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Rechtliche Hinweise

Die Marke Schneider Electric sowie alle anderen in diesem Handbuch enthaltenen
Markenzeichen von Schneider Electric SE und seinen Tochtergesellschaften sind das
Eigentum von Schneider Electric SE oder seinen Tochtergesellschaften. Alle anderen
Marken kdnnen Markenzeichen ihrer jeweiligen Eigentimer sein. Dieses Handbuch
und seine Inhalte sind durch geltende Urheberrechtsgesetze geschiitzt und werden
ausschlieBlich zu Informationszwecken bereitgestellt. Ohne die vorherige schriftliche
Genehmigung von Schneider Electric darf kein Teil dieses Handbuchs in irgendeiner
Form oder auf irgendeine Weise (elektronisch, mechanisch, durch Fotokopieren,
Aufzeichnen oder anderweitig) zu irgendeinem Zweck vervielfaltigt oder tibertragen
werden.

Schneider Electric gewahrt keine Rechte oder Lizenzen fur die kommerzielle Nutzung
des Handbuchs oder seiner Inhalte, ausgenommen der nicht exklusiven und
personlichen Lizenz, die Website und ihre Inhalte in ihrer aktuellen Form zurate zu
ziehen.

Produkte und Gerate von Schneider Electric dirfen nur von Fachpersonal installiert,
betrieben, instand gesetzt und gewartet werden.

Da sich Standards, Spezifikationen und Konstruktionen von Zeit zu Zeit andern,
kénnen die in diesem Handbuch enthaltenen Informationen ohne vorherige
Anklndigung geandert werden.

Soweit nach geltendem Recht zulassig, ibernehmen Schneider Electric und seine
Tochtergesellschaften keine Verantwortung oder Haftung fiir Fehler oder
Auslassungen im Informationsgehalt dieses Dokuments oder fir Folgen, die aus oder
infolge der Verwendung der hierin enthaltenen Informationen entstehen.

Als verantwortungsbewusstes und offenes Unternehmen aktualisieren wir unsere
Inhalte, die nicht-inklusive Terminologie enthalten. Bis dieser Vorgang abgeschlossen
ist, kdnnen unsere Inhalte allerdings nach wie vor standardisierte Branchenbegriffe
enthalten, die von unseren Kunden als unangemessen betrachtet werden.

© 2023 Schneider Electric. Alle Rechte vorbehalten.
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Sicherheitshinweise

Integriertes Servo-Antriebssystem

Sicherheitshinweise

Wichtige Informationen

Bitte beachten

Lesen Sie sich diese Anweisungen sorgfaltig durch und machen Sie sich vor
Installation, Betrieb, Bedienung und Wartung mit dem Gerat vertraut. Die
nachstehend aufgefiihrten Warnhinweise sind in der gesamten Dokumentation
sowie auf dem Geréat selbst zu finden und weisen auf potenzielle Risiken und
Gefahren oder bestimmte Informationen hin, die eine Vorgehensweise
verdeutlichen oder vereinfachen.

Wird dieses Symbol zusatzlich zu einem Sicherheitshinweis des Typs ,,Gefahr* oder
ﬁ ~Warnung“ angezeigt, bedeutet das, dass die Gefahr eines elektrischen Schlags

besteht und die Nichtbeachtung der Anweisungen unweigerlich Verletzung zur Folge
hat.

aufmerksam. Beachten Sie alle unter diesem Symbol aufgefiihrten Hinweise, um
Verletzungen oder Unfalle mit Todesfalle zu vermeiden.

A GEFAHR

GEFAHR macht auf eine gefahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden
wird, Tod oder schwere Verletzungen zur Folge hat.

A WARNUNG

WARNUNG macht auf eine gefahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden
wird, Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben kann.

A VORSICHT

VORSICHT macht auf eine gefahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden
wird, leichte Verletzungen zur Folge haben kann.

HINWEIS

HINWEIS gibt Auskunft Gber Vorgehensweisen, bei denen keine Verletzungen drohen.

2 Dies ist ein allgemeines Warnsymbol. Es macht Sie auf mogliche Verletzungsgefahren

Elektrische Gerate dirfen nur von Fachpersonal installiert, betrieben, bedient und
gewartet werden. Schneider Electric haftet nicht fur Schaden, die durch die
Verwendung dieses Materials entstehen.

Als qualifiziertes Fachpersonal gelten Mitarbeiter, die Gber Fahigkeiten und
Kenntnisse hinsichtlich der Konstruktion und des Betriebs elektrischer Gerate und
deren Installation verfigen und eine Schulung zur Erkennung und Vermeidung
moglicher Gefahren absolviert haben.

Qualifikation des Personals

Arbeiten an diesem Produkt dirfen nur von Fachkraften vorgenommen werden,
die den Inhalt dieses Handbuchs und alle zum Produkt gehérenden Unterlagen
kennen und verstehen. Die Fachkrafte missen aufgrund ihrer fachlichen
Ausbildung sowie ihrer Kenntnisse und Erfahrungen in der Lage sein, mogliche
Gefahren vorherzusehen und zu erkennen, die durch die Verwendung des
Produkts, durch Anderung der Einstellungen sowie durch mechanische,
elektrische und elektronische Ausrustung der Gesamtanlage entstehen kénnen.

0198441113949.04
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Die Fachkréafte mussen in der Lage sein, mogliche Gefahren vorherzusehen und
zu erkennen, die durch Parametrierung, Anderungen der Einstellungen sowie
durch mechanische, elektrische und elektronische Ausristung entstehen kdnnen.

Alle relevanten Normen, Vorschriften und Regelungen zur industriellen
Unfallverhiitung miissen dem Fachpersonal bekannt sein und bei der Konzeption
und Implementierung des Systems eingehalten werden.

Bestimmungsgemale Verwendung

Die in diesem Dokument beschriebenen oder von diesem Dokument betroffenen
Produkte sind Servomotoren mit integriertem Antriebsverstarker sowie Software,
Zubehor und Optionen.

Die Produkte sind firr den Industriebereich spezifiziert und ddrfen nurin
Ubereinstimmung mit den Anweisungen, Beispielen und Sicherheitsinformationen
in diesem Dokument und mitgeltenden Dokumenten verwendet werden.

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

Vor dem Einsatz der Produkte ist eine Risikobeurteilung in Bezug auf die konkrete
Anwendung durchzufiihren. Entsprechend dem Ergebnis sind die
sicherheitsbezogenen Mallnahmen zu ergreifen.

Da die Produkte als Teile eines Gesamtsystems oder Prozesses verwendet
werden, missen Sie die Personensicherheit durch das Konzept dieses
Gesamtsystems oder Prozesses sicherstellen.

Betrieben Sie die Produkte nur mit den spezifizierten Kabeln und Zubehorteile.
Verwenden Sie ausschlieRlich Originalzubehdr und -ersatzteile.

Andere Verwendungen sind nicht bestimmungsgeman und kénnen Gefahren
verursachen.

Bevor Sie beginnen

Dieses Produkt nicht mit Maschinen ohne effektive Sicherheitseinrichtungen im
Arbeitsraum verwenden. Das Fehlen effektiver Sicherheitseinrichtungen im
Arbeitsraum einer Maschine kann schwere Verletzungen des Bedienpersonals zur
Folge haben.

AWARNUNG

UNBEAUFSICHTIGTE GERATE

» Diese Software und zugehorige Automatisierungsgerate nicht an Maschinen
verwenden, die nicht Gber Sicherheitseinrichtungen im Arbeitsraum
verfugen.

« Greifen Sie bei laufendem Betrieb nicht in das Gerat.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Dieses Automatisierungsgerat und die zugehorige Software dienen zur Steuerung
verschiedener industrieller Prozesse. Der Typ bzw. das Modell des fiir die
jeweilige Anwendung geeigneten Automatisierungsgerats ist von mehreren
Faktoren abhangig, z. B. von der bendtigten Steuerungsfunktion, der
erforderlichen Schutzklasse, den Produktionsverfahren, auRergewdhnlichen
Bedingungen, behérdlichen Vorschriften usw. Fir einige Anwendungen werden
moglicherweise mehrere Prozessoren bendtigt, z. B. fir ein Backup-/
Redundanzsystem.
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Start und Test

Nur Sie als Benutzer, Maschinenbauer oder -integrator sind mit allen
Bedingungen und Faktoren vertraut, die bei der Installation, der Einrichtung, dem
Betrieb und der Wartung der Maschine bzw. des Prozesses zum Tragen kommen.
Demzufolge sind allein Sie in der Lage, die Automatisierungskomponenten und
zugehorigen Sicherheitsvorkehrungen und Verriegelungen zu identifizieren, die
einen ordnungsgemalen Betrieb gewahrleisten. Bei der Auswahl der
Automatisierungs- und Steuerungsgerate sowie der zugehorigen Software fiir
eine bestimmte Anwendung sind die einschlagigen ortlichen und
landesspezifischen Richtlinien und Vorschriften zu beachten. Das National Safety
Council's Accident Prevention Manual (Handbuch zur Unfallverhitung; in den
USA landesweit anerkannt) enthalt ebenfalls zahlreiche nutzliche Hinweise.

Fir einige Anwendungen, z. B. Verpackungsmaschinen, sind zusatzliche
Vorrichtungen zum Schutz des Bedienpersonals wie beispielsweise
Sicherheitseinrichtungen im Arbeitsraum erforderlich. Diese Vorrichtungen
werden benétigt, wenn das Bedienpersonal mit den Handen oder anderen
Korperteilen in den Quetschbereich oder andere Gefahrenbereiche gelangen
kann und somit einer potenziellen schweren Verletzungsgefahr ausgesetzt ist.
Software-Produkte allein kénnen das Bedienpersonal nicht vor Verletzungen
schitzen. Die Software kann daher nicht als Ersatz fiir Sicherheitseinrichtungen
im Arbeitsraum verwendet werden.

Vor Inbetriebnahme der Anlage sicherstellen, dass alle zum Schutz des
Arbeitsraums vorgesehenen mechanischen/elektronischen
Sicherheitseinrichtungen und Verriegelungen installiert und funktionsfahig sind.
Alle zum Schutz des Arbeitsraums vorgesehenen Sicherheitseinrichtungen und
Verriegelungen mussen mit dem zugehdrigen Automatisierungsgerat und der
Softwareprogrammierung koordiniert werden.

HINWEIS: Die Koordinierung der zum Schutz des Arbeitsraums
vorgesehenen mechanischen/elektronischen Sicherheitseinrichtungen und
Verriegelungen geht tber den Umfang der Funktionsbaustein-Bibliothek, des
System-Benutzerhandbuchs oder andere in dieser Dokumentation genannten
Implementierungen hinaus.

Vor der Verwendung elektrischer Steuerungs- und Automatisierungsgerate ist das
System zur Uberpriifung der einwandfreien Funktionsbereitschaft einem
Anlauftest zu unterziehen. Dieser Test muss von qualifiziertem Personal
durchgefiihrt werden. Um einen vollstandigen und erfolgreichen Test zu
gewabhrleisten, mussen die entsprechenden Vorkehrungen getroffen und
genugend Zeit eingeplant werden.

AWARNUNG

GEFAHR BEIM GERATEBETRIEB

+ Uberpriifen Sie, ob alle Installations- und Einrichtungsverfahren vollstandig
durchgeflihrt wurden.

* Vor der Durchfihrung von Funktionstests samtliche Bl6cke oder andere
vorubergehende Transportsicherungen von den Anlagekomponenten
entfernen.

» Entfernen Sie Werkzeuge, Messgerate und Verschmutzungen vom Gerat.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschédden zur Folge haben.

Fihren Sie alle in der Dokumentation des Gerats empfohlenen Anlauftests durch.
Die gesamte Dokumentation zur spateren Verwendung aufbewahren.

Softwaretests miissen sowohl in simulierten als auch in realen
Umgebungen stattfinden.

Sicherstellen, dass in dem komplett installierten System keine Kurzschliisse
anliegen und nur solche Erdungen installiert sind, die den Ortlichen Vorschriften

0198441113949.04
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Sicherheitshinweise

entsprechen (z. B. gemaf dem National Electrical Code in den USA). Wenn
Hochspannungspriifungen erforderlich sind, beachten Sie die Empfehlungen in
der Geratedokumentation, um eine versehentliche Beschadigung zu verhindern.

Vor dem Einschalten der Anlage:

Entfernen Sie Werkzeuge, Messgerate und Verschmutzungen vom Gerat.
SchlieRen Sie die Gehausetlr des Gerats.

Alle temporaren Erdungen der eingehenden Stromleitungen entfernen.
Fihren Sie alle vom Hersteller empfohlenen Anlauftests durch.

Betrieb und Einstellungen

Die folgenden VorsichtsmaRnahmen stammen aus der NEMA Standards
Publication ICS 7.1-1995:

(Im Falle einer Abweichung oder eines Widerspruchs zwischen einer Ubersetzung
und dem englischen Original hat der Originaltext in der englischen Sprache
Vorrang.)

Ungeachtet der bei der Entwicklung und Fabrikation von Anlagen oder bei der
Auswahl und Bemessung von Komponenten angewandten Sorgfalt, kann der
unsachgemalle Betrieb solcher Anlagen Gefahren mit sich bringen.

Gelegentlich kann es zu fehlerhaften Einstellungen kommen, die zu einem
unbefriedigenden oder unsicheren Betrieb fuhren. Fir Funktionseinstellungen
stets die Herstelleranweisungen zu Rate ziehen. Das Personal, das Zugang
zu diesen Einstellungen hat, muss mit den Anweisungen des
Anlagenherstellers und den mit der elektrischen Anlage verwendeten
Maschinen vertraut sein.

Nur die vom Bediener unbedingt vorzunehmenden betriebsspezifischen
Einstellungen sollten fir den Bediener zuganglich sein. Der Zugriff auf andere
Steuerungsfunktionen sollte eingeschrénkt sein, um unbefugte Anderungen
der BetriebskenngréR3en zu vermeiden.

14
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Integriertes Servo-Antriebssystem

Uber das Handbuch

Inhalt des Dokuments

Giltigkeitshinweis

Dieses Handbuch beschreibt die technischen Eigenschaften, Installation,
Inbetriebnahme, Betrieb und Wartung des integrierten Servo-Antriebssystems
Lexium 32i CAN + BMi.

Dieses Dokument gilt fir die im Abschnitt Typenschlussel, Seite 23 aufgefihrten
Standardprodukte.

Informationen zur Produktkonformitat sowie Umwelthinweise (RoHS, REACH,
PEP, EOLI usw.) finden Sie unter www.se.com/ww/en/work/support/green-
premium/.

Die technischen Merkmale der hier beschriebenen Gerate sind auch online
abrufbar. Um auf die Online-Informationen zuzugreifen, gehen Sie zur Homepage
von Schneider Electric www.se.com/ww/en/download/.

Die in diesem Handbuch vorgestellten Merkmale sollten denen entsprechen, die
online angezeigt werden. Im Rahmen unserer Bemuhungen um eine standige
Verbesserung werden Inhalte im Laufe der Zeit moglicherweise iberarbeitet, um
deren Verstandlichkeit und Genauigkeit zu verbessern. Sollten Sie einen
Unterschied zwischen den Informationen im Handbuch und denen online
feststellen, nutzen Sie die Online-Informationen als Referenz.

Produktinformationen

Die Nutzung und Anwendung der enthaltenen Informationen setzt Fachkenntnisse
in Bezug auf die Konzeption und Programmierung automatisierter
Steuerungssysteme voraus.

Nur Sie als Anwender, Maschinenbauer oder Systemintegrator sind mit allen
Bedingungen und Faktoren vertraut, die bei Installation, Einrichtung, Betrieb,
Reparatur und Wartung der Maschine oder des Prozesses zum Tragen kommen.

Stellen Sie die Einhaltung aller geltenden Vorschriften und/oder Bestimmungen
hinsichtlich der Erdung aller Anlagenteile sicher. Stellen Sie die Einhaltung aller
Sicherheitsvorschriften, aller geltenden Anforderungen in Bezug auf die Elektrik
sowie aller Normen sicher, die fUr lhre Maschine oder lhren Prozess im
Zusammenhang mit der Nutzung dieses Produkts gelten.

Viele Bauteile des Gerats, einschlieilich Leiterplatte, arbeiten mit Netzspannung,
und es kdnnen hohe transformierte Stréme und/oder hohe Spannungen vorliegen.

Der Motor erzeugt Spannung, wenn die Welle gedreht wird.

0198441113949.04
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A GEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG, EXPLOSION ODER LICHTBOGEN

» Vor der Entfernung von Abdeckungen oder Tiren sowie vor der Installation
oder Entfernung von Zubehorteilen, Hardware, Kabeln oder Drahten sind
alle Gerate, einschlieRlich der angeschlossenen Komponenten, von der
Spannungsversorgung zu trennen.

+ Bringen Sie einen Warnhinweis, beispielsweise ,,Gefahr: Nicht einschalten®,
an allen Ein/Aus-Schaltern an und verriegeln Sie die Schalter in der Aus-
Position.

*  Warten Sie 15 Minuten bis zur vollstandigen Entladung der
Zwischenkreiskondensatoren.

+ Gehen Sie nicht davon aus, dass der DC-Bus spannungsfrei ist, wenn die
DC-Bus-LED aus ist.

« Sichern Sie die Motorwelle gegen Fremdantrieb, bevor Sie Arbeiten am
Antriebssystem vornehmen.

» Bringen Sie alle Abdeckungen, Zubehdrteile, Hardware, Kabel und Drahte
wieder an, sichern Sie diese und vergewissern Sie sich, dass eine
ordnungsgemalfe Erdung vorhanden ist, bevor Sie das Gerat an das Netz
schlieRen und einschalten.

» Betreiben Sie dieses Gerat und alle zugehdrigen Produkte nur mit der
angegebenen Spannung.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

Dieses Gerat wurde fur einen Betrieb in gefahrenfreien Bereichen entwickelt.
Installieren Sie das Produkt nur in Bereichen, in denen keine explosionsfahige
Atmosphare auftreten kann.

A GEFAHR

EXPLOSIONSGEFAHR

Dieses Gerat darf ausschlief3lich an nicht explosionsgefahrdeten Standorten
installiert und betrieben werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

Wenn die Leistungsstufe versehentlich deaktiviert wird, beispielsweise in Folge
eines Stromausfalls, eines Fehlers oder einer Funktionsstoérung, ist das geregelte
Auslaufen des Motors nicht mehr gewahrleistet. Uberlastung, Fehler oder
Fehlbenutzung kdnnen dazu fiihren, dass die Haltebremse nicht mehr
ordnungsgemal funktioniert und vorzeitig verschleift.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

» Stellen Sie sicher, dass Bewegungen ohne Bremswirkung keine
Korperverletzung oder Gerateschaden verursachen kénnen.

+ Uberpriifen Sie regelmaRig den ordnungsgemaflen Betrieb der
Haltebremse.

* Verwenden Sie die Haltebremse nicht als Betriebsbremse.
+ Setzen Sie die Haltebremse nicht firr sicherheitsbezogene Funktionen ein.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.
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Antriebssysteme kdnnen durch falschen Anschluss, falsche Einstellungen, falsche
Daten oder andere Fehler unbeabsichtigte Bewegungen ausfuhren.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTE/R BEWEGEUNG ODER MASCHINENBETRIEB

+ Kabel miissen sorgféltig und in Ubereinstimmung mit den EMV-
Anforderungen verlegt werden.

» Betreiben Sie das Produkt keinesfalls mit unbekannten Einstellungen oder
Daten.

» Fuhren Sie umfassende Inbetriebnahmetests durch und priifen Sie in
diesem Rahmen insbesondere die Konfigurationseinstellungen und Daten,
mit denen Position und Bewegung bestimmt werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

AWARNUNG

STEUERUNGSAUSFALL

» Bei der Konzeption von Steuerungsstrategien missen mogliche Stérungen
auf den Steuerpfaden berticksichtigt werden, und bei bestimmten kritischen
Steuerungsfunktionen ist daflr zu sorgen, dass wahrend und nach einem
Pfadfehler ein sicherer Zustand erreicht wird. Beispiele kritischer
Steuerfunktionen sind die Notabschaltung (Not-Aus) und der Nachlauf-
Stopp, Stromausfall und Neustart.

» Fr kritische Steuerfunktionen missen separate oder redundante
Steuerpfade bereitgestellt werden.

» Systemsteuerungspfade kénnen Kommunikationsverbindungen umfassen.
Dabei missen die Auswirkungen unerwarteter Sendeverzdgerungen und
Verbindungsstérungen bericksichtigt werden.

» Samtliche Unfallverhiitungsvorschriften und lokalen Sicherheitsrichtlinien
sind zu beachten.!

+ Jede Implementierung des Gerats muss individuell und sorgfaltig auf
einwandfreien Betrieb geprift werden, bevor das Gerat an Ort und Stelle in
Betrieb gesetzt wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschidden zur Folge haben.

1 Weitere Informationen finden Sie in den aktuellen Versionen von NEMA ICS 1.1
~Safety Guidelines for the Application, Installation, and Maintenance of Solid State
Control“ sowie von NEMA ICS 7.1, ,Safety Standards for Construction and Guide
for Selection, Installation, and Operation of Adjustable-Speed Drive Systems*
oder den entsprechenden, vor Ort geltenden Vorschriften.

Maschinen, Steuerung und andere Gerate werde heute in aller Regel in
Netzwerken betrieben. Uber nicht ausreichend abgesicherten Zugang zu Software
und Netzwerken/Feldbussen kénnen nicht autorisierte Personen und
Schadsoftware Zugriff auf die Maschine sowie Gerate im Netzwerk/Feldbus der
Maschine und in den verbundenen Netzwerken bekommen.
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Schneider Electric operiert unter den Industriestandards bei der Entwicklung und
Implementierung von Steuerungssystemen. Dies beinhaltet ein ,Defense-in-
Depth-Konzept* zum Schutz industrieller Steuerungssysteme. Bei diesem
Verfahren werden die Steuerungen hinter einer oder mehreren Firewalls platziert,
um den Zugriff auf autorisierte Personen und Protokolle zu beschranken.

AWARNUNG

UNBERECHTIGTER ZUGRIFF MIT UNBERECHTIGTEM
MASCHINENBETRIEB

+ Beurteilen Sie, ob lhre Betriebsumgebung bzw. Ihre Maschinen mit lhrer
kritischen Infrastruktur verbunden sind. Ist das der Fall, dann ergreifen Sie
angemessene PraventivmalRnahmen auf der Basis des Defense-in-Depth-
Konzepts, bevor Sie das Automatisierungssystem mit einem Netzwerk
verbinden.

» Begrenzen Sie die Anzahl der mit einem Netzwerk verbundenen Geréate auf
das strikte Minimum.

» |solieren Sie lhr Industrienetzwerk von anderen Netzwerken in lhrer Firma.

» Schiitzen Sie alle Netzwerke vor unberechtigtem Zugriff mithilfe von
Firewalls, VPNs oder anderen bewahrten SchutzmafRnahmen.

+ Uberwachen Sie die Aktivitat in Ihren Systemen.

* Verhindern Sie jeden direkten Zugriff bzw. jede direkte Verbindung von
Fachgeraten durch unberechtigte Personen oder nicht autorisierte
Vorgange.

« Stellen Sie einen Wiederherstellungsplan fir den Notfall auf. Dazu gehért
ebenfalls der Backup lhrer System- und Prozessdaten.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Weitere Informationen zu organisatorischen Maf3nahmen und Regeln fiir den
Zugang zu Infrastrukturen finden Sie in der ISO/IEC 27000-Reihe, Common
Criteria for Information Technology Security Evaluation, ISO/IEC 15408, IEC
62351, ISA/IEC 62443, NIST Cybersecurity Framework, Information Security
Forum - Standard of Good Practice for Information Security sowie unter
Cybersecurity Guidelines for EcoStruxure Machine Expert, Modicon and PacDrive
Controllers and Associated Equipment.

Aus Grunden der Internet-Sicherheit fir die Gerate, die einen native Ethernet-
Anschluss haben, ist die TCP/IP-Weiterleitung standardmafig deaktiviert.
Deshalb missen Sie die TCP/IP-Weiterleitung manuell aktivieren. Dadurch kann
das Netzwerk jedoch Cyberangriffen ausgesetzt werden, wenn Sie nicht
zusatzliche Maflnahmen zum Schutz lhres Unternehmens ergreifen. Darlber
hinaus kénnen Sie an Gesetze und Vorschriften hinsichtlich Cybersicherheit
gebunden sein.

AWARNUNG

NICHT AUTHENTIFIZIERTER ZUGRIFF UND NACHFOLGENDER
NETZWERKANGRIFF

+ Beachten und respektieren Sie alle geltenden nationalen, regionalen und
lokalen Gesetze und Vorschriften zur Cybersicherheit und zu
personenbezogenen Daten, wenn Sie die TCP/IP-Weiterleitung in einem
Industrienetzwerk aktivieren.

» Isolieren Sie lhr Industrienetzwerk von anderen Netzwerken in lhrer Firma.

+ Schutzen Sie alle Netzwerke vor unberechtigtem Zugriff mithilfe von
Firewalls, VPNs oder anderen bewahrten Schutzmal3nahmen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Weitere Informationen finden Sie im Dokument Schneider Electric Cybersecurity
Best Practices.
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Firmware

Verwenden Sie die neueste Firmwareversion. Informationen zu Firmware-
Aktualisierungen erhalten Sie unter https://www.se.com oder bei Ihrem
Ansprechpartner bei Schneider Electric.

Terminologie gemaR den geltenden Normen

Die technischen Begriffe, Terminologien, Symbole und zugehdrigen
Beschreibungen, die in diesem Handbuch oder auf dem Produkt selbst verwendet
werden, werden im Allgemeinen von den Begriffen oder Definitionen
internationaler Standards abgeleitet.

Im Bereich der funktionalen Sicherheitssysteme, Antriebe und allgemeinen
Automatisierungssysteme betrifft das unter anderem Begriffe wie Sicherheit,
Sicherheitsfunktion, Sicherer Zustand, Fehler, Fehlerreset/Zurlicksetzen bei
Fehler, Ausfall, Stérung, Warnung/Warnmeldung, Fehlermeldung, geféhrlich/

gefahrbringend usw.

Nachstehend einige der geltenden Standards:

Norm

Beschreibung

IEC 61131-2:2007

Speicherprogrammierbare Steuerungen, Teil 2:
Betriebsmittelanforderungen und Prifungen

I1ISO 13849-1:2015

Sicherheit von Maschinen: Sicherheitsbezogene Teile von Steuerungen

Allgemeine Gestaltungsleitsatze

EN 61496-1:2013

Sicherheit von Maschinen: Bertihrungslos wirkende
Schutzeinrichtungen

Teil 1: Allgemeine Anforderungen und Prifungen

1ISO 12100:2010

Sicherheit von Maschinen — Allgemeine Gestaltungsleitsatze —
Risikobeurteilung und Risikominderung

EN 60204-1:2006

Sicherheit von Maschinen —Elektrische Ausriistungen von Maschinen —
Teil 1: Allgemeine Anforderungen

ISO 14119:2013

Sicherheit von Maschinen — Verriegelungseinrichtungen in Verbindung
mit trennenden Schutzeinrichtungen — Leitsatze fir Gestaltung und
Auswahl

I1ISO 13850:2015

Sicherheit von Maschinen — Not-Halt — Gestaltungsleitsatze

IEC 62061:2015

Sicherheit von Maschinen — Funktionale Sicherheit
sicherheitsbezogener elektrischer, elektronischer und elektronisch
programmierbarer Steuerungssysteme

IEC 61508-1:2010

Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener elektrischer/elektronischer/
programmierbarer elektronischer Systeme: Allgemeine Anforderungen

IEC 61508-2:2010

Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener elektrischer/elektronischer/
programmierbarer elektronischer Systeme: Anforderungen an
sicherheitsbezogene elektrische/elektronische/programmierbare
elektronische Systeme

IEC 61508-3:2010

Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener elektrischer/elektronischer/
programmierbarer elektronischer Systeme: Anforderungen an Software

IEC 61784-3:2016

Industrielle Kommunikationsnetze - Profile - Teil 3: Funktional sichere
Ubertragung bei Feldbussen - Alilgemeine Regeln und Festlegungen fiir
Profile.

