieren (Schalter in entgegengesetzter Bewegungsrichtung).
Funktion und Anschluss des Endschalters prifen.

Manuellfahrt mit positiver Drehrichtung aktivieren (Ziel-Endschalter muss an die Ein-
gange LIMP angeschlossen sein).

E A32C 1 10 Fehler bei REF (Schaltersignal kurzzeitig aktiviert oder Schalter tiberfahren)

Schaltsignalstérung.
Der Motor steht unter Vibrations- oder Sto3belastung, wenn er nach Aktivierung des
Schaltsignals gestoppt wird.

Spannungsversorgung, Verkabelung und Funktion des Schalters prifen.
Motorreaktion nach Stopp prifen und Reglereinstellungen optimieren.
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E A32D 1

10

Fehler bei LIMP (Schaltersignal kurzzeitig aktiviert oder Schalter tiberfahren)

Schaltsignalstérung.
Der Motor steht unter Vibrations- oder Sto3belastung, wenn er nach Aktivierung des
Schaltsignals gestoppt wird.

Spannungsversorgung, Verkabelung und Funktion des Schalters prufen.
Motorreaktion nach Stopp prifen und Reglereinstellungen optimieren.

E A32E 1

10

Fehler bei LIMN (Schaltersignal kurzzeitig aktiviert oder Schalter tberfahren)

Schaltsignalstérung.
Der Motor steht unter Vibrations- oder Sto3belastung, wenn er nach Aktivierung des
Schaltsignals gestoppt wird.

Spannungsversorgung, Verkabelung und Funktion des Schalters prufen.
Motorreaktion nach Stopp prifen und Reglereinstellungen optimieren.

E A330 -

Referenzfahrt auf Indexpuls nicht reproduzierbar. Indexpuls ist zu nahe am Schalter

Der Positionsunterschied zwischen der Anderung des Schaltsignals und dem Auftre-
ten des Indexpulses ist zu gering.

Montageort des Endschalters &ndern (am besten eine halbe Motorumdrehung ent-
fernt von der aktuellen mechanischen Position in Richtung auRerhalb des Arbeitsbe-
reiches)

E A332 1

10

Fehler bei Manuellfahrt (Zusatzinfo = Detaillierte Fehlernummer)
Manuellfahrt wurde durch einen Fehler gestoppt.

Zusatzliche Infos ergeben sich aus der detaillierten Fehlernummer im Fehlerspei-
cher.

E A334 2

Timeout Uberwachung Stillstandsfenster

Die Positionsabweichung nach Beendigung der Bewegung ist gréer als das Still-
standsfenster. Dies kann z.B. durch eine externe Last verursacht sein.

Last prifen.

Einstellungen fur Stillstandsfenster prifen (STANDp_win', 'STANDpwinTime' and
'STANDpwinTout').

Reglereinstellungen optimieren.

E A335 1

10

Bearbeitung nur in Feldbus-Betrieb mdglich

Referenzfahrt wurde in lokaler Steuerungsart gestartet
(Referenzierung ist nicht moglich, wenn 'DEVcmdinterf' nicht auf Feldbusgerat
gesetzt ist, keine Endschalter).

DEVcmdinterf' muss auf Feldbusgerat gesetzt werden.

E A337 0

10

Fortsetzen der Betriebsart nicht moeglich

Fortsetzung einer unterbrochenen Bewegung in Betriebsart Punkt-zu-Punkt ist
unmaoglich, weil eine andere Betriebsart zwischenzeitlich aktiv war.

In der Betriebsart Bewegungssequenz ist die Fortsetzung unmdoglich, wenn eine
Bewegungsiberblendung unterbrochen wurde.

E A339 -

Keine Bearbeitung des Motor-Encoders gewahlt oder schnelle Positionserfassung
auf Indexpuls Motor aktiv

E A33A -

Referenzpunkt nicht definiert (ref_ok=0)

Eine Referenzierung wurde nicht durchgefiihrt und es ist kein Motor mit Absolut-
Encoder angeschlossen.

Die Referenzposition existiert nicht langer, weil aus dem Arbeitsbereich herausgefah-
ren wurde.

Referenzierung starten.
Motor mit Multiturn-Encoder verwenden, wenn keine Referenzierung durchgefiihrt
werden soll.
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E B100 0 9 RS485/Modbus: unbekannter Dienst
Es wurde ein nicht unterstitzter Modbus-Dienst empfangen.
Anwendung auf Modbus-Master priifen.

E B200 0 9 RS485/Modbus: Protokollfehler
Logischer Protokollfehler: falsche Lange oder nicht unterstitzte Unterfunktion.
Anwendung auf Modbus-Master priifen.

E B201 2 6 RS485/Modbus: Nodeguard-Fehler
Modbus ist als Command Interface definiert (DEVcmdinterf'=modbus): Verbindungs-
Uberwachungsparameter '"MBnode_guard') ist <>0ms und es wurde ein Nodeguard-
Ereignis erkannt.
Anwendung auf Modbus-Master prufen oder Wert andern (auf 0 ms setzen oder die
Uberwachungszeit des Parameters 'MBnode_guard' monitoring erhdhen).

E B202 0 9 RS485/Modbus: Nodeguard-Warnung
Modbus ist nicht als Command Interface definiert (DEVcmdinterf'=modbus): Verbin-
dungsiiberwachungsparameter (MBnode_guard') ist <>0ms und es wurde ein Node-
guard-Ereignis erkannt.
Anwendung auf Modbus-Master prufen oder Wert andern (auf 0 ms setzen oder die
Uberwachungszeit des Parameters 'MBnode_guard' monitoring erhdhen).

E B302 0 12 Profibus: Schreibzugriff verweigert (falsche Auftragskennung)
AK bei Schreibbefehl falsch.
AK und Datentyp des Parameters priifen.

E B303 1 12 Profibus: Fehlerhafte Bearbeitung des Prozessdatenkanals
Fehler bei PZD-Bearbeitung: PZD1-4 enthalt ungultigen Wert.
PZD-Inhalt priifen (Anwendung).

E B305 1 12 Profibus: Mapping des Parameters auf das Ausgangsdatentelegramm unmdglich
Mapping des angeforderten Parameters auf PZD ist unmdglich.
PZD-Inhalt priifen (Anwendung).

E B306 1 12 Profibus: Fehlerhafte Bearbeitung des Prozessdatenkanals
Fehler bei PZD-Bearbeitung: PZD5-8 enthalt ungultigen Wert.
PZD-Inhalt priifen (Anwendung).

E B308 0 Profibus: Parameter kann nicht gelesen werden

E B309 12 Profibus: Subindex ungleich Null
Subindex in Parameterkennung PKE ist nicht Null.
Subindex auf Null setzen.

E B30A 1 0 Profibus: Parameter existiert nicht
Uber Parameterkanal (PKW) gesendeter Parameter existiert nicht.
Parameternummer prifen.

E B30B 2 12 Profibus: Watchdog
Die Zykluszeit des Profibus-Masters ist gréRer als die programmierte Watchdog-Zeit.
Watchdog-Zeit im Profibus-Master erhéhen.

E B30C 2 12 Profibus: Motorstopp durch Clear-Befehl des Masters
Clear-Befehl vom Master, Busfehler.
Anwendung prufen.
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E B30D 0 12 Profibus: Parameter Iasst sich nicht mappen.
Mapping dieses Parameters auf PZD ist nicht erlaubt, weil der Parameter nicht exis-
tiert oder nur gelesen werden kann.
Nummer des gemappten Parameters prifen.

E B310 2 12 Profibus: Fehlerhafte Datenkommunikation

System- oder Busfehler, EMV.

Profibus-Verbindung prifen, Schirmung prifen.
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11 Parameter

11 Parameter

Dieses Kapitel zeigt eine Ubersicht der Parameter, die fir die Bedienung
des Produkts angesprochen werden kénnen.

Zusatzlich sind spezielle Parameter fur die Kommunikation tber den
Feldbus im jeweiligen Feldbushandbuch beschrieben.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN DURCH PARAMETER

Das Verhalten des Antriebssystems wird von zahlreichen Parameter
bestimmt. Ungeeignete Parameterwerte kénnen unbeabsichtigte Be-
wegungen oder Signale auslésen sowie Uberwachungsfunktionen
deaktivieren.

« Andern Sie nur Parameter deren Bedeutung Sie verstehen.

« Starten Sie die Anlage nur, wenn sich keine Personen oder Hin-
dernisse im Gefahrenbereich befinden.

e Fihren Sie bei der Inbetriebnahme sorgfaltig Tests fiir alle
Betriebszustéande und Fehlerféalle durch.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schwerwie-
genden Verletzungen oder Materialschaden fihren.

11.1 Darstellung von Parametern

Eingabe von Werten

Die Parameterdarstellung enthalt einerseits Informationen, die zur ein-
deutigen Identifikation eines Parameters bendtigt werden. Andererseits
kdnnen der Parameterdarstellung Hinweise zu Einstellungsméglichkei-
ten, Voreinstellungen sowie Eigenschaften des Parameters enthommen
werden.

Beachten Sie, dass im Feldbus die Parameterwerte ohne Dezimalzei-
chen eingegeben werden. Es mussen alle Dezimalstellen eingegeben
werden.

Eingabebeispiele:

Maximalwert Inbetriebnahmesoftware Feldbus
2.0 2.0 20
23.57 23.57 2357
1.000 1.000 1000
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11.1.1 Erklarung der Parameterdarstellung

Eine Parameterdarstellung weist folgende Merkmale auf:

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

Beispiel_Name Kurzbeschreibung (Querverweis) Apk UINT32 Feldbus 1234:5;,

INF- - DEVC Auswahlwerte (3)88 E(le\rN

F- - dEUr 1/ Auswahlwertl / RbL & Erklarung 1 300.00 o
'nrT - atbe 2 / Auswahlwert2 / RbE2: Erklarung 2 '

Né&here Beschreibung und Details

Parameter Name  Der Parametername dient zur eindeutigen Erkennung eines Parame-
ters.

HMI-Menlu  Das HMI-Menii zeigt den Men(-Pfad, um den Parameter Giber das HMI
aufzurufen.

Beschreibung  Kurzbeschreibung (Querverweis):
Die Kurzbeschreibung enthalt eine kurze Information tiber den Parame-
ter sowie einen Querverweis auf die Seite, auf der der Parameter in sei-
ner Funktion beschrieben ist.

Auswahlwerte:

Bei Parametern, die eine Auswahl von Einstellungen anbieten, ist der
Wert Uiber den Feldbus sowie die Bezeichnung der Werte bei Eingabe
durch die Inbetriebnahmesoftware und das HMI angegeben.

1 = Wert Uber Feldbus

Auswahlwertl = Auswahlwert Uber Inbetriebnahmesoftware

RbL | = Auswahlwert Gber HMI

Né&here Beschreibung und Details:
Enthalt weitere Informationen tGber den Parameter.

Einheit Die Einheit des Wertes.
Minimalwert  Der kleinste Wert, der eingegeben werden kann.
Defaultwert  Werkseinstellung.
Maximalwert  Der groRte Wert, der eingegeben werden kann.

Datentyp  Der Datentyp bestimmt den glltigen Wertebereich, insbesondere wenn
zu einem Parameter Minimal- und Maximalwert nicht explizit angegeben

sind.

Datentyp Byte Minwert Maxwert
INT8 1 Byte / 8 Bit -128 127

UINT8 1 Byte / 8 Bit 0 255

INT16 2 Byte / 16 Bit -32768 32767
UINT16 2 Byte / 16 Bit 0 65535
INT32 4 Byte / 32 Bit -2147483648 2147483647
UINT32 4 Byte / 32 Bit 0 4294967295
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11 Parameter

R/W

Persistent

Parameter-Adresse

Hinweis zur Lesbarkeit und Schreibbarkeit der Werte.

R/-: Werte sind nur lesbar.
R/W: Werte sind lesbar und schreibbar.

Die Kennzeichnung "per." zeigt, dass der Wert des Parameters nach Ab-
schalten des Gerates im Speicher erhalten bleibt. Bei Anderung eines
Wertes uber Inbetriebnahmesoftware oder Feldbus muss der Anwender
explizit die Wertednderung in den persistenten Speicher speichern.

Jeder Parameter hat eine eindeutige Parameter-Adresse. Uber die Pa-
rameter-Adresse wird Uber den Feldbus auf den Parameter zugegriffen.
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11.2 Liste aller Parameter

Parameter Name
HMI Menl

Beschreibung

Einheit
Minimalwert
Defaultwert
Maximalwert

Datentyp
R/W
persistent
Experte

Parameter-
Adresse Uber
Feldbus

_acc_pref

Beschleunigung der Sollwertgenerierung

Vorzeichen entsprechend der Anderung des 0
Betrages der Geschwindigkeit: )
Erh6hung Geschwindigkeit: pos. Vorzeichen
Verringerung Geschwindigkeit: neg. Vorzei-
chen

min-L/s

INT32
INT32
R/-

Modbus 7954
Profibus 7954

_Accesslinfo

Aktueller Zugriffkanal fir Aktionsobjekte -

Low byte:
0 : Belegt durch Kanal im High Byte
1: ExKlusiv belegt durch Kanal im Highbyte

Highbyte: Aktuelle Belegung des Zugriffska-
nals

: reserviert

10

T HMI

: Modbus RS485

: CANopen

: CANopen uber zweiten SDO-Kanal
. Profibus

: DeviceNet

: reserviert

: Ethernet

10..15: Modbus TCP

©CONOUAWNRERO

UINT16
UINT16
R/-

Modbus 280
Profibus 280

_actionStatus

Aktionswort (160) -

Signalzustand: 0
0: nicht aktiviert
1: aktiviert

Bit0: Fehler Klasse 0

Bitl: Fehler Klasse 1

Bit2: Fehler Klasse 2

Bit3: Fehler Klasse 3

Bit4: Fehler Klasse 4

Bit5: reserviert

Bit6: Antrieb steht

(Actual speed _n_act [1/min] < 9)
Bit7: Antrieb dreht positiv

Bit8: Antrieb dreht negativ

Bit9: reserviert

Bit10: reserviert

Bit11: Profilgenerator steht
(Solldrehzahl ist 0)

Bit12: Profilgenerator verzdgert
Bit13: Profilgenerator beschleunigt
Bit14: Profilgenerator féhrt konstant
Bit15: reserviert

UINT16
UINT16
R/-

Modbus 7176
Profibus 7176

_l_act
STA- - IACT
StR- -, RCE

Gesamt-Motorstrom (173) Arms

In 0,01Arms 0.00

INT16
INT16
R/-

Modbus 7720
Profibus 7720
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Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
_10_act Physikalischer Zustand der digitalen Ein- - UINT16 Modbus 2050
STA- - i0AC gange und Ausgange (108) - UINT16 Profibus 2050
Lo 0 R/-
SEA- -, oAl Belegung 24V-Eingange: ) )
' ant Bit 0: REF i
Bit 1: LIMN,CAP2
Bit 2: LIMP,CAP1
Bit 3: HALT
Bit 4: STO_B (PWRR_B)
Bit 5: STO_A (PWRR_A)
Bit 6: -
Bit 7: reserviert
_LastWarning Letzte Warnung als Nummer - UINT16 Modbus 7186
UINT16 Profibus 7186
- Nummer der zuletzt aufgetreten Warnung. R/-
Wenn die Warnung wieder inaktiv wird, bleibt _ )
) die Nummer bis zum néachsten Fault-Reset )
erhalten.
Wert O: keine Warnung aufgetreten
_n_act Istdrehzahl des Motors (140) min1 INT16 Modbus 7696
STA- - NACT - INT16 Profibus 7696
0 R/-
StR- - nRACE - -
_n_actRAMP Istdrehzahl des Fahrprofilgenerators (140) mint INT32 Modbus 7948
- INT32 Profibus 7948
) 0 R/-
_n_|_act Optimierter Lesezugriff auf Drehzahl-Ist- - INT32 Modbus 7726
i werte und Strom-Istwerte - INT32 Profibus 7726
High word: Istdrehzahl _n_act [1/min] 0 B/_
) Low word: Ist-Strom [Arms] .
_n_pref Drehzahl der Sollwertgenerierung min1 INT32 Modbus 7950
- INT32 Profibus 7950
. 0 R/-
_n_targetRAMP Ziel-Drehzahl des Fahrprofilgenerators mint INT32 Modbus 7946
- INT32 Profibus 7946
) R/-
_OpHours Betriebsstundenzéhler s UINT32 Modbus 7188
STA- - oPh - UINT32 Profibus 7188
0 R/-
StR- - oPh - -
_p_act Istposition Motor in internen Einheiten Inc INT32 Modbus 7700
- INT32 Profibus 7700
. 0 R/-
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Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
_p_actPosintf Istposition an Positions-Schnittstelle Inc INT32 Modbus 2058
- Gezahlte Positionsinkremente an RS422- :2147483648 :_5_T32 Profibus 2058
Signalschnittstelle CN5 falls Signalrichtung 2147483647 )
) als Eingang definiert (siehe Parameter IOpo- )
sinterface)
_p_actRAMPusr Istposition des Fahrprofilgenerators (138) usr INT32 Modbus 7940
. . - INT32 Profibus 7940
- in Anwendereinheiten 0 R/-
_p_actusr Istposition des Motors in usr INT32 Modbus 7706
STA- - PACU Anwendereinheiten (138) O :_2?’32 Profibus 7706
SER- - PRCU - -
_p_addGEAR Ausgangsposition elektronisches Getriebe  Inc INT32 Modbus 7942
- Bei inaktivem elektronische Getriebe kann :_\l’\j:I'SZ Profibus 7942
hier die Sollposition fiir den Lageregler )
) ermittelt werden. Diese Position wird einge- }
stellt, wenn das elektronische Getriebe mit
Auswahl von 'Synchronisation mit Aus-
gleichsbewegung' aktiviert wird.
_p_dif Aktuelle Abweichung zwischen Soll- und Ist- revolution INT32 Modbus 7716
STA- - PDIF position :214748.3648 ::\'7\2-32 Profibus 7716
_ Entspricht der aktuellen Abweichung zwi- )
StR- - Pd F schen Soll- und Istposition des Motors 214748.3647 )
_p_difGear Positionsdifferenz im elektronischen Inc INT32 Modbus 7724
i Getriebe bedingt durch Begrenzung (134)  -2147483648 INT32 Profibus 7724
Falls in der Betriebsart 'Elektr. Getriebe' die 5147483647 B/_
) Drehzahl- und Beschleunigungsbegrenzung )
eingestellt wurde (siehe Parameter GEAR-
control) und die Begrenzungen bei der Bear-
beitung erreicht wird dann folgt der Antrieb
nicht mehr direkt der Sollwertvorgabe. Die
hieraus resultierende Positionsabweichung
kann mit diesem Parameter ausgelesen wer-
den.
p_ref Sollposition in internen Einheiten Inc INT32 Modbus 7698
- INT32 Profibus 7698
. 0 R/-
_p_refusr Sollposition in Anwendereinheiten (153) usr INT32 Modbus 7704
- INT32 Profibus 7704
) 0 R/-
_p_tarRAMPusr Zielposition des Fahrprofilgenerators usr INT32 Modbus 7938
. ) - INT32 Profibus 7938
- Absolutpositionswert des Profilgenerators 0 R/-

berechnet aus libergebenen Relativ- und
Absolutpositionswerten.

in Anwendereinheiten
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Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
_prgNoDEV Programmnummer Firmware - UINT16 Modbus 258
INF--_PNR Beispiel: PR840.1 0.0 g;[\me Profibus 258
rnf--_Prr Wert wird dezimal eingetragen als: 8401 i
_prgVerDEV Versionsnummer Firmware - UINT16 Modbus 260
. - UINT16 Profibus 260
INF- - _PVR Beispiel: V4.201 0.000 R/-
»nf - - _Piir Wert wird dezimal eingetragen als: 4201
_serialNoDEV Seriennummer Gerat - UINT32 Modbus 302
- Seriennummer: eindeutige Zahl zur Identifi- g}l_\lTBZ Profibus 302
i kation des Produkts 4294967295 per.
_SigActive Aktueller Zustand der - UINT32 Modbus 7182
Uberwachungssignale (158) - UINT32 Profibus 7182
) 0 R/-

Bedeutung siehe _SigLatched
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Parameter Name
HMI Menl

Beschreibung Einheit
Minimalwert
Defaultwert
Maximalwert

Datentyp
R/W

Parameter-
Adresse lber

persistent Feldbus

Experte

_SigLatched
STA- - SIGS
SER- -5 05

Gespeicherter Zustand der -
Uberwachungssignale (159) -
0

Signalzustand:
0: nicht aktiviert
1: aktiviert

Bitbelegung:

Bit 0: Allgemeiner Fehler

Bit 1: Endschalter (LIMP/LIMN/REF)

Bit 2: Bereich Uberschritten (SW-Endschal-
ter, Tuning)

Bit 3: Quickstop tber Feldbus

Bit 4: Eingénge STO sind 0

Bit 5: reserviert

Bit 6: Fehler RS485

Bit 7: Fehler CAN

Bit 8: Fehler Ethernet

Bit 9: Frequenz Fuhrungssignal zu hoch
Bit 10: Fehler aktuelle Betriebsart

Bit 11: reserviert

Bit 12: Fehler Profibus

Bit 13: reserviert

Bit 14: Unterspannung DC-Bus

Bit 15: Hochspannung DC-Bus

Bit 16: Netzphase fehlt

Bit 17: Fehler Motoranschluss

Bit 18: Motor Uberstrom/Kurzschluss

Bit 19: Fehler Motor-Encoder

Bit 20: Unterspannung 24VDC

Bit 21: Ubertemperatur (Endstufe, Motor)
Bit 22: Schleppfehler

Bit 23: Max. Geschwindigkeit Gberschritten
Bit 24: Eingange STO unterschiedlich
Bit 25: reserviert

Bit 26: reserviert

Bit 27: reserviert

Bit 28: reserviert

Bit 29: Fehler EEPROM

Bit 30: Systemhochlauf (Hardware- oder
Parameterfehler)

Bit 31: Systemfehler (z. B. Watchdog)

Uberwachungen sind produktabhéngig

UINT32
UINT32
R/-

Modbus 7184
Profibus 7184

_StopFault
FLT- - STPF
FLE- - SEPF

Fehlernummer des letzten Stopp- -
Fehlers (161) -

UINT16
UINT16
R/-

Modbus 7178
Profibus 7178

_Temp_act_DEV
STA- - TDEV
SER- - EdEY

Geratetemperatur (158) °C

INT16
INT16
R/-

Modbus 7204
Profibus 7204

_Temp_act_PA
STA- - TPA
StR- - kPR

Temperatur der Endstufe (158) °C

INT16
INT16
R/-

Modbus 7200
Profibus 7200
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Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
U ref Gesamt-Motorspannung \% INT16 Modbus 7722
- In 0,1V Schritten 0 0 :_\l)\l/:l'16 Profibus 7722
_UDC_act Spannung am DC-Bus \% UINT16 Modbus 7198
STA- - uDCA Spannung DC-Bus 00 g}[\me Profibus 7198
SLA- - LdCR in 0,1V Schritten ) )
_v_act_Posintf Istgeschwindigkeit an Positions-Schnittstelle Inc/s INT32 Modbus 2060
- Ermittelte Pulsfrequenz an RS422-Signal- :2147483648 :_\l:l/?’32 Profibus 2060
schnittstelle CN5 falls Signalrichtung als Ein- 2147483647 )
) gang definiert (siehe Parameter }
IOposinterface)
_WarnActive Aktive Warnungen bitcodiert (159) - UINT16 Modbus 7190
- Bedeutung der Bits siehe _WarnLatched E;E\IT16 Profibus 7190
_WarnLatched Gespeicherte Warnungen bitcodiert (160) - UINT16 Modbus 7192
. . . - INT1 Profi 7192
STA- - WRNS Gespeicherte Warnungsbits werden bei 0 g/_ 6 rofibus 719
einem FaultReset geldscht.
SER- - LrnS - -

Die Bits 10,11,13 werden automatisch
geldscht.

Signalzustand:
0: nicht aktiviert
1: aktiviert

Bitbelegung:

Bit 0: Allgemeine Warnung (siehe
_LastWarning)

Bit 1: Temperatur der Endstufe hoch

Bit 2: Temperatur des Motors hoch

Bit 3: reserviert

Bit 4: Uberlast Endstufe (12t)

Bit 5: Uberlast Motor (I°t)

Bit 6: Uberlast Bremswiderstand (I2t)

Bit 7: CAN Warnung

Bit 8: Motor Encoder Warnung

Bit 9: RS485 Protokoll Warnung

Bit 10: STO_A (PWRR_A) und/oder STO_B
(PWRR_B)

Bit 11: DC Bus Unterspannung, fehlende
Netzphase

Bit 12: Profibus Warnung

Bit 13: Position noch nicht giltig (Positions-
ermittlung dauert an)

Bit 14: Ethernet Warnung

Bit 15: reserviert

Uberwachungen sind produktabh&ngig
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Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

AbsHomeRequest  Absolutpositionierung nur nach UINT16 Modbus 1580

Referenzierung (137) 0 UINT16 Profibus 1580
) . 0 R/W
0/no: Nein 1 per
) 1/yes: Ja o
Verfugbar ab Software Version V1.211.
AccesslLock Sperren anderer Zugriffskanale (114) - UINT16 Modbus 316
- 0: Andere Zugriffskanéle freigeben 0 ;}\r;llee Profibus 316
i 1: Andere Zugriffskanéle sperren 1 )
Mit diesem Parameter kann der Feldbus den i
aktiven Zugriff auf das Gerat fur folgende
Zugriffskanale sperren:
- Inbetriebnahmesoftware
- HMI
- ein zweiter Feldbus
Die Verarbeitung der Eingangssignale (z.B.
Eingang HALT) kann nicht gesperrt werden.
BRK_tclose Zeitverzégerung beim SchlieRen der ms UINT16 Modbus 1296
Haltebremse (175) 0 UINT16 Profibus 1296
DRC- - BTCL 100 R/W
dri--hbtlL 1000 per.
BRK _trelease Zeitverzogerung beim Offnen/Luften der ms UINT16 Modbus 1294
DRC- - BTRE Haltebremse (174) 0 UINT16 Profibus 1294
0 R/W
drl- -bkrE 1000 per.
CaplActivate Capture-Einheit 1 Start/Stopp (170) - UINT16 Modbus 2568
- 0/ Capture stop: Capture-Funktion abbre- 0 HlA%Tle Profibus 2568
chen )
) 1/ Capture once: Capture einmalig starten 2 )
2 / Capture continuous: Capture kontinuier-
lich starten
Bei einmaligem Capture wird die Funktion
beim ersten erfassten Wert beendet.
Bei kontinuierlichem Capture lauft die Erfas-
sung endlos weiter.
Positionserfassung kann nur bei "Steue-
rungsart Feldbus" aktiviert werden.
CaplConfig Konfiguration Capture-Einheit 1 (171) - UINT16 Modbus 2564
. . INT1 Profi 2564
- 0/ 1->0: Positionserfassung bei 1->0 Wech- 8 g/W 6 rofibus 256
sel )
) 1/0->1: Positionserfassung bei 0->1 Wech- 1 )
sel
CaplCount Capture-Einheit 1 Ereigniszéhler (171) - UINT16 Modbus 2576
- Zahlt die Capture-Ereignisse. - H}I\IHG Profibus 2576

Zahler wird beim Aktivieren der Capture-Ein- 0
heit-1 zurtickgesetzt.
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Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
Cap1Pos Capture-Einheit 1 erfasste Position (171) usr INT32 Modbus 2572
- Erfasste Position zum Zeitpunkt des "Cap- 0 :_\l)\l/:I'SZ Profibus 2572
ture-Signals". ) )
) Nach "MaRsetzen" oder "Referenzierung" )
wird die erfasste Position neu berechnet..
Cap2Activate Capture-Einheit 2 Start/Stopp (171) - UINT16 Modbus 2570
- 0/ Capture stop: Capture-Funktion abbre- O g}\l;llefs Profibus 2570
chen )
) 1/ Capture once: Capture einmalig starten 2 )
2/ Capture continuous: Capture kontinuier-
lich starten
Bei einmaligem Capture wird die Funktion
beim ersten erfassten Wert beendet.
Bei kontinuierlichem Capture l&uft die Erfas-
sung endlos weiter.
Positionserfassung kann nur bei "Steue-
rungsart Feldbus" aktiviert werden.