2006/42/EC Maschinenrichtlinie
2014/30/EU EMV-Richtlinie (Elektromagnetische Vertraglichkeit)
2014/35/EU Niederspannungsrichtlinie

0198441113949.04

19


https://www.se.com

Integriertes Servo-Antriebssystem Uber das Handbuch

Darlber hinaus wurden einige der in diesem Dokument verwendeten Begriffe
unter Umstanden auch anderen Normen enthommen, u. a.:

Norm Beschreibung

Normenreihe IEC Rotierende elektrische Gerate

60034

Normenreihe IEC +Adjustable speed electrical power drive systems“: Elektrische

61800 Leistungsantriebssysteme mit einstellbarer Drehzahl

Normenreihe IEC 61158 | Industrielle Kommunikationsnetze — Feldbus fir industrielle
Steuerungssysteme

Bei einer Verwendung des Begriffs Betriebsumgebung/Betriebsbereich in
Verbindung mit der Beschreibung bestimmter Gefahren und Risiken entspricht der
Begriff der Definition von Gefahrenbereich oder Gefahrenzone in der
Maschinenrichtlinie (2006/42/EC) und der Norm ISO 12100:2010.

HINWEIS: Die vorherig erwadhnten Standards kdnnen auf die spezifischen
Produkte in der vorliegenden Dokumentation zutreffen oder nicht. Fir weitere
Informationen hinsichtlich individueller Standards, die auf hier beschriebene
Produkte zutreffen, siehe die Eigenschaftstabellen der hier erwahnten
Produkte.
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Einfuhrung

Uberblick iiber das Produkt

Allgemeines

Die modularen Komponenten der Produktfamilie Lexium 32i kdnnen kombiniert
werden, um den Anforderungen einer grolRen Anzahl von Anwendungen gerecht
zu werden. Durch die minimale Verdrahtung und ein umfassendes Portfolio an
Optionen und Zubehdr kdnnen Sie kompakte, Antriebslésungen mit héchster
Leistung implementieren, die fur eine groe Breite an Stromanforderungen
erfullen.

Uberblick tiber einige Funktionen:

+  Kommunikationsschnittstelle fir CANopen und CANmotion, tber die die
Sollwerte fir zahlreiche Betriebsarten vorgegeben werden.

+ Die Inbetriebnahme erfolgt Uber einen PC mit Inbetriebnahmesoftware oder
den Feldbus.

+ Speicherkarten ermdglichen das Kopieren der Parameter und einen
schnellen Gerateersatz.

+ Die sicherheitsbezogene Funktion "Safe Torque Off" (STO) gemaR IEC
61800-5-2 ist integriert.
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Servo-Antriebssystem

Das Produkt kann aus den folgenden Komponenten bestehen:

1 BMI-Servomotor mit integrierter Endstufe

2 Standard-Bremswiderstand

3 LXM32I-Steuerungseinheit fir CAN-Feldbus

4 Abdeckung fir Schnittstelle zur Inbetriebnahme
5 Verbindungsmodul fiir Hauptversorgung

6 Verbindungsmodul mit Federklemmen oder industrieller Stecker fur Feldbus,
Eingénge/Ausgange und sicherheitsbezogener Funktion STO

Fir einen Uberblick tiber die verfiigbaren Zubehérteile siehe Zubehdér und
Ersatzteile, Seite 584.

22
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Typenschlussel

Typenschliissel LXM32I

Element 1 3 10 | 11 |12 | 13 | 14
Typenschlissel L| X | M A | N .
(Beispiel)
Element Bedeutung
1..3 Produktfamilie
LXM = Lexium
4.6 Produkttyp
32l = Steuerungseinheit flir Lexium 32i
7.9 Feldbusschnittstelle
CAN = CANopen
10...14 Kundenvariante
Seeee = Kundenvariante

Bei Rickfragen zum Typenschlissel wenden Sie sich an lhren Schneider Electric-

Ansprechpartner.

Kennzeichnung Kundenvariante

Bei einer Kundenvariante steht an der Position 10 des Typenschlussels ein ,S*.

Die nachfolgende Nummer definiert die jeweilige Kundenvariante. Beispiel:

LXM32[+==S1234

Bei Riickfragen zu Kundenvarianten wenden Sie sich an lhren Schneider Electric-

Ansprechpartner.

0198441113949.04
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Integriertes Servo-Antriebssystem Einfihrung

Typenschliissel BMI

Element 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 | 1
Typenschlissel (Beispiel) B M | 0 7 0 2 P 0 6 A
Element Bedeutung

1..3 Produktfamilie

BMI = Servomotor fiir Lexium 32i

4.6 GroBe (Gehéuse)
070 =70 mm Flansch
100 = 100 mm Flansch

7 Lange
2 = 2 Stacks
3 =3 Stacks
8 Wicklung

P = 3 Netzphasen (208 V /400 VV / 480 V)
T =1 Netzphase (115 V /400 V /230 V)

9 Welle und Schutzart"

0 = Glatte Welle; Schutzart: Welle IP54, Gehause IP65
1 = Passfeder; Schutzart: Welle IP54, Gehause IP65

2 = Glatte Welle; Schutzart: Welle und Gehause IP65
3 = Passfeder; Schutzart: Welle und Gehause IP65

S = Kundenvariante

10 Encoder-System

1 = Absoluter Singleturn 128 Sin/Cos Perioden pro Umdrehung (SKS36)
2 = Absoluter Singleturn 128 Sin/Cos Perioden pro Umdrehung (SKM36)
6 = Absoluter Singleturn 16 Sin/Cos Perioden pro Umdrehung (SEK37)
7 = Absoluter Singleturn 16 Sin/Cos Perioden pro Umdrehung (SEL37)

1 Haltebremse
A = Ohne Haltebremse

F = Mit Haltebremse

1) Bei Einbaulage IM V3 (Antriebswelle vertikal, Wellenende nach oben) wird vom Motor nur die
Schutzart IP 50 erreicht.

Bei Riickfragen zum Typenschliissel wenden Sie sich an lhren Schneider Electric-
Ansprechpartner.

Kennzeichnung Kundenvariante

Bei einer Kundenvariante steht an der Position 9 des Typenschlissels ein ,S*. Die
nachfolgende Nummer definiert die jeweilige Kundenvariante. Beispiel:
BM|seeeeS123

Bei Riickfragen zu Kundenvarianten wenden Sie sich an lhren Schneider Electric-
Ansprechpartner.
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Technische Daten

Umgebungsbedingungen

Bedingungen fir Transport und Lagerung

Die Umgebung wahrend Transport und Lagerung muss trocken und staubfrei

sein.
Merkmal Ein- | Wert
heit
Temperatur °C -25...70
(°F) | (-13 bis 158)

Bei Transport und Lagerung ist die relative Luftfeuchtigkeit wie folgt zugelassen:

Merkmal Ein- | Wert
heit
Relative Luftfeuchtigkeit (nicht betauend) % 5 bis 80
Merkmal Ein- | Wert
heit
Schwingen und Schocken wahrend - Entsprechend IEC 60721-3-2 Klasse 2M2

Transport und Lagerung

Bedingungen fiir den Betrieb

Die maximal zuldssige Umgebungstemperatur im Betrieb ist abhangig vom
Montageabstand der Gerate sowie der geforderten Leistung. Beachten Sie die
entsprechenden Hinweise im Abschnitt Installation, Seite 113.

Merkmal Ein- | Wert

heit
Umgebungstemperatur ohne °C 0 bis 40
Leistungsreduzierung (nicht betauend, keine
Vereisung) (°F) | (32 bis 104)

Umgebungstemperatur bei Einhaltung aller °C 41 bis 65
folgenden Bedingungen(’):

* Leistungsreduzierung (Drehmoment) (°F) | (105.8 bis 149)

um 4 % pro Kelvin

«  Aufstellungshdhe maximal 1000 m
(3281 ft) tiber NN

(1) Bei einem Einsatz entsprechend UL 508C mussen die Hinweise im Abschnitt Bedingungen flr
UL 508C, Seite 50 beachtet werden.

Beispiel fir Leistungsreduzierung bei 50 °C (122 °F):

M
300 %
S Mma)(
100 % 7 — M,@0-40C°
N ‘\ --- My@50C°
0 n
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Integriertes Servo-Antriebssystem

Technische Daten

Schutzart

Im Betrieb ist die relative Luftfeuchtigkeit wie folgt zugelassen:

Merkmal

Ein-
heit

Wert

Relative Luftfeuchtigkeit (nicht betauend)

%

5 bis 80

Die Aufstellungshohe ist definiert als Hohe iber Normalnull.

Merkmal Ein- | Wert
heit
Aufstellungshdhe ohne m <1000
Leistungsreduzierung
(ft) (<3281)
Aufstellungshdhe bei Einhaltung aller m 1000 bis 2000
folgenden Bedingungen: “ )
«  45°C (113 °F) maximale (f) | (3281bis 6562)
Umgebungstemperatur
* Reduzierung der Dauerleistung um
1 % je 100 m (328 ft) Gber 1000 m
(3281 ft)
Aufstellungshdhe uber NN bei Einhaltung m 2000 bis 3000
aller folgenden Bedingungen: " )
* 40 °C (104 °F) maximale () (6562 bis 9843)
Umgebungstemperatur
* Reduzierung der Dauerleistung um
1 % je 100 m (328 ft) Gber 1000 m
(3281 ft)
+  Uberspannungen des versorgenden
Netzes begrenzt auf
Uberspannungskategorie Il
entsprechend IEC 60664-1
*  Kein IT-Netz
Merkmal Ein- | Wert
heit

Schwingen und Schocken im Betrieb

entsprechend IEC 60721-3-3

Klasse 3M4

Voraussetzung ist die korrekte Montage aller Teile, siehe Installation, Seite 113,
und das Schlieen der Abdeckung der Inbetriebnahmeschnittstelle (1P

entsprechend IEC 60529):

Merkmal

Wert

Schutzart ohne Wellendichtring

IP 54

Schutzart mit Wellendichtring

IP 65(1)2)

deutlich.

(1) Bei Einbaulage IM V3 (Welle vertikal, Wellenende nach oben) wird Schutzart IP 50 erreicht. Die
Schutzart bezieht sich nicht auf Anbauteile wie zum Beispiel ein Getriebe.

(2) Die maximale Drehzahl betragt 6000 1/min. Der Wellendichtring ist werkseitig initialgeschmiert.
Trockenlauf der Dichtungen erhéht die Reibung und vermindert die Lebensdauer der Dichtringe

26
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Technische Daten

Integriertes Servo-Antriebssystem

Abmessungen

Abmessungen BMI070

mm 127 48 475
in 5.00 189 1.87
SIS @@
© -
32 ~ 215
8.46 g ‘ ‘
-
03 — 7 DA
Q s ‘mi — © g (&) § 2 & hl © g
‘ S St S 8 °N
o 7 Al S g2 76
QN ®[ 2,99
R o |];[|
— T
: 25 o
85 || B|010
L 033 3.90
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§ N
Hi= s
e —J LB. /
Nz ~ Q
= s
— o
] g —E
(2}
H =
G AA°
Merkmal Einheit Wert
BMI0702 BMI0703
L ohne Haltebremse mm (in) 268 (10,55) 300 (11,81)
L mit Haltebremse mm (in) 306 (12,05) 339 (13,35)
L1 ohne Haltebremse mm (in) 127 (5) 159 (6,26)
L1 mit Haltebremse mm (in) 166 (6,54) 198 (7,8)
B mm (in) 23(0.91) 30(1,18)
C mm (in) 11 (0,43) 14 (0,55)
D mm (in) 4(0,16) 5(0,2)
E mm (in) 12,5 (0,49) 16 (0,63)
F mm (in) 18 (0,71) 20(0,79)
G mm (in) 2,5(0,1) 5(0,2)
H mm (in) M4 M5
T mm (in) 3,3(0,13) 4,2 (0,17)
S mm (in) 4,3(0,17) 5,3 (0,21)
Q mm (in) 14 (0,55) 17 (0,67)
P mm (in) 10 (0,39) 12,5 (0,49)
0} mm (in) 3,2 (0,13) 4(0,16)
N mm (in) 2,1(0,08) 2,4 (0,09)
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Technische Daten

Abmessungen BMI100

mm 47 48
in 1.85 1.89 )
/8 % 85 | a8
Qs i
S ‘ 8.5 ][]
0 M4 | 10.33 ©
- 99 olg e
' 390 °2 | 233 = 8! |
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Merkmal Einheit Wert
BMI1002 BMI1003
L ohne Haltebremse mm (in) 273 (10,75) 299 (11,77)
L mit Haltebremse mm (in) 316 (12,44) 346 (13,62)
L1 ohne Haltebremse mm (in) 133 (5,24) 159 (6,26)
L1 mit Haltebremse mm (in) 176 (6,93) 206 (8,11)
B mm (in) 40 (1.57) 40 (1.57)
C mm (in) 19 (0,75) 19 (0,75)
D mm (in) 6(0,24) 6(0,24)
E mm (in) 21,5 (0,85) 21,5(0,85)
F mm (in) 30(1,18) 30(1,18)
G mm (in) 5(0,2) 5(0.2)
H mm (in) M6 M6
T mm (in) 5(0.2) 5(0,2)
S mm (in) 6,4 (0,25) 6,4 (0,25)
Q mm (in) 21(0,83) 21(0,83)
P mm (in) 16 (0,63) 16 (0,63)
o mm (in) 5(0,2) 5(0,2)
N mm (in) 2,8 (0,11) 2,8(0,11)
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Integriertes Servo-Antriebssystem

Allgemeine Kenndaten

Uberblick

Netzspannung: Bereich und Toleranz

Merkmal Wert Norm

Anzahl der Polpaare 5 -
Warmeklasse F (155 °C) IEC 60034-1
SchwinggréRenstufe A IEC 60034-14

Rundlauf Wellenende /
Planlauf

Class N (normal class)

IEC 60072-1, DIN 42955

Farbe Gehause

Schwarz RAL 9005

Merkmal Ein- | Wert
heit
115/230 VAC einphasig Vac | 100 -15 % bis 120 +10 %
200 —15 % bis 240 +10 %
208/400/480 VAC dreiphasig Vac | 200 -15 % bis 240 +10 %
380 —15 % bis 480 +10 %
Frequenz Hz 50 -5 % bis 60 +5 %
Merkmal Ein- | Wert
heit
Transiente Uberspannungen - Uberspannungskategorie I11(1
Bemessungsspannung gegen Erde Vac | 300

(1) Abhangig von der Aufstellungshohe, siehe Umweltbedingungen, Seite 25.

Art der Erdverbindung

Leckstrom

Merkmal Wert
TT-Netz, TN-Netz zulassig
IT-Netz Zulassig(")

Geerdetes Dreiecksnetz

nicht zugelassen

(1) Abhangig von der Aufstellungshéhe, sieche Umweltbedingungen, Seite 25.

Merkmal Ein- | Wert
heit
Ableitstrom (entsprechend IEC 60990, mA | <30()

Bild 3)

(1) Gemessen bei Netzen mit geerdetem Sternpunkt und ohne externes NetZfilter. Beachten Sie,
dass eine 30-mA-Fehlerstrom-Schutzeinrichtung schon bei 15 mA auslésen kann. AuRerdem flief3t
ein hochfrequenter Ableitstrom, der in der Messung nicht beriicksichtigt ist. Die Reaktion hierauf

hangt vom Typ der Fehlerstrom-Schutzeinrichtung ab.

0198441113949.04
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Integriertes Servo-Antriebssystem

Technische Daten

Oberschwingungstrome und Impedanz

Die Oberschwingungstréme sind von der Impedanz des versorgenden Netzes
abhangig. Dies wird durch den Kurzschlussstrom des Netzes ausgedriickt. Wenn
das versorgende Netz einen héheren Kurzschlussstrom hat als in den
Technischen Daten zum Gerat angegeben, schalten Sie Netzdrosseln vor.

Uberwachung des Dauer-Ausgangsstroms

Der Dauer-Ausgangsstrom wird vom Gerat Uberwacht. Wenn der Dauer-
Ausgangsstrom tberschritten wird, regelt das Gerat den Ausgangsstrom herunter.

PWM-Frequenz Endstufe

Lebensdauer

Die PWM-Frequenz der Endstufe ist fest eingestellt.
Merkmal Ein- | Wert
heit
PWM-Frequenz Endstufe kHz | 8
Merkmal Ein- | Wert
heit
Nominale Lagerlebensdauer L1on(") h 20000

(1) Betriebsstunden bei einer Ausfallwahrscheinlichkeit von 10 %

Die Lebensdauer der Motoren ist bei technisch korrektem Einsatz im

Wesentlichen durch die Lebensdauer des Walzlagers begrenzt.

Erheblich eingeschrankt wird die Lebensdauer durch folgende

Betriebsbedingungen:

+ Aufstellungshohe >1000 m (3281 ft) Gber dem mittleren Meeresspiegel

» Drehbewegung ausschlieflich innerhalb eines festen Winkels von <100°

» Betrieb unter Schwingungsbelastung >20 m/s2

» Trockenlauf der Dichtringe

» Kontakt der Dichtungen mit aggressiven Substanzen

Wellendichtring / Schutzart

Die Motoren kénnen optional mit einem Wellendichtring ausgestattet werden. Sie
erreichen damit die Schutzart IP65. Durch den Wellendichtring wird die
Maximaldrehzahl auf 6000 1/min begrenzt.

Beachten Sie folgende Punkte:

» Der Wellendichtring ist werkseitig initialgeschmiert.

» Der Trockenlauf der Dichtungen erhdht die Reibung und vermindert die
Lebensdauer der Dichtringe deutlich.

30
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Technische Daten

Integriertes Servo-Antriebssystem

Signale

Logiktyp

Beachten Sie die Hinweise zum Logiktyp im Kapitel Logiktyp, Seite 59.

Die Anschlussmodule unterstiitzen je nach Modulreferenz entweder positive Logik
oder negative Logik. Bei Modulen mit M8-/M12-Steckverbindern ergibt sich die Art
der Logik aus der spezifischen Referenz des Moduls. Bei Modulen mit
Federzugklemmen ergibt sich die Art der Logik aus der Art spezifischen Referenz
des Moduls.

Signaleingange sind verpolungsgeschiitzt, Ausgange sind kurzschlussgeschiitzt.
Die Ein- und Ausgéange sind funktional isoliert.

Interne 24-V-Signalversorgung

Die interne 24-V-Signalversorgung ist kurzschlussgeschutzt und entspricht den
Anforderungen an PELV.

Merkmal Ein- | Wert
heit
Nennspannung Vdc | 24
Spannungsbereich Vdc | 23...28
Maximaler Strom +24VDC mA | 200
Restwelligkeit (Ripple) % <5

Das Bezugspotential 0VDC ist intern geerdet, siehe IEC 60204-1 (Erdschliisse).

Erden Sie die interne Versorgungsspannung nicht durch Erden eines 0-V-Signals
aufderhalb des Antriebsverstarkers, um Erdschleifen zur verhindern.

Der Kurzschlussschutz kann durch Beseitigen des Kurzschlusses und Aus- und
Einschalten des Antriebsverstarkers zuriickgesetzt werden (Fehler mit
Fehlerklasse 4).

Externe 24-V-Signalversorgung

Signale kdnnen entweder Uber ein externes Netzteil oder Uber die interne
Signalversorgung mit Spannung versorgt werden (siehe interne 24 V
Signalversorgung). Die Spannung muss den Vorgaben der IEC 61131-2
entsprechen (PELV-Standardnetzteil):

Merkmal Ein- | Wert

heit
Spannung Vdc | 24
Spannungstoleranz betragt Vdc | 19,2 bis 30
Restwelligkeit (Ripple) % <5

Digitale Eingangssignale 24 V

Bei Verdrahtung als Sink-Eingadnge entsprechen die Pegel der digitalen Eingange
der Norm IEC 61131-2, Typ 1. Die elektrischen Kenndaten gelten auch, wenn sie
als Source-Eingange verdrahtet sind, sofern nicht anders angegeben.

0198441113949.04
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Technische Daten

Merkmal Ein- Wert
heit

Eingangsspannung — Sink-Eingénge Vdc

Pegel 0 -3bis 5

Pegel 1 15 bis 30

Eingangsspannung — Source-Eingéange (bei | Vdc

24 VDC)

Pegel 0 >19

Pegel 1 <9

Eingangsstrom (bei 24 VDC) mA 2,5

Entprellzeit (Software)(1)2) ms 1,5 (Standardwert)

Schaltzeit Hardware us

Steigende Flanke (Pegel 0 -> 1) 15

Fallende Flanke (Pegel 1 ->0) 150

Jitter (Capture-Eingéange) us <2

(1) Einstellbar Uber Parameter (Abtastperiode 250 ps)

angewandt.

(2) Wenn die Capture-Eingange fur Capture verwendet werden, wird die Entprellzeit nicht

Digitale Ausgangssignale 24 V

Bei Verdrahtung als Source-Ausgange entsprechen die Pegel der digitalen
Ausgange der Norm IEC 61131-2. Die elektrischen Kenndaten gelten auch, wenn
sie als Sink-Ausgange verdrahtet sind, sofern nicht anders angegeben.

Merkmal Ein- | Wert
heit

Nennversorgungsspannung (fir Module mit | Vdc | 24

Federzugklemmen)

Spannungsbereich Versorgungsspannung Vdc | 19,2 bis 30

(far Module mit Federzugklemmen)

Nominale Ausgangsspannung — Source- Vdc | 24

Ausgange

Nominale Ausgangsspannung — Sink- Vdc | O

Ausgange

Spannungsabfall bei 50 mA Belastung Vdc | <1

Maximaler Strom pro Ausgang(!) mA 100

Maximale induktive Last mH 1000

(1) Lastwiderstand zwischen 0,3 und 50 kQ.

Der Kurzschlussschutz kann durch Abschalten der Versorgungsspannung

zurlckgesetzt werden.

Eingangssignale sicherheitsbezogene Funktion STO

Die Eingange der sicherheitsbezogenen Funktion STO (Eingange und ) kénnen
nur als Strom ziehende Eingange (Sink) verdrahtet werden. Beachten Sie die
Informationen im Abschnitt Funktionale Sicherheit, Seite 70.

32
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CAN-Bus-Signale

Merkmal Ein- | Wert
heit

Eingangsspannung — Sink-Eingange Vdc

Pegel 0 -3 bis 5

Pegel 1 15 bis 30

Eingangsstrom (bei 24 VDC) mA | 25

Entprellizeit STO_A und STO_B ms | >1

Erkennung von Signalabweichungen S >1

zwischen STO_Aund STO_B

Reaktionszeit der sicherheitsbezogenen ms <10

Funktion STO

Die CAN-Bus-Signale entsprechen dem CAN-Standard und sind

kurzschlussgeschutzt.

0198441113949.04
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Wellenspezifische Daten

Ubersicht

Eine Uberschreitung der maximal zulassigen Krafte an der Motorwelle fiihrt zu
schnellem Lagerverschleil3, Wellenbruch oder Beschadigung des Encoders.

AVORSICHT

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN DURCH MECHANISCHE
BESCHADIGUNG DES MOTORS

+ Uberschreiten Sie nicht die maximal zuléssigen Axial- und Radialkrafte an
der Motorwelle.

+ Schuitzen Sie die Motorwelle vor Schlagen.

+ Uberschreiten Sie nicht die maximal zulassige Axialkraft beim Aufpressen
von Elementen auf die Motorwelle.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Verletzungen oder
Sachschaden zur Folge haben.

Angriffspunkt der Kréfte:
Fr
Fa |
- X -

Forcieren des Einschaltens

Die Kraft beim Aufpressen darf die maximal zulassige Axialkraft nicht
Uberschreiten. Durch das Verwenden von Montagepaste auf Welle und Element
wird die Reibung verringert und die Oberflache geschont.

Wenn die Welle ein Gewinde hat, verwenden Sie dieses zum Aufpressen des
Elements. Dadurch wirkt auf das Walzlager keine Axialkraft.

Alternativ kann das Element auch aufgeschrumpft, geklemmt oder verklebt
werden.

Folgende Tabelle zeigt die maximal zulassige Axialkraft Fa bei Stillstand.

Merkmal Einheit Wert

BMIO70 BMI100
Maximale zulassige Axialkraft Fa bei N (Ibf) 80 (18) 160 (36)
Stillstand

Wellenbelastung

Es gelten folgende Bedingungen:

» Die zulassige Kraft beim Aufpressen auf das Wellenende darf nicht
Uberschritten werden

» Radiale und axiale Grenzlasten durfen nicht gleichzeitig aufgebracht werden.
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* Nominale Lagerlebensdauer in Betriebsstunden bei einer

Ausfallwahrscheinlichkeit von 10 % (L1on = 20000 Stunden)

» Mittlere Drehzahl n = 4000 1/min
* Umgebungstemperatur = 40 °C (104 °F)
+ Spitzenmoment = Motorbetriebsart S3 - S8, 10 % relative Einschaltdauer

*  Nennmoment = Motorbetriebsart S1, 100 % relative Einschaltdauer

Der Angriffspunkt der Krafte ist abhangig von der MotorbaugréRle:

Merkmal Einheit Wert
BMI0702 BMI0703 BMI100
Wert fir "X" mm (in) 11,5 (0,45) 15 (0,59) 20(0,79)
gende Tabelle zeigt die maximale radiale Wellenbelastung Fr.

Merkmal Einheit Wert

BMI0702 BMI0703 BMI1002 BMI1003
1000 1/min | N (Ibf) 710 (160) 730 (164) 990 (223) 1050 (236)
2000 1/min | N (Ibf) 560 (126) 580 (130) 790 (178) 830 (187)
3000 1/min | N (Ibf) 490 (110) 510 (115) 690 (155) 730 (164)
4000 1/min | N (Ibf) 450 (101) 460 (103) 620 (139) 660 (148)
5000 1/min | N (Ibf) 410 (92) 430 (97) 580 (130) 610 (137)
6000 1/min | N (Ibf) 390 (88) 400 (90) - -

Folgende Tabelle zeigt die maximale axiale Wellenbelastung Fa bei Drehung.

Merkmal Einheit Wert

BMI0702 BMI0703 BMI1002 BMI1003
1000 1/min | N (Ibf) 142 (32) 146 (33) 198 (45) 210 (47)
2000 1/min | N (Ibf) 112 (25) 116 (26) 158 (36) 166 (37)
3000 1/min | N (Ibf) 98 (22) 102 (23) 138 (31) 146 (33)
4000 1/min | N (Ibf) 90 (20) 92 (21) 124 (28) 132 (30)
5000 1/min | N (Ibf) 82 (18) 86 (19) 116 (26) 122 (27)
6000 1/min | N (Ibf) 78 (18) 80 (18) - -
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Technische Daten

Motorspezifische Daten

Daten fur einphasige Gerate bei 115 Vac

Merkmal Ein- Wert

heit BMI0702 BMI0703 BMI1002
Wicklung T T T
Dauerstillstandsmoment(") Mo(@ Nm 2,24 2,88 5,07
Spitzenmoment Mmax Nm 4,84 6,3 12,39
Momentenkonstante(3) kt Nm/A 0,67 0,87 0,91
Nenndrehzahl nN 1/min 1900 1400 1400
Nennmoment Mn Nm 2,21 2,85 5,01
Nennleistung®) Pn kW 0,44 0,418 0,735
Nennstrom Motor IN Ams 3,65 3,65 5,70
Maximaler Strom Motor Imax Arms 8,00 8,00 15,00
Technische Daten - elektrisch
Stromaufnahme bei Nennleistung Arms 6,99 6,99 12,88
und Nennspannung
Einschaltstrombegrenzung A 1,5 1,5 1,5
Maximaler Einschaltstrom() A 146 146 209
Zeit fir maximalen Einschaltstrom ms 1,12 1,12 1,52
THD (total harmonic distortion) des % 150,58 150,58 134,52
Eingangsstroms
Leistungsfaktor A 0,54 0,54 0,59
Bemessungskurzschlussstrom kA 1 1 1
(SCCR)
%aximal vorzuschaltende Sicherung A 25 25 25
Technische Daten - mechanisch
Maximal zuléssige Drehzahl Nmax 1/min 7000 5500 5000
Rotortragheitsmoment ohne Bremse | Jum kgecm? 1,13 1,67 6,28
Rotortragheitsmoment mit Bremse Jm kgcm? 1,24 1,78 6,77
Masse mit Standard- m kg 4,00 4,75 8,10
Bremswiderstand ohne Haltebremse
Masse mit Standard- m kg 4,50 5,30 8,80
Bremswiderstand mit Haltebremse
LXM32| Steuerungseinheit m kg 0,50 0,50 0,50

(1) Bedingungen flr Leistungsdaten: Montiert an Stahlplattenflache (2,5 x Flanschgréfe)2, 10 mm (0,39 in) Dicke, zentrierte Bohrung.