Cap2Config Konfiguration Capture-Einheit 2 (171) - UINT16 Modbus 2566
- 0/ 1->0: Positionserfassung bei 1->0 Wech- 0 UINTL6 Profibus 2566
cel 0 R/W

- . . 1 -
1/0->1: Positionserfassung bei 0->1 Wech- )
sel
Cap2Count Capture-Einheit 2 Ereigniszahler (171) - UINT16 Modbus 2578
. - - INT1 Profi 257
- Zahlt die Capture-Ereignisse. g/_ 6 rofibus 2578
Zahler wird beim Aktivieren der Capture-Ein- _ )
) heit 2 zurlickgesetzt. }
Cap2Pos Capture-Einheit 2 erfasste Position (171) usr INT32 Modbus 2574
- Erfasste Position zum Zeitpunkt des "Cap- 0 :;\',\}TSZ Profibus 2574
ture-Signals". ) )
. Nach "MaRsetzen" oder "Referenzierung"” )
wird die erfasste Position neu berechnet..
CapStatus Status der Capture-Eingange (171) - UINT16 Modbus 2562
. - UINT16 Profibus 2562
- Lesezugriff: R/-
Bit 0: Positionserfassung durch Eingang )
) CAPL1 ist erfolgt -
Bit 1: Positionserfassung durch Eingang
CAP2 ist erfolgt
Bit 2: Positionserfassung durch Indexpuls
Istpositionsgeber ist erfolgt (intern verwen-
det)
CTRLS_I_Const% Prozentwert des Phasenstroms bei % UINT16 Modbus 5144
. Konstantfahrt (154) - UINT16 Profibus 5144
SET- - icnS _ RIW
0 .
SEL- -, cnS 100% entsprechen dem Wert in ) per.

CTRLS_I_nom

In folgenden Betriebsarten hat diese Einstel-
lung keine Wirkung, d.h. dort wirkt die Ein-
stellung in 'CTRLS_|_Ramp%"

- Elektronisches Getriebe
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Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
CTRLS_|_nom Verwendeter Nennstrom (154) Arms UINT16 Modbus 5122
- Entspricht kleinerem Wert von SM_I_nom - UI[\IT16 Profibus 5122
0.00 R/
und PA_I_nom ) ) )
) Nach Auswahl oder Anderung des Motortyps )
wird der Wert aktualisiert
Wert entspricht dem Motorstrom bei 100%
Einstellung in Anteil Phasenstrom fur die
unterschiedlichen Bewegungzustande
CTRLS_| Ramp% Prozentwert des Phasenstroms bei % UINT16 Modbus 5142
SET. - irMP Beschleunigung/Verzdgerung (154) - UINT16 Profibus 5142
0 . - R/W
SEL- -, P 100% entsprechen dem Wert in ) per.
L CTRLS_|_nom "
CTRLS | Stand% Prozentwert des Phasenstroms bei % UINT16 Modbus 5140
SET. - istd Stillstand (154) - UINT16 Profibus 5140
. - R/W
SEL- -, Skd 100% entsprechen dem Wert in ) per
! CTRLS_I_nom e
CTRLS_KPi_nHigh Stromregler P-Faktor bei hoher Drehzahl VIA UINT16 Modbus 5128
. 0.5 UINT16 Profibus 5128
- Wert wird berechnet aus Motorparametern. RIW
- . . 2000.0 per.
in 0,1 V/A Schritten expert
CTRLS_KPi_nLow Stromregler P-Faktor bei langsamer Dreh-  V/A UINT16 Modbus 5124
zahl 0.5 UINT16 Profibus 5124
) . - R/W
i Wert wird berechnet aus Motorparametern. 2000.0 per.
expert

in 0,1 V/A Schritten

CTRLS_MotEnc Bearbeitung der Motor- UINT16 Modbus 5138

DRC- - ENCM Encoderposition (102) 8 glﬂl;l\/TlG Profibus 5138
drl- - EnCR 0/ undefined / nanE: Undefiniert (default) 5 per
FeT oA 1/ NoEncCon / nafo: Kein Motor-Encoder o

angeschlossen

2 / ShowEncPos / Py nF: Motor-Encoder

angeschlossen, Drehliberwachung inaktiv,

nur Positionsinfo

3/ RotMonOn / rakfR: Motor-Encoder ange-

schlossen, Drehiiberwachung aktiv

Bei Auswahl "Motor-Encoder angeschlos-

sen" wird gleichzeitig die Temperaturiber-

wachung des Encoders aktiviert

Bei Auswahl "kein Motorgeber angeschlos-

sen" werden die Werte _p_refusr und

_n_pref als Motorposition (_p_actusr) bzw.

Motordrehzal (_n_act) ausgegeben.
CTRLS_nHigh Drehzahl fur CTRLS_KPi_nHigh mint UINT16 Modbus 5132
- Schnelle Drehzahl fir Stromregler P-Faktor %60 g}\l;lva Profibus 5132

CTRLS_KPi_nHigh. 3000 per.
) Wert wird berechnet aus Motorparametern. expert
CTRLS_nLow Drehzahl fir CTRLS_KPi_nLow min1 UINT16 Modbus 5130
- Langsame Drehzahl fir Stromregler P-Fak- gO g}\l;lva Profibus 5130
i tor CTRLS_KPi_nLow. 3000 per.

Wert wird berechnet aus Motorparametern. expert
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Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
CTRLS_TNi Stromregler Nachstellzeit ms UINT16 Modbus 5126
- Wert wird berechnet aus Motorparametern. ?'26 g;\l;lva Profibus 5126
Wert ist drehzahlunabhangig. 397,67 per
B 327,67ms wird als Unendlich interpretiert ’ expért
und schaltet damit den I-Anteil komplett ab.
CTRLS_toggle Toggle des Motors bei - UINT16 Modbus 5136
Endstufenaktivierung (118) - UINT16 Profibus 5136
0 /inactive: Inaktiv Eé\rN
) 1/ active: Aktiv (Default) o
DEVcmdinterf Festlegung der Steuerungsart - R/W
--DEVC 0/ none / nanE: Undefiniert 8 Per.
. 4/ ProfibusDevice / PbdP: Profibus
- - dEUC 4
HINWEIS: Eine Anderung der Einstellungen
wird erst beim nachsten Einschalten aktiviert
(Ausnahme: Anderung des Wertes 0, bei
"Erste Einstellungen™).
FLT class Fehlerklasse (188) - UINT16 Modbus 15364
- 0: Warnung (keine Reaktion) O g}[\”le Profibus 15364
1: Fehler (Quick Stop -> Zustand 7) 4 )
) 2: Fehler (Quick Stop -> Zustand 8, 9) )
3: Fataler Fehler (Zustand 9, quittierbar)
4: Fataler Fehler (Zustand 9, nicht quittier-
bar)
FLT_del_err Fehlerspeicher I6schen (187) - UINT16 Modbus 15112
- 1: Léschen aller EintrAge im Fehlerspeicher 0 g;\l;lva Profibus 15112
- . 1 -
Der Loschvorgang ist abgeschlossen, wenn )
beim Lesen eine 0 zuriickgeliefert wird.
FLT err_num Fehlernummer (187) - UINT16 Modbus 15362
. . 0 UINT16 Profibus 15362
- Lesen dieses Parameters bringt den gesam- _ R/-
ten Fehlereintrag (Fehlerklasse, Fehlerzeit- 65535 )
) punkt, ...) in einen Zwischenspeicher, aus )
dem danach alle Elemente des Fehlers gele-
sen werden koénnen.
AuRRerdem wird der Lesezeiger des Fehler-
speichers automatisch auf den néachsten
Fehlereintrag weitergeschaltet.
FLT_Idq Motorstrom zum Fehlerzeitpunkt A UINT16 Modbus 15378
i in 10mA Schritten E).OO E;E\IT16 Profibus 15378
FLT_MemReset Ricksetzen des Fehlerspeicher- - UINT16 Modbus 15114
Lesezeigers (187) 0 UINT16 Profibus 15114
i 1: Fehlerspeicher Lesezeiger auf altesten 1 B/W

Fehlereintrag setzen.

Schrittmotorverstarker

215



11 Parameter SD328B
Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
FLT _n Geschwindigkeit zum Fehlerzeitpunkt mint INT16 Modbus 15376
- INT16 Profibus 15376
) 0 R/-
FLT_powerOn Anzahl der Einschaltvorgange - UINT32 Modbus 15108
INF- - PoWo O E}E\ITSZ Profibus 15108
» nF- - Polio 4294967295 -
FLT_Qual Fehler Zusatzinformation (188) - UINT16 Modbus 15368
- Dieser Eintrag enthalt Zusatzinformationen  _ g}[\”—le Profibus 15368
zum Fehler in Abh&ngigkeit von der Fehler- 65535 )
) nummer. )
Beispiel: eine Parameteradresse
FLT_Temp_DEV Geréatetemperatur zum Fehlerzeitpunkt °C INT16 Modbus 15382
- INT16 Profibus 15382
) 0 R/-
FLT _Temp_PA Endstufentemperatur zum Fehlerzeitpunkt ~ °C INT16 Modbus 15380
- INT16 Profibus 15380
) 0 R/-
FLT_Time Fehlerzeitpunkt (188) s UINT32 Modbus 15366
- Bezogen auf Betriebsstundenzéhler 0 E}I\IT32 Profibus 15366
- 536870911 -
FLT_UDC Spannung DC-Bus zum Hardware Fehler- V UINT16 Modbus 15374
i zeitpunkt - UINT16 Profibus 15374
] in 200mV Schritten ?'0 B/_
FLTAMmpONCyc ENABLE Zyklen bis zum Fehlerzeitpunkt - UINT16 Modbus 15370
- Anzahl der Endstufen Einschaltvorgange g}[ﬂTlG Profibus 15370
nach Einschalten der Spannungsversor- ) )
) gung (Steuerspannung) bis zum Auftreten )
des Fehlers
FLTAMmpOnTime Fehlerzeitpunkt nach ENABLE S UINT16 Modbus 15372
- UINT16 Profibus 15372
) 0 R/-
GEAR_n_max Maximaldrehzahl im Getriebe (134) mint UINT16 Modbus 9746
L . 1 UINT16 Profibus 9746
- Funktion ist nur verflgbar, wenn Begrenzung 350 R/W
i Uber GEARcontrol aktiviert ist. 3000 per.
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11 Parameter

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

GEARcontrol Drehzahl- und Beschleunigungsbegrenzung - UINT16 Modbus 9744
i aktivieren (134) 0 UINT16 Profibus 9744

0/ off: Inaktiv (1) Eé\rN
) 1/on: Aktiv o

Bei aktiviertem GEARcontrol wird die Fih-

rungsgréRe auf den eingestellten Wert von

Parameter GEARramp bei Beschleunigung/

Verzogerung bzw. auf den eingestellten Wert

von Parameter GEAR_n_max fiir die Dreh-

zahl begrenzt. Hiermit wird ein Ausrasten

des Motors vermieden.

Durch eine aktive Begrenzung entsteht eine

Abweichung zwischen der berechneten Soll-

position und der intern wirksamen Sollposi-

tion, die ausgeglichen wird.

Die maximale Abweichung ist auf 400

Unmdrehungen begrenzt. Bei Uberschreiten

dieses Wertes wird mit Fehler abgebrochen.
GEARdenom Nenner des Getriebefaktors (133) - INT32 Modbus 9734
- siehe Beschreibung GEARnum i :-\',\I/J\?Z Profibus 9734
- 2147483647 per.

GEAR(dir_enabl Freigegebene Bewegungsrichtung der - UINT16 Modbus 9738
i Getriebebearbeitung (135) 1 UINT16 Profibus 9738
1/ positive: pos. Richtung g Eé\rN

) 2 / negative: neg. Richtung o
3/ both: beide Richtungen
Hiermit kann eine Riicklaufverriegelung akti-
viert werden.
GEARNnum Z&hler des Getriebefaktors (133) - INT32 Modbus 9736
-2147483648 INT32 Profibus 9736
- GEARNnum 1 RIW
Getriebefaktor= ---------------------
- GEARdenom 2147483647 Per.
Die Uberna_hme des neuen Getriebefaktors
erfolgt bei Ubergabe des Zahlerwertes.
GEARposChgMode Beriicksichtigung der Positionsénderungen - UINT16 Modbus 9750
bei inaktiver Endstufe (132) 0 UINT16 Profibus 9750
) . . R/W
0/ off: Positionsanderungen in Zustanden (1) pelzr
. mit inaktiver Endstufe werden verworfen o
1/ on: Positionsanderungen in Zustanden
mit inaktiver Endstufe werden bertcksichtigt
Einstellung wirkt nur, falls die Getriebebear-
beitung im Modus 'Synchronisation mit Aus-
gleichsbewegung' gestartet wird.
GEARramp Maximalbeschleunigung im Getriebe (134) minY/s UINT32 Modbus 9748
L . 30 UINT32 Profibus 9748
- Funktion ist nur verfligbar, wenn Begrenzung 600 R/W
i Uber GEARcontrol aktiviert ist. 3000000 per.

Der Wert wirkt sowohl in der Beschleuni-
gungs- als auch in der Verzégerungsphase.
Es wird immer eine lineare Rampe verwen-
det. Die Start/Stopp-Drehzahl ist ohne
Bedeutung.
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Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-

HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

GEARratio Auswahl spezieller Getriebefaktoren (133) - UINT16 Modbus 9740

SET- - GFAC 0/ GearFactor / FRLE: Verwendung des ein- 8 g}\l;lva Profibus 9740

SEEL- - LEAC gestellten Getriebefaktors aus GEARnum/ 14 per

Ture GEARdenom '

1/200/200: 200

2/ 400/ 4008: 400
3/500/500: 500
4/1000/ {000: 1000

5 /2000 / 20048: 2000

6 / 4000 / 4000: 4000

7 /15000 / S000: 5000
8/10000 / {000: 10000
9 /4096 / 4096: 4096
10/8192/8192: 8192
11/16384/ Ir38: 16384

Anderung der FiihrungsgréRe um angege-
benen Wert bewirkt eine Motorumdrehung.