(2) Mo = Dauerstillstandsmoment bei 20 1/min und 100 % Arbeitszyklus. Bei Drehzahlen unter 20 1/min wird das Dauerstillstandsmoment

auf 87 % reduziert.

(3) Bei n =20 1/min und maximaler Betriebstemperatur

(4) Bei einer Netzimpedanz entsprechend einem Kurzschlussstrom des versorgenden Netzes von 1 kA

(5) Im Extremfall, Aus-/Einschaltimpuls vor Ansprechen der Einschaltstrombegrenzung, maximale Zeit siehe folgende Zeile

(6) Sicherungen: Leistungsschalter mit B oder C-Charakteristik; Bedingungen fiur UL siehe Bedingungen fur UL 508C, Seite 50. Kleinere
Werte dirfen verwendet werden. Die Sicherung ist so auszuwahlen, dass diese bei der angegebenen Stromaufnahme nicht ausldst.
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Technische Daten

Integriertes Servo-Antriebssystem

Daten fur einphasige Gerate bei 230 Vac

Merkmal Ein- Wert

heit BMI0702 BMI0703 BMI1002
Wicklung T T T
Dauerstillstandsmoment(1) Mo(2) Nm 2,16 2,78 4,75
Spitzenmoment Mmax Nm 6,18 8,10 14,43
Momentenkonstante®) kt Nm/A 0,67 0,87 0,91
Nenndrehzahl NN 1/min 4000 3100 3000
Nennmoment Mn Nm 1,74 2,25 3,99
Nennleistung®) Pn kW 0,73 0,73 1,25
Nennstrom Motor In Arms 2,83 2,82 4,59
Maximaler Strom Motor Imax Arms 10,50 10,50 18,00
Technische Daten - elektrisch
Stromaufnahme bei Nennleistung Arms 6,12 6,12 11,19
und Nennspannung
Einschaltstrombegrenzung 3,0 3,0 3,0
Maximaler Einschaltstrom(®) A 201 201 274
Zeit fur maximalen Einschaltstrom ms 1,66 1,66 2,24
THD (total harmonic distortion) des % 157,75 157,75 137,82
Eingangsstroms
Leistungsfaktor A 0,53 0,53 0,58
Bemessungskurzschlussstrom kA 1 1 1
(SCCR)
!\ﬂs)aximal vorzuschaltende Sicherung A 25 25 25
Technische Daten - mechanisch
Maximal zulassige Drehzahl Nmax 1/min 7000 5500 5000
Rotortragheitsmoment ohne Bremse | Jum kgem?2 1,13 1,67 6,28
Rotortragheitsmoment mit Bremse Jm kgecm?2 1,24 1,78 6,77
Masse mit Standard- m kg 4,00 4,75 8,10
Bremswiderstand ohne Haltebremse
Masse mit Standard- m kg 4,50 5,30 8,80
Bremswiderstand mit Haltebremse
LXM32| Steuerungseinheit m kg 0,50 0,50 0,50

auf 87 % reduziert.

(3) Bei n = 20 1/min und maximaler Betriebstemperatur

(1) Bedingungen fiir Leistungsdaten: Montiert an Stahlplattenflache (2,5 x Flanschgréf3e)2, 10 mm (0,39 in) Dicke, zentrierte Bohrung.

(2) Mo = Dauerstillstandsmoment bei 20 1/min und 100 % Arbeitszyklus. Bei Drehzahlen unter 20 1/min wird das Dauerstillstandsmoment

(4) Bei einer Netzimpedanz entsprechend einem Kurzschlussstrom des versorgenden Netzes von 1 kA
(5) Im Extremfall, Aus-/Einschaltimpuls vor Ansprechen der Einschaltstrombegrenzung, maximale Zeit siehe folgende Zeile

(6) Sicherungen: Leistungsschalter mit B oder C-Charakteristik; Bedingungen fir UL siehe Bedingungen fiir UL 508C, Seite 50. Kleinere
Werte durfen verwendet werden. Die Sicherung ist so auszuwahlen, dass diese bei der angegebenen Stromaufnahme nicht auslost.
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Integriertes Servo-Antriebssystem

Technische Daten

Daten fur dreiphasige Gerate bei 208 Vac

Merkmal Ein- Wert

heit

BMI0702 BMI0703 BMI1002 BMI1003

Wicklung P P P P
Dauerstillstandsmoment(1) Mo(2) Nm 2,24 2,96 4,99 7,31
Spitzenmoment Mmax Nm 6,42 8,06 13,92 18,87
Momentenkonstante() ki Nm/A 1,24 1,562 1,32 1,79
Nenndrehzahl nN 1/min 1800 1600 1900 1500
Nennmoment Mn Nm 2,21 2,93 4,91 7,22
Nennleistung® Pn kW 0,42 0,49 0,98 1,13
Nennstrom Motor In Ams 1,95 21 3,90 4,30
Maximaler Strom Motor Imax Ams 6,00 6,00 12,00 12,00
Technische Daten - elektrisch
Stromaufnahme bei Nennleistung Ams 2,42 2,63 5,35 5,82
und Nennspannung
Einschaltstrombegrenzung 0,7 0,7 0,7 0,7
Maximaler Einschaltstrom() A 71 71 111 111
Zeit fur maximalen Einschaltstrom ms 0,5 0,50 0,64 0,64
THD (total harmonic distortion) % 148,31 143,46 148,31 144,98
des Eingangsstroms
Leistungsfaktor A 0,55 0,57 0,56 0,56
Bemessungskurzschlussstrom kA 5 5 5 5
(SCCR)
Maximal vorzuschaltende A 25 25 25 25
Sicherung(®)
Technische Daten - mechanisch
Maximal zulassige Drehzahl Nmax 1/min 7000 5500 5000 5000
Rotortragheitsmoment ohne Jm kgcm?2 1,13 1,67 6,28 9,37
Bremse
Rotortragheitsmoment mit Bremse | Jm kgcm?2 1,24 1,78 6,77 10,15
Masse mit Standard- m kg 4,10 4,85 8,10 10,15
Bremswiderstand ohne
Haltebremse
Masse mit Standard- m kg 4,60 5,40 8,80 10,60
Bremswiderstand mit
Haltebremse
LXM32I-Steuerungseinheit m kg 0,50 0,50 0,50 0,50

(1) Bedingungen fir Leistungsdaten: Montiert an Stahlplattenflache (2,5 x Flanschgréf3e)2, 10 mm (0,39 in) Dicke, zentrierte Bohrung.

(2) Mo = Dauerstillstandsmoment bei 20 1/min und 100 % Arbeitszyklus. Bei Drehzahlen unter 20 1/min wird das Dauerstillstandsmoment

auf 87 % reduziert.

(3) Bei n =20 1/min und maximaler Betriebstemperatur

(4) Bei einer Netzimpedanz entsprechend einem Kurzschlussstrom des versorgenden Netzes von 1 kA

(5) Im Extremfall, Aus-/Einschaltimpuls vor Ansprechen der Einschaltstrombegrenzung, maximale Zeit siehe folgende Zeile

(6) Sicherungen: Leistungsschalter mit B oder C-Charakteristik; Bedingungen fir UL siehe Bedingungen fur UL 508C, Seite 50. Kleinere
Werte durfen verwendet werden. Die Sicherung ist so auszuwahlen, dass diese bei der angegebenen Stromaufnahme nicht auslést.
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Technische Daten

Integriertes Servo-Antriebssystem

Daten fur dreiphasige Gerate bei 400 Vac

Merkmal Ein- Wert

heit

BMI0702 BMI0703 BMI1002 BMI1003

Wicklung P P P P
Dauerstillstandsmoment(1) Mo Nm 2,07 2,82 4,48 6,55
Spitzenmoment Mmax Nm 6,42 8,06 13,92 18,87
Momentenkonstante®) kt Nm/A 1,24 1,52 1,32 1,79
Nenndrehzahl nN 1/min 3600 3300 3800 3000
Nennmoment Mn Nm 2,02 2,58 4,34 6,38
Nennleistung®) PN kW 0,76 0,89 1,73 2,01
Nennstrom Motor In Arms 1,80 1,87 3,50 3,85
Maximaler Strom Motor Imax Arms 6,00 6,00 12,00 12,00
Technische Daten - elektrisch
Stromaufnahme bei Nennleistung Arms 2,68 2,94 5,74 6,25
und Nennspannung
Einschaltstrombegrenzung A 1,4 1,4 1,4 1,4
Maximaler Einschaltstrom(5) A 126 126 196 196
Zeit flir maximalen Einschaltstrom ms 0,68 0,68 0,96 0,96
THD (total harmonic distortion) % 174,67 170,87 156,79 154,80
des Eingangsstroms
Leistungsfaktor A 0,49 0,50 0,53 0,54
Bemessungskurzschlussstrom kA 5 5 5 5
(SCCR)
Maximal vorzuschaltende A 25 25 25 25
Sicherung®)
Technische Daten - mechanisch
Maximal zulassige Drehzahl Nmax 1/min 7000 5500 5000 5000
Rotortragheitsmoment ohne Jm kgem? 1,13 1,67 6,28 9,37
Bremse
Rotortragheitsmoment mit Bremse | Jm kgcm? 1,24 1,78 6,77 10,30
Masse mit Standard- m kg 4,10 4,85 8,10 10,15
Bremswiderstand ohne
Haltebremse
Masse mit Standard- m kg 4,60 5,40 8,80 10,60
Bremswiderstand mit
Haltebremse
LXM32I Steuerungseinheit m kg 0,50 0,50 0,50 0,50

auf 87 % reduziert.

(3) Bei n = 20 1/min und maximaler Betriebstemperatur

(4) Bei einer Netzimpedanz entsprechend einem Kurzschlussstrom des versorgenden Netzes von 1 kA

(1) Bedingungen fiir Leistungsdaten: Montiert an Stahlplattenflache (2,5 x Flanschgréf3e)2, 10 mm (0,39 in) Dicke, zentrierte Bohrung.

(2) Mo = Dauerstillstandsmoment bei 20 1/min und 100 % Arbeitszyklus. Bei Drehzahlen unter 20 1/min wird das Dauerstillstandsmoment

(5) Im Extremfall, Aus-/Einschaltimpuls vor Ansprechen der Einschaltstrombegrenzung, maximale Zeit siehe folgende Zeile

(6) Sicherungen: Leistungsschalter mit B oder C-Charakteristik; Bedingungen fiir UL siehe Bedingungen fiir UL 508C, Seite 50. Kleinere
Werte durfen verwendet werden. Die Sicherung ist so auszuwahlen, dass diese bei der angegebenen Stromaufnahme nicht auslost.
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Integriertes Servo-Antriebssystem

Technische Daten

Daten fur dreiphasige Gerate bei 480 Vac

Merkmal Ein- Wert

heit

BMI0702 BMI0703 BMI1002 BMI1003

Wicklung P P P P
Dauerstillstandsmoment(1) Mo(2) Nm 2,07 2,68 4,16 6,04
Spitzenmoment Mmax Nm 6,42 8,06 13,92 18,87
Momentenkonstante() ki Nm/A 1,24 1,562 1,32 1,79
Nenndrehzahl nN 1/min 4400 3800 4700 3600
Nennmoment Mn Nm 2,01 2,35 4,00 5,57
Nennleistung® Pn kW 0,93 0,94 1,69 2,10
Nennstrom Motor In Arms 1,80 1,71 3,25 3,55
Maximaler Strom Motor Imax Arms 6,00 6,00 12,00 12,00
Technische Daten - elektrisch
Stromaufnahme bei Nennleistung Ams 2,23 2,46 4,80 5,23
und Nennspannung
Einschaltstrombegrenzung 1,7 1,7 1,7 1,7
Maximaler Einschaltstrom(5) A 193 193 296 296
Zeit fur maximalen Einschaltstrom ms 0,70 0,70 0,96 0,96
THD (total harmonic distortion) % 177,00 174,33 157,66 156,11
des Eingangsstroms
Leistungsfaktor A 0,49 0,49 0,53 0,54
Bemessungskurzschlussstrom kA 5 5 5 5
(SCCR)
Maximal vorzuschaltende A 25 25 25 25
Sicherung(®)
Technische Daten - mechanisch
Maximal zulassige Drehzahl Nmax 1/min 7000 5500 5000 5000
Rotortragheitsmoment ohne Jm kgcm?2 1,13 1,67 6,28 9,37
Bremse
Rotortragheitsmoment mit Bremse | Jm kgcm?2 1,24 1,78 6,77 10,30
Masse mit Standard- m kg 4,10 4,85 8,10 10,15
Bremswiderstand ohne
Haltebremse
Masse mit Standard- m kg 4,60 5,40 8,80 10,60
Bremswiderstand mit
Haltebremse
LXM32I Steuerungseinheit m kg 0,50 0,50 0,50 0,50

auf 87 % reduziert.

(3) Bei n =20 1/min und maximaler Betriebstemperatur

(4) Bei einer Netzimpedanz entsprechend einem Kurzschlussstrom des versorgenden Netzes von 1 kA

(1) Bedingungen fir Leistungsdaten: Montiert an Stahlplattenflache (2,5 x Flanschgréf3e)2, 10 mm (0,39 in) Dicke, zentrierte Bohrung.

(2) Mo = Dauerstillstandsmoment bei 20 1/min und 100 % Arbeitszyklus. Bei Drehzahlen unter 20 1/min wird das Dauerstillstandsmoment

(5) Im Extremfall, Aus-/Einschaltimpuls vor Ansprechen der Einschaltstrombegrenzung, maximale Zeit siehe folgende Zeile

(6) Sicherungen: Leistungsschalter mit B oder C-Charakteristik; Bedingungen fir UL siehe Bedingungen fur UL 508C, Seite 50. Kleinere
Werte durfen verwendet werden. Die Sicherung ist so auszuwahlen, dass diese bei der angegebenen Stromaufnahme nicht auslést.
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Technische Daten

Integriertes Servo-Antriebssystem

Haltebremse (Option)

Beschreibung
Die Haltebremse im Motor hat die Aufgabe, die Motorposition bei deaktivierter
Endstufe zu halten. Die Haltebremse ist keine sicherheitsbezogene Funktion und
keine Betriebsbremse.
UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNGEN DER ACHSE
» Setzen Sie die interne Haltebremse nicht als Sicherheitsfunktion ein.
* Verwenden Sie ausschlief3lich zugelassene externe Bremsen als
Sicherheitsvorrichtungen.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.
Merkmal Einheit Wert
BMI070 BMI1002 BMI1003
Haltemoment(!) Nm 3,0 55 9
Zeit zum Offnen der Haltebremse ms 80 70 90
Zeit zum SchlieRen der Haltebremse ms 17 30 40
Maximale Drehzahl beim Bremsen bewegter Lasten 1/min 3000 3000 3000
Maximale Anzahl der Bremsvorgange beim Bremsen bewegter | - 500 500 500
Lasten und 3000 1/min
Maximale Anzahl der Bremsvorgange beim Bremsen bewegter | - 20 20 20
Lasten pro Stunde bei gleichmaRiger Verteilung
Maximale kinetische Energie, die pro Verzdgerung beim J 130 150 150

Bremsen bewegter Lasten in Warme umgesetzt werden kann

korrodieren. Durch Korrosion wird das Haltemoment verringert.

(1) Die Haltebremse ist werkseitig eingeschaltet. Wenn die Haltebremse langere Zeit nicht verwendet wird, kénnen Teile der Haltebremse
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Integriertes Servo-Antriebssystem

Technische Daten

Encoder

SKS36 Singleturn

SKM36 Multiturn

SEK37 Singleturn

SEL37 Multiturn

Dieser Motor-Encoder misst beim Einschalten innerhalb einer Umdrehung einen
Absolutwert und zahlt von diesem aus inkremental weiter.

Merkmal

Wert

Aufldsung pro Umdrehung

128 Sin/Cos-Perioden

Messbereich absolut

1 Umdrehung

Genauigkeit des digitalen Absolutwertes

+0,0889°

Genauigkeit der inkrementellen Position

+0,0222°

Maximale Winkelbeschleunigung

200000 rad/s2?

Dieser Motor-Encoder misst beim Einschalten innerhalb von 4096 Umdrehungen
einen Absolutwert und zahlt von diesem aus inkremental weiter.

Merkmal

Wert

Aufldsung pro Umdrehung

128 Sin/Cos-Perioden

Messbereich absolut

4096 Umdrehungen

Genauigkeit des digitalen Absolutwertes

+0,0889°

Genauigkeit der inkrementellen Position

+0,0222°

Maximale Winkelbeschleunigung

200000 rad/s2?

Dieser Motor-Encoder misst beim Einschalten innerhalb einer Umdrehung einen

Absolutwert und zahlt von diesem aus inkremental weiter.

Merkmal

Wert

Aufldsung pro Umdrehung

16 Sin/Cos-Perioden

Messbereich absolut

1 Umdrehung

Genauigkeit der Position

+0,08°

Dieser Motor-Encoder misst beim Einschalten innerhalb von 4096 Umdrehungen
einen Absolutwert und zahlt von diesem aus inkremental weiter.

Merkmal

Wert

Aufldsung pro Umdrehung

16 Sin/Cos-Perioden

Messbereich absolut

4096 Umdrehungen

Genauigkeit der Position

+0,08°
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Technische Daten

Integriertes Servo-Antriebssystem

Kondensator und Bremswiderstand

Beschreibung

Das Produkt wird mit einem Standard-Bremswiderstand ausgeliefert. Wenn der

Standard-Bremswiderstand fur die Dynamik der Anwendung nicht ausreicht, muss

er gegen einen externen Bremswiderstand ausgetauscht werden.

Die angegebenen Mindestwiderstandswerte flir externe Bremswiderstande dirfen

nicht unterschritten werden.

Daten des internen Kondensators

Merkmal Ein- | Wert
heit
BMIO70 BMI100 BMIO70 BMI100
Einphasig Einphasig Dreiphasig Dreiphasig
Kapazitat interne Kondensatoren uF 780 1560 195 390
Energieaufnahme interne Kondensatoren Eyar | Ws 9 18 - -
bei Nennspannung 115V +10%
Energieaufnahme interne Kondensatoren Eyar | Ws 343 69 - -
bei Nennspannung 200 V +10%
Energieaufnahme interne Kondensatoren Eyar Ws 18 35 - -
bei Nennspannung 230 V +10%
Energieaufnahme interne Kondensatoren Eyar | Ws - - 4 9
bei Nennspannung 208 V +10%
Energieaufnahme interne Kondensatoren Eyar | Ws - - 25 50
bei Nennspannung 380 V +10%
Energieaufnahme interne Kondensatoren Eyar | Ws - - 22 43
bei Nennspannung 400 V +10%
Energieaufnahme interne Kondensatoren Eyar | Ws - - 5 10
bei Nennspannung 480 V +10%
Daten des Standard-Bremswiderstands
Merkmal Ein- | Wert
heit
BMIO70 BMI100 BMI070 BMI100
Einphasig Einphasig Dreiphasig Dreiphasig
Widerstandswert Standard-Bremswiderstand Q 35 35 70 70
Maximale Dauerleistung Standard- W 20 20 20 20
Bremswiderstand Ppr
Spitzenenergie Ecr Ws 264 264 507 507
Einschaltspannung des Bremswiderstands bei | V 236 236 - -
Nennspannung 115V
Einschaltspannung des Bremswiderstands bei | V 430 430 - -
Nennspannung 200 V und 230 V
Einschaltspannung des Bremswiderstands bei | V - - 430 430
Nennspannung 208 V
Einschaltspannung des Bremswiderstands bei | V - - 780 780

Nennspannung 380 V, 400 V und 480 V
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Technische Daten

Daten des externen Bremswiderstands

Merkmal Ein- | Wert
heit

BMIO70 BMI100 BMI070 BMI100

Einphasig Einphasig Dreiphasig Dreiphasig
Externer Bremswiderstand minimal Q 43 33 70 60
Externer Bremswiderstand maximal(") Q 73 37 160 77
Maximale Dauerleistung externer 400 700 400 1000
Bremswiderstand
Einschaltspannung des Bremswiderstands bei | V 236 236 - -
Nennspannung 115V
Einschaltspannung des Bremswiderstands bei | V 430 430 - -
Nennspannung 200 V und 230 V
Einschaltspannung des Bremswiderstands bei | V - - 430 430
Nennspannung 208 V
Einschaltspannung des Bremswiderstands bei | V - - 780 780
Nennspannung 380 V, 400 V und 480 V

(1) Der angegebene maximale Bremswiderstand kann zu einer Leistungsreduzierung der Spitzenleistung des Geréats fuhren. Je nach
Anwendung kann auch ein héherohmiger Widerstand verwendet werden.

Daten des DC-Busses uur Berechnung des Bremswiderstands

Merkmal Eil‘.l- Wert
heit Einphasig Einphasig Dreiphasig Dreiphasig Dreiphasig
Nennspannung Vac 115 230 208 400 480
Nennspannung DC-Bus Vdc 163 325 294 566 679
Unterspannungsgrenze Vdc 55 130 150 350 350
Spannungsgrenze: Einleitung Quick Stop Vdc 60 140 160 360 360
Uberspannungsgrenze Vdc | 450 450 820 820 820
Daten externer Bremswiderstande (Zubehor)
Merkmal Eir'1- Wert
heit VW3A7602- VW3A7603- VW3A7604- VW3A7605- VW3A7606- VW3A7607-
Rxx Rxx Rxx(1) Rxx Rxx Rxx(1)
Widerstand Q 27 27 27 72 72 72
Dauerleistung 100 200 400 100 200 400
Maximale Einschaltdauer bei | s 0,552 1,08 2,64 1,44 3,72 9,6
115Vand 230 V
Spitzenleistung bei 115 V kW 1,8 1,8 1,8 0,7 0,7 0,7
Maximale Spitzenenergie bei | kWs 1 1,9 4,8 1 2,6 6,7
115V
Spitzenleistung bei 230 V kW 6,8 6,8 6,8 2,6 2,6 2,6
Maximale Spitzenenergie bei | kWs 3,8 7.4 18,1 3,7 9,6 24,7
230V
Maximale Einschaltdauer bei | s 0,084 0,216 0,504 0,3 0,78 1,92
400 Vand 480 V
Spitzenleistung bei 400 V kw 22,5 22,5 22,5 8,5 8,5 8,5
und 480 V
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Integriertes Servo-Antriebssystem

Merkmal Ein- Wert
heit

VW3A7602- | VW3A7603- | VW3A7604- | VW3A7605- | VW3A7606- | VW3A7607-

Rxx Rxx Rxx(1) Rxx Rxx Rxx(1)
Maximale Spitzenenergie bei | Ws 1900 4900 11400 2500 6600 16200
400 Vund 480V
Schutzart 1P65 IP65 IP65 IP65 IP65 IP65
UL-Zulassung (FileNr.) E233422 E233422 - E233422 E233422 -

(1) Die Widerstande mit einer Dauerleistung von 400 W haben keine UL/CSA-Zulassung.
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Technische Daten

Elektromagnetische Storaussendung

Uberblick

EMV-Kategorien

Die in diesem Handbuch beschriebenen Produkte erfiillen die EMV-
Anforderungen nach der Norm IEC 61800-3, wenn die in diesem Handbuch
beschriebenen EMV-MalRnahmen eingehalten werden.

AWARNUNG

ELEKTROMAGNETISCHE STORUNGEN VON SIGNALEN UND GERATEN

Verwenden Sie geeignete EMI-Abschirmungstechniken, um einen
unbeabsichtigten Geratebetrieb zu verhindern.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Wenn die gesamte Zusammenstellung lhres Systems (Antriebsverstarker,
NetZzfilter, weiteres Zubehdr sowie die Malnahmen zur Verbesserung der EMV)
die Anforderungen fiir Kategorie C1 entsprechend IEC 61800-3 nicht erfillt, kann
dies in Wohnumgebungen zu Stérungen in Versorgungsnetzen fihren.

AWARNUNG

FUNKSTORUNGEN

» Stellen Sie sicher, dass die Anforderungen aller EMV-Normen erflillt werden,
insbesondere IEC 61800-3.

» Betreiben Sie dieses Gerat mit einer Konfiguration nach Kategorie C3 oder
C4 in einer ersten Umgebung entsprechend IEC 61800-3.

« Setzen Sie alle in diesem Dokument beschriebenen erforderlichen
MaRnahmen zur Unterdriickung von Stérungen um und Uberprifen Sie die
Wirksamkeit dieser MalRnahmen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

HINWEIS: Die folgenden Informationen entsprechend IEC 61800-3 gelten,
wenn Sie dieses Gerat mit einer Konfiguration betreiben, die die Grenzwerte
der Kategorie C1 nicht erfillt;

"In einer Wohnumgebung kann dieses Produkt hochfrequente Stérungen
verursachen, die EntstormalRnahmen erforderlich machen kénnen."

Als Systemintegrator oder Maschinenbauer missen Sie diese Informationen
moglicherweise in die Dokumentation fiir lhren Kunden aufnehmen.

Die folgenden Kategorien fur Stéraussendung nach der Norm IEC 61800-3
werden erreicht, wenn die in diesem Handbuch beschriebenen EMV-MalRnahmen
eingehalten werden.

Art der Stéraussendung Kategorie

Storfestigkeit gegen geleitete Emissionen Kategorie C2

Storfestigkeit gegen abgestrahlte Emissionen Kategorie C2
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Integriertes Servo-Antriebssystem

Spezifikationen fur Schrauben, Kabelverschraubungen
und Abdeckkappen

Anzugsmomente und Festigkeitsklasse der Schrauben

Merkmal Einheit Wert
Anzugsmoment fiir die Befestigungsschraube fiir die LXM32I- Nm (Ibsin) | 5,0
Steuerungseinheit am BMI-Servomotor M5 x 25(1) (44.25)
Anzugsmoment fiir die Befestigungsschrauben fiir das Modul der Nm (Ibein) | 1,4
Versorgungsspannung M4 x 16(1) (12.39)
Anzugsmoment fir die Befestigungsschrauben fir den Standard- Nm (Ibsin) | 1,4
Bremswiderstand M4 x 16(1) (12.39)
Anzugsmoment fiir die Befestigungsschrauben fiir das Anschlussmodul Nm (lbein) | 1,4

des externen Bremswiderstands M4 x 16(1) (12.39)
/}nzugsmoment fur die Befestigungsschraube fir das E/A-Modul M4 x 16 | Nm (lbein) | 1,4

D) (12.39)
Anzugsmoment fir die Industriesteckverbinder fiir das E/A-Modul M8 Nm (Ibsin) | 0,2 (1,77)
Anzugsmoment fir die Industriesteckverbinder fir das E/A-Modul M12 Nm (Ibsin) | 0,4 (3.54)
Festigkeitsklasse H 8.8

(1) Unterlegscheibe erforderlich

Anzugsmoment fur Kabelverschraubungen

Die angegebenen Anzugsmomente sind Maximalwerte fiir Druckmuttern.
Druckmuttern sind so lange anzuziehen, bis das Anzugsmoment nach Tabelle
erreicht ist oder der Dichteinsatz einen leicht Gber die Druckmutter vorstehenden
Woulst bildet. Die Unterteile der Kabelverschraubungen sind mit dem grofiten
Anzugsmoment der jeweiligen Gewindegrdfie anzuziehen und, wenn nétig, gegen

unbeabsichtiges Losdrehen zu sichern.

Verwenden Sie Original-Zubehdr oder Kabelverschraubungen mit mindestens
Schutzart IP65 (Formdichtring oder Flachdichtring erforderlich).

Merkmal Einheit Wert
Anzugsmoment fir die Kabelverschraubung M12 x 1,5 x 6 Nm (Ibein) | 1,5
(Verschraubungsunterteil) (13.28)
Anzugsmoment fir die Kabelverschraubung M12 (Druckmutter) Nm (Ibsin) | 1,0 (8.85)
Anzugsmoment fir die Kabelverschraubung M16 x 1,5 x 6 (Unterteil der Nm (Ibein) | 3,0
Kabelverschraubung) (26.55)
Anzugsmoment fir die Kabelverschraubung M16 (Druckmutter) Nm (Ibein) | 2,0
(17.70)
Anzugsmoment fir die Kabelverschraubung M20 (Druckmutter) Nm (Ibein) | 4,0
(35.40)

Anzugsmoment fur Abdeckkappen

Die angegebenen Anzugsmomente sind Maximalwerte fir die Abdeckkappen.

HINWEIS: Die Abdeckkappen fiir das E/A-Modul mit Industriesteckverbindern
dichten im unteren Bereich innerhalb des Steckverbinders ab.

Aufgrund der unterschiedlichen Tiefen der Steckverbinder fallt der Abstand
zwischen dem oberen Rand der Abdeckkappe und dem Steckverbinder je

nach Steckverbinder unterschiedlich aus.

0198441113949.04
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Merkmal Einheit Wert
Anzugsmoment fir die Abdeckkappe flir das E/A-Modul mit Nm (Ibsin) | 0,4 (3.54)
Industriesteckverbindern M8 x 1

Anzugsmoment fir die Abdeckkappe fir das E/A-Modul mit Nm (Ibein) | 0,5 (4.43)

Industriesteckverbindern M12 x 1

Anzugsmoment fir die Abdeckkappe fir das E/A-Modul mit Nm (Ibein) | 0,5 (4.43)
Federzugklemmen M12 x 1,5

Anzugsmoment flr die Abdeckkappe fir das E/A-Modul mit Nm (Ibein) | 0,7 (6.20)
Federzugklemmen M16 x 1,5
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Nicht-flichtiger Speicher und Speicherkarte

Nicht-fliuchtiger Speicher

Die folgende Tabelle listet die Merkmale des nicht-flichtigen Speichers:

Merkmal Wert
Mindestanzahl Schreibzyklen 100000
Typ EEPROM

Speicherkarte (Memory-Card)

Die folgende Tabelle listet die Merkmale der Speicherkarte:

Merkmal Wert
Mindestanzahl Schreibzyklen 100000
Mindestanzahl Einsetzzyklen 1000

Kartenhalter fur Speicherkarte

Die folgende Tabelle listet die Merkmale des Halters fur die Speicherkarte:

Merkmal Wert

Mindestanzahl Einsetzzyklen 5000
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Bedingungen fur UL 508C

Allgemeines

Wenn das Gerat entsprechend UL 508C eingesetzt wird, missen zusatzlich die
folgenden Bedingungen erfillt sein:

Umgebungstemperatur Betrieb

Merkmal Einheit Wert
Umgebungstemperatur °C (°F) 0 bis 40 (32 bis 104)

Sicherungen
Verwenden Sie Schmelzsicherungen gemaf UL 248.
Merkmal Einheit Wert
Maximale Bemessungsleistung der A 25
vorzuschaltenden Sicherung
Klasse - CC oder J
Verdrahtung

Verwenden Sie mindestens 60/75 °C (140/167 °F) Kupferleiter.

400/480 V dreiphasige Gerate

400/480 V dreiphasige Gerate dirfen maximal in 480Y/277-VAC-Netzen betrieben
werden.

Uberspannungskategorie

"Use only in overvoltage category Il or where the maximum available Rated
Impulse Withstand Voltage Peak is equal or less than 4000 Volts.", or equivalent.

Motor Overload Protection

This equipment provides Solid State Motor Overload Protection at 200 % of
maximum FLA (Full Load Ampacity).

Komponenten

Verwenden Sie nur UL-zugelassene Komponenten (zum Beispiel
Kabelverschraubungen).
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Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV)

Allgemeines

EMV-gerechte Verdrahtung

Dieses Produkt erfiillt die EMV-Anforderungen entsprechend der Norm
IEC 61800-3, sofern bei der Installation die in diesem Handbuch beschriebenen
Maflinahmen implementiert werden.

Gestorte Signale kdnnen unvorhergesehene Reaktionen des Antriebssystems
sowie anderer Gerate in seiner Umgebung hervorrufen.

AWARNUNG

STORUNG VON SIGNALEN UND GERATEN

+ Bringen Sie die Verdrahtung in Ubereinstimmung mit den im vorliegenden
Dokument beschriebenen EMV-Anforderungen an.

* Prifen Sie die Konformitat mit den in diesem Dokument beschriebenen
EMV-Anforderungen.

* Prifen Sie die Konformitat mit allen geltenden EMV-Vorschriften und
-Anforderungen fiir das Land, in dem das Gerat betrieben werden soll, sowie
mit allen EMV-Vorschriften und -Anforderungen, die fiir den
Installationsstandort gelten.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

AWARNUNG

ELEKTROMAGNETISCHE STORUNGEN VON SIGNALEN UND GERATEN

Verwenden Sie geeignete EMI-Abschirmungstechniken, um einen
unbeabsichtigten Geratebetrieb zu verhindern.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Die EMV-Kategorien finden Sie unter Elekiromagnetische Storaussendung, Seite

46.
Geschirmte Kabel
MaBnahmen zur EMV Ziel
Kabelschirme flachig anschlief3en, Emission verringern.

Kabelschellen und Erdungsbander verwenden.

Schirme von digitalen Signalleitungen beidseitig | Stéreinwirkung auf Signalleitungen verringern,
grol¥flachig oder uber leitfahige Steckergehduse | Emissionen verringern.
erden.
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Kabelverlegung

MaBnahmen zur EMV

Ziel

Verlegen Sie keine Feldbuskabel und
Signaladern mit DC- und AC-Spannungen von
mehr als 60 V in einem einzigen Kabelkanal.
(Feldbuskabel, Signalleitungen und analoge
Leitungen kénnen im selben Kabelkanal verlegt
werden.)

Empfehlung: Separate Kabelkanale verwenden
und mindestens 20 cm entfernt flihren.

Gegenseitige Stoéreinkopplung verringern.

Kabel so kurz wie méglich halten. Keine
unnétigen Kabelschleifen einbauen, kurze
Kabelfihrung vom zentralen Erdungspunkt im
Schaltschrank zum auRenliegenden
Erdungsanschluss.

Kapazitive und induktive Stoéreinkopplungen
verringern.

Potentialausgleichsleiter bei unterschiedlicher
Spannungseinspeisung, bei Anlagen mit
grof¥flachiger Installation und bei
gebaudeulbergreifender Installation verwenden.

Strom auf Kabelschirm verringern, Emissionen
verringern.

Feindrahtige Potentialausgleichsleiter
verwenden.

Ableiten hochfrequenter Storstréme.

Wenn Motor und Maschine nicht leitend
verbunden sind, zum Beispiel durch isolierten
Flansch oder nicht flachige Verbindung, muss
der Motor Uber Erdungsband oder
Erdungsleitung geerdet werden. Der
Leitungsquerschnitt muss mindestens 10 mm?2
(AWG 6) betragen.

Emissionen verringern, Storfestigkeit erhdhen.

Spannungsversorgung

Weitere MaBnahmen zur Verbesserung der EMV

MaBnahmen zur EMV

Ziel

Produkt an Netz mit geerdetem Neutralpunkt
betreiben.

Wirkung des Netzfilters ermdglichen.

l:JberspannungsabIeiter bei Risiko von
Uberspannung.

Risiko von Schaden durch Uberspannungen
verringern.

Je nach Anwendung kénnen die folgenden Maflnahmen zu einer Verbesserung

der EMV-abhangigen Werte beitragen:

MaBnahmen zur EMV

Ziel

Netzdrosseln verwenden.

Reduzierung der Netzoberschwingungen,
Verlangerung der Produktlebensdauer.

52

0198441113949.04




Projektierung Integriertes Servo-Antriebssystem

Deaktivierung der Y-Kondensatoren

Ubersicht

Die Erdverbindung der internen Y-Kondensatoren kann aufgetrennt werden
(deaktivieren).

A MM b o U

Die Y-Kondensatoren werden deaktiviert, indem die Schraube entfernt wird.
Bewahren Sie diese Schraube auf, um bei Bedarf die Y-Kondensatoren wieder zu

aktivieren.

Wenn die Y-Kondensatoren deaktiviert sind, gelten die angegebenen EMV-
Kategorien, Seite 46 nicht mehr.
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Kabel und Signale

Kabel - Allgemeines

Eignung der Kabel

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

» Schleppkettentauglichkeit
+ Temperaturbereich

* Chemische Bestandigkeit
» Verlegung im Freien

* \Verlegung unter der Erde

Anschluss Kabelschirme

Um einen Schirm anzuschlielRen, gibt es folgende Mdglichkeiten:

» E/A-Modul mit Industriesteckverbindern: Den Schirm an das Steckergehause
anschlief3en.

» E/A-Modul mit Federzugklemmen: Die Schirme werden Uber die
Schirmfedern mit der Gehauseabdeckung verbunden.

Potentialausgleichsleitungen

Durch Potentialunterschiede kdnnen auf Kabelschirmen unzulassig hohe Stréme
flieBen. Verwenden Sie Potentialausgleichsleitungen, um Stréme auf den
Kabelschirmen zu verringern. Die Potentialausgleichsleitung muss fur den
maximalen Ausgleichsstrom dimensioniert sein.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

+ Erden Sie die Kabelabschirmungen fur alle schnellen und analogen E/As,
sowie fur alle Kommunikationssignale, an einem einzelnen Punkt. 1

* Verlegen Sie die Kommunikations- und E/A-Kabel separat von den
Stromkabeln.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschiaden zur Folge haben.

1) Eine Mehrpunkt-Erdung ist zulassig, wenn die Verbindungen auf einer
aquipotentiellen Masseflache gemacht wurden, die so ausgelegt ist, dass
Schaden an der Kabelabschirmung im Falle von Kurzschlussstrémen im
Stromsystem vermieden werden.

Leiterquerschnitte entsprechend Verlegeart

Im Folgenden sind die Leiterquerschnitte fir zwei Ubliche Verlegearten
beschrieben:

* \Verlegeart B2:

Kabel in Elektroinstallationsrohren oder in zu 6ffnenden Installationskanalen
* \Verlegeart E:

Kabel auf offenen Kabelpritschen
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Querschnitt in Strombelastbarkeit bei Verlegeart | Strombelastbarkeit bei Verlegeart
mm2 (AWG) B2in A" E in A

0,75 (18) 8,5 10,4

1(16) 10,1 12,4

1,5 (14) 13,1 16,1

2,5(12) 17,4 22

4 (10) 23 30

6 (8) 30 37

10 (6) 40 52

16 (4) 54 70

25(2) 70 88

(1) Werte entsprechend IEC 60204-1 fir Dauerbetrieb, Kupferleiter und Umgebungstemperatur der
Luft von 40 °C (104 °F). Weitere Informationen siehe IEC 60204-1. Die Tabelle ist ein Auszug aus
dieser Norm und zeigt auch Kabelquerschnitte, die mit Blick auf das Produkt nicht zutreffend sind.

Beachten Sie die Reduktionsfaktoren bei Haufung von Kabeln und
Korrekturfaktoren flr andere Umgebungsbedingungen (IEC 60204-1).

Die Leiter missen einen ausreichenden Querschnitt besitzen, um die
vorgeschaltete Sicherung auslésen zu kénnen.

Bei langeren Kabeln kann es erforderlich sein, einen gréReren Leiterquerschnitt
zu verwenden, um die Energieverluste zu reduzieren.
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Uberblick liber die bendtigten Kabel

Uberblick
Die Eigenschaften der benétigten Kabel finden Sie im folgenden Uberblick.
Verwenden Sie vorkonfektionierte Kabel, um Verdrahtungsfehler zu minimieren.
Vorkonfektionierte Kabel finden Sie im Abschnitt Zubehér und Ersatzteile, Seite
584. Wenn das Produkt entsprechend den Vorgaben fiir UL 508C eingesetzt
werden soll, missen die im Abschnitt Bedingungen fur UL 508C, Seite 50
aufgefiihrten Bedingungen erflllt werden.
Bewegte Kabel missen fixiert werden (zum Beispiel an einer Schleppkette), damit
die Bewegungen des Kabels nicht auf die Kabelverschraubung wirken.
Maximale Minimaler Maximaler Mindestqu- Schirm Verdrillte PELV
Kabelldnge Kabeldurch- | Kabeldurch- | erschnitt Leitung
messer(1) messer() Adern
Netzspannung - 8 mm (0.31 15mm (0.59 | -@ - - -
in) in)
Digitale Ein-/ 30m (98.41ft) | 2,5mm (0.1 6,5mm (0.26 | 0,14 mm2 - - Erforderlich
Ausgange in) in) (AWG 24)
Sicherheitsbezogene | - 2,5mm (0.1 6,5mm (0.26 | 0,34 mm?2 Erforderlich, - Erforderlich
Funktion STO®) in) in) (AWG 20) einseitig
geerdet
(FiruL: 5
mm (0.2 in))
PC, 100 m (328 - - 0,25 mm2 Erforderlich, Erforderlich Erforderlich
Inbetriebnahme- ft) (AWG 22) beidseitig
schnittstelle geerdet
Feldbus CAN -(4) 2,5mm (0.1 6,5 mm (0.26 Erforderlich, Erforderlich Erforderlich
in) in) 0,20 mm?2 beidseitig
fir CAN-Pegel (AWG 24) geerdet
(FurUL: 5 0,25 mm2
fiir Bezugspotential mm (0.2 in)) (AWG 22)
Externer 3 m (9.84 ft) 6 mm (0.24 10,5 mm Wie Erforderlich, - -
Bremswiderstand in) (0.41in) Netzspan- beidseitig
nung geerdet

(1) Klemmbereich der Kabelverschraubungen.

(2) Siehe Leiterquerschnitte entsprechend Verlegeart, Seite 54.

(4) Abhangig von Baudrate, siehe CAN - Maximale Buslange, Seite 57.

(3) Siehe Geschutzte Kabelverlegung fiir sicherheitsbezogene Signale, Seite 78.

CAN - Galvanische Trennung

Das Bezugspotential CAN_0V und der Schirmanschluss (Steckergehause) sind
galvanisch getrennt.

Halten Sie die galvanische Trennnung aufrecht, um Erdschleifen Gber den

CAN-Bus zu vermeiden.

Verwenden Sie Potentialausgleichsleitungen.

Verwenden Sie vorkonfektionierte Kabel, um Verdrahtungsfehler zu

minimieren.
Stellen Sie sicher, dass Verdrahtung, Kabel und angeschlossene

Schnittstellen den Anforderungen an PELV entsprechen.
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CAN - Abschlusswiderstande

Die beiden Enden eines Busses mussen terminiert werden. Dies wird durch
jeweils einen 120 Q Abschlusswiderstand zwischen CAN_L und CAN_H erreicht.

CAN - Maximale Buslange

Baudrate [kbit/s]

Maximale Buslange in m (ft)

50 1000 (3281)
125 500 (1640)
250 250 (820)
500 100 (328.1)
1000 20 (65.6)()

(1) Laut CANopen-Spezifikation betragt die maximale Buslange 4 m (13.1 ft). In der Praxis hat sich
jedoch gezeigt, dass in den meisten Fallen 20 m (65.6 ft) mdglich sind. Diese Léange kann durch
auRere Storeinfliisse verringert werden.

Bei einer Baudrate von 1 Mbit/s sind die Stichleitungen begrenzt auf 0,3 m (0.98

ft).
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Verdrahtungskonzept

Beschreibung

Beachten Sie die folgenden Punkte bei der Verdrahtung:

* Verwenden Sie bei interner Signalversorgung eine SPS mit galvanisch
getrennten Eingdngen und Ausgéangen.

» Die Versorgungsspannung fur Signale (PELV) darf nur an einer Stelle geerdet
sein. Wenn die Versorgungsspannung an mehren Stellen geerdet wird,
entstehen Erdschleifen.
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Logiktyp

Uberblick

Die digitalen Eingange und Ausgéange dieses Gerats kdnnen so verdrahtet
werden, dass sie positive oder negative Logik aktivieren.

)

+24V — DQ COM
= DQO,DQ1, . ..
— DIO,DIL,...
oV DI _COM
Logiktyp Aktiver Zustand
(1) Positive Logik Ausgang liefert Strom (Source-Ausgang)

Strom flief3t in den Eingang (Sink-Eingang)

(2) Negative Logik Ausgang zieht Strom (Sink-Ausgang)

Strom flieRt aus dem Eingang (Source-Eingang)

Signaleingange sind verpolungsgeschitzt, Ausgange sind kurzschlussgeschiitzt.
Die Ein- und Ausgénge sind funktional isoliert.

Bei Verwendung des Logiktyps negative Logik wird der Erdschluss eines Signals
als Ein-Zustand erkannt.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Stellen Sie sicher, dass der Kurzschluss eines Signals kein unbeabsichtigtes
Verhalten auslésen kann.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Anschlussmodul mit Industriesteckverbinder

Der Logiktyp wird bei Industriesteckverbindern mit der Auswahl des
Anschlussmoduls festgelegt.

Anschlussmodul mit Federzugklemmen

Der Logiktyp wird durch die Verdrahtung von DI COM und DQ_COM festgelegt.
Der Logiktyp hat Auswirkungen auf die Verdrahtung und die Ansteuerung von
Sensoren und muss deshalb bereits bei der Projektierung mit Blick auf das
Einsatzgebiet geklart sein.

Sonderfall: Sicherheitsbezogene Funktion STO

Die Eingange der sicherheitsbezogenen Funktion STO (Eingdnge STO_A and
STO_B) kénnen nur als Strom ziehende Eingange (Sink) verdrahtet werden.
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Konfigurierbare Eingange und Ausgange

Beschreibung

Dieses Produkt hat digitale Eingéange und Ausgange, den
Signaleingangsfunktionen und Signalausgangsfunktionen zugewiesen werden
kénnen. Abhangig von der Betriebsart haben diese Eingange und Ausgange eine
definierte Standardbelegung. Diese Belegung kann auf die Erfordernisse der
Kundenanlage angepasst werden. Informationen dazu finden Sie unter Digitale
Signaleingange und digitale Signalausgange, Seite 211.
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Montage-Varianten der Module

Beschreibung

Wahlen Sie die Installation der Module entsprechend den benétigten

Schnittstellen und der Anschlussrichtung. Beachten Sie auch, dass die Module

Raum flr die Montage bendtigen.

Montage-Varianten mit Standard-Bremswiderstand

Montage-Variante A

Montage-Variante B

Modul fur die Versorgungsspannung in Slot 1
Standard-Bremswiderstand in Slot 2

E/A-Modul in Slot 3A

Modul fur die Versorgungsspannung in Slot 2

Standard-Bremswiderstand in Slot 1

E/A-Modul in Slot 3B

Montage-Varianten mit externem Bremswiderstand

Montage-Variante C

Montage-Variante D

Modul firr die Versorgungsspannung in Slot 1
Externer Bremswiderstand in Slot 2

E/A-Modul in Slot 3A

Modul furr die Versorgungsspannung in Slot 2
Externer Bremswiderstand in Slot 1

E/A-Modul in Slot 3B

Montage-Variante E

Montage-Variante F

Modul fur die Versorgungsspannung in Slot 2
Externer Bremswiderstand in Slot 1

E/A-Modul in Slot 3A

Modul fiir die Versorgungsspannung in Slot 1

Externer Bremswiderstand in Slot 2

E/A-Modul in Slot 3B
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Netzversorgung

Fehlerstrom-Schutzeinrichtung

Beschreibung

Netzdrossel

Beschreibung

Der Antriebsverstarker kann einen Gleichstrom im Schutzleiter verursachen.
Wenn als Schutz vor direktem oder indirektem Bertihren eine Fehlerstrom-
Schutzeinrichtung (RCD / GFCI) oder ein Fehlerstrom-Uberwachungsgerat (RCM)
vorgesehen ist, muss ein bestimmter Typ verwendet werden.

AWARNUNG

GLEICHSTROM IM SCHUTZLEITER

+ Verwenden Sie eine Fehlerstrom-Schutzeinrichtung (RCD / GFCI) oder ein
Fehlerstrom-Uberwachungsgerat (RCM) vom Typ A flr einphasige
Antriebsverstarker, die an Phase und Neutralleiter angeschlossen sind.

* Verwenden Sie eine Fehlerstrom-Schutzeinrichtung (RCD / GFCI) oder ein
Fehlerstrom-Uberwachungsgerat (RCM) vom Typ B (allstromsensitiv) mit
Zulassung fur Frequenzumrichter fir dreiphasige und fiir einphasige
Antriebsverstarker, die nicht an Phase und Neutralleiter angeschlossen sind.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen

oder Sachschaden zur Folge haben.

Weitere Bedingungen beim Einsatz einer Fehlerstrom-Schutzeinrichtung:

« Der Antriebsverstarker hat beim Einschalten einen erhdhten Ableitstrom.
Wahlen Sie eine Fehlerstrom-Schutzeinrichtung (RCD / GFCI) oder ein
Fehlerstrom-Uberwachungsgerat (RCM) mit einer Ansprechverzdgerung.

* Hochfrequente Strdme missen gefiltert werden.

Bei den folgenden Betriebsbedingungen muss eine Netzdrossel verwendet
werden:

» Bei Betrieb an einem Versorgungsnetz mit niedriger Impedanz
(Kurzschlussstrom des Versorgungsnetzes gré3er als im Abschnitt
Technische Daten, Seite 25 angegeben).

+ Bei Betrieb an Netzen mit Blindstromkompensationsanlagen.

» Zur Verbesserung des Leistungsfaktors am Netzeingang und zur
Reduzierung der Netzoberschwingungen.

An einer Netzdrossel kdnnen mehrere Gerate betrieben werden. Beachten Sie
den Bemessungsstrom der Drossel.

Bei Versorgungsnetzen mit niederer Impedanz entstehen hohe
Oberschwingungsstrome am Netzeingang. Hohe Oberschwingungen belasten die
internen DC-Bus-Kondensatoren stark. Die Belastung der DC-Bus-
Kondensatoren hat wesentlichen Einfluss auf die Lebensdauer der Gerate.

Sie kénnen die folgenden Kombinationen verwenden:

Integrierter Antrieb Netzdrossel
BMIO70-T (einphasig) VZ1L007UM50
BMI100-T (einphasig) VZ1L018UM20
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Integrierter Antrieb Netzdrossel
BMI070-P (dreiphasig) VW3A4551
BMI100-+P (dreiphasig) VW3A4552
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Dimensionierung Bremswiderstand

Standard-Bremswiderstand

Beschreibung

Der Antriebsverstarker ist zur Aufnahme von Bremsenergie mit einem Standard-
Bremswiderstand ausgestattet.

Bremswiderstande sind fur dynamische Anwendungen erforderlich. Wahrend der
Verzdgerung wird im Motor kinetische Energie in elektrische Energie
umgewandelt. Die elektrische Energie erhéht die Spannung des DC-Bus. Der
Bremswiderstand wird beim Uberschreiten eines vorgegebenen Schwellwertes
zugeschaltet. Elektrische Energie wird im Bremswiderstand in Warme umgesetzt.
Wenn eine hohe Dynamik beim Bremsen benétigt wird, muss der
Bremswiderstand gut auf die Anlage abgestimmt sein.

Ein unzureichend dimensionierter Bremswiderstand kann zu Uberspannung am
DC-Bus fiihren. Bei einer Uberspannung am DC-Bus wird die Endstufe
deaktiviert. Der Motor wird nicht mehr aktiv verzégert.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

« Stellen Sie durch einen Probebetrieb mit maximaler Last sicher, dass der
Bremswiderstand ausreichend dimensioniert ist.

« Stellen Sie sicher, dass die Parameter flr den Bremswiderstand korrekt
eingestellt sind.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen

oder Sachschaden zur Folge haben.

Externer Bremswiderstand

Beschreibung

Ein externer Bremswiderstand wird fir Anwendungen bendtigt, bei denen der
Motor stark gebremst werden muss und der Standard-Bremswiderstand die
Uberschiissige Bremsenergie nicht mehr aufnehmen kann.

Der Bremswiderstand kann sich im Betrieb auf mehr als 250 °C (482 °F) erhitzen.

AWARNUNG

HEISSE OBERFLACHEN

« Stellen Sie sicher, dass keinerlei Kontakt mit dem heif3en Bremswiderstand
mdglich ist.

* Bringen Sie keine brennbaren oder hitzeempfindlichen Teile in die Nahe des
Bremswiderstands.

« Stellen Sie durch einen Probebetrieb mit maximaler Last sicher, dass die
Warmeabfuhr ausreichend ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.
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Monitoring

Das Gerat Uiberwacht die Leistung des Bremswiderstandes. Die Belastung des
Bremswiderstandes kann ausgelesen werden.

Der Ausgang fur den externen Bremswiderstand ist kurzschlussgeschiitzt. Das
Gerat Uberwacht nicht auf Erdschluss des externen Bremswiderstands.

Auswahl des externen Bremswiderstands

Die Dimensionierung eines externen Bremswiderstands hangt ab von der
bendtigten Spitzenleistung und Dauerleistung.

Der Widerstandswert R ergibt sich aus der benétigten Spitzenleistung und der
DC-Bus Spannung.

U2
R =
Pmax

R = Widerstandswert in Q
U = Schaltschwelle fiir Bremswiderstand in V
Pmax = Bendtigte Spitzenleistung in W

Wenn mindestens zwei Bremswiderstande an einem Antriebsverstarker
angeschlossen werden, beachten Sie folgende Kriterien:

» Der Gesamtwiderstand der angeschlossenen Bremswiderstande muss dem
zugelassenen Widerstand entsprechen.

» Die Bremswiderstande kdnnen parallel oder in Reihe angeschlossen werden.
Schliefen Sie nur Bremswiderstande mit gleichen Widerstandswerten
parallel, um die Bremswiderstande gleichmafig zu belasten.

* Die Gesamtdauerleistung der angeschlossenen Bremswiderstande muss
groRer als oder gleich der tatsachlich bendétigten Dauerleistung sein.

Verwenden Sie nur Widerstande, die als Bremswidersténde spezifiziert sind.
Passende Bremswiderstande, siehe Zubehor und Ersatzteile, Seite 584.

Montage und Inbetriebnahme eines externen Bremswiderstands

Die Umschaltung zwischen Standard-Bremswiderstand und externem Widerstand
erfolgt durch einen Parameter.

Den im Abschnitt Zubehér und Ersatzteile, Seite 584 aufgeflhrten externen
Bremswiderstanden liegt ein Informationsblatt bei, das weitere Angaben zu deren
Montage enthalt.

Dimensionierungshilfe

Beschreibung

Zur Dimensionierung werden die Anteile berechnet, die zur Aufnahme von
Bremsenergie beitragen.