GEARreference Art der Getriebesynchronisation bei Steue- - UINT16 Modbus 9730
rungsart Feldbus 0 UINT16 Profibus 9730
0 /inactive: deaktiviert (2) B/W
) 1/immediate gear: Sofort-Synchronisation }
2/ compensated gear: Synchronisation mit
Ausgleichsbewegung
HMdisREFtoIDX Abstand von der Schaltkante zum revolution INT32 Modbus 10264
Referenzpunkt (149) - INT32 Profibus 10264
Lesewert liefert den Betragswert der Diffe- ?'OOOO B/_
) renz zwischen Indexpulsposition und Posi- }
tion an Schaltflanke des End- bzw.
Referenzschalters.
Dient zur Kontrolle wie weit der Indexpuls
von der Schaltflanke entferntist und dient als
Kriterium, ob die Referenzfahrt mit Index-
pulsbearbeitung reproduziert werden kann.
in Schritten von 1/10000 Umdrehungen
HMdisusr Abstand von der Schaltkante zum usr INT32 Modbus 10254
Referenzpunkt (146) 1 INT32 Profibus 10254
) . 200 R/W
Nach Verlassen des Schalters wird der 2147483647 per
) Antrieb noch einen definierten Weg in den o
Arbeitsbereich positioniert. Der Zielpunkt
wird als Referenzpunkt definiert
Parameter ist nur wirksam bei Referenzfahr-
ten ohne Indexpulssuche.
HMIDispPara HMI Anzeige wenn Motor dreht - UINT16 Modbus 14852
DRC- - SuPV 0/ DeviceStatus / SkRE: Geratestatus 8 nglG Profibus 14852
drC- - SuPU (Default 2 per.

1/n_act / rRLE: Ist-Drehzahl (n_act)
2/1_act/» RECE: Ist- Motorstrom
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Parameter Name
HMI Men

Beschreibung

Einheit
Minimalwert
Defaultwert
Maximalwert

Datentyp
R/W
persistent
Experte

Parameter-
Adresse lber
Feldbus

HMIllocked

HMI sperren (113)

0/ not locked: HMI nicht gesperrt
1/locked: HMI gesperrt

Bei gesperrtem HMI sind folgende Aktionen
nicht mehr maéglich:

- Parameter andern

- Manuellfahrt (Jog)

- FaultReset

OO !

UINT16
UINT16
R/W
per.

Modbus 14850
Profibus 14850

HMmethod

Art der Referenzfahrt

0/ deactivate: deaktiviert

1/LIMN indexpuls: LIMN mit Indexpuls

2/ LIMP indexpuls: LIMP mit Indexpuls

7/ REFpos indexpuls: REF+ mit Indexpuls,
inv., auRerhalb

8/ REFneg indexpuls: REF+ mit Indexpuls,
inv., innerhalb

9: REF+ mit Indexpuls, nicht inv., innerhalb

10: REF+ mit Indexpuls, nicht inv., au3erhalb

11: REF- mit Indexpuls, inv., auBerhalb

12: REF- mit Indexpuls, inv., innerhalb

13: REF- mit Indexpuls, nicht inv., innerhalb
14: REF- mit Indexpuls, nicht inv., auBerhalb
17 / LIMN: LIMN

18/ LIMP: LIMP

23/ REFpos: REF+, inv., auBerhalb

24: REF+, inv., innerhalb

25: REF+, nicht inv., innerhalb

26: REF+, nicht inv., au3erhalb

27 | REFneg: REF-, inv., auRerhalb

28: REF-, inv., innerhalb

29: REF-, nicht inv., innerhalb

30: REF-, nicht inv., auRerhalb

33: Indexpuls negative Richtung

34: Indexpuls positive Richtung Direction

Abkirzungen:

REF+: Suchfahrt in pos. Richtung

REF-: Suchfahrt in neg. Richtung

inv.: Drehrichtung in Schalter invertieren
nicht inv.: Drehrichtung in Schalter nicht
invert.

auRerhalb: Indexpuls/Abstand au3erhalb
Schalt.

innerhalb: Indexpuls/Abstand innerhalb
Schalt.innerhalb: Indexpuls/Abstand inner-
halb Schalt.

w !

5

UINT16
UINT16
R/W

Modbus 10242
Profibus 10242

HMn_out

Solldrehzahl fiir Freifahren vom
Schalter (144)

Der Einstellwert wird intern begrenzt auf die
aktuelle Parametereinstellung in
RAMPN_max.

min°

3000

UINT16
UINT16
R/W
per.

Modbus 10250
Profibus 10250

Solldrehzabhl fiir Suche des Schalters (143)

Der Einstellwert wird intern begrenzt auf die
aktuelle Parametereinstellung in
RAMPRN_max.

min-1
1

60
3000

UINT16
UINT16
R/W
per.

Modbus 10248
Profibus 10248
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Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
HMoutdisusr Maximaler Ausfahrweg (144) usr INT32 Modbus 10252
- 0: Ausfahriiberwachung inaktiv 8 :-\',\gvsz Profibus 10252
i >0: Ausfahrweg in Anwendereinheiten 2147483647 per.
Innerhalb dieses Ausfahrweges muss der i
Schalter wieder deaktiviert werden, ansons-
ten erfolgt ein Abbruch der Referenzfahrt.
HMp_homeusr Position am Referenzpunkt (144) usr INT32 Modbus 10262
- Nach erfolgreicher Referenzfahrt wird dieser 62147483648 g\lA1/-\/3 2 Profibus 10262
Positionswert automatisch am Referenz- 2147483647 per
) punkt gesetzt. o
HMp_setpusr MalRsetzen auf MaRRsetzposition usr INT32 Modbus 10246
- Aktionsobjekt: Schreibzugriff I16st MaRsetzen :2147483648 :-\',\gvsz Profibus 10246
aus )
) Nur méglich bei stehendem Motor. 2147483647 )
Positionsskalierung wird nicht berticksichtigt.
HMsrchdisusr Max. Suchweg nach Uberfahren des usr INT32 Modbus 10266
Schalters (144) 0 INT32 Profibus 10266
) 0 R/W
0: Suchwegbearbeitung inaktiv
) >0: Suchweg in Anwendereinheiten 2147483647 E)er.
Innerhalb dieses Suchweges muss der
Schalter wieder aktiviert werden, ansonsten
erfolgt ein Abbruch der Referenzfahrt.
I0DirPosintf Z&hlrichtung an Positions-Schnittstelle - UINT16 Modbus 2062
. . 0 UINT16 Profibus 2062
- 0/ clockwise: positiv 0 R/W
i 1/ counter clockwise: negativ 1 per.
I0posinterfac Signalauswahl Positions-Schnittstelle (102) - UINT16 Modbus 1284
DRC- - ioPi 0/ ABinput / Rb: Eingang ENC_A, ENC_B, 8 g}\l;lva Profibus 1284
drl- p ENC_I (Indexpuls) Vierfach-Auswertung 1 per
rLooren 1/ PDinput / Pd: Eingang PULSE, DIR, e
ENABLE?2
RS422 10 Schnittstelle (Pos)
HINWEIS: Eine Anderung der Einstellung
wird erst beim néchsten Einschalten akti-
viert.
10sigLimN Signalauswertung LIMN (143) - UINT16 Modbus 1566
. . . 0 UINT16 Profibus 1566
- 0/inactive: Inaktiv 1 R/W
1/normally closed: Offner 2 per
. 2 / normally open: SchlieRRer o
I0sigLimP Signalauswertung LIMP (143) - UINT16 Modbus 1568
. . . 0 UINT16 Profibus 1568
- 0/inactive: Inaktiv 1 RIW
i 1/normally closed: Offner 2 per.

2 / normally open: SchlieRRer
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Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
10sigRef Signalauswertung REF (143) - UINT16 Modbus 1564
.. 1 UINT16 Profibus 1564
- 1/normally closed: Offner 1 RIW
i 2 / normally open: SchlieRer 2 per.
Der Referenzschalter wird nur wéahrend der
Bearbeitung der Referenzfahrt auf REF akti-
viert.
JOGactivate Aktivierung der Manuellfahrt - UINT16 Modbus 10498
- BitO : pos. Drehrichtung 8 g}\l;llee Profibus 10498
Bitl : neg. Drehrichtung 7 )
) Bit2 : O=langsam 1=schnell )
Falls beide Drehrichtungsbits gleichzeitig
aktiviert werden so wird keine Bewegung
gestartet. Bei einer laufenden Manuellfahrt
hat die gleichzeitige Aktivierung der Dreh-
richtungsbits keine Auswirkung.
JOGn_fast Drehzahl fir schnelle Manuellfahrt (128) min1 UINT16 Modbus 10506
JOG- - NFST Der Einstellwert wird intern begrenzt auf die 180 ;}\r;llee Profibus 10506
100~ - nFSE aktuelle Parametereinstellung in 3000 per
Jaum-n RAMPN_max. o
JOGnN_slow Drehzahl fur langsame Manuellfahrt (128) mint UINT16 Modbus 10504
JOG- - NSLW Der Einstellwert wird intern begrenzt auf die éo g}\l;llee Profibus 10504
- - nSLL aktuelle Parametereinstellung in 3000 per
Jaus -naku RAMPN_max. =
JOGstepusr Tippweg vor Dauerlauf (128) usr INT32 Modbus 10510
- 0: direkte Aktivierung des Dauerlaufs gO :-\',\I/J\?Z Profibus 10510
i >0: Positionierstrecke pro Tippzyklus ] per.
JOGtime Wartezeit vor Dauerlauf (128) ms UINT16 Modbus 10512
. . . - 1 UINT16 Profibus 10512
- Diese Zeit ist nur wirksam falls ein Tippweg 500 RIW
ungleich O eingestellt wurde, ansonsten wird 32767 per
) direkt in den Dauerlauf Gbergegangen. o
MBadr Modbus-Adresse - UINT16 Modbus 5640
COM- - MBAD glltige Adressen: 1 bis 247 i g}\l)llee Profibus 5640
Coll- - NbARd 247 per.
MBbaud Modbus Baudrate - UINT16 Modbus 5638
COM- - MBBD 9600 / 9.6KB / 95: 9600 Baud 9000 DT Profibus 5638
Cofl- - Nhbd 19200/ 19.2KB / #92: 19200 Baud 38400 per.

38400 / 38.4KB / 38M: 38400 Baud

HINWEIS: Eine Anderung der Einstellung
wird erst beim nachsten Einschalten aktiviert
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Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
MBdword_order Modbus Wortfolge fur Doppelworte (32 Bit - R/W
COM- - MBWo Werte) 8 E)er.
fof- - bt 0/ HighLow / v La: HighWord-LowWord 1
LonT - rbue 1/ LowHigh / Lah : LowWord-HighWord
High Word zuerst oder Low Word zuerst
Ubertragen
High Word zuerst -> Modicon Quantum
Low Word zuerst -> Premium, HMI (Teleme-
canique)
MBformat Modbus Datenformat - R/W
COM- - MBFo 1/8Bit NoParity 1Stop / Bn I: 8 Bit, kein % per.
Fofl- - NbF Paritybit, 1 Stoppbit 4
Lan - rhre 2 / 8Bit EvenParity 1Stop / BE I: 8 Bit, gera-
des Paritybit, 1 Stoppbit
3/ 8Bit OddParity 1Stop / Ba {: 8 Bit, unge-
rades Paritybit, 1 Stoppbit
4/ 8Bit NoParity 2Stop / Bne: 8 Bit, kein
Paritybit, 2 Stoppbits
HINWEIS: Eine Anderung der Einstellung
wird erst beim néchsten Einschalten aktiviert
MBnode_guard Modbus Node Guard ms R/W
- Verbindungsueberwachung 8
0: inaktiv (Default) 10000
) >0: Uberwachungszeit
ModeError Fehlercode zu synchronen Fehlern (ME- - UINT16 Modbus 6962
i Flag) - UINT16 Profibus 6962
Herstellerspezifischer Fehlercode der zum B/_
) Setzen des ModeError-Flags fuhrte. )
In der Regel ein Fehler, der durch Starten
einer Betriebsart verursacht wurde.
PA_I_nom Nennstrom der Endstufe Arms UINT16 Modbus 4118
INF- - PiNo Strom in 10mA Schritten 0.00 LINTL0  Profibus 4118
yaF- - P ono - per.
PA T max max. zulassige Temperatur der °C INT16 Modbus 4110
Endstufe (158) - INT16 Profibus 4110
. 0 R/-
- - per.
PA_T_warn Temperaturwarnschwelle der Endstufe (158) °C INT16 Modbus 4108
- INT16 Profibus 4108
) 0 R/-
- - per.
PA_U_maxDC Maximal zulassige DC-Bus-Spannung \% UINT16 Modbus 4102
- Spannung in 100mV Schritten g}[\lT16 Profibus 4102
- - per.
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Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
PA_U_minDC DC-Bus-Unterspannungsschwelle fur \% UINT16 Modbus 4104
i Abschaltung Antrieb - UINT16 Profibus 4104
) Spannung in 100mV Schritten Eér
PA_U_minStopDC  DC-Bus-Unterspannungsschwelle fir Quick V UINT16 Modbus 4116
Stop - UINT16 Profibus 4116
Bei dieser Schwelle fuhrt der Antrieb einen Eér
) Quick Stop aus o
Spannung in 100mV Schritten
PAReeprSave Parameterwerte in EEPROM-Speicher - UINT16 Modbus 1026
i sichern - UINT16 Profibus 1026
Bit 0 = 1: Sicherung aller persistenten Para- i F/W
) meter )
Die aktuell eingestellten Parameter werden
im nichtfliichtigem Speicher (EEPROM)
gesichert.
Der Speichervorgang ist abgeschlossen,
wenn beim Lesen des Parameters eine 0
zuriickgeliefert wird.
PARfactorySet Werkseinstellung wieder herstellen - R/W
DRC- - FCS (Defaultwerte) (177) 0
0/ No / na: Nein
dri--FL5 1/ Yes / YES: Ja 3
Alle Parameter auf Defaultwerte stellen und
im EEPROM sichern.
Werkseinstellung herstellen kann tiber HMI
oder Inbetriebnahmesoftware ausgeltst wer-
den.
Der Speichervorgang ist abgeschlossen,
wenn beim Lesen des Parameters eine O
zuriickgeliefert wird.
HINWEIS: Der Defaultzustand ist erst beim
nachsten Einschalten aktiv.
PARuserReset Ricksetzen der Anwenderparameter (176) - UINT16 Modbus 1040
- Bit 0 = 1: Persistente Parameter auf Default- 0 g}\l)llee Profibus 1040
werte setzen. 7 )
. Es werden alle Parameter zuriickgesetzt )
auler:
- Kommunikationsparameter
- Definition der Drehrichtung
- Signalauswahl Positions-Schnittstelle
- Motortyp
- Bearbeitung der Motorgeberposition
HINWEIS: Die neuen Einstellungen werden
nicht ins EEPROM gesichert!
PBadr Profibus-Adresse (102) - R/W
. . 1 r.
COM- - PbAD gultige Adressen: 1 bis 126 126 Pe
Loll- - PbRd 126