Ein externer Bremswiderstand ist erforderlich, wenn die aufzunehmende
kinetische Energie die Summe der moéglichen internen Energieaufnahme
Ubersteigt.
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Interne Energieaufnahme

Intern wird Bremsenergie Uber folgende Mechanismen aufgenommen:
+ DC-Bus Kondensator Eyar
« Standard-Bremswiderstand E,
» Elektrische Verluste des Antriebs Eg
* Mechanische Verluste des Antriebs Emecn

Werte fir die Energieaufnahme E4r finden Sie im Abschnitt Kondensator und
Bremswiderstand, Seite 43.

Standard-Bremswiderstand

MafRgebend fir die Energieaufnahme des internen Standard-Bremswiderstands
sind zwei Kenngro3en.

» Die Dauerleistung Ppr gibt an, wieviel Energie auf Dauer abgefiihrt werden
kann, ohne den Bremswiderstand zu tberlasten.

+ Die maximale Energie Ecr begrenzt die kurzfristig abflihrbare, hohere
Leistung.

Wenn die Dauerleistung fiir eine bestimmte Zeit Uberschritten wurde, muss der
Bremswiderstand flir eine entsprechend lange Zeit unbelastet bleiben.

Die KenngréRen Ppr und Ecr des Standard-Bremswiderstands finden Sie im
Abschnitt Kondensator und Bremswiderstand, Seite 43.

Elektrische Verluste E¢

Die elektrischen Verluste E¢ des Antriebssystems kénnen aus der Spitzenleistung
des Antriebsverstarkers abgeschatzt werden. Bei einem typischen Wirkungsgrad
von 90% betragt die maximale Verlustleistung etwa 10% der Spitzenleistung.
Wenn bei der Verzdgerung ein niedrigerer Strom flief3t, reduziert sich die
Verlustleistung entsprechend.

Mechanische Verluste Enech

Die mechanischen Verluste resultieren aus der Reibung, die beim Betrieb der
Anlage auftritt. Die mechanischen Verluste sind vernachlassigbar, wenn die
Anlage ohne antreibende Kraft eine viel Iangere Zeit zum Stillstand bendtigt als
die Zeit, in der die Anlage abgebremst werden soll. Die mechanischen Verluste
kénnen aus dem Lastmoment und der Geschwindigkeit berechnet werden, aus
der der Motor zum Stillstand kommen soll.

Beispiel

Abbremsen eines rotatorischen Motors mit folgenden Daten:
* Anfangsdrehzahl: n = 4000 1/min
* Rotortragheit: Jr = 4 kgcm?2
+ Lasttragheit: J_ = 6 kgcm?
* Antrieb: Evar = 23 Ws, Ecr =80 Ws, Ppr =10 W
Die aufzunehmende Energie ergibt sich Uber:

2nn |2

E -
60

_1
B_§‘J'

0198441113949.04 67



Integriertes Servo-Antriebssystem

Projektierung

zu Eg = 88 Ws. Die elektrischen und mechanischen Verluste werden
vernachlassigt.

In den DC-Bus Kondensatoren werden in diesem Beispiel Evar = 23 Ws
aufgenommen (Wert ist abhangig vom Antriebstyp).

Der Standard-Bremswiderstand muss die restlichen 65 Ws aufnehmen. Er kann
als Impuls Ecr = 80 Ws aufnehmen. Wenn die Last einmal abgebremst wird,
reicht der Standard-Bremswiderstand aus.

Wenn der Bremsvorgang zyklisch wiederholt wird, muss die Dauerleistung
berlicksichtigt werden. Ist die Zykluszeit groRer als das Verhaltnis aus der
aufzunehmenden Energie Eg und der Dauerleistung Prr, gentigt der Standard-
Bremswiderstand. Wird haufiger gebremst, reicht der Standard-Bremswiderstand
nicht mehr aus.

In diesem Beispiel ist das Verhaltnis von Eg/Ppr 8,8 s. Wenn die Zykluszeit kirzer
ist, wird ein externer Bremswiderstand benétigt.

Dimensionierung externer Bremswiderstand

Kennlinien zur Dimensionierung des Bremswiderstands

.
n3 D1
nz

N1

Ny

[
<
A

Y

A
o'ee

Diese beiden Kennlinien werden auch bei der Dimensionierung des Motors
verwendet. Die zu berticksichtigenden Kennliniensegmente sind durch D; (D1 bis
Ds) gekennzeichnet.

FUr die Berechnung der Energie bei konstanter Verzégerung muss das
Gesamttragheitsmoment J; bekannt sein.

Ji=Jdm+ Je

Jm: Motortragheit (mit Haltebremse)

Jc: Lasttragheit

Die Energie fur jedes Verzdégerungssegment berechnet sich wie folgt:

2
2nn,

60

1
J, - (Di2: EJt .

Daraus ergibt sich fur die Segmente (D1) ... (D3):
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2
_ 1 2% 2 2
E1_§Jt. E ‘|:n3 _n1‘|
2
_1 2mn,
E,= 2Jt- 50
2
_1 2nn,
E,= 2Jt- 50

Einheiten: E; in Ws (Wattsekunden), J:in kgm2, w in rad und n; in 1/min.

Die Energieaufnahme E.ar der Antriebe (ohne Beriicksichtigung eines
Bremswiderstands) entnehmen Sie den technischen Daten.

In der weiteren Berechnung bericksichtigen Sie nur die Segmente D;, deren
Energie E; die Energieaufnahme der Antriebe Uberschreitet. Diese zusatzlichen
Energien Ep; sind Uber den Bremswiderstand abzuleiten.

Die Berechnung von Ep; erfolgt mit der Formel:
EDi = Ei - Evar (in WS)

Die Dauerleistung P wird flr jeden Maschinenzyklus berechnet:

P = ZEDi

¢ Zykluszeit

Einheiten: P¢c in W, Epi in Ws und Zykluszeit T in s

Die Auswahl erfolgt in zwei Schritten:

+  Wenn folgende Bedingungen erfiillt sind, ist der Standard-Bremswiderstand

ausreichend:

o Die maximale Energie bei einem Bremsvorgang muss kleiner sein als di
Spitzenenergie, die der Bremswiderstand aufnehmen kann: (Epi)<(Ecr).

o Die Dauerleistung des Standard-Bremswiderstands darf nicht
Uberschritten werden: (Pc)<(Pepr).

* Wenn die Bedingungen nicht erfillt sind, dann muss ein externer
Bremswiderstand eingesetzt werden, der die Bedingungen erflllt.

Bestelldaten flir die externen Bremswiderstande finden Sie unter Zubehor und
Ersatzteile, Seite 584.

e
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Funktionale Sicherheit

Grundlagen

Funktionale Sicherheit

Automatisierung und Sicherheitstechnik sind zwei eng zusammengehdérende
Bereiche. Projektierung, Installation und Betrieb komplexer
Automatisierungslésungen werden durch integrierte sicherheitsbezogene
Funktionen und Module vereinfacht.

Im Allgemeinen sind die sicherheitstechnischen Anforderungen
anwendungsabhangig. Die Héhe der Anforderungen richtet sich unter anderem
nach dem Risiko und dem Gefahrdungspotenzial, das von der Anwendung
ausgeht sowie nach den geltenden gesetzlichen Anforderungen.

Die sicherheitstechnische Gestaltung von Maschinen hat den Schutz von
Personen zum Ziel. Bei Maschinen mit elektrisch geregelten Antrieben geht die
Gefahrdung in erster Linie von bewegten Maschinenteilen und der Elektrizitat
selbst aus.

Nur Sie als Anwender, Maschinenbauer oder Systemintegrator sind mit allen
Bedingungen und Faktoren vertraut, die bei Installation, Einrichtung, Betrieb,
Reparatur und Wartung der Maschine oder des Prozesses zum Tragen kommen.
Daher kdnnen nur Sie die Automatisierungslésung und die damit verbundenen
Sicherheitseinrichtungen und Verriegelungen fir eine ordnungsgemafe
Verwendung festlegen und diese Verwendung validieren.

AWARNUNG

NICHTERFULLUNG DER ANFORDERUNGEN FUR
SICHERHEITSFUNKTIONEN

+ Spezifizieren Sie in der Risikoanalyse, die Sie ausfiihren, die Anforderungen
und/oder MaBnahmen, die implementiert werden missen.

« Stellen Sie sicher, dass |hre sicherheitsbezogene Applikation mit den
entsprechenden Sicherheitsbestimmungen und -standards Ubereinstimmt.

» Stellen Sie sicher, dass geeignete Verfahren und MalRnahmen (gemaf den
entsprechenden Industriestandards) implementiert wurden, um
Gefahrensituationen beim Maschinenbetrieb zu vermeiden.

« Bei Gefahr fir Personal und/oder Gerate sind geeignete Sicherheitssperren
zu verwenden.

+ Prifen Sie die globale Sicherheitsfunktion und unterziehen Sie lhre
Anwendung umfassenden Tests.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Gefahrdungs- und Risikoanalyse

Die Norm IEC 61508 ,Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener elektrischer/
elektronischer/programmierbarer elektronischer Systeme® definiert die
sicherheitsbezogenen Aspekte von Systemen. Die Norm betrachtet nicht nur eine
einzelne Funktionseinheit eines sicherheitsbezogenen Systems, sondern alle
Elemente einer Funktionskette (zum Beispiel vom Sensor Gber die logischen
Verarbeitungseinheiten bis zum Aktor) als eine Gesamteinheit. Diese Elemente
mussen in ihrer Gesamtheit die Anforderungen des jeweiligen Sicherheits-
Integritatslevels erflllen.

Die Norm IEC 61800-5-2 ,Elektrische Leistungsantriebssysteme mit einstellbarer
Drehzahl — Anforderungen an die Sicherheit — Funktionale Sicherheit” ist eine
Produktnorm, die die sicherheitsbezogenen Anforderungen an Antriebsverstarker
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festlegt. In dieser Norm werden unter anderem sicherheitsbezogene Funktionen
fur Antriebsverstarker definiert.

Auf Basis der Anlagenkonfiguration und -verwendung muss eine Gefahrdungs-
und Risikoanalyse der Anlage (zum Beispiel nach EN ISO 12100 oder EN ISO
13849-1) durchgefiihrt werden. Die Ergebnisse dieser Analyse missen bei der
Konstruktion der Maschine und der anschliellenden Ausstattung mit
sicherheitsbezogenen Einrichtungen und sicherheitsbezogenen Funktionen
berlcksichtigt werden. Die Ergebnisse lhrer Analyse kdnnen von in dieser
Dokumentation oder mitgeltenden Dokumentationen enthaltenen
Anwendungsbeispielen abweichen. Es kdnnen zum Beispiel zusatzliche
sicherheitsbezogene Komponenten erforderlich sein. Grundsatzlich haben die
Ergebnisse aus der Gefahrdungs- und Risikoanalyse Vorrang.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

» Fihren Sie eine Gefahren- und Risikoanalyse durch, um das geeignete
Sicherheitsintegritatslevel und andere Sicherheitsanforderungen zu
bestimmen, die fir Ihre spezifische Applikation gemaf der entsprechenden
Standards gelten.

» Stellen Sie sicher, dass bei der Konzeption lhrer Maschine eine Gefahren-
und Risikoanalyse nach EN/ISO 12100 durchgefiihrt und im Anschluss
daran eingehalten wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Die Norm EN ISO 13849-1 (Sicherheit von Maschinen — Sicherheitsbezogene
Teile von Steuerungen — Teil 1: Allgemeine Gestaltungsleitsatze) beschreibt einen
iterativen Prozess fir die Auswahl und Gestaltung der sicherheitsbezogenen Teile
von Steuerungen, um das Risiko fur die Maschine auf ein vertretbares Maf3 zu
begrenzen.

So fuhren Sie eine Risikobeurteilung und -minimierung nach EN ISO 12100 durch:
1. Grenzen der Maschine festlegen.

Gefahrdungen der Maschine identifizieren.

Risiko beurteilen.

Risiko bewerten.

o kN

Risiko verringern durch:
* Die Konzeption
» Schutzeinrichtungen
» Informationen fur die Benutzer (siehe EN ISO 12100)

6. Sicherheitsbezogene Teile der Steuerung (SRP/CS, Safety-Related Parts of
the Control System) in einem iterativen Prozess gestalten.

Gestalten Sie die sicherheitsbezogenen Teile der Steuerung in einem interaktiven
Prozess wie folgt:

Schritt | Aktion
1 Identifizieren notwendiger Sicherheitsfunktionen, die Gber SRP/CS (Safety-Related Parts
of the Control System ausgefiihrt werden.
2 Bestimmen der notwendigen Eigenschaften fiir jede Sicherheitsfunktion.
3 Bestimmen des benétigten Performance-Levels PL..
4 Identifizieren der sicherheitsbezogenen Teile, welche die Sicherheitsfunktion ausfiihren.
5 ?qlstimmen des Performance-Levels PL der zuvor erwahnten sicherheitsbezogenen
eile.
6 Verifizieren des Performance-Levels PL fir die Sicherheitsfunktion (PL = PL;).
7 Uberpriifen, ob alle Anforderungen erfiillt wurden (Validierung).
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Weitere Informationen finden Sie unter https://www.se.com.

Safety Integrity Level (SIL)

Die Norm IEC 61508 spezifiziert 4 Sicherheits-Integritatslevel (Safety Integrity
Level (SIL)). Sicherheits-Integritatslevel SIL1 ist die niedrigste Stufe und
Sicherheits-Integritatslevel SIL4 ist die hochste Stufe. Grundlage fiir die
Ermittlung des Sicherheits-Integritatslevels, das fir die Anwendung erforderlich
ist, ist eine Beurteilung des Gefahrdungspotenzials anhand der Gefahrdungs- und
Risikoanalyse. Daraus wird abgeleitet, ob die betreffende Funktionskette als
sicherheitsbezogen gelten muss und welches Gefahrdungspotenzial damit
abgedeckt werden muss.

Average Frequency of a Dangerous Failure per Hour (PFH)

Zur Aufrechterhaltung der Funktion des sicherheitsbezogenen Systems erfordert
die Norm IEC 61508, abhangig vom erforderlichen Sicherheits-Integritatslevel
(Safety Integrity Level (SIL)), abgestufte fehlerbeherrschende sowie
fehlervermeidende Mallinahmen. Alle Komponenten missen einer
Wahrscheinlichkeitsbetrachtung unterzogen werden, um die Wirksamkeit der
getroffenen fehlerbeherrschenden Mallnahmen zu beurteilen. Bei dieser
Betrachtung wird die mittlere Haufigkeit eines gefahrbringenden Ausfalls je
Stunde (Average Frequency of a Dangerous Failure per Hour (PFH)) ermittelt.
Dies ist die Haufigkeit pro Stunde, mit der ein sicherheitsbezogenes System
gefahrbringend ausfallt und die Funktion nicht mehr korrekt ausgefiihrt werden
kann. Die mittlere Haufigkeit eines gefahrbringenden Ausfalls je Stunde darf
abhéangig vom Sicherheits-Integritatslevel bestimmte Werte fiir das gesamte
sicherheitsbezogene System nicht tiberschreiten. Die einzelnen PFH-Werte einer
Funktionskette werden zusammengerechnet. Das Ergebnis darf den in der Norm
vorgegebenen Maximalwert nicht Gberschreiten.

SIL PFH bei hoher Anforderungsrate oder kontinuierlicher Anforderung
4 2109... <108
3 2108 ... <107
2 2107 ... <106
1 2106 ... <105

Hardware Fault Tolerance (HFT) und Safe Failure Fraction (SFF)

In Abhangigkeit vom Sicherheits-Integritatslevel (Safety Integrity Level (SIL)) fur
das sicherheitsbezogene System fordert die Norm IEC 61508 eine bestimmte
Hardware-Fehler-Toleranz (Hardware Fault Tolerance (HFT)) in Verbindung mit
einem bestimmten Anteil ungefahrlicher Ausfalle (Safe Failure Fraction (SFF)).
Die Hardware-Fehler-Toleranz ist die Eigenschaft eines sicherheitsbezogenen
Systems, die geforderte Funktion selbst dann ausfihren zu kénnen, wenn ein
oder mehrere Hardwarefehler vorliegen. Der Anteil ungefahrlicher Ausfalle eines
sicherheitsbezogenen Systems ist definiert als das Verhaltnis der Rate der
ungefahrlichen Ausfalle zur Gesamtausfallrate des sicherheitsbezogenen
Systems. Gemal der IEC 61508 wird das maximal erreichbare Sicherheits-
Integritatslevel eines sicherheitsbezogenen Systems durch die Hardware-Fehler-
Toleranz und den Anteil ungefahrlicher Ausfalle des sicherheitsbezogenen
Systems mitbestimmt.

Die Norm IEC 61800-5-2 unterscheidet zwei Typen von Teilsystemen (Typ A-
Teilsystem, Typ B-Teilsystem). Diese Typen werden anhand von Kriterien
festgelegt, die in der Norm flir die sicherheitsbezogenen Bauteile definiert sind.
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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
299 % SIL3 SiL4 SiL4 SIL3 SiL4 SiL4

Fehlervermeidende MaBRnahmen

Systematische Fehler in der Spezifikation, in der Hardware und der Software,
Nutzungsfehler und Instandhaltungsfehler des sicherheitsbezogenen Systems
missen so weit wie moglich vermieden werden. Die Norm IEC 61508 schreibt
hierfur eine Reihe von fehlervermeidenden MalRnahmen vor, die je nach
angestrebtem Sicherheits-Integritatslevel (Safety Integrity Level (SIL))
durchgeflihrt werden missen. Diese fehlervermeidenden Maflnahmen miissen
den gesamten Lebenszyklus des sicherheitsbezogenen Systems begleiten, also
von der Konzeption bis zur AuRerbetriebnahme des sicherheitsbezogenen
Systems.

Daten fuir Wartungsplan und fur Berechnungen zur funktionalen Sicherheit

Die sicherheitsbezogene Funktion STO muss in regelmafligen Abstanden
getestet werden. Das Intervall ist abhangig von der Gefahrdungs- und
Risikoanalyse des Gesamtsystems. Das Mindestintervall ist 1 Jahr (hohe
Anforderungsrate nach IEC 61508).

Verwenden Sie die folgenden Daten der sicherheitsbezogenen Funktion STO fur
Ihren Wartungsplan und fur die Berechnungen zur funktionalen Sicherheit:

Merkmal Ein- Wert
heit
Lebensdauer der sicherheitsbezogenen Jahre | 20

Funktion STO (IEC 61508)
Siehe auch Lebensdauer der
sicherheitsbezogenen Funktion STO, Seite

590.
SFF (IEC 61508) % 90
Safe Failure Fraction
HFT (IEC 61508) - 1
Hardware Fault Tolerance
Typ A-Teilsystem
Sicherheits-Integritatslevel IEC 61508 - SIL3
Sicherheits-Integritatslevel IEC 62061 - SILCL3
PFH (IEC 61508) 1/h 4*10°
Probability of Dangerous Hardware Failure | (FIT) (4)
per Hour
PL (ISO 13849-1) - e (Kategorie 3)

Performance Level

MTTFq (ISO 13849-1) - Hoch (350 Jahre)

Mean Time to Dangerous Failure

DC (ISO 13849-1) % 90

Diagnostic Coverage
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Weitere Daten erhalten Sie auf Anfrage bei lhrem Schneider Electric-
Ansprechpartner.

Definitionen

Integrierte sicherheitshezogene Funktion ,,Safe Torque Off“ STO

Die integrierte sicherheitsbezogene Funktion STO (IEC 61800-5-2) ermdglicht
einen Stopp der Kategorie 0 gemaR IEC 60204-1 ohne externe Leistungsschiitze.
Fir einen Stopp der Kategorie 0 ist es nicht erforderlich, die
Versorgungsspannung zu unterbrechen. Dadurch reduzieren sich die
Systemkosten und die Reaktionszeiten.

Stopp-Kategorie 0 (IEC 60204-1)

Bei der Stopp-Kategorie 0 (Safe Torque Off, STO) lauft der Motor bis zum
Stillstand aus (vorausgesetzt, es gibt keine externen Kréfte, die dies verhindern).
Die sicherheitsbezogene Funktion STO dient der Verhinderung eines
unbeabsichtigten Anlaufs, nicht dem Halt eines Motors und entspricht deshalb
einem ungeregelten Stillsetzen gemaf IEC 60204-1.

Beim Einwirken externer Krafte ist die Auslaufzeit von den physikalischen
Eigenschaften der verwendeten Bauteile abhangig (Gewicht, Drehmoment,
Reibung usw.). Unter Umstanden sind zusatzliche Vorkehrungen wie externe
sicherheitsbezogene Bremsen erforderlich, um mdgliche Gefahren zu vermeiden.
Das heil’t, wenn dies eine Gefahrdung lhrer Mitarbeiter oder Anlage bedeutet,
mussen Sie geeignete MaRnahmen ergreifen.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

« Stellen Sie sicher, dass das Auslaufen der Achse/Maschine keine Gefahr fir
Personen oder Gerate mit sich bringt.

« Wahrend des Auslaufens dirfen Sie den Betriebsbereich nicht betreten.

* Vergewissern Sie sich, dass der Betriebsbereich wahrend der Auslaufphase
fur niemanden zugéanglich ist.

» Bei Gefahr fir Personal und/oder Gerate sind geeignete Sicherheitssperren
Zzu verwenden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Stopp-Kategorie 1 (IEC 60204-1)

Fur Stopps der Kategorie 1 (Safe Stop 1, SS1) kénnen Sie einen kontrollierten
Stopp mithilfe des Kontrollsystems oder mithilfe spezifischer funktioneller
sicherheitsbezogener Gerate initiieren. Ein Stopp der Kategorie 1 ist ein
kontrollierter Stopp, bei dem die Maschinenantriebselemente mit Strom versorgt
werden, um den Stopp zu erreichen.

Der kontrollierte Stopp durch ein sicherheitsbezogenes oder Kontrollsystem ist
nicht sicherheitsrelevant oder Giberwacht und wird nicht gemag der Definition im
Falle eines Stromausfalls oder einer Fehlererkennung ausgefiihrt. Dies missen
Sie durch ein externes sicherheitsbezogenes Schaltgerat mit
sicherheitsbezogener Zeitverzégerung realisieren.
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Funktion

Allgemeines

Funktionsweise

Voraussetzungen
Funktion STO

Allgemeines

Mit der in das Gerat STO integrierten sicherheitsbezogenen Funktion kann ein
.NOT-HALT* (IEC 60204-1) flr Stopp-Kategorie 0 realisiert werden. Mit einem
zusatzlichen, zugelassenen NOT-HALT-Sicherheitsbaustein kann auch Stopp-
Kategorie 1 realisiert werden.

Die sicherheitsbezogene Funktion STO wird Giber zwei redundante
Signaleingange ausgeldst. Beide Signaleingange miissen getrennt voneinander
verdrahtet werden.

Die sicherheitsbezogene Funktion STO wird ausgeldst, wenn der Pegel an einem
der zwei Signaleingange 0 betragt. Die Endstufe wird deaktiviert. Der Motor kann
kein Moment mehr erzeugen und lduft ungebremst aus. Es wird ein Fehler der
Fehlerklasse 3 erkannt.

Wenn der Pegel des anderen Eingangs innerhalb einer Sekunde ebenfalls 0 wird,
bleibt die Fehlerklasse 3. Wenn der Pegel des anderen Eingangs innerhalb einer
Sekunde nicht 0 wird, wechselt die Fehlerklasse zu 4.

fur die Verwendung der sicherheitsbezogenen

Die sicherheitsbezogene Funktion STO (Safe Torque Off) unterbricht nicht die
Spannungsversorgung am DC-Bus. Sie unterbricht lediglich die
Spannungsversorgung zum Motor. Die Spannung am DC-Bus und die
Netzspannung flr den Antriebsverstarker liegen weiterhin an.

A AGEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG

* Verwenden Sie die sicherheitsbezogene Funktion STO zu keinem anderen
als dem vorgesehenen Zweck.

* Verwenden Sie einen geeigneten Schalter, der nicht Teil der Schaltung der
sicherheitsbezogenen Funktion STO ist, um den Antriebsverstarker von der
Netzversorgung zu trennen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

Nach dem Ausldsen der sicherheitsbezogenen Funktion STO kann der Motor kein
Moment mehr erzeugen und lauft ungebremst aus.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Installieren Sie eine spezielle externe, sicherheitsbezogene Bremse, wenn der
Auslauf den Verzégerungsanforderungen lhrer Anwendung nicht gerecht wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.
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Logiktyp

Die Eingange der sicherheitsbezogenen Funktion STO (Eingange STO_A und
STO_B) kdnnen nur als Strom ziehende Eingénge (Sink) verdrahtet werden.

Haltebremse und sicherheitsbezogene Funktion STO

Wenn die sicherheitsbezogene Funktion STO ausgeldst wird, wird sofort die
Endstufe deaktiviert. Das SchlieRen der Haltebremse bendtigt eine bestimmte
Zeit. Bei Vertikalachsen oder extern wirkenden Kraften missen Sie
moglicherweise zusatzliche MalRhahmen treffen, um die Last zum Stillstand zu
bringen und sie still zu halten, wenn Sie die sicherheitsbezogene Funktion STO
verwenden, zum Beispiel durch Einsatz einer Betriebsbremse.

AWARNUNG

HERABFALLENDE LASTEN

Sorgen Sie dafiir, dass bei der Verwendung der sicherheitsbezogenen Funktion
STO alle Lasten sicher zum Stillstand kommen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Wenn das sichere Blockieren von hangenden / ziehenden Lasten ein Schutzziel
der Maschine ist, dann kénnen Sie dieses Ziel nur durch eine geeignete externe
Bremse erreichen, die als Sicherheitsfunktion ausgefihrt wird.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNGEN DER ACHSE
« Setzen Sie die interne Haltebremse nicht als Sicherheitsfunktion ein.

* Verwenden Sie ausschlief3lich zugelassene externe Bremsen als
Sicherheitsvorrichtungen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

HINWEIS: Der Antriebsverstarker stellt keinen eigenen Sicherheitsausgang
fur den Anschluss einer externen Bremse als Sicherheitsvorrichtung bereit.

Unbeabsichtigtes Wiederanlaufen

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

+ Stellen sie sicher, dass lhre Risikobewertung alle potenziellen Auswirkungen
automatischer oder unbeabsichtigter Aktivierung der Endstufe abdeckt, z. B.
nach einem Stromausfall.

* Implementieren Sie sdmtliche Malinahmen, wie z. B. Steuerungsfunktionen,
Schutzvorrichtungen oder weitere Sicherheitsfunktionen, die fiir einen
zuverlassigen Schutz vor sdmtlichen Gefahren, die durch eine automatische
oder unbeabsichtigte Aktivierung der Endstufe entstehen kénnen,
erforderlich sind.

+ Stellen Sie sicher, dass eine Master-Steuerung die Endstufe nicht
unbeabsichtigt aktivieren kann.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

76 0198441113949.04



Projektierung

Integriertes Servo-Antriebssystem

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Setzen Sie den Parameter /O_AutoEnable auf "off", wenn das automatische
Aktivieren der Endstufe in Threr Anwendung eine Gefahrdung darstellt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Schutzart bei Verwendung der sicherheitsbezogenen Funktion STO

Stellen Sie sicher, dass keine leitfahigen Substanzen oder Fremdkorper in das
Produkt gelangen kénnen (Verschmutzungsgrad 2). Dartber hinaus kénnen
leitfahige Substanzen die sicherheitsbezogene Funktion unwirksam werden
lassen.

AWARNUNG

UNWIRKSAME SICHERHEITSBEZOGENE FUNKTION

Stellen Sie sicher, dass keine leitfahigen Verschmutzungen (Wasser,
verunreinigte oder impragnierte Ole, Metallspane usw.) in den
Antriebsverstarker gelangen kénnen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Geschiitzte Kabelverlegung

Wenn zwischen den Signalen der sicherheitsbezogenen Funktion STO mit
Kurzschlissen oder anderen Verdrahtungsfehlern wie Querschlissen in
Verbindung mit den sicherheitsbezogenen Signalen zu rechnen ist und diese nicht
durch vorgeschaltete Gerate erkannt werden, ist eine geschitzte Kabelverlegung
nach ISO 13849-2 erforderlich.