HINWEIS: Eine Anderung der Einstellung
wird erst beim nachsten Einschalten aktiviert
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Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
PBFItPpo Fehlerreaktion auf fehlerhafte Bearbeitung - UINT16 Modbus 6158
Prozessdatenkanal 0 UINT16 Profibus 6158
0/ none: keine Fehlerreaktion (1) Eé\:v
) 1/ ErrorClassl: Fehlerklasse 1 o
PBMapln Mapping der PZD5+6 zum Master - UINT32 Modbus 6150
. . UINT32 Profibus 6150
- Parameternummer des Objektes das bei RIW
dem Datentransfer vom Antrieb zum Master 65535 per
) in die PPO2 gemapped wird. o
Per Default ist kein Mapping aktiv.
Mdgliche Werte:
0: Kein Mapping aktiv
7178: Fehlernummer der letzten Unterbre-
chungsursache
2050: Dig. Ein-/Ausgénge
7200: Temperatur Endstufe
7198: DC-Bus-Spannung der Endstufenver-
sorgung
7720: Aktueller Motorstrom
7176: Aktionswort
PBMapIn2 Mapping der PZD5 zum Master - UINT32 Modbus 6174
- Parameternummer des Objektes, das bei 8 g}wsz Profibus 6174
dem Datentransfer zum Master in die PPO2 65535 per
) gemapped wird. o
Es sind nur Lesewerte mit 16Bit Datenlange
einstellbar. Die Einstellung ist nur méglich,
wenn in PBMapln ebenfalls ein 16Bit-Wert
eingestellt wurde.
Per Default ist kein Mapping aktiv.
PBMapOut Mapping der PZD5+6 zum Antrieb - UINT32 Modbus 6148
- Parameternummer des Objektes, das beim 8 g}wsz Profibus 6148
Datentransfer vom Master zum Antrieb in die 65535 per
) PPO2 gemappt wird. o
Per Default ist die Sollbeschleunigung
gemappt.
Mogliche Werte:
0: Kein Mapping aktiv
1556: Beschleunigung des Profilgenerators
1558: Verzégerung des Profilgenerators
1538: symmetrische Rampe
PBPkInhibit Sperrzeit bei Leseauftragen im Parameter- ms UINT16 Modbus 6152

kanal 0

Bei einem statisch anstehenden Leseauftrag égggS

wird der Leserwert zyklisch nach der hier
definierten Wartezeit aktualisiert.

0: keine Wartezeit

>0: Wartezeit in ms

UINT16 Profibus 6152
R/W
per.
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Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte

PBSafeState Sicherer Zustand - UINT16 Modbus 6154
- 0/ NoError: keine Reaktion (1) g;\l;lva Profibus 6154

1/ ErrorClass2: Fehler der Klasse 2, 1 per
) Antrieb geht in FAULT-Zustand, falls End- o

stufe aktiv war.

Reaktion des Antriebes im Zustand 'Clear'

des ProfibusDP-Masters und Reaktion bei

Ablauf des Watchdogs.
POSdirOfRotat Definition der Drehrichtung (175) - UINT16 Modbus 1560
DRC- - PRoT 0/ clockwise / LLL: positiv 8 g}\l;llefs Profibus 1560
drl- - Prok 1/counter clockwise / LLLL: negativ 1 per.

Bedeutung:

Der Antrieb dreht bei positiven Geschwindig-

keiten im Uhrzeigersinn, wenn man auf die

Motorwelle am Flansch blickt.

HINWEIS: Bei Verwendung von Endschal-

tern sind nach Anderung der Einstellung die

Endschalteranschliisse zu vertauschen. Der

Endschalter, welcher beim Auslésen einer

Manuellfahrt in pos. Richtung angefahren

wird, ist mit dem Eingang LIMP zu verbinden

und umgekehrt.
POSscaleDenom Nenner der Positionsskalierung (163) usr INT32 Modbus 1550
- Beschreibung siehe Z&hler (POSscaleNum) 16384 :-\',\I/J\?Z Profibus 1550
) Die Ubernqhme einer neuen Skalierung 2147483647 E)er.

erfolgt bei Ubergabe des Z&hlerwertes
POSscaleNum Zahler der Positionsskalierung (163) revolution INT32 Modbus 1552

. 1 INT32 Profi 1552

- Angabe des Skalierungsfaktors: 1 R/V\? rofibus 155
) Motorumdrehungen [U] 2147483647 Per.

Anderung der Anwenderposition [usr]

Die Ubernqhme einer neuen Skalierung

erfolgt bei Ubergabe des Z&hlerwertes

Anwendergrenzwerte kénnen sich verrin-

gern aufgrund der Berechung eines syste-

minternen Faktors
PPn_target Solldrehzahl der Betriebsart Punkt-zu- mint UINT16 Modbus 8970

Punkt (137) 1 UINT16 Profibus 8970
) . . . 60 R/W

Der Einstellwert wird intern begrenzt auf die 3000 )
) aktuelle Parametereinstellung in )

RAMPN_max.
PPp_absusr Zielposition absolut der Betriebsart Punkt-  usr R/W

zu-Punkt (137) - -
- 0 i

Min/Max Wert abhé&ngig von:
- Skalierungsfaktor
- Softwareendschalter (falls aktiviert)
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Parameter Name
HMI Menl

Beschreibung

Einheit
Minimalwert
Defaultwert
Maximalwert

Parameter-
Adresse lber
Feldbus

Datentyp
R/W
persistent
Experte

PPp_relpactusr

Zielposition relativ zur aktuellen
Motorposition (138)

Min/Max Wert abhangig von:
- Positionsskalierungsfaktor
- Softwareendschalter (falls aktiviert)

Bei einer laufenden Positionierung im Profile
Position Mode bezieht sich die Relativpositi-
onierung auf die aktuelle Motorposition.

Ein Uberfahren der absoluten Anwenderpo-
sitionsgrenzen ist nur moéglich falls der
Antrieb sich beim Starten der Bewegung im
Stillstand befindet (x_end=1). In diesem Fall
wird ein implizites Masssetzen auf Position 0
durchgefiihrt.

usr

0

R/W

PPp_relprefusr

Zielposition relativ zur aktuellen
Zielposition (138)

Min/Max Wert abhangig von:
- Positionsskalierungsfaktor
- Softwareendschalter (falls aktiviert)

Bei einer laufenden Positionierung in der
Betriebsart Punkt-zu-Punkt bezieht sich die
Relativpositionierung auf die Zielposition der
aktuellen Bewegung.

Ein Uberfahren der absoluten Anwenderpo-
sitionsgrenzen ist nur méglich falls der
Antrieb sich beim Starten der Bewegung im
Stillstand befindet (x_end=1). In diesem Fall
wird ein implizites Masssetzen auf Position 0
durchgefihrt.

usr

R/W

PVn_target

Solldrehzahl in der Betriebsart
Geschwindigkeitsprofil (140)

Der Einstellwert wird intern begrenzt auf die
aktuelle Parametereinstellung in
RAMPN_max.

min~
-3000

3000

INT32
INT32
R/W

Modbus 9218
Profibus 9218
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Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
RAMP_TAUjerk Ruckbegrenzung (167) ms UINT16 Modbus 1562
i 0/ off: Off 8 g;\l;lva Profibus 1562
i 1/1:1ms 128 per.
2/2:2ms .
4/4:4ms
8/8:8ms
16/16: 16 ms
32/32:32ms
64/ 64: 64 ms
128/128: 128 ms
Begrenzt die Beschleunigungséanderung
(Ruck) der Sollpositionsgenerierung bei den
Positionieriibergéngen:
Stillstand - Beschleunigung
Beschleunigung - Konstantfahrt
Konstantfahrt - Verzégerung
Verzogerung - Stillstand
Bearbeitung in folgenden Betriebsarten:
- Geschwindigkeitsprofil
- Punkt zu Punkt
- Manuellfahrt (Jog)
- Referenzierung
Einstellung ist nur bei inaktiver Betriebsart
(x_end=1) maoglich.
RAMP_TypeSel Auswahl der Rampenform (165) - INT16 Modbus 1574
. . - INT16 Profibus 1574
- 0/linear: lineare Rampe ) RIW
i -1/ motoroptimized: motoroptimierte per.
Rampe .
RAMPacc Beschleunigung des Profilgenerators (166) min"Y/s UINT32 Modbus 1556
1 UINT32 Profibus 1556
i 600 R/W
- 3000000 per.
RAMPdecel Verzdgerung des Profilgenerators (105) min"Y/s UINT32 Modbus 1558
200 UINT32 Profibus 1558
) 750 R/W
- 3000000 per.
RAMPN_max Begrenzung Solldrehzahl bei Betriebsarten mint UINT16 Modbus 1554
mit Profilgenerierung (106) 60 UINT16 Profibus 1554
i Parameter wirkt in folgenden Betriebsarten: 2888 Eé\rN

- Punkt zu Punkt

- Geschwindigkeitsprofil
- Referenzierung

- Manuellfahrt (Jog)

Falls in einer dieser Betriebsarten eine
héhere Solldrehzahl eingestellt wird, so
erfolgt automatisch eine Begrenzung auf
RAMPN_max.

Somit kann auf einfache Weise eine Inbe-
triebnahme mit begrenzter Drehzahl durch-
gefuhrt werden.

Schrittmotorverstarker

227



11 Parameter

SD328B

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
RAMPnstartO Start/Stopp Drehzahl (165) mint UINT16 Modbus 1570
- Anfangs- und Enddrehzahl des Profilverlaufs g}\l;lva Profibus 1570
- - per.
RAMPquickstop Verzdégerungsrampe bei QuickStop (105) min-Y/s UINT32 Modbus 1572
. . . . 200 UINT32 Profibus 1572
- Verzdgerung des Antriebes bei Auslésen 6000 RIW
eines Software-Stopps oder falls Fehler mit 35430900 per
) Fehlerklasse 1 aufgetreten ist o
RAMPsym symmetrische Rampe usr UINT16 Modbus 1538
. . - UINT16 Profibus 1538
- Beschleunigung und Verzégerung des Profil- R/W
generators (16Bit Wert) in 10 (1/min)/s ) )
Schreibzugriff andert die Einstellwerte unter i
RAMPacc und RAMPdecel. Die Grenzwert-
prufung erfolgt anhand der dortigen Grenz-
werte.
Lesezugriff liefert den gréReren Wert aus
RAMPacc/RAMPdecel.
Falls der aktuelle Einstellwert nicht als 16Bit-
Wert dargestellt werden kann, dann wird der
max. UINT16-Wert Gbergeben.
SaveHomeMethod Default-Referenzierungsmethode (145) - INT16 Modbus 6968
INT16 Profibus 6968
) 18 R/W
- 35 per.
SM_I_nom Nennstrom des Motors Arms UINT16 Modbus 3596
INF- - MiNo Strom in 10mA Schritten ) g}\l;lva Profibus 3596
yaF--Th no - per.
expert
SM_L UV Motor-Induktivitat mH UINT16 Modbus 3600
- Induktivitat Klemme-Klemme nglG Profibus 3600
- - per.
expert
SM_n_20% Drehzahl, bei der noch 20% vom Stillstands- min UINT16 Modbus 3608

moment verfigbar ist

Bei Auswabhl eines definierten Motors wird
dieser Wert automatisch eingestellt. Der
Wert steht in diesem Fall nur als Lesewert

zur Verfligung.

Falls bei der Motorauswahl "user-defined"
eingestellt wird, kann dieser Wert auch ver-

andert werden.

UINT16 Profibus 3608
R/W

per.

expert
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Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
SM_n_50% Drehzahl, bei der noch 50% vom Stillstands- mint UINT16 Modbus 3606
moment verfligbar ist - UINT16 Profibus 3606
Bei Auswahl eines definierten Motors wird Eé\rN
) dieser Wert automatisch eingestellt. Der expért
Wert steht in diesem Fall nur als Lesewert
zur Verflgung.
Falls bei der Motorauswahl "user-defined"
eingestellt wird, kann dieser Wert auch ver-
andert werden.
SM_n_90% Drehzahl, bei der noch 90% vom Stillstands- mint UINT16 Modbus 3604
moment verflgbar ist - UINT16 Profibus 3604
Bei Auswahl eines definierten Motors wird Eé\rN
) dieser Wert automatisch eingestellt. Der expért
Wert steht in diesem Fall nur als Lesewert
zur Verflgung.
Falls bei der Motorauswahl "user-defined"
eingestellt wird, kann dieser Wert auch ver-
andert werden.
SM_Polepair Motor-Polpaarzahl - UINT16 Modbus 3598
- UINT16 Profibus 3598
) - R/W
- - per.
expert
SM_R_UV Motor-Widerstand Q UINT16 Modbus 3602
- Widerstand Klemme-Klemme ) g}\l;lvTIG Profibus 3602
- - per.
expert
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Parameter Name
HMI Menl

Beschreibung

Einheit
Minimalwert
Defaultwert
Maximalwert

Datentyp
R/W

Parameter-
Adresse lber

persistent Feldbus

Experte

SM_Type
DRC- - MTYP
dri- -NEYP

Motortyp (101)

0/ none / nanE: kein Motor ausgewahlt
(Default)

368 / VRDM368/50LW / 368: VRDM368/
50LW

397 / VRDM397/50LW / 397 VRDM397/
50LW

3910/ VRDM3910/50LW / 39 10:
VRDM3910/50LW

3913/ VRDM3913/50LW / 39 13:
VRDM3913/50LW

5368 / BRS 368W / h3bB: BRS 368W

5397 / BRS 397W / b337: BRS 397W
31117 / VRDM31117/50LW / 1117
VRDM3117/50LW

31122 / VRDM31122/50LW / | i2e:
VRDM31122/50LW

43910/ ATEX ExRDM3910/50 / ES {0: ATEX
ExRDM3910/50

43913/ ATEX ExXRDM3913/50 / ES {3: ATEX
ExRDM3913/50

51117 / BRS 3ACW / b3RAL: BRS 3ACW
51122 / BRS 3ADW / b3Ad: BRS 3ADW
53910/ BRS 39AW / b39R: BRS 39AW
53913/ BRS 39BW / b39h: BRS 39BW
54910/ ATEX BRS 39AA / E39R: ATEX BRS
39AA

54913 / ATEX BRS 39BA / E39h: ATEX BRS
39BA

99999999 / user defined motor / uSEr:
user-defined

Nach Auswahl eines Motortyps aus der Liste
werden die motorspezifischen Parameter
automatisch eingestellt.