Bei einer nicht geschitzten Verlegung kénnen beide Signale (beide Kanale) einer
sicherheitsbezogenen Funktion durch eine Beschadigung des Kabels mit
Fremdspannung verbunden werden. Durch eine Verbindung beider Kanale mit
Fremdspannung ist die sicherheitsbezogene Funktion nicht mehr wirksam.

Sicherung
Fir die sicherheitsbezogene Funktion STO ist eine Sicherung erforderlich.
Sicherungstyp: 0,5 A (Typ T)
;’P STOIN
. P S
i T—¢STO_A
" l S ~—0STO_B
I —————————————0STO_COM
ps ==
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Geschiitzte Verlegung von Kabeln fiir sicherheitsbezogene

Signale

Beschreibung

Die geschiitzte Verlegung von Kabeln fiir sicherheitsbezogene Signale wird in ISO
13849-2 beschrieben. Die Kabel fur die Signale der sicherheitsbezogenen
Funktion STO miussen gegen Fremdspannung geschutzt werden. Ein Schirm mit
Erdverbindung hilft, Fremdspannung von den Kabeln zur Ubertragung der Signale

der sicherheitsbezogenen Funktion STO abzuhalten.

Erdschleifen kdnnen in Maschinen zu Problemen fiihren. Ein Schirm, der nur
einseitig angeschlossen ist, reicht als Erdverbindung aus und bildet keine

Erdschleife.

* Verwenden Sie geschirmte Kabel flr die Signale der sicherheitsbezogenen
Funktion STO.

» Verwenden Sie die Kabel fir die Signale der sicherheitsbezogenen Funktion
STO nicht fiir andere Signale.

» Schliel3en Sie den Schirm einseitig an.

* Verwenden Sie beim Durchschleifen des Signals der sicherheitsbezogenen
Funktion STO (Daisy Chain) den Schirmanschluss an STO IN.

Beispiel einer geschitzten Verlegung flr sicherheitsbezogene Signale

STO IN
STO_COM
STO_A
STO_B

STO OUT
STO_COM
STO_A
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Hinweise zu den Anschlussmodulen

Die Anschlussmodule sind fiir den einseitigen Anschluss des Schirms ausgelegt.

Beispiel des einseitigen Schirmanschlusses am E/A-Modul mit Industriesteckverbindern

SHLD (IN) (OuT)
1NC e STO 1TNC
2570 A 2 8TO_A
35T0_Cou 3sTO_coM
45T0 B 4sT0_B

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Verbinden Sie keine Drahte mit reservierten, ungenutzten Anschliissen oder mit
Anschlissen, die als ,Not Connected” (N.C./Nicht angeschlossen)
gekennzeichnet sind.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Beispiel des einseitigen Schirmanschlusses am E/A-Modul mit Federzugklemmen

/SHLD

Zubehor: Kabel und Stecker fuir E/A-Modul mit Industriesteckverbindern

Das Zubehor ist fir den einseitigen Anschluss des Schirms ausgelegt. Ein
Kabelende der Kabel flr die sicherheitsbezogene Funktion STO ist
vorkonfektioniert. Der vorkonfektionierte Stecker an den Kabeln fir die
sicherheitsbezogene Funktion STO wird am Anschluss STO IN angeschlossen.
Der Stecker fiir die sicherheitsbezogene Funktion STO VW3L50010 wird an STO
OUT angeschlossen und nicht mit dem Schirm verbunden. Der Schirm der
vorkonfektionierten Kabel VW3M94C ist einseitig angeschlossen.

Verwenden Sie vorkonfektionierte Kabel, um das Risiko eines
Verdrahtungsfehlers zu minimieren, siehe Zubehdr und Ersatzteile, Seite 584.

Anwendungsbeispiele fur STO

Beispiel fur die Stopp-Kategorie 0

Verwendung ohne NOT-HALT-Sicherheitsbaustein, Stopp-Kategorie 0.
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Beispiel fur die Stopp-Kategorie 0:

24V 24V

L% ENABLE [SPS/ Lexium
Ve —*lcne
- 1
Z S
= FAULT RESET <J_\L_}_>
o)
=z
’ »{STO A
; : »STO B
|
|

In diesem Beispiel fiihrt die Aktivierung des NOT-HALT zu einem Stopp der
Kategorie 0.

Die sicherheitsbezogene Funktion STO wird ausgeldst, wenn an beiden
Eingangen gleichzeitig (Zeitversatz kleiner 1 s) ein 0-Pegel anliegt. Die Endstufe
wird deaktiviert und eine Fehlermeldung der Fehlerklasse 3 erzeugt. Der Motor
kann kein Moment mehr erzeugen.

Wenn der Motor beim Auslésen der sicherheitsbezogenen Funktion STO nicht
bereits im Stillstand war, verzdgert er unter dem Einfluss der zu diesem Zeitpunkt
wirkenden physikalischen Krafte (Schwerkraft, Reibung usw.), bis er vermutlich
zum Stillstand kommt.

Wenn sich das Auslaufen des Motors und dessen potenzieller Last gemaf der
Risikoanalyse als nicht zufriedenstellend erweisen sollte, muss unter Umsténden
ebenfalls eine externe sicherheitsbezogene Bremse eingesetzt werden.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Installieren Sie eine spezielle externe, sicherheitsbezogene Bremse, wenn der
Auslauf den Verzdgerungsanforderungen lhrer Anwendung nicht gerecht wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt Haltebremse und
sicherheitsbezogene Funktion STO, Seite 76.

Beispiel fur die Stopp-Kategorie 1

Verwendung mit NOT-HALT-Sicherheitsbaustein, Stopp-Kategorie 1.
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Beispiel fiir die Stopp-Kategorie 1 mit externem NOT-HALT-Sicherheitsbaustein Preventa XPS-AV:

24V 24V 24V 24V 24V
Preventa L< ENABLE SPS/CNC Lexium
XPS-AV
U FAULT RESET
Y+ >
Y64
Y74 +—> P »{ Halt
: Y84 | !
verzégert L _____.
37 —¢ 38 »|STO A
57 — ~—— 58 -
, nicht

NOT-HALT (03 —yYerzigert gy

T |3
———|s31 S11
1821 s12[]
N85 Sk
S32 S14
A1 A2__|_

In diesem Beispiel fiihrt die Aktivierung des NOT-HALT zu einem Stopp der
Kategorie 1.

Das NOT-HALT-Sicherheitsrelais fordert den sofortigen Halt (ohne Verzégerung)
des Antriebsverstarkers an. Nach Ablauf der im NOT-HALT-Sicherheitsrelais
festgelegten Zeitverzégerung 16st das NOT-HALT-Sicherheitsrelais die
sicherheitsbezogene Funktion STO aus.

Die sicherheitsbezogene Funktion STO wird ausgeldst, wenn an beiden
Eingangen gleichzeitig (Zeitversatz kleiner 1 s) ein 0-Pegel anliegt. Die Endstufe
wird deaktiviert und eine Fehlermeldung der Fehlerklasse 3 erzeugt. Der Motor
kann kein Moment mehr erzeugen.

Wenn sich das Auslaufen des Motors und dessen potenzieller Last gemaf der
Risikoanalyse als nicht zufriedenstellend erweisen sollte, muss unter Umstanden
ebenfalls eine externe sicherheitsbezogene Bremse eingesetzt werden.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Installieren Sie eine spezielle externe, sicherheitsbezogene Bremse, wenn der
Auslauf den Verzdgerungsanforderungen lhrer Anwendung nicht gerecht wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschiaden zur Folge haben.

Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt Haltebremse und
sicherheitsbezogene Funktion STO, Seite 76.
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Feldbus CANopen

Kommunikationsschichten

Uberblick

CANopen nutzt die CAN-Bus-Technik zur Datenkommunikation.

CANopen setzt in Anlehnung an das ISO-OSI-Modell auf die Netzwerkdienste der
Datenkommunikation auf.

3 Schichten ermdglichen die Datenkommunikation im CAN-Bus:
» Physikalische Schicht
+ Data Link Layer
» Application Layer

Gerate-Kommunikation

Application Layer

Data Link Layer

Physical Layer

Feldbus-Kommunikation ol

CAN-Bus

Physikalische Schicht

Die physikalische Schicht definiert die elektrischen Eigenschaften des CAN-
Busses wie Steckverbinder, Kabellange und Kabeleigenschaften sowie
Bitbelegung und Bit-Timing.

Data Link Layer

Die Datensicherungsschicht sorgt fiir die Verbindung zwischen den
Netzwerkteilnehmern. Sie teilt einzelnen Datenpaketen ihre Prioritaten zu und
fuhrt Fehleriberwachung und -korrekturen durch.

Application Layer

Die Anwendungsschicht nutzt Kommunikationsobjekte (COB) zum
Datenaustausch zwischen den einzelnen Teilnehmern. Kommunikationsobjekte
sind elementarer Bestandteil zur Erstellung einer CANopen-Anwendung.

Objekte

Uberblick

Ablaufe unter CANopen werden ber Objekte ausgefihrt. Objekte ibernehmen
verschiedene Aufgaben, sie Ubernehmen als Kommunikationsobjekte den
Datentransport zum Feldbus, steuern den Verbindungsaufbau oder Giberwachen
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Objektverzeichnis

die Netzwerkteilnehmer. Stehen Objekte in direkter Verbindung zum Gerat
(geratespezifische Objekte) kdnnen Uber diese die Geratefunktionen genutzt und
verandert werden.

Fir die CANopen Objektgruppen 3000h und 6000h gibt es entsprechende
Parameter im Produkt.

Die Benennung der Parameter und der Datentyp der Parameter kann fiir die
Objektgruppe 6000h von der DSP402-Definition abweichen. Es ist dann der
Datentyp entsprechend der DSP402 einzugeben.

Eine detaillierte Beschreibung der Parameter finden Sie im Abschnitt Parameter,
Seite 432.

Zentrale Verbindung fir die Objekte ist das Objektverzeichnis jedes
Netzwerkteilnehmers. Hier finden andere Teilnehmer die Objekte, iber die sie mit
dem Geréat in Verbindung treten.

Geratemodell mit Objektverzeichnis

A —— CANopen
,~ — - -Kommunikation----, - Objekt- -, ------- Geréte- ------ |
' ' ' verzeichnis ' funktionen [
! Prozessdaten- - Do |
i objekte (PDO) o ! | !
1
! : Lo ' Betriebsarten !
X Servicedaten- P 1000, o |
i | | |
: objekte (SDO) o : by Geréte- -l Endstufe
> <> <> profil ) Motor
! SYNC, EMCY Lo
! \ 1 FFFF,
1 | |
8 | Netzwerk- L
|
”Z? ' management (NMT)| | |
S | S
VO
Eingetragen sind Objekte zur Beschreibung der Datentypen und zur Ausflihrung
der Kommunikationsaufgaben und Geratefunktionen unter CANopen.
Objektindex

Jedes Objekt wird Uber einen 16 Bit-Index, der als vierstellige Hexadezimalzahl
dargestellt wird, adressiert. Die Objekte sind in Gruppen im Objektverzeichnis
angeordnet. Folgende Tabelle liefert einen Uberblick tiber das Objektverzeichnis
nach CANopen-Vereinbarung.

Indexbereich (hex) Objektgruppen

1000 - 2FFF hex Kommunikationsprofil

3000 - 5FFF hex Herstellerspezifische Objekte
6000 - 9FFF hex Standardisierte Gerateprofile
A000 - FFFF hex Reserviert

Eine Liste der CANopen-Objekte finden Sie im Abschnitt Objektverzeichnis, Seite
533.
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CANopen-Profile

Standardisierte Profile

Standardisierte Profile beschreiben Objekte, die auf verschiedenen Geraten ohne
zuséatzliche Anpassung eingesetzt werden. Die internationale Anwender- und
Herstellervereinigung, CAN in Automation (CiA), hat verschiedene Profile
standardisiert.

Dazu gehdren:

+  Kommunikationsprofil DS301
» Gerateprofil DSP402
CANopen-Referenzmodell:

Application Layer

| Application |
[ Device Profile for Drives and Motion Control (CiA DSP 402) |
| CANopen Communication Profile (CiA DS 301) |

\ Data Link Layer H
[ Physical Layer H

Kommunikationsprofil DS301

Das Kommunikationsprofil DS301 bildet die Schnittstelle zwischen Gerateprofilen
und CAN-Bus. Es wurde 1995 unter dem Namen DS 301 spezifiziert und definiert
einheitliche Standards fir den gemeinsamen Datenaustausch zwischen
unterschiedlichen Geratetypen unter CANopen.

Die Objekte des Kommunikationsprofils Ubernehmen im Gerat die Aufgaben des
Daten- und Parameteraustauschs mit anderen Netzwerkteilnehmern und
initialisieren, steuern und tGberwachen das Gerat im Netzwerk.

Gerateprofil DSP 402

Das Gerateprofil DSP402 beschreibt standardisierte Objekte fir die
Positionierung, Uberwachung und Einstellung von Antrieben. Aufgaben der
Objekte sind:

» Geratekontrolle und Statustberwachung (Device Control)
+ standardisierte Parametrierung
+ Wechsel, Uberwachung und Ausfiihrung von Betriebsarten

Herstellerspezifische Profile

Mit Objekten standardisierter Gerateprofile werden die Basisfunktionen eines
Gerates genutzt. Der gesamte Funktionsumfang steht erst mit
herstellerspezifischen Gerateprofilen zur Verfiigung. In ihnen sind die Objekte
definiert, mit denen unter CANopen die speziellen Funktionen eines Gerates
genutzt werden.
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Kommunikation - Objektverzeichnis

Uberblick

Index, Subindex

Beispiel

CANopen fiihrt die Kommunikation zwischen den Netzwerkteilnehmern Gber
Objektverzeichnisse und Objekte aus. Mit Prozessdaten-Objekten (PDO) und
Servicedaten-Objekten (SDO) kann ein Netzwerkteilnehmer Objektdaten senden
und/oder empfangen.

Durch den Zugriff auf die Objekte der Netzwerkteilnehmer lassen sich:
+ Parameterwerte austauschen
+ Bewegungsfunktionen einzelner Teilnehmer starten
+ Statusinformationen abfragen

Jeder CANopen-Teilnehmer verwaltet ein Objektverzeichnis, in dem die Objekte
fur die Kommunikation aufgefiihrt sind.

Die Objekte werden im Objektverzeichnis iber einen 16 Bit langen Index
adressiert. Einer oder mehrere 8 Bit lange Subindexeintrage zu jedem Objekt
geben einzelne Datenfelder im Objekt an. Index und Subindex werden im
Hexadezimalformat dargestellt.

Folgende Tabelle zeigt Index- und Subindexeintrage am Beispiel des Objekts
software position limit (607D hex) zur Kennzeichnung der Software-
Endschalterpositionen.

Index Teilindex Name Bedeutung
607D hex 00 hex - Anzahl der Datenfelder
607D hex 01 hex minimum position limit Negativer Software-

Grenzwertschalter

607D hex 02 hex maximum position limit Positiver Software-
Grenzwertschalter

Objektbeschreibungen im Benutzerhandbuch

Fir die CANopen-Programmierung werden die Objekte der folgenden
Objektgruppen differenziert beschrieben:

+ 1xxxh-Objekte: Kommunikationsobjekte in diesem Abschnitt.

+ 3xxxh-Objekte: Anbieterspezifische Objekte, die zur Steuerung des
Antriebsverstarkers erforderlich sind, Abschnitt Betriebszustande und
Betriebsarten, Seite 241.

+ 6xxxh-Objekte: Standardisierte Objekte des Antriebsverstarkerprofils,
Abschnitt Betriebszustande und Betriebsarten, Seite 241.

Standardisierte Objekte

Standardisierte Objekte bilden die Basis, um fur unterschiedliche
Netzwerkteilnehmer eines Geratetyps gleiche Anwendungsprogramme
einzusetzen. Voraussetzung ist, dass die Teilnehmer die Objekte in ihrem
Verzeichnis auffihren. Standardisierte Objekte sind im Kommunikationsprofil
DS301 und im Gerateprofil DSP402 definiert.
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Kommunikation - Objekte

Uberblick
Die Kommunikationsobjekte sind mit dem CANopen-Kommunikationsprofil DS301
standardisiert. Ihren Aufgaben entsprechend kénnen die Objekte in 4 Gruppen
unterteilt werden:
Kommunikationsobjekte; aus der Sicht des Teilnehmers gilt: T_..: ,Senden”, R_..:
~,Empfangen*
— PDO — Sonderobjekte —
T_PDO1 R_PDOT
T_PDO2 R_PDO2 SYNC
T_PDO3 R_PDO3 EMCY
T_PDO4 R_PDO4
Kommunikations- Netzwerk-
— SDO objekte — management
NMT-Dienste
T_SDO )
R_SDO NMT-Node guarding
NMT-Heartbeat
+ Prozessdaten-Objekte (process data objects) zur Echtzeit-Ubertragung von
Prozessdaten
» Servicedaten-Objekte (service data objects) flir den Schreib- und Lesezugriff
auf das Objektverzeichnis
* Objekte zur Steuerung von CAN-Nachrichten:
o SYNC-Objekt (synchronization object) zur Synchronisation von
Netzwerkteilnehmern
o EMCY-Objekt (emergency object) zur Fehleranzeige eines Gerates oder
seiner Peripherie
* Netzwerkverwaltungsdienste:
o NMT Dienste zur Initialisierung und Netzwerksteuerung (NMT: network
management)
> NMT Node Guarding zur Uberwachung der Netzwerkteilnehmer
> NMT Heartbeat zur Uberwachung der Netzwerkteilnehmer
CAN-Nachricht
Auf dem CAN-Bus werden Daten in CAN-Nachrichten ausgetauscht. Eine CAN-
Nachricht Ubertragt das Kommunikationsobjekt und eine Vielzahl Verwaltungs-
und Steuerinformationen.
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CAN-Nachricht und vereinfacht dargestellte CANopen-Nachricht

CAN-Nachricht
[1] 11 [1] ] o.8Byte | 16 [1]1]1] 7 [>=8]

L L End bits
CRC Acknowledge

Data
Control
RTR bit

— Identifier
Start bit §

—— COB-ID — Datenframe
11 Bit 0...8 Byte
[ T~ I T
4 Bit | 7 Bit 0 1 2 3|4 |5 6 | 7

CANopen-Nachricht (vereinfacht)

CANopen-Nachricht

Far die Arbeit mit CANopen-Objekten und fiir den Datenaustausch kann die CAN-
Nachricht vereinfacht dargestellt werden, da die meisten Bits zur Fehlerkorrektur
benutzt werden. Diese Bits werden automatisch von der Datensicherungsschicht,
dem Data link layer des OSI-Schichtenmodells, aus der empfangenen Nachricht
entfernt und vor dem Senden einer Nachricht eingefugt.

Die beiden Bitfelder ,Identifier und ,Data“ bilden die vereinfachte CANopen-
Nachricht. Der ,Identifier* entspricht der ,COB-ID* und das ,Data“-Feld dem
maximal 8 Byte groften Datenrahmen einer CANopen-Nachricht.

COB-ID

Die COB-ID (Communication OBject Identifier) Gbernimmt 2 Aufgaben zur
Steuerung von Kommunikationsobjekten:

+ Busarbitrierung: Spezifizierung der Ubertragungsprioritaten
+ |dentifikation von Kommunikationsobjekten

Far die CAN-Kommunikation ist ein 11-Bit COB-Identifier nach der Spezifikation
CAN 3.0A festgelegt, der sich aus 2 Teilen zusammensetzt:

» Funktionscode (function-code), 4 Bit grof3
+ Knotenadresse (Node-ID), 7 Bit grof3.
COB-ID mit Funktionscode und Knotenadresse:
Bit:10 0

|
coBiD [1]2]3[4]1]2[3]4]5]6]7

Funktionscode Node-ID
0...15 0...127

COB-IDs der Kommunikationsobjekte

Die folgende Tabelle zeigt die COB-IDs der Kommunikationsobjekte entsprechend
der Werkseinstellung. Die Spalte ,Index der Objektparameter” gibt den Index
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spezieller Objekte an, mit denen die Einstellungen der Kommunikationsobjekte
per SDO gelesen oder geandert werden kénnen.

Kommunikationsobjekt Funktions- | Knotenadresse COB-IDdezimal (hexadezimal) Index der Objekt-
code Node-ID [1...127] Parameter
NMT Start/Stop Service 0000 0000000 0 (0 hex) -
SYNC-Objekt 0001 0000000 128 (80 hex) 1005 hex ... 1007 hex
EMCY-Objekt 0001 XXXXXXX 128 (80 hex) + Knoten-ID 1014 hex, 1015 hex
T_PDOf1 0011 XXXXXXX 384 (180 hex) + Knoten-ID 1800 hex
R_PDO1 0100 XXXXXXX 512 (200 hex) + Knoten-ID 1400 hex
T_PDO2 0101 XXXXXXX 640 (280 hex) + Knoten-ID 1801 hex
R_PDO2 0110 XXXXXXX 768 (300 hex) + Knoten-ID 1401 hex
T_PDO3 0111 XXXXXXX 896 (380 hex) + node ID 1802 hex
R_PDO3 1000 XXXXXXX 1024 (400 hex) + Knoten-ID 1402 hex
T_PDO4 1001 XXXXXXX 1152 (480 hex) + Knoten-ID 1803 hex
R_PDO4 1010 XXXXXXX 1280 (500 hex) + Knoten-ID 1403 hex
T_SDO 1011 XXXXXXX 1408 (580 hex) + Knoten-ID -
R_SDO 1100 XXXXXXX 1536 (600 hex) + Knoten-ID -
NMT error control 1110 XXXXXXX 1792 (700 hex) + Knoten-ID -
COB-IDs von PDOs kdnnen bei Bedarf gedndert werden. Das dargestellte
Vergabeschema flr COB-IDs entspricht den Werkseinstellungen.
Funktionscode
Der Funktionscode klassifiziert die Kommunikationsobjekte. Da die Bits des
Funktionscodes in der COB-ID wichtiger sind, steuert der Funktionscode auch die
Ubertragungsprioritaten: Objekte mit einem niedrigeren Funktionscode werden
mit héherer Prioritat Gbertragen. So wird z.B. bei gleichzeitigem Buszugriff ein
Objekt mit dem Funktionscode ,1“ vor einem Objekt mit dem Funktionscode ,3“
Ubertragen.
Teilnehmeradresse
Jeder Netzwerkteilnehmer muss vor dem Betrieb im Netzwerk konfiguriert
werden. Dem Gerat wird eine eindeutige 7-Bit-Knotenadresse (Knoten-ID)
zwischen 1 (01 hex) und 127 (7F hex) zugewiesen. Die Gerateadresse ,0 ist
,Broadcast‘-Sendungen vorbehalten, womit Nachrichten gleichzeitig an die
erreichbaren Teilnehmer gesendet werden.
Beispiel
Wahl einer COB-ID
Fir ein Gerat mit der Knotenadresse 5 ist die COB-ID des
Kommunikationsobjekts T_PDO1:
384+Knoten-ID = 384 (180 hex) + 5 = 389 (185 hex).
Daten-Frame

Der Datenrahmen der CANopen-Nachricht kann bis zu 8 Byte Daten aufnehmen.
Neben dem Datenrahmen fir SDOs und PDOs sind im CANopen-Profil spezielle
Rahmentypen festgelegt:
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» Fehlerdatenrahmen
* Remote-Datenrahmen zur Anforderung einer Nachricht

Die Datenrahmen werden mit den jeweiligen Kommunikationsobjekten
beschrieben.

Kommunikation - Beziehungen

Uberblick

CANopen nutzt 3 Beziehungen fur die Kommunikation zwischen
Netzwerkteilnehmern:

* Master-Slave-Beziehung
+ Client-Server-Beziehung
* Producer-Consumer-Beziehung

Master-Slave-Beziehung

Ein Master im Netzwerk steuert den Nachrichtenverkehr. Ein Slave antwortet nur
auf Anforderung des Masters.

Die Master-Slave-Beziehung wird mit Netzwerkmanagement-Objekten eingesetzt,
um einen kontrollierten Netzwerkstart zu ermdglichen und um die Verbindung von
Teilnehmern zu iberwachen.

Master-Slave-Beziehungen

Slave
Master Slave
ST
Slave
Request >
Master Slave
L [ owefe——t

Der Nachrichtenaustausch kann unbestatigt und bestéatigt ausgeflhrt werden.
Sendet der Master eine unbestatigte CAN-Nachricht, kann sie von einem, von den
erreichbaren oder von keinem Slave empfangen werden.

Damit die Nachricht bestatigt wird, fordert der Master eine Nachricht von einem
bestimmten Slave an, der dann mit den gewiinschten Daten antwortet.

Client-Server-Beziehung

Eine Client-Server-Beziehung wird zwischen 2 Teilnehmern aufgebaut. Der
~oerver® ist der Teilnehmer, dessen Objektverzeichnis wahrend des
Datenaustauschs verwendet wird. Der ,Client” adressiert und startet den
Nachrichtenaustausch und erwartet eine Bestatigung vom Server.

Eine Client-Server-Beziehung wird mit SDOs eingesetzt, um Konfigurationsdaten
und lange Nachrichten zu Ubertragen.
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Client-Server-Beziehung

Client | Data _'L -
Server
<< _Data |

Der Client adressiert und tbertragt eine CAN-Nachricht an einen Server. Der
Server wertet die Nachricht aus und schickt als Bestatigung die Antwortdaten.

Producer-Consumer-Beziehung

Die Producer-Consumer-Beziehung wird fir den Nachrichtenaustausch von
Prozessdaten eingesetzt, da die Beziehung einen schnellen Datenaustausch
ohne Verwaltungsdaten ermdglicht.

Ein ,Producer” sendet Daten, ein ,Consumer* empfangt sie.

Producer-Consumer-Beziehungen

Consumer
Producer Consumer
Data >
Consumer
P Request
1
Producer A Consumer
R T
Consumer

Der Producer sendet eine Nachricht, die von einem oder von mehreren
Netzwerkteilnehmern empfangen werden kann. Eine Empfangsbestatigung erhalt
der Producer nicht.

Ausgeldst werden kann die Nachrichtensendung:
» Uber ein internes Ereignis, z.B. ,Zielposition erreicht®
» Uber das Synchronisationsobjekt SYNC
* durch die Anforderung eines Consumers

Einzelheiten zur Funktion der Producer-Consumer-Beziehung und zur
Anforderung von Nachrichten finden Sie im Kapitel PDO-Datenaustausch, Seite
97.

SDO-Datenaustausch

Uberblick

Mit Servicedaten-Objekten (SDO: Service Data Object) kann tber Index und
Subindex auf die Eintrage eines Objektverzeichnisses zugegriffen werden. Die
Werte der Objekte kdnnen gelesen und, wenn zulassig, auch geandert werden.
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Datenaustausch

Nachrichtentypen

SDO-Nachricht

Uberblick

Jeder Netzwerkteilnehmer hat mindestens ein Server-SDO, um auf Lese- oder
Schreibanforderungen eines anderen Teilnehmers reagieren zu kénnen. Ein
Client-SDO ist nur notwendig, um SDO-Nachrichten aus dem Objektverzeichnis
eines anderen Teilnehmers anzufordern oder dort zu andern.

Mit dem T_SDO eines SDO Client wird die Anforderung zum Datenaustausch
gesendet, mit dem R_SDO empfangen. Der Datenrahmen eines SDO betragt 8
Byte.

SDOs haben eine hdhere COB-ID als PDOs und werden deshalb mit niedrigerer
Prioritat auf dem CAN-Bus Ubertragen.

Ein Servicedatenobjekt SDO Ubertragt Parameterdaten zwischen 2 Teilnehmern.
Der Datenaustausch folgt der Client-Server-Beziehung. Server ist der Teilnehmer,
auf dessen Objektverzeichnis sich eine SDO-Nachricht bezieht.