Nach Auswahl von 'user defined' sind die
motorspezifischen Parameter vom Anwen-
der Uber Inbetriebnahmesoftware oder Feld-
bus einzustellen.

UINT32
UINT32
R/W
per.

Modbus 3588
Profibus 3588

SPV_SW_Limits

Uberwachung der
Softwareendschalter (156)

0/ none: keine (Default)

1/ SWLIMP: Aktivierung Software Endschal-
ter positive Richtung

2 / SWLIMN: Aktivierung Software-End-
schalter negative Richtung

3 / SWLIMP+SWLIMN: Aktivierung Soft-
ware-Endschalter beide Richtungen

Die Kontrolle der Softwareendschalter wirkt
nur bei erfolgreicher Referenzierung (ref_ok
=1)

woo!

UINT16
UINT16
R/W
per.

Modbus 1542
Profibus 1542

SPVn_win

Drehzahlfenster, zulassige
Drehzahlabweichung (172)

min1

30
65535

UINT16
UINT16
R/W
per.

Modbus 1576
Profibus 1576

230

Schrittmotorverstarker

0198441113705, V2.04, 10.2022



0198441113705, V2.04, 10.2022

SD328B

11 Parameter

Parameter Name  Beschreibung Einheit Datentyp Parameter-
HMI Menii Minimalwert R/W Adresse uber
Defaultwert persistent Feldbus
Maximalwert Experte
SPVn_winTime Drehzahlfenster, Zeit (172) ms UINT16 Modbus 1578
- Wert = 0: Kontrolle Drehzahlfenster deakti- 8 g;\l;lva Profibus 1578
] viert 16383 per.
Eine Anderung des Wertes bewirkt einen i
Neustart der Drehzahliberwachung, die
Ruckmeldung fur das Erreichen der Soll-
drehzahl wird auf O gesetzt..
SPVswLimNusr Negative Positionsgrenze flr usr INT32 Modbus 1546
Softwareendschalter (156) - INT32 Profibus 1546
i siehe Beschreibung 'SPVswLimPusr' :2147483648 Eé\rN
SPVswLimPusr Positive Positionsgrenze fur usr INT32 Modbus 1544
Softwareendschalter (156) - INT32 Profibus 1544
) I . 2147483647 R/W
Bei Einstellung eines Anwenderwertes ) per

auRerhalb des zulassigen Anwenderberei-
ches werden die Endschaltergrenzen auto-
matisch intern auf den max. Anwenderwert
begrenzt.
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12 Zubehor und Ersatzteile

12.1 Optionales Zubehor

Bezeichnung Bestellnummer
Dezentrales Bedienterminal (HMI) VW3A31101
PC-Verbindungs-Kit, bidirektionaler RS232/RS485 Umsetzer VW3A8106
USIC (Universal Signal Interface Converter), zur Signal-Anpassung an RS422 Norm VW3M3102

Fuhrungssignal-Adapter RVA zur Verteilung von A/B oder Puls/Richtungssignale auf 5 Gerate VW3M3101
mit 24VDC Netzteil zur 5VDC Geberversorgung

Lufterset 24VDC VW3S3101

12.2 Motorkabel

Bezeichnung Bestellnummer

Motorkabel fur Schrittmotor 4x1,5 geschirmt, motorseitig mit 6 poligem Rundstecker; anderes  VW3S5101R30
Kabelende = offen; Lange= 3m

Motorkabel fur Schrittmotor 4x1,5 geschirmt, motorseitig mit 6 poligem Rundstecker; anderes  VW3S5101R50
Kabelende = offen; LAnge= 5m

Motorkabel fur Schrittmotor 4x1,5 geschirmt, motorseitig mit 6 poligem Rundstecker; anderes VW3S5101R100
Kabelende = offen; Ldnge= 10m

Motorkabel fur Schrittmotor 4x1,5 geschirmt, motorseitig mit 6 poligem Rundstecker; anderes  VW3S5101R150
Kabelende = offen; L&nge= 15m

Motorkabel fur Schrittmotor 4x1,5 geschirmt, motorseitig mit 6 poligem Rundstecker; anderes VW3S5101R200
Kabelende = offen; Ld&nge= 20m

Motorkabel fur Schrittmotor 4x1,5 geschirmt, beide Kabelende = offen; Lange= 3m VW3S5102R30
Motorkabel fur Schrittmotor 4x1,5 geschirmt, beide Kabelende = offen; Ladnge= 5m VW3S5102R50
Motorkabel fur Schrittmotor 4x1,5 geschirmt, beide Kabelende = offen; Ld&nge= 10m VW3S5102R100
Motorkabel fur Schrittmotor 4x1,5 geschirmt, beide Kabelende = offen; Ld&nge= 15m VW3S5102R150
Motorkabel fur Schrittmotor 4x1,5 geschirmt, beide Kabelende = offen; Ladnge= 20m VW3S5102R200

12.3 Encoderkabel

Bezeichnung Bestellnummer

Encoderkabel fiir Schrittmotor; geschirmt; motorseitig mit 12-poligem Rundstecker; anderes VW3S8101R30
Kabelende 12-poliger Molex-Stecker; Ladnge = 3m

Encoderkabel fiir Schrittmotor; geschirmt; motorseitig mit 12-poligem Rundstecker; anderes VW3S8101R50
Kabelende 12-poliger Molex-Stecker; Lange = 5m

Encoderkabel fiir Schrittmotor; geschirmt; motorseitig mit 12-poligem Rundstecker; anderes VW3S8101R100
Kabelende 12-poliger Molex-Stecker; Lange = 10m

Encoderkabel fiir Schrittmotor; geschirmt; motorseitig mit 12-poligem Rundstecker; anderes VW3S8101R150
Kabelende 12-poliger Molex-Stecker; Lange = 15m

Encoderkabel fiir Schrittmotor; geschirmt; motorseitig mit 12-poligem Rundstecker; anderes VW3S8101R200
Kabelende 12-poliger Molex-Stecker; Lange = 20m

Steckersatz, Molex-Stecker 12-polig, mit Crimp-Kontakten, 5 Stlick VW3M8213
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12.4 RS 422: Puls/Richtung und A/B

Bezeichnung Bestellnummer
Kabel Puls/Richtung, ESIM, A/B, Gerateseitig 10-pol Stecker, anderes Ende offen, 0,5m VW3M8201R05
Kabel Puls/Richtung, ESIM, A/B, Gerateseitig 10-pol Stecker, anderes Ende offen, 1,5m VW3M8201R15
Kabel Puls/Richtung, ESIM, A/B, Gerateseitig 10-pol Stecker, anderes Ende offen, 3m VW3M8201R30
Kabel Puls/Richtung, ESIM, A/B, Geréateseitig 10-pol Stecker, anderes Ende offen, 5m VW3M8201R50
Kabel Puls/Richtung, ESIM, AB auf Premium CFY, 10-pol Stecker + 15-pol SubD, 0,5m VW3M8204R05
Kabel Puls/Richtung, ESIM, AB auf Premium CFY, 10-pol Stecker + 15-pol SubD, 1,5m VW3M8204R15
Kabel Puls/Richtung, ESIM, AB auf Premium CFY, 10-pol Stecker + 15-pol SubD, 3m VW3M8204R30
Kabel Puls/Richtung, ESIM, AB auf Premium CFY, 10-pol Stecker + 15-pol SubD, 5m VW3M8204R50
Kabel Puls/Richtung, ESIM, AB auf Siemens S5 IP247, 10-pol Stecker, 3m VW3M8205R30
Kabel Puls/Richtung, ESIM, AB auf Siemens S5 IP267, 10-pol Stecker, 3m VW3M8206R30
Kabel Puls/Richtung, ESIM, AB auf Siemens S7-300 FM353, 10-pol Stecker, 3m VW3M8207R30
Kabel Puls/Richtung, ESIM, AB auf RVA, USIC oder WP/WPM311, 0,5m VW3M8209R05
Kabel Puls/Richtung, ESIM, AB auf RVA, USIC oder WP/WPM311, 1,5m VW3M8209R15
Kabel Puls/Richtung, ESIM, AB auf RVA, USIC oder WP/WPM311, 3m VW3M8209R30
Kabel Puls/Richtung, ESIM, AB auf RVA, USIC oder WP/WPM311, 5m VW3M8209R50
Kabel Puls/Richtung, USIC, 15-pol SubD, anderes Ende offen, 0,5m VW3M8210R05
Kabel Puls/Richtung, USIC, 15-pol SubD, anderes Ende offen, 1,5m VW3M8210R15
Kabel Puls/Richtung, USIC, 15-pol SubD, anderes Ende offen, 3m VW3M8210R30
Kabel Puls/Richtung, USIC, 15-pol SubD, anderes Ende offen, 5m VW3M8210R50
Kaskadierkabel fir RVA, 0,5m VW3M8211R05
Steckersatz mit 5 Molexsteckern 10polig mit Crimp-Kontakten VW3M8212
12.5 Netzfilter

Bezeichnung Bestellnummer
Netzfilter 1~; 9A; 115/230V 4 VW3A31401
12.6 Montagematerial

Bezeichnung Bestellnummer
Adapterplatte fir Hutschienenmontage, Breite 77,5mm VW3A11851
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13  Service, Wartung und Entsorgung

13.1 Serviceadresse

13.2 Wartung

=

Lassen Sie Reparaturen nur von einem zertifizierten
Kundendienst durchfihren. Bei eigenméachtigen Eingriff
entfallt jegliche Gewébhrleistung und Haftung.

Wenn ein Fehler nicht von Ihnen behoben werden kann, wenden Sie
sich bitte an lhr Vertriebsburo. Halten Sie die folgenden Angaben bereit:

e Typenschild (Typ, ldenthummer, Seriennummer, DOM, ...)
« Art des Fehlers (evtl. Blinkcode oder Fehlernummer)

* Vorausgegangene und begleitende Umsténde

« Eigene Vermutungen zur Fehlerursache

Legen Sie diese Angaben auch bei, wenn Sie das Produkt zur Prifung
oder Reparatur einsenden.

Wenden Sie sich bei Fragen und Problemen an Ihr
Vertriebsbiro. Ihnen wird auf Wunsch gern ein
Kundendienst in lhrer Nahe genannt.

http://www.schneider-electric.com

Uberpiifen Sie das Produkt regelmaRig entsprechend lhrer Benutzung
auf Verschmutzung oder Beschadigung.

13.2.1 Lebensdauer Sicherheitsfunktion STO

Beispiel

Die Lebensdauer fir die Sicherheitsfunktion STO ist auf 20 Jahre aus-
gelegt. Nach dieser Zeit verlieren die Daten der Sicherheitsfunktion ihre
Gultigkeit. Das Ablaufdatum ist durch den auf dem Geratetypenschild
angegebenen DOM-Wert + 20 Jahre zu ermitteln.

» Nehmen Sie diesen Termin in den Wartungsplan der Anlage auf.

Verwenden Sie die Sicherheitsfunktion nach diesem Datum nicht
mehr.

Auf dem Typenschild des Gerates ist der DOM im Format DD.MM.YY
angegeben, z.B. 31.12.07. (31. Dezember 2007). Dies bedeutet: Ver-
wenden Sie die Sicherheitsfunktion nach dem 31. Dezember 2027 nicht
mehr.
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13.3 Austausch von Geraten

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

Das Verhalten des Antriebssystems wird von zahlreichen gespeicher-
ten Daten oder Einstellungen bestimmt. Ungeeignete Einstellungen

oder Daten kdnnen unerwartete Bewegungen oder Signale ausldsen
sowie Uberwachungsfunktionen deaktivieren.

e Betreiben Sie das Antriebssystem NICHT mit unbekannten Ein-
stellungen oder Daten.

« Uberpriifen Sie die gespeicherten Daten oder Einstellungen.

« Fuhren Sie bei der Inbetriebnahme sorgfaltig Tests fur alle
Betriebszusténde und Fehlerfélle durch.

. UberprUfen"Sie die Funktionen nach Austausch des Produkts und
auch nach Anderungen an den Einstellungen oder Daten.

- Starten Sie die Anlage nur, wenn sich keine Personen oder Hin-
dernisse im Gefahrenbereich befinden.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schwerwie-
genden Verletzungen oder Materialschaden fuhren.

Erstellen Sie sich eine Liste mit den fiir die verwendeten
Funktionen bendtigten Parametern.

Beachten Sie nachstehende Vorgehensweise beim Austausch von Ge-
raten.

» Speichern Sie alle Parametereinstellungen mit Hilfe der Inbetrieb-

nahmesoftware auf lhrem PC, siehe Kapitel 8.6.11.3 "Vorhandene
Gerateeinstellungen duplizieren" Seite 178.

» Schalten Sie alle Versorgungsspannungen ab. Stellen Sie sicher,

dass keine Spannungen mehr anliegen (Sicherheitshinweise).

» Kennzeichnen Sie alle Anschliisse und bauen Sie das Produkt aus.
» Notieren Sie die Identifikations-Nummer und die Seriennummer

vom Typenschild des Produkts fir die spatere Identifkation.

» Installieren Sie das neue Produkt gemaf Kapitel 6 "Installation”

» Fihren Sie eine Inbetriebnahme gemaf Kapitel 7 "Inbetriebnahme"

durch.

» War das zu installierende Produkt bereits an einer andern Stelle im

Betrieb, so miissen vor der Inbetriebnahme die Werkseinstellungen
wieder hergestellt werden. Siehe Kapitel 8.6.11.2 "Werkseinstellun-
gen wieder herstellen" ab Seite 177.

» Fihren Sie die Inbetriebnahme geman Kapitel 7 "Inbetriebnahme”

durch. Beachten Sie, dass bei gleicher Motorstellung die Motorposi-
tion bei Gerateaustausch nicht mehr tbereinstimmt. Damit ist auch
die Lage des virtuellen Indexpunktes verandert. Die zur Motorlage
zugehorige Motorposition muss nochmals definiert werden, siehe
Parameter ENC_pabsusr.
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13.4 Austausch des Motors

» Schalten Sie alle Versorgungsspannungen ab. Stellen Sie sicher,
dass keine Spannungen mehr anliegen (Sicherheitshinweise).

» Kennzeichnen Sie alle Anschliisse und bauen Sie das Produkt aus.

» Notieren Sie die Identifikations-Nummer und die Seriennummer
vom Typenschild des Produkts fur die spatere Identifkation.

» Installieren Sie das neue Produkt gemaR Kapitel 6 "Installation".

» Fihren Sie eine Inbetriebnahme geman Kapitel 7 "Inbetriebnahme”
durch.

13.5 Versand, Lagerung, Entsorgung

Versand

Lagerung

Entsorgung

Beachten Sie die Umgebungsbedingungen auf Seite 27!

Das Produkt darf nur sto3geschutzt transportiert werden. Benutzen Sie
fur den Versand mdoglichst die Originalverpackung.

Lagern Sie das Produkt nur unter den angegebenen, zuldssigen Umge-
bungsbedingungen fir Raumtemperatur und Luftfeuchtigkeit.
Schitzen Sie das Produkt vor Staub und Schmutz.

Das Produkt besteht aus verschiedenen Materialien, die wiederverwen-
det werden kénnen und separat entsorgt werden missen. Entsorgen
Sie das Produkt entsprechend den lokalen Vorschriften.
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14  Extrakt

Dieser Extrakt ersetzt nicht das Produkthandbuch. Das Kapitel gibt
Stichworte flr Installation und Inbetriebnahme.

» Lesen Sie zuvor das Produkthandbuch vollstéandig.

14.1 Extrakt fur Installation

Minimale Anschlussbelegung bei
Feldbus Steuerungsart:

Pin  Signal Beschreibung E/A

36 HALT Funktion HALT, Fahrtunterbrechung / Weiterfahrt ohne Fehler E digital 24V
37 STO_A (PWRR_A) Sicherheitsfunktion Kanal A, weitere Informationen im Produkthandbuch  E digital 24V 1)
38 STO_B (PWRR_B) Sicherheitsfunktion Kanal B, weitere Informationen im Produkthandbuch E digital 24V D

1) wird die Sicherheitsfunktion nicht benétigt, sind diese Eingange mit +24V zu beschalten

Anschluss Sicherheitsfunktion

A WARNUNG

VERLUST DER SICHERHEITSFUNKTION

Bei falscher Verwendung besteht Gefahr durch Verlust der Sicher-
heitsfunktion.

* Beachten Sie die Anforderungen zur Verwendung der Sicher-
heitsfunktion.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod oder schwer-
wiegenden Verletzungen fuhren.

Weitere Informationen finden Sie in den Kapiteln "Grundlagen” und
"Projektierung”.
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Bild 14.1 Verdrahtungsibersicht
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14.2 Extrakt fur Inbetriebnahme

A WARNUNG

UNERWARTETE BEWEGUNG

Beim ersten Betrieb des Antriebs besteht durch mogliche Verdrah-
tungsfehler oder ungeeignete Parameter ein erhdhtes Risiko fur un-
erwartete Bewegungen.

» Fuhren Sie die erste Testfahrt ohne angekoppelte Lasten durch.

« Stellen Sie sicher, dass ein funktionierender Taster fir NOT-HALT

erreichbar ist.

* Rechnen Sie auch mit Bewegung in die falsche Richtung oder
einem Schwingen des Antriebs.

« Starten Sie die Anlage nur, wenn sich keine Personen oder Hin-
dernisse im Gefahrenbereich befinden.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schwerwie-
genden Verletzungen oder Materialschaden fuhren.
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Rote LED leuchtet: Spannung liegt am DC-Bus an
Statusanzeige
LEDs fur Feldbus

Verlassen eines Menls oder Parameters

Ruckkehr vom angezeigten zum letzten
gespeicherten Wert

Aufrufen eines Meniis oder Parameters

Speichern des angezeigten Werts im EEPROM

Wechsel zum vorherigen Menl oder Parameter

Erhdhen des angezeigten Werts

Wechsel zum nachsten Meni oder Parameter

Verringern des angezeigten Werts
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14.2.1 HMI Menustruktur

Einschalten: @
) EE}E?&}?SASQS ﬁn —>| FSu- '<@—| Erste Einstellungen [u

Speichern @
- Erste Einstellungen
durchgefiihrt 9 —’l fdf:l

[SEt- 7=
W
@@

S
®
5o,
\_’_l@

— L. ®

,l Geréteeinstellungen |ﬂ

| Gerétekonfiguration uj

| Serwce Dienst

| Manuellfahrt

Menus

@
©)
@
©)
O)

lCan- @ | Kommunikation
°° @
[FLE-| | Fehleranzeige

®@.@@

L nF -] | Information / Identifikation
o j@ ® 5©
SER- || Status Informationen |ﬂ

L " 1

= = = =

Bild 14.2 HMI Menustruktur

HMI, Beispiel fur Parametereinstellung

Das nebenstehende Bild zeigt ein Bei-
) Parameter Wert oder Belegung spiel zum Aufruf eines Parameters
Meni (zweite Ebene) und der Eingabe bzw.
Auswahl eines Parameterwerts (dritte
Ebene).

Wenn Sie ENT drucken, wird der

gewahlte Wert iibernommen. Die Uber-
@ nahme wird durch ein einmaliges Blinken

der Anzeige quittiert. Der geanderte Wert

(lséléfiglrig&%g) wird sofort im EEPROM gespeichert.

(nachster Parameter)
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Werkseinstellung tber HMI wieder
herstellen

" (FSU) Uber HMI

Fur "Erste Einstellungen” Gber das HMI missen Sie die folgenden
Schritte durchfiihren und entsprechend lhrer Anwendung auswéhlen.
Weitere Informationen siehe Kapitel "Inbetriebnahme”.

» lEYP: angeschlossenen Motortyp (VRDM/EXRDM3xx) auswéhlen
(es werden nur die letzten 4 Ziffern angezeigt):
368, 387, 3910, 39 13, 1 117, 1122 oder benutzerspezifischen Motor
uSEr

» EnlT: Einstellung Drehiiberwachung wahlen

rnolo keine Drehiiberwachung angeschlossen
Py nF Drehuberwachung angeschlossen, nur Positionsinformation
rokll Drehuiberwachung aktiviert

» o) : Schnittstellenmodus fiir Betriebsart elektronisches Getriebe
an (CN5) wahlen :
A/B-Signale (Rb) oder Puls/Richtungssignale (Pd)

» Feldbusadresse des Gerates einstellen PhdP

eindeutige Feldbusadresse des Gerates einstellen (1-126)

» Einstellungen speichern.

SRUE Einstellungen im Gerét speichern

<! Das Gerat speichert alle eingestellten Werte im EEPROM und zeigt
auf dem HMI den Zustand nrd4, ~dY oder o 5 an.

» Steuerungsversorgung ausschalten und wieder einschalten.

Um die Werkseinstellungen wieder herzustellen, gehen Sie vor wie folgt:

» Stellen Sie am HMI drZ und dann FZS ein und bestéatigen Sie die
Auswahl mit YES.

Die neuen Einstellungen wirken erst nach Ausschalten und Wiederein-
schalten des Gerates.
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14.2.3 Manuellfahrt

dol @’ Skrk 44@ Nr
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Wenn der Motor sich nicht dreht:

Fir eine einfache Erstinbetriebnahme soll der Motor nicht mit der An-
lage verbunden sein. Wenn der Motor mit der Anlage verbunden ist,
muissen vor der ersten Motorbewegung alle Begrenzungsparameter
Uberprift werden und ein NOT-HALT-Taster erreichbar sein, siehe Pro-
dukthandbuch.

Wenn das Tragheitsverhaltnis von Jext/Jmotor > 10 (externe Last zu Mo-
tor), kann die Grundeinstellung der Reglerparameter zu instabilem
Regler flihren

L]

>
<
>

<
>

<

Starten Sie die Betriebsart Manuellfahrt. (HMI: Jal_ / Skrk)
HMI Anzeige: J&

Starten Sie eine Bewegung mit positiver Drehrichtung (1)
(HMI: "Pfeil nach oben™)

Der Motor dreht sich in positiver Drehrichtung. HMI Anzeige G-

Starten Sie eine Bewegung mit negativer Drehrichtung (2)
(HMI: "Pfeil nach unten")

Der Motor dreht sich in negativer Drehrichtung. HMI Anzeige: - 45

Durch gleichzeitiges driicken der ENT-Taste kann von langsamer auf
schnelle Fahrt gewechselt werden.

Ist die Steuerungsversorgung eingeschaltet?
Ist die Endstufenversorgung eingeschaltet?
Ist das Gerat im Zustand rd4?

Sind "Erste Einstellungen" durchgefuhrt worden bzw. wurden Geréa-
teeinstellungen importiert? Wurde die Steuerungsversorgung
danach aus- und wieder eingeschaltet?

Ist die Sicherheitsfunktion richtig verdrahtet? Wurde die Sicher-
heitsfunktion ausgeldst?

Wurden die Endschalter richtig verdrahtet oder ist ein Endschalter
betatigt?
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14.2.4 Vorhandene Geréteeinstellungen duplizieren

Anwendung und Vorteil

Voraussetzungen

Gerateeinstellungen exportieren

Geréateeinstellungen importieren

« Mehrere Geréate sollen die gleichen Einstellungen erhalten, z.B.
beim Austausch von Geréaten.

» "Erste Einstellungen” brauchen nicht tber HMI durchgefuhrt wer-
den.

Geratetyp, Motortyp und Geratefirmware mussen identisch sein. Werk-
zeug ist die Windows basierte Inbetriebnahmesoftware. Am Gerat muss
die Steuerungsversorgung eingeschaltet sein.

Die auf einem PC installierte Inbetriebnahmesoftware kann die Einstel-
lungen eines Gerats als Konfiguration ablegen.

» Laden Sie tiber "Aktion - Ubertragen" die Konfiguration des Gerates
in die Inbetriebnahmesoftware.

» Markieren Sie die Konfiguration und wahlen Sie den Menupunkt
"Datei - Exportieren".

Sie kénnen eine gespeicherte Konfiguration in ein Gerat gleichen Typs
wieder einspielen. Beachten Sie, dass dabei auch die Feldbusadresse
mitkopiert wird.

» In der Inbetriebnahmesoftware wahlen Sie den Menlpunkt "Datei -
Importieren” und laden Sie ihre gewiinschte Konfiguration.

» Markieren Sie lhre Konfiguration und wéhlen Sie den Menlpunkt
"Aktion - Konfigurieren".
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15.1 Einheiten und Umrechnungstabellen

Der Wertin der gegebenen Einheit (linke Spalte) wird mit der Formel (im
Feld) fur die gesuchte Einheit (obere Zeile) berechnet.

Beispiel: Umrechnung von 5 Meter [m] nach Yard [yd]
5m/0,9144 = 5,468 yd

15.1.1 Lange

in ft yd m cm mm
in - /12 /36 * 0,0254 *254 * 25,4
ft *12 - /3 *0,30479 * 30,479 * 304,79
yd * 36 *3 - *0,9144 * 91,44 *914,4
m /10,0254 10,30479 10,9144 - *100 * 1000
cm /2,54 /30,479 /191,44 /100 - *10
mm /25,4 /304,79 /914,4 /1000 /10 -
15.1.2 Masse

Ib 0z slug kg g
Ib - * 16 * 0,03108095 * 0,4535924 * 453,5924
0z /16 - *1,942559%10°3 * 0,02834952 * 28,34952
slug /0,03108095 /1,942559+*10°3 - * 14,5939 * 14593,9
kg /0,453592370 1 0,02834952 /14,5939 - * 1000
g / 453,592370 / 28,34952 /14593,9 /1000 -
15.1.3 Kraft

Ib 0z p dyne N
Ib - * 16 * 453,55358 * 4448222 * 4,448222
0z /16 - * 28,349524 * 27801 *0,27801
p / 453,55358 / 28,349524 - * 980,7 *9,807*103
dyne | 444822,2 /27801 /980,7 - /100*103
N | 4,448222 /0,27801 /9,807*10°3 *100*10° -
15.1.4 Leistung

HP i
HP - * 745,72218
W | 745,72218 -
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15.1.5 Rotation

min (RPM) rad/s deg./s
min"t (RPM) - *1 /30 *6
rad/s *30/ 7 - * 57,295
deg./s /16 /57,295 -
15.1.6 Drehmoment

Ib-in Ib-ft 0z-in Nm kp-m kp-cm dyne-cm
Ib-in - /12 *16 *0,112985  *0,011521  *1,1521 *1,129*10°
Ib-ft *12 - *192 *1,355822  *0,138255  * 13,8255 * 13,558*10°
0z-in /116 /192 - *7,0616*10° *720,07*10° *72,007*10° *70615,5
Nm /0,112985  /1,355822  /7,0616*10°3 *0,101972  *10,1972 *10*108
kp-m /0,011521  /0,138255  /720,07*10° /0,101972 - * 100 * 98,066*10°
kp-cm /11,1521 /13,8255 /72,007*10° /10,1972 /100 - * 0,9806*10°

dyne-cm /1,129*10%  /13,558*106 /706

15,5 / 10*10% /1 98,066*10% /0,9806*106

15.1.7 Tragheitsmoment

Ib-in2 Ib t2 kg-m? kg-cm? kp-cm-s2 0z:in?
Ib-in2 - / 144 /3417,16 /0,341716 / 335,109 *16
Ib -ft? * 144 - *0,04214 *421,4 *0,429711 * 2304
kg-m? *3417,16 /0,04214 - *10%10°8 *10,1972 * 54674
kg-cm? *0,341716 /4214 /10*108 - / 980,665 * 5,46
kp-cm-s®  *335,109 /10,429711 /10,1972 * 980,665 - * 5361,74
0z-in? /16 / 2304 | 54674 /5,46 / 5361,74 -
15.1.8 Temperatur

°F °C K
°F - (°F - 32) * 5/9 (°F - 32) * 5/9 + 273,15
°C °C *9/5 + 32 - °C + 273,15
K (K - 273,15) * 9/5 + 32 K - 273,15 -
15.1.9 Leiterquerschnitt
AWG 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13
mm? 424 336 267 21,2 168 133 105 84 66 53 42 33 26
AWG 14 15 16 17 18 19 20 21 22 23 24 25 26
mm? 21 1,7 13 10 082 065 052 041 033 026 020 016 0,13
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15.2 Begriffe und Abklrzungen

AC
Antriebssystem

Anwendereinheit

DC
Defaultwert

Drehrichtung

E/A

Elektronisches Getriebe

EMV

Encoder

Endschalter

Endstufe

Fataler Fehler

Fault

Fault reset

Fehlerklasse

Fl

Haltebremse

1°t-Uberwachung

Inc

Alternating current (engl.), Wechselstrom
System aus Steuerung, Endstufe und Motor.