SDO-Nachrichtenaustausch mit Anfrage und Antwort:

Client
R _SDO T_SDO

Request
———={COBID| Data
k §
CAN :I

Response

T SDO R_SDO
Server

Die Client-Server-Kommunikation wird vom Client ausgeldst, um Parameterwerte
an den Server zu Ubermitteln oder vom Server zu holen. In beiden Fallen startet
der Client die Kommunikation mit einer Anfrage (request) und erhalt vom Server
eine Bestatigung (response).

Eine SDO-Nachricht besteht aus der COB-ID und dem SDO-Datenrahmen, in
dem bis zu 4 Byte Daten Ubertragen werden kénnen. Langere Datenfolgen
werden Uber ein spezielles Protokoll auf mehrere SDO-Nachrichten verteilt.

Das Gerat tbertragt SDOs mit bis zu 4 Byte Datenlange (Data). GréRere
Datenmengen, wie z. B. 8 Byte-Werte des Datentyps ,Visible String 8" kénnen auf
mehrere SDOs verteilt und nacheinander in 7 Byte-Blocken tGbermittelt werden.
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Die folgende Abbildung zeigt ein Beispiel einer SDO-Nachricht:

SDO 581 0 1 2 3 | 4 5 6 7
43 [ 00 [ 10 | 00 | 92 | 01 | 02 | OO
| | | | [ |
L Data
COBID Subindex
(581 h) Index

Command Code

COB-ID und Datenrahmen

R_SDO und T_SDO haben unterschiedliche COB-IDs.

Der Datenrahmen einer SDO-Nachricht besteht aus:

*  Command Code: Befehlscode, in dem der SDO-Nachrichtentyp und die
Datenlange des Ubermittelten Werts verschlisselt sind.

* Index: Index des Obijektes.
» Subindex: Subindex des Objektes.
» Data: Daten des Objektes, die bis zu 4 Byte umfassen.

Auswertung von Zahlenwerten

Index und Daten werden linksblndig im Intel-Format ibertragen. Enthalt das SDO
Zahlenwerte Uber 1 Byte Lange, mussen die Daten vor und nach einer
Ubertragung byteweise umgestellt werden.

Umstellung von Zahlenwerten gréRer 1 Byte:

Index: Data:
581 0 1 2 3 4 5 6 7
43 100 (10 | 00 | 92 | 01 | 02 | 00
S e
Hex: 10 00y, 00 02 01 92

SDO - Daten lesen und schreiben

Daten schreiben

Der Client startet eine Schreib-Anforderung (write request) mit Ubermittiung von
Index, Subindex, Datenlange und Wert.

Der Server sendet eine Bestatigung, ob die Daten korrekt verarbeitet wurden. Die
Bestatigung enthalt den gleichen Index und Subindex, aber keine Daten.
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Parameterwerte schreiben:

Client Server
e
Write request 0 1 2 3 2 | 5 | 6 I 7
— [E—
COBID | | ced |9 119X Isidx Data
ccd=23h| ‘ I | Data
ced= 27h’ ‘ ’ ‘ Data |/
ccd=28h | | [ pam | ]~
ccd=2Fh| ‘ ’ ‘Datal/‘/|/
-—
0 1 2 3 4 ‘ 5 | 6 | = Write response
COB ID| |ced |/2X |1 Isiax Data
ool [ [ T T

Nicht genutzte Bytes im Datenfeld sind in der Grafik mit einem Schréagstrich
gekennzeichnet. lhr Inhalt ist nicht definiert.

ccd-Codierung

Folgende Tabelle zeigt den Befehlscode, um Parameterwerte zu schreiben. Er ist
abhangig vom Nachrichtentyp und der tbertragenen Datenlange.

Meldungstyp Genutzte Datenlange Beschreibung

4 Byte 3 Byte 2 Byte 1 Byte

Write request 23 hex. 27 hex. 2B hex. 2F hex. Parameter senden
Write response 60 hex. 60 hex. 60 hex. 60 hex. Bestatigung
Error response 80 hex. 80 hex. 80 hex. 80 hex. Fehler

Daten lesen

Der Client startet eine Lese-Anforderung mit der Ubermittiung von Index und
Subindex, die auf das Objekt oder auf einen Teil des Objekts zeigen, dessen Wert
er auslesen mdéchte.

Der Server bestétigt die Anfrage mit den gewtinschten Daten. Die SDO-Antwort
enthalt den gleichen Index und Subindex. Die Lange der Antwortdaten ist im
Befehls-Code "ccd" angegeben.
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ccd-Codierung

Fehlerantwort

Parameterwert lesen:

Client Server
Read request 0 1 2 3 1 5 | 6 I 7
COB D | cod | /26 | 19X i Data
e e P e
-
— 0 1 2 3 2 | 5 | 6 | 7 Read response
coB D | | ced | /T 19X Isidx Data )
ccd= 43h| ‘ | ‘ Data
ced= 47h| ‘ | ‘ Data | e
ced= 4Bh| ‘ | ‘ Data | yd ‘ pd
cod=afh| | | |pa| | |~

Nicht genutzte Bytes im Datenfeld sind in der Grafik mit einem Schrégstrich
gekennzeichnet. lhr Inhalt ist nicht definiert.

Folgende Tabelle zeigt den Befehlscode, um einen Lesewert zu tbertragen. Er ist
abhangig vom Nachrichtentyp und der Gbertragenen Datenlange.

Meldungstyp Genutzte Datenlange Beschreibung
4 Byte | 3Byte | 2Byte | 1Byte
Read request 40 hex. | 40 hex. | 40 hex. | 40 hex. | Lesewert anfordern
Read response 43 hex. | 47 hex. | 4B 4F Lesewert riicksenden
hex. hex.
Error response 80 hex. | 80 hex. | 80 hex. | 80 hex. | Fehler

Konnte eine Nachricht nicht ausgewertet werden, sendet der Server eine
Fehlermeldung. Einzelheiten zur Auswertung der Fehlermeldung finden Sie im
Kapitel SDO-Fehlernachricht ABORT, Seite 399.

Antwort mit Fehlermeldung (error response):

Client Server
-
0 1 2 3 2 | 5 | 5 | 7 Error response
CoB D || ced [['%X | 19X i Data
ccd: | 80 ‘ ‘ :‘ | ‘ ‘ |i— Byte 4...7
e ) Error code
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SDO - Daten groRer 4 Byte lesen

Uberblick

Daten lesen

Sollen mit einer SDO-Nachricht Werte ibertragen werden, die groRer als 4 Byte
sind, muss die Nachricht in mehrere Lese-Anforderungen unterteilt werden. Jede
Lese-Anforderung besteht aus 2 Teilen:

* Anforderung durch den SDO-Client,
» Bestatigung durch den SDO-Server.

Die Lese-Anforderung durch den SDO-Client enthalt den Befehlscode ,,ccd® mit
dem Toggle-Bit und ein Datensegment. Die Bestatigung enthalt ebenfalls ein
Toggle-Bit im Befehlscode ,ccd”. In der ersten Lese-Anforderung hat das Toggle-
Bit den Wert ,0%, in den folgenden Lese-Anforderungen wechselt es zwischen 1
und 0.

Der Client startet eine Lese-Anforderung mit der Ubermittlung von Index und
Subindex, die auf das Objekt zeigen, dessen Wert er auslesen méchte.

Der Server bestatigt die Lese-Anforderung mit dem Befehlscode ,41 hex®, dem
Index, dem Subindex und der Datenldnge des zu lesenden Objekts. Der
Befehlscode ,41 hex“ weist darauf hin, dass das Objekt tiber Daten mit einer
Lange Uber 4 Byte verfugt.

Erste Lese-Anforderung:

Client Server

e

read request 0 1 2 3 [ 2 | 5 | 6 | 7 ;
\—‘/ L V‘
COB-ID| | ccd | ldxp| ldx, |Sidx Data

ecd=aon] | | |~~~

¢ o[ 1[2[8] 4567/ eadresponse

COB-ID| | ccd | ldx, ldx [Sidx Data

| ccd=41h | ‘ | | Length of data |

Durch weitere Lese-Anforderungen werden die Daten angefordert. Die Daten
werden in Nachrichten mit jeweils 7 Bytes Ubertragen.

Der Client muss die Lese-Anforderungen starten, bis die Daten Uibertragen
wurden.
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Weitere Lese-Anforderungen:

Client Server
—_—
read request o123 |4a|5]6]7
[—— [E—
Toggle Bit=0 |COB-ID ccd Data
e D o o o P e
-

0 1 | > | 3 l 2 | 5 | 6 | 7 ”’:read responsel
= ¢

COB-ID| | ccd Data Toggle Bit=0

| ccd=00h | Data |
—_—
read request of1[2]3]a][s5]6]7
_ =
Toggle Bit = 1 COB-ID|| ccd Data
L D P D o D P
-

P o[1 (23456 7| readresponse
R G—

COB-ID| | ccd Data Toggle Bit = 1

|ccd=1 Oh | Data |

read request
4“} mmm

Toggle Bit=0

Es kann anhand des Befehlscodes des Servers erkannt werden, ob die Daten
Ubertragen wurden. Sobald die Daten Uibertragen wurden, gibt der Befehlscode
des Servers die Lange der verbleibenden Antwortdaten und damit auch das Ende
der Ubertragung an.

Letzte Lese-Anforderung:

Client Server
—_—

_readrequest o[1]2]3]4]5]6]7

—_— _

Toggle Bit=? |COB-ID||ccd Data

e D P e e e e

-—
— o[ if2]3[a]fs][e]7]|cadresonse
<—

COB-ID| | ced Data Toggle Bit=?

cod=01h/11h | Data

cod=03h/13h | Data [

cod=05h/15h | Data 1

cod=07h/17h | Data 11~
cod=oghiioh | Daa | ||~
ced=0Bh/iBh| Data | | | | |~
L e e e P e e
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PDO-Datenaustausch

Uberblick

Datenaustausch

PDO-Nachricht

Uberblick

Prozessdaten-Objekte (PDO: Process Data Objects) werden fiir den Echtzeit-
Datenaustausch von Prozessdaten wie Ist- und Sollposition oder den
Betriebszustand des Gerates genutzt. Die Ubertragung kann schnell ausgefiihrt
werden, weil keine zusatzlichen Verwaltungsdaten Gbermittelt werden und die
Datenubertragung vom Empfénger nicht bestatigt werden muss.

Auch die flexible Datenlange einer PDO-Nachricht erhéht den Datendurchsatz.
Eine PDO-Nachricht kann bis zu 8 Byte Daten Ubertragen. Sind nur 2 Byte belegt,
werden auch nur 2 Datenbyte Ubertragen.

Die Lange einer PDO-Nachricht und Belegung der Datenfelder wird Gber das
PDO-Mapping festgelegt. Weitere Informationen siehe Kapitel PDO-Zuordnung,
Seite 102.

PDO-Nachrichten kénnen zwischen Teilnehmern ausgetauscht werden, die
Prozessdaten erzeugen oder verarbeiten.

PDO-Datenaustausch:

PDO Consumer PDO Consumer
R_PDO R_PDO
COB-ID| Data |} ﬁ 1 ﬁ 1
’ T CAN L
\‘7
T_PDO R_PDO
PDO Producer PDO Consumer

Der Datenaustausch mit PDOs folgt der Producer-Consumer-Beziehung und kann
auf folgende Arten ausgeldst werden:

* Synchronisierter
+ ereignisgesteuert, asynchron

Die Steuerung der synchronisierten Datenbearbeitung Gibernimmt das SYNC-
Objekt. Synchrone PDO-Nachrichten werden wie die Ubrigen PDO-Nachrichten
sofort (ibermittelt, werden aber erst mit der nachsten SYNC-Ubertragung
ausgewertet. Durch synchronisierten Datenaustausch kénnen zum Beispiel
mehrere Antriebe gleichzeitig gestartet werden.

PDO-Nachrichten, die auf Anforderung oder ereignisgesteuert abgerufen werden,
wertet der Teilnehmer sofort aus.

Die Ubertragungsart kann fiir jedes PDO separat iiber Subindex 02 (transmission
type) der PDO Kommunikationsparameter eingestellt werden.

Das Gerat setzt 8 PDOs ein, 4 Empfangs-PDOs und 4 Sende-PDOs.
+ R_PDO zum Empfang von PDO-Nachrichten (R: ,Empfangen®)
* T _PDO zum Senden der PDO-Nachricht (T: ,Senden®)

Die PDOs werden in der Standardeinstellung ereignisgesteuert ausgewertet oder
Ubertragen.
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Die Einstellungen der PDOs lassen sich mit 8 Kommunikationsobjekten lesen und

andern:
PDO Objekt
Einstellungen fir R_PDO1 1st receive PDO parameter (1400 hex)
Einstellungen fir R_PDO2 2nd receive PDO parameter (1401 hex)
Einstellungen fir R_PDO3 3rd receive PDO parameter (1402 hex)
Einstellungen fir R_PDO4 4th receive PDO parameter (1403 hex)
Einstellungen fur T_PDO1 1st transmit PDO parameter (1800 hex)
Einstellungen fur T_PDO2 2nd transmit PDO parameter (1801 hex)
Einstellungen fir T_PDO3 3rd transmit PDO parameter (1802 hex)
Einstellungen fir T_PDO4 4th transmit PDO parameter (1803 hex)

PDO aktivieren
Bei Standardeinstellung der PDOs sind R_PDO1 und T_PDO1 aktiviert. Die
ubrigen PDOs mussen erst manuell aktiviert werden.
Aktiviert wird ein PDO Uber Bit 31 (valid-Bit) im Subindex 01 hex des jeweiligen
Kommunikationsobjekts.
PDOs aktivieren Gber Subindex 01 hex, Bit 31:
Subindex 01h Objekte 140xh, 180xh (x: 0, 1, 2, 3)
3‘1(MSB) 23 15 1‘0 L 9
AN AN BN e
L valid-Bit | i ‘
0: PDO aktiviert
1: PDO nicht aktiviert CcOB-ID
Beispiel
Einstellung fir R_PDO3 in Objekt 1402 hex:
» Subindex 01 hex = 8000 04xx hex: R_PDO3 nicht aktiviert
» Subindex 01 hex = 0000 04xx hex: R_PDOQO3 aktiviert
Werte fir ,x“ im Beispiel sind abhangig von der Einstellung der COB-ID.
PDO-Zeitintervalle

Fir jedes Sende-PDO konnen die Zeitintervalle ,inhibit time* und ,event timer*
eingestellt werden.

* Mit dem Zeitintervall ,inhibit time*“ kann die Belastung des CANBus, die z.B.
durch kontinuierliche Ubermittlung von T_PDOs entstehen kann, reduziert
werden. Ist eine Intervallzeit ungleich Null eingetragen, wird ein gesendetes
PDO erst nach Ablauf der Intervallzeit erneut Gbertragen. Die Zeit wird Gber
Subindex 03 hex festgelegt.

+ Das Zeitintervall ,event timer® 16st zyklisch eine Ereignismeldung aus. Nach
Ablauf des Zeitintervalls ibertragt das Gerat das ereignisgesteuerte T_PDO.
Der Wert des Zeitintervalls wird Uber Subindex 05 hex festgelegt.
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Empfangs-PDOs

Per PDO-Mapping kdnnen mit R_PDOs verschiedene herstellerspezifische
Objekte abgebildet werden.
Die Objekte fir R_PDO1, R_PD02, R_PDO3 und R_PDO4 sind voreingestellt.

Empfangs-PDOs

COB-ID 0] 1
R_PDOT 1500, +Node-D| | x | x

\7 Controlword (6040n)

COB-ID 0 1 2] 3]4]5
300,+Node-IDf | X | X | X | X | X | X
[ I \

L Target position (607 An)
—— Controlword (6040n)

R_PDO2

COB-ID 0 1 2|1 3] 4|65

R_PDO3  [200,+Node-D| [ X | X | X | X | X [ X
L Il |

L Target velocity (60FFp)

—— Controlword (6040n)

COB-ID 0 1 2 8 4 5 6 7
R_PDO4 500, +Node-ID| [ X | X [ X | X | X | X | X | X

R_PDO1

Im R_PDO1 ist das Steuerwort, Objekt controlword (6040 hex), der
Zustandsmaschine abgebildet, mit dem sich der Betriebszustand des Gerates
einstellen lasst.

R_PDO1 wird asynchron ausgewertet, also ereignisgesteuert. R_PDO1 ist
voreingestellt.

R_PDO2

Mit dem R_PDO2 werden das Steuerwort und die Zielposition einer Bewegung in
der Betriebsart ,Profile Position“ im Objekt target position (607A hex) empfangen.

R_PDO2 wird asynchron ausgewertet, also ereignisgesteuert. R_PDO2 ist
voreingestellt.

Einzelheiten zum SYNC-Objekt finden Sie im Kapitel Synchronisation, Seite 104.

R_PDO3

Im R_PDOQO3 sind das Steuerwort und die Sollgeschwindigkeit, Objekt Target
velocity (60FF hex), fur die Betriebsart ,,Profile Velocity” enthalten.

R_PDO3 wird asynchron ausgewertet, also ereignisgesteuert. R_PDO3 ist
voreingestellt.

R_PDO4

Mit dem R_PDO4 werden herstellerspezifische Objektwerte Ubertragen. R_PDO4
ist per Default leer.
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R_PDO4 wird asynchron ausgewertet, also ereignisgesteuert.

Sende-PDOs
Die Objekte fir T_PDO1, T_PDO2, T_PDO3 und T_PDO4 lassen sich per PDO
Mapping andern.
Sende-PDOs
COB-ID 0 1
T_PDOf 180,+Node-ID| | X | X
|
I— Statusword (6041p)
COB-ID 0| 1[2]3]4]+5
1_PDO2 280 *Node-ID| | X | X | X | X | X | X
L L |
L Position actual value (6064)
—— Statusword (6041y)
COB-ID 0 1 2 3| 4 5
T_PDO3 380,tNode-ID| | X | X [ X | X | X | X
L Il |
L Velocity actual value (606Ch)
— Statusword (6041y)
COB-ID 0 1 2 3| 4 5 6 7
T_PDO4 480h+NOde-|D X X X X X X X X
T_PDO1
Im T_PDO1 ist das Statuswort, Objekt statusword (6041 hex), der
Zustandsmaschine abgebildet.
T_PDO1 wird asynchron und ereignisgesteuert bei jeder Anderung der
Statusinformationen Gbertragen.
T_PDO2
Im T_PDO2 sind das Statuswort und die aktuelle Position des Motors, Objekt
Position actual value (6064 hex), zur Uberwachung von Bewegungen in der
Betriebsart ,Profile Position® enthalten.
T_PDO2 wird nach dem Empfang eines SYNC-Objekts und ereignisgesteuert
Ubertragen.
T_PDO3

Im T_PDO3 sind das Statuswort und die Sollgeschwindigkeit, Objekt Velocity
actual value (606C hex), zur Uberwachung der Sollgeschwindigkeit in der
Betriebsart ,,Profile Velocity” enthalten.

T_PDO3 wird asynchron und ereignisgesteuert bei jeder Anderung der
Statusinformationen Ubertragen.
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T_PDO4
Mit dem T_PDO4 werden herstellerspezifische Objektwerte (zur Uberwachung)
Ubertragen. T_PDO4 ist per Default leer.
T_PDO4 wird ereignisgesteuert und asynchron bei jeder Anderung tbertragen.
Per PDO-Mapping kdnnen mit T_PDOs verschiedene herstellerspezifische
Objekte abgebildet werden.
PDO-Events
Uberblick
Die Festlegung, welche Objekte ein Ereignis auslésen, kann mit den Parametern
CANpdo1Event ... CANpdo4Event eingestellt werden.
Beispiel: Bei CANpdo1Event = 1 fuhrt nur eine Anderur_]g des ersten PDO-Objekts
zu einem Ereignis. Bei CANpdo1Event = 15 fihrt jede Anderung eines PDO
Objektes zu einem Ereignis.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
CANpdo1Event PDO 1 Event Maske - UINT16 CANopen 3041:By,
Werteanderungen im Objekt I6sen Event aus: 0 R/W Modbus 16662
Bit 0: erstes PDO-Objekt 1 -
Bit 1: zweites PDO-Objekt 15 -
Bit 2: drittes PDO-Objekt
Bit 3: viertes PDO-Objekt
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
CANpdo2Event PDO 2 Event Maske - UINT16 CANopen 3041:Ch
Werteanderungen im Objekt I6sen Event aus: 0 R/W Modbus 16664
Bit 0: erstes PDO-Objekt 1 -
Bit 1: zweites PDO-Objekt 15 -
Bit 2: drittes PDO-Objekt
Bit 3: viertes PDO-Objekt
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
CANpdo3Event PDO 3 Event Maske - UINT16 CANopen 3041:Dn
Werteanderungen im Objekt I6sen Event aus: 0 R/W Modbus 16666
Bit 0: erstes PDO-Objekt 1 -
Bit 1: zweites PDO-Objekt 15 -
Bit 2: drittes PDO-Objekt
Bit 3: viertes PDO-Objekt
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
CANpdo4Event PDO 4 Event Maske - UINT16 CANopen 3041:Ej
Werteanderungen im Objekt I6sen Event aus: 0 R/W Modbus 16668
Bit 0: erstes PDO-Objekt 15 -
Bit 1: zweites PDO-Objekt 15 -
Bit 2: drittes PDO-Objekt
Bit 3: viertes PDO-Objekt
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
PDO-Zuordnung
Uberblick

Mit einer PDO-Nachricht kbnnen bis zu 8 Byte Daten aus verschiedenen
Bereichen des Objektverzeichnisses Ubertragen werden. Das Abbilden der Daten
in einer PDO-Nachricht wird PDO-Mapping genannt (engl. to map: abbilden).

Eine Liste der herstellerspezifischen Objekte, die flir das PDO-Mapping zur
Verfligung stehen, ist in den Kapiteln Zuordnung Objektgruppe 3000h, Seite 538
und Zuordnung Objektgruppe 6000 h, Seite 549 enthalten.

Folgendes Bild zeigt den Datenaustausch zwischen PDOs und Objektverzeichnis
fur zwei Beispiele von Objekten in T_PDO4 und R_PDO4 der PDOs.
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PDO-Mapping, hier fiir einen Teilnehmer mit Knotenadresse 1:

— Status word (604 1)
— Status word (6041y)

Position actual value
T PDO4 | T_PDO4 | (064
T PDOs COB ID 0 1 COB ID 0 1 2 3 14| 5
- 481h 10 | OA 481h 10 [OA| 03 | 11 | OE | 00
| <
6040h 00h Control word —-—=-100 1F
6041h  00h Status word 0A 10 ‘
6064h  00h Position actual value 00 OE 11 03
607Ah  00h Target position A 00 00 OA 00
T
> 1
1
1
R_PDO4 — R_PDO4 I 1T L 1
R_PDOs COB ID 0 1 COBID 0 1 23|45
501h 1F | 00 501h 1F | 00 [ 00 | OA | 00 | 0O
|
L Target position (607An)
— Control word (6040n)

— Control word (6040h)

Dynamisches PDO-Mapping

Das Gerat verwendet dynamisches PDO-Mapping. Beim dynamischen PDO-
Mapping kénnen Objekte entsprechend einer &nderbaren Einstellung im
jeweiligen PDO abgebildet werden.

Die Einstellungen fiir das PDO-Mapping werden fiir jedes PDO in einem
zugeordneten Kommunikationsobjekt definiert.

Objekt PDO-Mapping fir Typ

1st receive PDO mapping (1600 hex) R_PDO1 dynamisch
2nd receive PDO mapping (1601 hex) R_PDO2 dynamisch
3rd receive PDO mapping (1602 hex) R_PDO3 dynamisch
4th receive PDO mapping (1603 hex) R_PDO4 dynamisch
1st transmit PDO mapping (1A00 hex) T_PDO1 dynamisch
2nd transmit PDO mapping (1A01 hex) T_PDO2 dynamisch
3rd transmit PDO mapping (1A02 hex) T_PDO3 dynamisch
4th transmit PDO mapping (1A03 hex) T_PDO4 dynamisch

Struktur der Eintrage

In einem PDO kdénnen bis zu 8 Bytes von 8 unterschiedlichen Objekten abgebildet
werden. Jedes Kommunikationsobjekt zur Einstellung des PDO-Mapping stellt
dazu 4 Subindexeintrage bereit. Ein Subindexeintrag enthalt 3 Angaben zu den
Objekt: Den Index, den Subindex und die Anzahl Bits, die das Objektim PDO
belegt.
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Struktur der Eintrage fir das PDO-Mapping:

PDO-Mapping-Objekt
00h 2

01h | 6041h{00h|10h | _—
02h | 606Ch|00h | 20h

—_—

31

LSB
15 7 0 Bit
xx xxh xxh | xxh |
| T [
Index Subindex Objektlange

Subindex 00 hex des Kommunikationsobjekts enthalt die Anzahl gtiltiger

Subindexeintrage.

Objekt Lange Bitwert
08 hex. 8 Bits
10 hex. 16 Bits
20 hex. 32 Bits

Synchronisation

Uberblick

Das Synchronisationsobjekt SYNC steuert den synchronen Nachrichtenaustausch

zwischen Netzwerkteilnehmern, um zum Beispiel den gleichzeitigen Start
mehrerer Antriebe zu ermoglichen.

Der Datenaustausch folgt der Producer-Consumer-Beziehung. Das SYNC-Objekt
wird von einem Netzwerkteilnehmer an alle erreichbaren Teilnehmer verschickt
und kann von allen Teilnehmern ausgewertet werden, die synchrone PDOs

unterstutzen.
SYNC Consumer SYNC Consumer
COB ID | ﬁ I ﬁ 1
[} ” CAN L]
SYNC Producer SYNC Consumer

Zeitwerte zur Synchronisation

2 Zeitwerte definieren das Verhalten der synchronen Datenubertragung:

» Die Zykluszeit gibt die Zeitspanne zwischen 2 SYNC-Nachrichten an. Sie wird

Uber das Objekt Communication cycle period (1006 hex) festgelegt.

» Das synchrone Zeitfenster legt die Zeitspanne fest, in der synchrone PDO-
Nachrichten empfangen und gesendet werden miissen. Das Zeitfenster wird

Uber das Objekt Synchronous window length (1007 hex) festgelegt.
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Synchronisationszeiten:

R_PDO )
SYNC F I U i& ‘ I

synchrones \ R_PDO-Daten
Zeitfenster verarbeiten
Zykluszeit

Synchrone Datenuibertragung

Aus Sicht eines SYNC-Empfangers werden in einem Zeitfenster zuerst die
Statusdaten in einem T_PDO verschickt, anschlieRend neue Steuerdaten Uber ein
R_PDO empfangen. Die Steuerdaten werden aber erst bei Eintreffen der
nachsten SYNC-Nachricht verarbeitet. Das SYNC-Objekt selbst Gibertragt keine
Daten.

Zyklische und azyklische Datenuibertragung

Der synchrone Nachrichtenaustausch kann zyklisch oder azyklisch ausgefuhrt
werden.

Zyklische und azyklische Ubertragung:

T_PDO1: azyklisch
\ T_PDO2: zyklisch

ﬂ/ﬂ [ ﬂ[ﬂ Ll
cerel W T e

Mit der zyklischen Ubertragung werden PDO-Nachrichten kontinuierlich in einem
festgelegten Takt, zum Beispiel mit jeder SYNC-Nachricht ausgetauscht.

Wird eine synchrone PDO-Nachricht azyklisch tUbertragen, kann sie zu einem
beliebigen Zeitpunkt gesendet oder empfangen werden, wird aber erst mit der
nachsten SYNC-Nachricht gultig.

Das zyklische bzw. azyklische Verhalten eines PDO wird im Subindex
transmission type (02 hex) des entsprechenden PDO-Parameters festgelegt, zum
Beispiel fur R_PDO1 im Objekt 1st receive PDO parameter (1400 hex:02 hex).

COB-ID, SYNC-Objekt

Zur schnellen Ubermittlung wird das SYNC-Objekt mit hoher Prioritat und
unbestatigt Ubertragen.