Einheit deren Bezug zur Motorumdrehung vom Anwender Gber Parame-
ter festgelegt werden kann.

Direct current (engl.), Gleichstrom
Werkseinstellung.

Drehung der Motorwelle in positive oder negative Drehrichtung. Positive
Drehrichtung gilt bei Drehung der Motorwelle im Uhrzeigersinn, wenn
man auf die Stirnflache der herausgefiihrten Motorwelle blickt.

Ein-/Ausgange

Im Antriebssystem erfolgende Umrechnung einer Eingangsdrehzahl mit
den Werten eines einstellbaren Getriebefaktors zu einer neuen Aus-
gangsdrehzahl fur die Motorbewegung.

Elektromagnetische Vertraglichkeit.

Sensor zur Erfassung der Winkelposition eines rotierenden Elements.
Im Motor eingebaut gibt der Encoder die Winkellage des Rotors an.

Schalter, die das Verlassen des zulassigen Verfahrbereichs melden.

Hierliber wird der Motor angesteuert. Die Endstufe erzeugt entspre-
chend den Positioniersignalen der Steuerung Strome zur Ansteuerung
des Motors.

Bei einem fatalen Fehler ist der Antrieb nicht mehr in der Lage, den Mo-
tor anzusteuern, so dass ein sofortiges Ausschalten des Antriebs erfor-
derlich wird.

Betriebszustand des Antriebs, in den durch eine Diskrepanz zwischen
einem erkannten (berechneten, gemessenen oder per Signal Gbermit-
telten) Wert oder Zustand sowie dem vorgesehenen oder theoretisch
korrekten Wert bzw. Zustand gewechselt wird.

Eine Funktion, mit der ein Antrieb nach einem erkannten Fehler wieder
in den regularen Betriebszustand versetzt wird, nachdem die Fehlerur-
sache beseitig worden ist und der Fehler nicht mehr ansteht (Zustands-
wechsel von "Fault” zu "Operation Enable").

Klassifizierung von Fehlern in Gruppen. Die Einteilung in unterschiedli-
che Fehlerklassen erméglicht gezielte Reaktionen auf die Fehler einer
Klasse, z.B. nach Schwere eines Fehlers.

Fehlerstrom-Schutzschalter (RCD Residual current device).

Die Haltebremse im Motor hat die Aufgabe den Motor im stromlosen Zu-
stand zu blockieren (z.B. bei einer Vertikalachse). Die Haltebremse darf
nicht als Betriebsbremse zum Abbremsen der Bewegung genutzt wer-
den.

Vorausschauende Temperaturiiberwachung. Aus dem Motorstrom wird
eine zu erwartende Erwarmung von Geratekomponenten vorausbe-
rechnet. Bei Grenzwertlberschreitung reduziert der Antrieb den Motor-
strom.

Inkremente
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Indexpuls
Interne Einheiten
Ist-Position

IT-Netz

Parameter
Parameterschalter
PC

PELV

Persistent

Profibus

Puls/Richtungssignale

PTC

Quick Stop

rms

Schutzart

Skalierungsfaktor

SPS
TT-Netz, TN-Netz

Warnung

Watchdog

Signal eines Encoders zur Referenzierung der Rotorposition im Motor.
Pro Umdrehung liefert der Encoder einen Indexpuls.

Aufldsung der Endstufe, mit der der Motor positioniert werden kann. In-
terne Einheiten werden in Inkrementen angegeben.

Aktuelle Position der bewegten Komponenten im Antriebssystems.

Netz, bei dem alle aktiven Teile gegen Erde isoliert oder tiber eine hohe
Impedanz geerdet sind. IT: isolé terre (franz.), isolierte Erde.
Gegensatz: geerdete Netze, sieche TT/TN-Netz

Vom Anwender einstellbare Geratedaten und -werte.
Kleine nebeneinanderliegende Schalter.
Personal Computer

Protective Extra Low Voltage (engl.), Funktionskleinspannung mit siche-
rer Trennung. Weitere Informationen: IEC 60364-4-41.

Kennzeichnung, ob der Wert des Parameters nach Abschalten des Ge-
rates im Speicher erhalten bleibt.

Standardisierter offener Feldbus nach EN 50254-2, (iber den Antriebe
und andere Gerate unterschiedlicher Hersteller miteinander kommuni-
zieren.

Digitale Signale mit variabler Pulsfrequenz, die die Anderung von Posi-
tion und Drehrichtung Uber separate Signalleitungen ausgeben.

Widerstand mit positivem Temperatur-Koeffizient. Widerstandswert wird
bei steigender Temperatur gré3er.

Schnell-Stopp, Funktion wird bei Stérung oder tber einen Befehl zum
schnellen Abbremsen des Motors eingesetzt.

Effektivwert einer Spannung (V,,s) oder eines Stromes (Ams); Abkir-
zung fur “Root Mean Square”.

Die Schutzart ist eine genormte Festlegung fiir elektrische Betriebsmit-
tel, um den Schutz gegen das Eindringen von Fremdkérpern und Was-
ser zu beschreiben (Beispiel: 1P20).

Dieser Faktor gibt das Verhaltnis zwischen einer internen Einheit und
der Anwendereinheit an.

Speicherprogrammierbare Steuerung

Geerdete Netze, unterscheiden sich bei der Schutzleiterverbindung.
Gegensatz: ungeerdete Netze, siehe IT-Netz.

Bei einer Warnung auf3erhalb des Kontextes von Sicherheitshinweisen
handelt es sich um einen Hinweis auf ein potentielles Problem, das
durch eine Uberwachungsfunktion erkannt wurde. Eine Warnung ist
kein Fehler und bewirkt keinen Wechsel des Betriebszustands. Warnun-
gen gehoren zur Fehlerklasse 0.

Einrichtung, die zyklische Grundfunktionen im Produkt Giberwacht. Im
Fehlerfall werden Endstufe und Ausgange abgeschaltet.

250

Schrittmotorverstarker

0198441113705, V2.04, 10.2022



0198441113705, V2.04, 10.2022

SD328B 16 Stichwortverzeichnis

16

Stichwortverzeichnis

A

Abkirzungen 249
Abmessungen 29
Abschlusswiderstand
Feldbusschnittstelle Profibus 78
Absolute Punkt zu Punkt-Positionierung 136
ACTIVE2_OUT 75
Aktuelle
Geschwindigkeit 140
Position 138
Anschluss
DC-Bus 63
Digitale Ein-/Ausgénge 79
Drehiberwachung (CN2) 66
Gebersignale A, B, | 72
Motorphasen 60
Netzversorgung 64
PC und externes Keypad tGber RS485 82
Profibus DP 77
PULSE 74
Anschlussbild
24V/-Versorgung 70
Bedienterminal 83
Encoder A, B, | 73
Endstufenversorgung 65
Motorgeber 68
Motorphasen 62
PC 83
Profibus DP an CN1 79
PULSE/DIR 76
Austausch des Motors 237

B

Bedienterminal
anschlieBen 82
Funktion 82
Begriffe 249
Beispiele 179
Bellftung 51
Bestimmungsgemalfe Verwendung 19
Betrieb 113
Betrieb Umgebungstemperatur 27
Betriebsart
Elektronisches Getriebe 130
Geschwindigkeitsprofil 139
Manuellfahrt 127
Punkt-zu-Punkt 136
Referenzierung 141
starten 125
wechseln 126
Betriebsarten 127
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Betriebszustand 104

Betriebszustand wechseln 122

Betriebszustande 115

Bevor Sie beginnen
Sicherheitsinformationen 19

Bezugsquelle
EPLAN Makros 15
Inbetriebnahmesoftware 98
Produkthandbicher 15

Bremse liften/schlieBen Gber HMI 104, 173

Bremsenfunktion 173

Bremsrampe, siehe Verzégerungsrampe

C

CAP1 170
CAP2 170

D

Default-Werte wiederherstellen 176
Definition
Safe Torque Off 39
Sicher abgeschaltetes Moment 39
STO 39
Diagnose 181
Diagramm
A/B-Signale 72
Digitale Ein- und Ausgange
anzeigen und andern 107
Digitale Ein-/Ausgange
anschlieRen 80
Dokumentation und Literaturhinweise 15
Drehrichtung tberprifen 111
Drehrichtungsumkehr 175

E

Einfihrung 11
Einheiten und Umrechnungstabellen 247
Elektrische Installation 55
Elektronisches Getriebe 130
EMV 45
Kabelverlegung 46
Lieferumfang und Zubehor 45
MaRnahmen zur Verbesserung 47
Motorkabel und Encoderkabel 47
Schirmung 46
Spannungsversorgung 47
Encoder (Motor)
anschlieRenMotor-Encoder
anschlieBen 68
Encoderkabel
EMV-Vorgaben 47
Endschalter
Antrieb freifahren 157
Endschalter 157
Referenzfahrt ohne Indexpuls 146
Endschalter prifen 109
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Entsorgung 235, 237
EPLAN Makros 15

F

Fahrprofil 165
Fehler
aktueller 185
Behebung 181
Fehleranzeige 182
Feldbus 186
HMI 185
Inbetriebnahmesoftware 186
Fehleranzeige am HMI 185
Fehlerbehebung 189
Fehlfunktionen 189
von Fehler sortiert nach Bitklassen 190
Fehlerklasse 116, 181
Fehlerreaktion 117, 181
Bedeutung 116, 181
Fehlfunktionen 189
Feldbus
Fehleranzeige 186
Profibus DP 77
Feldbusschnittstelle Profibus
Abschlusswiderstand 78

Funktion 77
Kabelspezifikation 77
Feuchte 27
First-Setup
tber HMI 99
Vorbereitung 99
Funktion

Feldbusschnittstelle Profibus 77
Gebersignale A, Bl 72
Motorphasenstrom einstellen 154
P/D, Puls/Richtung 74
Funktionale Sicherheit 24, 37
Funktionen 154
Bremsenfunktion 173
Default-Werte wiederherstellen 176
Drehrichtungsumkehr 175
Fahrprofil 165
Halt 169
Quick Stop 168
Schnelle Positionserfassung 170
Skalierung 162
Uberwachungsfunktionen 155
Funktionen der Inbetriebnahmesoftware 98

G

Gebersignale A, B, |
anschlieBen 72
Gefahrenklassen 20
Gerat
Montage 51
montieren 52
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Geratelbersicht 11
Geschutzte Verlegung 41
Geschwindigkeitsprofil 139
Getriebefaktor 132
Glossar 247
Grenzwerte

einstellen 105
Grundlagen 37

H

Halt 169
Handbiicher 15
HMI
Bedienfeld 93
Bremse liften/schlielen 104, 173
Fehleranzeige 185
First-Setup 99
Funktion 93
Mendstruktur 94, 95

Inbetriebnahme 89
Digitale Ein- und Ausgange 107
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LEDs am HMI
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Ubersicht 58
letzte Unterbrechungsursache 185, 186
Lexium CT Inbetriebnahmesoftware 98
Lieferumfang 12
Luftfeuchtigkeit 27
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Makros EPLAN 15
Manuellfahrt 127
MaRnahmen zur Verbesserung der EMV 47
Malsetzen 153
Mafzeichnung, siehe Abmessungen
max. Luftfeuchtigkeit Betrieb 27
Mechanische Installation 50
Minimale Anschlussbelegung 80
Montage, mechanische 51
Montageabstande 51
Motor-Drehgeber

Funktion 66

Gebertyp 66
Motorkabel

anschlieBen 62

EMV-Vorgaben 47
Motorphasenstrom prozentual einstellen 154
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Netzfilter
montieren 54
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Parameter 203
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PC
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Funktion 74
PULSE/DIR

anschlieRen 76
Punkt-zu-Punkt 136
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Referenzfahrt mit Indexpuls 149
Referenzfahrt ohne Indexpuls 146
Referenzierung 141
Referenzierung durch MaR3setzen
MaRsetzen 153
Referenzschalter
Referenzfahrt mit Indexpuls 150
Referenzfahrt ohne Indexpuls 147
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Relative Punkt zu Punkt-Positionierung 136

Richtungsfreigabe 134
Ruckbegrenzung 167
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Safe Torque Off 39
Definition 39
Schaltschrank 51
Schaltschrankaufbau 45
Schirmung - EMV-Vorgaben 46
Schnelle Positionserfassung 170
Schnittstellensignal
FAULT_RESET 168
Schutzfolie entfernen 53
Service 235
Serviceadresse 235
Sicher abgeschaltetes Moment 39
Definition 39
Sicherheitsfunktion 39
Anforderungen 40
Anwendungsbeispiele 43
Definition 39
Definitionen 39
Stopp-Kategorie 0 39
Stopp-Kategorie 1 39
Sicherheitsfunktion STO prifen 110
Signalanschliisse
Ubersicht 59
Signaleingénge
Schaltungsbild 75
Skalierung 162
Softwareendschalter 156
Sollgeschwindigkeit 140
Starten
Betriebsart 125
Statusliberwachung im Fahrbetrieb 155
Steuerungsversorgung
anschlieBen 70
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Anforderungen 40
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Definitionen 39
Stopp-Kategorie 0 39
Stopp-Kategorie 1 39
Systemvoraussetzungen 98
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Technische Daten 27

Temperatur im Betrieb 27
Temperaturiiberwachung 158
TUV-Zertifikat zur funktionalen Sicherheit 17
Typenschlissel 14
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Ubersicht 91, 92

aller Anschlisse 58

Vorgehensweise elektrische Installation 57
Uberwachung

Parameter 158
Uberwachungen

Motorphasen 61
Uberwachungsfunktionen 44, 155
Umgebung 27

Betrieb 27

Luftfeuchtigkeit Betrieb 27

relative Luftfeuchtigkeit Betrieb 27

Transport und Lagerung 27
Umgebungsbedingungen 27
Unterbrechungsursache, letzte 185, 186

Vv

Versand 237
Verzdgerungsrampe einstellen 166
Voraussetzungen

fur Betriebsart einstellen 124

fir Punkt zu Punkt-Betrieb starten 136, 139

W

Wartung 235
Wechsel

der Betriebsart 126
Werkzeuge Inbetriebnahme 92

Z

Zeitdiagramm
Puls-Richtungssignal 75
Zertifizierungen 27
Zubehor und Ersatzteile 233
Zugelassene Motoren 30, 60
Zugriffskontrolle 113
Zustandsanzeige
DIS 185
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NRDY 185
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WDOG 185
Zustandsdiagramm 115
Zustandsmaschine 104, 185
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