Die COB-ID des SYNC-Objekts ist standardmafig auf den Wert 128 (80 hex)
eingestellt. Der Wert kann nach Initialisierung des Netzwerks tber das Objekt
COB-ID SYNC Message (1005 hex) geandert werden.
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»Start“-PDO

Bei Standardeinstellung der PDOs werden R_PDO1 ... R_PDO4 und T_PDO1 ...
T_PDO4 asynchron empfangen und gesendet. T_PDO2 ... T_PDO3 werden
zusatzlich nach Ablauf des Event-Timers tUbertragen. Durch die Synchronisation
ist es mdglich, eine Betriebsart auf mehreren Geraten gleichzeitig zu starten und
so zum Beispiel den Vorschub eines mehrmotorigen Portalantriebs zu
synchronisieren.

Emergency-Dienst

Uberblick

Der Emergency-Dienst meldet Fehler Gber den CAN-Bus. Die Fehlermeldung wird
mit einem EMCY-Objekt entsprechend der Consumer-Producer-Beziehung an die
Teilnehmer gesandt.

Fehlermeldung uber EMCY-Objekte:

EMCY-Consumer EMCY-Consumer

GOBID]_datn —— 1

- b ﬁl )
] AN

EMCY-Producer EMCY-Consumer

Boot-Up-Nachricht

Die Boot-Up Nachricht wird mit der COB-ID 700h + Node-ID und einem Daten-
Byte (00h) Gbertragen.

EMCY-Nachricht

Tritt ein Fehler auf, wechselt das Gerat entsprechend der CANopen-
Zustandsmaschine in den Betriebszustand 9 Fault. Gleichzeitig sendet es eine
EMCY-Nachricht mit Fehlerregister und Fehlercode.

0] 1 2|1 3]14|5]|6]|7
12 | 22 | 00 | 00 | 00 [ OO | OO | 0O

\ |1 | [ \
L Manufacturer specific error field
Error register

81

— Error code Errorcode | o | 1
COB-ID (80h+ Node-ID) 12 | 22
22 12,

Bytes 0 ... 1: Fehlercode (nach DS301)

Wert ist auch im Objekt Predefined error field (1003:1 hex) gespeichert.
Byte 2: Fehlerregister

Wert ist auch im Objekt Error register (1001 hex) gespeichert.

Bytes 3 ... 4: Reserviert
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COB-ID

Byte 5: Bei PDO: Nummer des PDO-Objektes
Bytes 6 ... 7: Herstellerspezifische Fehlernummer

Wert ist auch im Objekt Error code (603F hex) gespeichert.

Far jeden Teilnehmer im Netzwerk, der ein EMCY-Objekt unterstitzt, errechnet
sich die COB-ID aus der Knotenadresse:

COB-ID = EMCY-Objekt (80 hex) + Node-ID

Der Funktionscode der COB-ID lasst sich mit dem Objekt COB-ID emergency
(1014 hex) andern.

Fehlerregister und Fehlercode

Fehlerspeicher

Das Fehlerregister enthalt bitcodierte Informationen Gber den Fehler. Bit 0 bleibt
gesetzt, solange ein Fehler vorliegt. Die tbrigen Bits kennzeichnen den Fehlertyp.
Die genaue Fehlerursache kann tber den Fehlercode ermittelt werden. Der
Fehlercode wird als 2-Byte-Wert im Intel-Format Ubertragen und muss zur
Auswertung byteweise vertauscht werden.

Das Gerat speichert das Fehlerregister im Objekt Error register (1001 hex) und
den zuletzt aufgetretenen Fehler im Objekt Error code (603F hex).

Netzwerk-Management-Dienste - Uberblick

Bezeichnung

NMT Services

Das Netzwerk-Management (NMT) ist Teil des CANopen-Kommunikationsprofils
und wird eingesetzt, um das Netzwerk und die Netzwerkteilnehmer zu initialisieren
und die Teilnehmer im Netzwerkbetrieb zu starten, zu stoppen und zu
Uberwachen.

NMT-Dienste werden in einer Master-Slave-Beziehung ausgefiihrt. Der NMT-
Master spricht einzelne NMT-Slaves Uber ihre Knotenadresse an. Eine Nachricht
mit Knotenadresse ,,0“ richtet sich an alle erreichbaren NMT-Slaves gleichzeitig.

[—— — 1

NMT | NMT
master slave

NMT
slave

NMT
slave

L

CAN

NMT NMT
slave slave

Das Gerat kann nur die Funktion eines NMT-Slaves tGbernehmen.

NMT-Dienste kénnen in 2 Gruppen unterteilt werden:

0198441113949.04
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» Dienste zur Geratekontrolle, um Teilnehmer flr die CANopen-Kommunikation
zu initialisieren und das Verhalten der Teilnehmer im Betrieb im Netzwerk zu
steuern.

» Dienste zur Verbindungsuberwachung, um den Kommunikationsstatus von
Netzwerkteilnehmern zu Giberwachen.

o ,Node guarding“ (engl.: Knoteniiberwachung) zur
Verbindungstberwachung eines NMT-Slaves

o Life guarding® (engl.: Uberwachung auf Lebenszeichen) zur
Verbindungsiberwachung eines NMT-Masters

o ,Heartbeat" (engl.: Herzschlag) zur unbestatigten Verbindungsmeldung
von Netzwerkteilnehmern.

NMT-Dienste zur Geratekontrolle

NMT-Zustandsmaschine

Initialisierung

Die NMT-Zustandsmaschine beschreibt die Initialisierung und die Zusténde eines
NMT-Slaves im Betrieb im Netzwerk.

-
|
|
| Reset Reset e
| Application > Communication > Initialization :
|
N j? ________ v———— J
E ) . SDO, EMCY
D) - Pre-Operational NMT
- <—(B
<| Stopped |> NMT
A ;
- . PDO, SDO, SYNC
< Operational EMCY. NMT

In der Grafik sind auf der rechten Seite die Kommunikationsobjekte angegeben,
die im jeweiligen Netzwerkzustand eingesetzt werden kénnen.

Ein NMT-Slave durchlauft nach Einschalten der Versorgungsspannung (Power
on) automatisch eine Initialisierungsphase, die ihn fir den CAN-Busbetrieb
vorbereitet. Nach Abschluss der Initialisierung wechselt der Slave in den Zustand
,Pre Operational“ und sendet eine Boot-Up-Nachricht. Ab jetzt kann ein NMT-
Master das Betriebsverhalten eines NMT-Slaves im Netzwerk tGber 5 NMT-
Dienste steuern, in obiger Grafik dargestellt mit den Buchstaben A bis E.

NMT-Dienst Transition Bedeutung

Start remote node A

(Netzknoten starten)

Wechsel in Betriebszustand ,Operational®

Netzbetrieb zu allen Teilnehmern starten

Stop remote node B

(Netzknoten stoppen)

Wechsel in Betriebszustand ,Stopped*

Kommunikation des Teilnehmers im Netzwerk stoppen. Ist eine
Verbindungsuberwachung aktiviert, bleibt sie eingeschaltet.

HINWEIS: Bei aktiver Endstufe (Betriebszustand ,Operation Enabled” oder
,QuickStop“) wird ein Fehler der Fehlerklasse 2 ausgelost. Der Antrieb wird
gestoppt und ausgeschaltet.

Enter Pre-Operational C

Wechsel in Betriebszustand ,Pre-Operational”

Die Kommunikationsobjekte auRer PDOs kénnen eingesetzt werden.
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NMT-Dienst Transition Bedeutung
(Wechsel in Betriebszustand Der Betriebszustand ,Pre-Operational” kann zur Konfiguration per SDOs genutzt
,Pre-Operational®) werden:
- PDO-Zuweisung
- Start der Synchronisation
- Start der Verbindungstberwachung
Knoten zurlicksetzen D Wechsel in Betriebszustand ,Reset application®
(Knoten zuriicksetzen) Gespeicherte Daten der Gerateprofile laden und automatisch (iber Betriebszustand
,Reset communication® nach ,Pre-Operational“ wechseln.
Reset communication E Wechsel in Betriebszustand ,Reset communication®
(Kommunikationsdaten Gespeicherte Daten des Kommunikationsprofils laden und automatisch in
ricksetzen) Betriebszustand ,Pre-Operational“ wechseln.
HINWEIS: Bei aktiver Endstufe (Betriebszustand ,Operation Enabled” oder
»QuickStop*) wird ein Fehler der Fehlerklasse 2 ausgeldst. Der Antrieb wird
gestoppt und ausgeschaltet.

Persistenter Datenspeicher

NMT-Nachricht

Wird die Versorgungsspannung eingeschaltet (Power on), ladt das Gerat die

persistent gespeicherten Objektdaten aus dem nicht-flichtigen Speicher in das

RAM.

Die NMT-Dienste zur Geratekontrolle werden als unbestatigte Nachrichten mit der

COB-ID =

0 Ubertragen. Sie erhalten damit standardmaRig die hdchste

Ubertragungsprioritat auf dem CAN-Bus.

Der Datenrahmen des NMT-Geratedienstes besteht aus 2 Byte.

NMT
Master

Byte0 1 NMT
— Slave

—>|:>|II 0 —/>
L NMT
‘ Node ID Slave

COBID C d ifi

ommand specifier NMIT
Slave

Das erste Byte, der ,Command specifier, gibt den verwendeten NMT-Dienst an.

Command Specifier NMT-Dienst Transition
1 (01 hex) Start remote node A
2 (02 hex) Stop remote node B
128 (80 hex) Enter Pre-Operational C
129 (81 hex) Knoten zurlicksetzen D
130 (82 hex) Reset communication E

Das zweite Byte adressiert mit einer Knotenadresse zwischen 1 und 127 (7F hex)
den Empfanger der NMT-Nachricht. Eine Nachricht mit Knotenadresse ,,0” richtet
sich an die erreichbaren NMT-Slaves.
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NMT-Dienst Node

COB-ID

Guarding/Life Guarding

Eine Verbindungstberwachung wird Gber das Kommunikationsobjekt NMT error
control (700 hex+Node-ID) ausgefihrt. Fiir jeden NMT-Slave errechnet sich die
COB-Id aus der Knotenadresse:

COB-ID = Funktionscode NMT error control (700 hex) + Node-ID.

Aufbau der NMT-Nachricht

Konfiguration

Verbindungsfehler

Nach Anforderung durch den NMT-Master antwortet der NMT-Slave mit einem
Datenbyte.

Ruckmeldung des NMT-Slaves:

COB ID

= Lroih J—s

Master Slave

Guard I 704h || 05h [<————|=------

_________ —»:{>|:,‘>—>

- <}:|< ——————

L —>:>r:>—>
- <):|<— ——————

Bit7 6 - 0 Bit7 6 0
[05h] = [o]o[o[o[o]1]0][1] [85h] =[1]olojo[0]1]0]1]

Bit O bis 6 markieren den NMT-Zustand des Slaves:
* 4 (04 hex): ,Stopped*
* 5(05 hex): ,Operational®
* 127 (7F hex): ,Pre-Operational®

Bit 7 wechselt nach jedem ,guard time*“-Intervall seinen Zustand zwischen ,0“ und
»1%, so dass der NMT-Master eine zweite Riickmeldung innerhalb der Intervallzeit
»guard time“ erkennen und ignorieren kann. Die erste Anforderung bei Start der
Verbindungsiberwachung beginnt mit Bit 7 = 0.

Wahrend der Initialisierungsphase eines Teilnehmers darf die
Verbindungsuberwachung nicht aktiviert sein. Der Zustand von Bit 7 wird
zurlickgesetzt, sobald der Teilnehmer den NMT-Zustand ,Reset communication®
durchlauft.

Im NMT-Zustand ,Stopped* lauft die Verbindungstiberwachung weiter.

Node Guarding/Life Guarding wird konfiguiert Gber:
* Guard time (100C hex)
+ Life time factor (100D hex)

In folgenden Fallen meldet der NMT-Master an das Ubergeordnete
Masterprogramm einen Verbindungsfehler:
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Der Slave meldet sich nicht innerhalb der Zeitspanne ,guard time* zurlick.
Der NMT-Zustand des Slaves hat sich ohne Veranlassung durch den NMT-

Master geandert.

Die folgende Abbildung zeigt eine Fehlermeldung nach Ablauf des dritten Zyklus
wegen fehlender Antwort eines NMT-Slaves.

,Node guarding“ und ,Life guarding“ mit Zeitintervallen:

Master P

Anfrage

Antwort

Slave \

Anfrage

! Antwort

Anfrage

> 1

fehlende
Antwort
\ '
'— Meldung

NMT-Dienst Hearbeat

Beschreibung

Das optionale Heartbeat-Protokoll (engl. heartbeat: Herzschlag) ersetzt das Node/
Life Guarding-Protokoll.

Ein Heartbeat-Producer sendet zyklisch eine Heartbeat-Nachricht mit der im
Objekt Producer heartbeat time (1017 hex) definierten Frequenz. Ein oder
mehrere Consumer kdnnen diese Nachricht empfangen. Die Einstellung Producer
heartbeat time (1017 hex) = 0 deaktiviert das Senden von Heartbeat-Nachrichten.

Die Beziehung zwischen Producer und Consumer ist iber Objekte konfigurierbar.
Wenn ein Consumer innerhalb des Uber Consumer heartbeat time (1016 hex)
festgelegten Zeitraums kein Signal empfangt, wird eine Fehlermeldung generiert
(Heartbeat-Ereignis). Die Einstellung Consumer heartbeat time (1016 hex) = 0
deaktiviert die Uberwachung durch einen Consumer.

Heartbeat
producer
time

Datenbyte fir NMT-Zustand des ,Heartbeat“-Producers:

COB ID

[ 1

>

-[C7oan ][]

-

Producer

Consumer|~ T

‘ COB ID
——>| 704h || xxh |——=

Node ID=04h

0 (00 hex): ,Boot-Up“ (Hochfahren)

4 (04 hex): ,Stopped” (Angehalten)

5 (05 hex): ,Operational” (Betriebsbereit)
127 (7F hex): ,Pre-Operational® (Vor Betrieb)

Heartbeat
consumer
time
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Zeitintervalle

Die Zeitintervalle werden in Schritten zu je 1 ms angegeben. Sie durfen fir den
Consumer nicht kleiner eingestellt sein als fur den Producer. Mit jedem Erhalt
einer ,Heartbeat“-Nachricht startet das Zeitintervall des Consumers erneut.

Start der Uberwachung

Die ,Heartbeat“-Uberwachung des Producers beginnt, sobald das Zeitintervall
eingestellt ist.

Die ,Heartbeat‘-Uberwachung des Consumers beginnt, sobald der Consumer die
erste ,Heartbeat“-Nachricht empfangt. Zuvor muss ein Zeitintervall eingestellt
werden.

Gerate konnen sich Uber ,Heartbeat“-Nachrichten gegenseitig Gberwachen. Sie
Ubernehmen dabei gleichzeitig die Consumer- und die Producer-Funktion.
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Installation

Mechanische Installation

Vor der Montage

Uberpriifen des Produkts

+ Uberpriifen Sie das Modell und die Bestellvariante des Produkts anhand des
TypenschlUssels, Seite 23.

+ Uberpriifen Sie das Gerat vor der Montage auf sichtbare Beschadigungen.

Beschadigte Produkte konnen einen elektrischen Schlag verursachen und zu
einem unbeabsichtigtem Verhalten fihren.

A AGEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG ODER UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB
* Verwenden Sie keine beschadigten Gerate.

* Verhindern Sie, dass Fremdkdrper (wie Spane, Schrauben oder
Drahtabschnitte) in das Gerat gelangen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

Wenden Sie sich bei beschadigten Produkten an Ihren Schneider Electric-
Ansprechpartner.

Inspizieren der Haltebremse (Option)

Reinigen der Welle

Siehe den Abschnitt Inspizieren/Einschleifen der Haltebremse, Seite 590.

Die Wellenzapfen der Motoren sind werkseitig mit Korrosionsschutz versehen.
Werden Abtriebselemente aufgeklebt, ist es erforderlich den Korrosionsschutz zu
entfernen und die Welle zu reinigen. Verwenden Sie bei Bedarf Entfettungsmittel
entsprechend den Vorgaben des Kleberherstellers. Sollte der Kleberhersteller
keine Angaben machen, kann Aceton als Reinigungsmittel verwendet werden.

+ Entfernen Sie den Korrosionsschutz. Vermeiden Sie den direkten Kontakt der
Haut und der Dichtungsmaterialien mit dem Korrosionsschutz oder dem
eingesetzten Reinigungsmittel.

Montageflache fur Flansch

Die Montageflache muss stabil, sauber, entgratet und vibrationsarm sein. Stellen
Sie sicher, dass die Montageflache geerdet ist und dass eine elektrisch leitende
Verbindung zwischen Montageflache und Flansch besteht.
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A AGEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG DURCH UNZUREICHENDE ERDUNG

» Stellen Sie die Einhaltung aller geltenden Vorschriften und Bestimmungen
hinsichtlich der Erdung des gesamten Antriebssystems sicher.

» Erden Sie das Antriebssystem, bevor Sie Spannung anlegen.

» Benutzen Sie keine Kabelfuihrungsrohre als Schutzleiter, sondern einen
Schutzleiter innerhalb des Rohrs.

» Der Querschnitt der Schutzleiter muss den gultigen Normen entsprechen.
» Betrachten Sie Kabelschirme nicht als Schutzleiter.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

+ Uberpriifen Sie, ob die Montageflache alle MaRe und Toleranzen einhalt.
Siehe den Abschnitt Abmessungen, Seite 27.

Montage des Motors

Uberblick

A AGEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG ODER UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB
* Verhindern Sie, dass Fremdkdrper in das Gerat gelangen.

+ Uberprifen Sie den korrekten Sitz der Dichtungen und
Kabeldurchfihrungen, um Verschmutzungen, zum Beispiel durch
Ablagerungen und Feuchtigkeit, zu verhindern.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

Motoren kénnen lokal starke elektrische und magnetische Felder erzeugen. Dies
kann zu Stérungen von empfindlichen Geraten flhren.

AWARNUNG

ELEKTROMAGNETISCHE FELDER

» Halten Sie Personen mit elektronischen Implantaten wie Herzschrittmachern
vom Motor fern.

» Bringen Sie keine Gerate, die gegentiber elektromagnetischen Emissionen
empfindlich sind, in der Nahe des Motors an.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.
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Elektrostatische Entladungen (ESD) auf die Welle kénnen zur Stérung des
Encoder-Systems und damit zu unerwarteten Bewegungen des Motors fuhren
sowie Lagerschaden hervorrufen.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNG DURCH ELEKTROSTATISCHE
ENTLADUNGEN

Verwenden Sie leitfahige Elemente wie zum Beispiel antistatische Riemen oder
andere geeignete MalRnahmen, um eine statische Aufladung durch Bewegung
zu vermeiden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Wenn die zuldssigen Umgebungsbedingungen nicht eingehalten werden, kénnen
Fremdstoffe aus der Umgebung in das Produkt eindringen und zu
unbeabsichtigten Bewegungen oder Sachschaden fihren.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNG

+ Stellen Sie sicher, dass die in diesem Dokument und in den
Dokumentationen fiir weitere Hardware und Zubehér angegebenen
Umweltbedingungen eingehalten werden.

* Vermeiden Sie ein Trockenlaufen der Dichtungen.

* Verhindern Sie, dass Flussigkeiten an der Wellendurchfiihrung anstehen
(zum Beispiel in Einbaulage IM V3).

» Setzen Sie die Wellendichtringe und Kabeldurchfiihrungen des Motors nicht
dem Strahl eines Hochdruckreinigers aus.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Motoren sind im Verhaltnis zu ihrer Grofie sehr schwer. Die grolRe Masse des
Motors kann zu Verletzungen und Beschadigungen fihren.

AWARNUNG

SCHWERE UND/ODER STURZENDE TEILE

* Verwenden Sie bei der Montage des Motors einen geeigneten Kran oder
andere geeignete Hebezeuge, wenn das Gewicht des Motors dies
erforderlich macht.

» Benutzen Sie die erforderliche personliche Schutzausriistung (zum Beispiel
Schutzschuhe, Schutzbrille und Schutzhandschuhe).

» Fuhren Sie die Montage so aus (Verwendung von Schrauben mit dem
angemessenen Anzugsmoment), dass sich der Motor auch in Fallen starker
Beschleunigungen oder dauernder Erschitterungen nicht 10st.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.
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Die Temperatur der Metalloberflachen des Gerats kann wahrend des Betriebs 70 °
C (158 °F) Uberschreiten.

AVORSICHT

HEISSE OBERFLACHEN

» Vermeiden Sie jeden Kontakt mit heiRen Oberflachen ohne entsprechenden
Schutz.

» Achten Sie darauf, dass sich keine entziindlichen oder hitzeempfindlichen
Teile in direkter Nahe von heilRen Oberflachen befinden.

» Stellen Sie sicher, dass die Warmeableitung ausreichend ist, indem Sie
einen Testlauf unter maximalen Lastbedingungen durchfiihren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Verletzungen oder
Sachschaden zur Folge haben.

AVORSICHT

UNSACHGEMASSE KRAFTEINWIRKUNG

* Verwenden Sie den Motor nicht als Stufe, um in oder auf die Maschine zu
steigen.

* Verwenden Sie den Motor nicht als tragendes Teil.

* Verwenden Sie Hinweisschilder und Schutzvorrichtungen an lhrer Maschine,
um unsachgemalfie Krafteinwirkungen auf den Motor zu vermeiden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Verletzungen oder
Sachschaden zur Folge haben.

Montageabstande, Belliftung

Beachten Sie bei der Wahl der Position des Gerétes folgende Hinweise:

» Bei der Montage sind keine Mindestabstande vorgeschrieben. Freie
Konvektion muss aber mdglich sein.

* Vermeiden Sie Warmestaus.
+ Halten Sie die Liftungsschlitze unbedeckt und frei von Schmutz.

» Montieren Sie das Gerat nicht in der Nadhe von Warmequellen. Eine
gegenseitige Erwdrmung mehrerer Gerate flhrt zu einer
Leistungsreduzierung.

* Montieren Sie das Gerat nicht auf brennbaren Materialien.

» Die Geratekuhlluft darf nicht durch den erwarmten Luftstrom anderer Gerate
und Komponenten zusatzlich erwarmt werden.

* Der Antriebsverstarker schaltet bei Betrieb oberhalb der thermischen
Grenzen (Ubertemperatur) ab.

Konvektionskanale

Die Konvektionskanale dienen bei der BaugréfRe 100 der verbesserten
Warmeabfuhr. Halten Sie die Konvektionskanale frei, so dass es nicht zu einer
Leistungsreduzierung kommt.

Montageposition

Folgende Einbaulagen sind nach IEC 60034-7 definiert und zulassig:
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—
IM B5 IM V1 IM V3
Montage

Beim Montieren des Motors an die Montageflache muss der Motor axial und radial
exakt ausgerichtet sein und gleichmaRig anliegen. Alle Befestigungsschrauben
missen mit dem vorgeschriebenen Anzugsmoment angezogen werden. Beim
Anziehen der Befestigungsschrauben diirfen keine ungleichmafigen
mechanischen Belastungen erzeugt werden. Informationen zu Daten,
Abmessungen und Schutzarten (IP) finden Sie im Abschnitt Technische Daten,
Seite 25.

Aufbringen der Abtriebselemente

Abtriebselemente wie Riemenrad oder Kupplung miissen mit einem geeigneten
Hilfsmittel und Werkzeug montiert werden. Motor und Abtriebselement missen
sowohl axial als auch radial exakt ausgerichtet sein. Eine nicht exakte Ausrichtung
des Motors und des Abtriebselements fihrt zu einem unruhigem Lauf und einem
erhdhten Verschleil?.

Die maximalen Axial- und Radialkrafte, die auf die Welle wirken, durfen die
angegebenen Werte fir die maximale Wellenbelastung nicht Giberschreiten, siehe
Wellenspezifische Daten, Seite 34.
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Installation

Elektrische Installation

Elektrische Install

Allgemeines

ation

Viele Bauteile des Gerats, einschlieflich Leiterplatte, arbeiten mit Netzspannung,
und es kénnen hohe transformierte Strdome und/oder hohe Spannungen vorliegen.

Der Motor erzeugt Spannung, wenn die Welle gedreht wird.

A GEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG, EXPLOSION ODER LICHTBOGEN

» Vor der Entfernung von Abdeckungen oder Turen sowie vor der Installation
oder Entfernung von Zubehorteilen, Hardware, Kabeln oder Drahten sind
alle Gerate, einschlieRlich der angeschlossenen Komponenten, von der
Spannungsversorgung zu trennen.

» Bringen Sie einen Warnhinweis, beispielsweise ,Gefahr: Nicht einschalten®,
an allen Ein/Aus-Schaltern an und verriegeln Sie die Schalter in der Aus-
Position.

*  Warten Sie 15 Minuten bis zur vollstandigen Entladung der
Zwischenkreiskondensatoren.

» Gehen Sie nicht davon aus, dass der DC-Bus spannungsfrei ist, wenn die
DC-Bus-LED aus ist.

» Sichern Sie die Motorwelle gegen Fremdantrieb, bevor Sie Arbeiten am
Antriebssystem vornehmen.

» Bringen Sie alle Abdeckungen, Zubehdrteile, Hardware, Kabel und Drahte
wieder an, sichern Sie diese und vergewissern Sie sich, dass eine
ordnungsgemale Erdung vorhanden ist, bevor Sie das Gerat an das Netz
schliefen und einschalten.

+ Betreiben Sie dieses Gerat und alle zugehdrigen Produkte nur mit der
angegebenen Spannung.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

A AGEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG ODER UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB
* Verhindern Sie, dass Fremdkorper in das Gerat gelangen.

+ Uberpriifen Sie den korrekten Sitz der Dichtungen und
Kabeldurchfihrungen, um Verschmutzungen, zum Beispiel durch
Ablagerungen und Feuchtigkeit, zu verhindern.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

Offnen der Seitenwand legt gefahrliche Spannungen offen und beschéadigt die
Isolation.

A AGEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG

Offnen Sie nicht die Seitenwand.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.
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Die 24-Vdc-Versorgungsspannung ist mit zahlreichen freiliegenden
Signalanschlissen im Antriebssystem verbunden.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

*  Verwenden Sie Netzteile, die den Anforderungen an PELV (Protective Extra
Low Voltage) entsprechen.

» Schliel3en Sie die 0-Vdc-Ausgange aller Netzteile an FE (Funktionserde/-
masse) an, beispielsweise fur die VDC-Versorgungsspannung und die 24-
Vdc-Spannung fir die sicherheitsbezogene Funktion STO.

* Verbinden Sie alle 0-Vdc-Ausgange (Referenzpotentiale) aller fiir den
Antrieb verwendeten Netzteile.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Anschluss Erdung

Allgemeines

Erdung anschlieBen

Dieses Produkt hat einen Ableitstrom grofier als 3,5 mA. Durch eine
Unterbrechung der Erdverbindung kann bei einer Berlihrung des Gehauses ein
gefahrlicher Beriihrungsstrom flieRen.

A AGEFAHR

UNZUREICHENDE ERDUNG

* Verwenden Sie einen Schutzerdungsleiter mit einem Querschnitt von
mindestens 10 mm2 (AWG 6) oder zwei Schutzerdungsleiter mit dem
Querschnitt der Versorgungsleiter der Leistungsklemmen.

+ Stellen Sie die Einhaltung aller geltenden Vorschriften hinsichtlich Erdung
des Antriebssystems sicher.

» Erden Sie das Antriebssystem, bevor Sie Spannung anlegen.

* Benutzen Sie keine Kabelfiihrungsrohre als Schutzleiter, sondern einen
Schutzleiter innerhalb des Rohrs.

« Verwenden Sie Kabelschirme nicht als Schutzleiter.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

Der Anschluss fiir die Erdung befindet sich oben am Motorflansch.
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Verbinden Sie den Anschluss fiir die Erdung mit dem zentralen Erdungspunkt der

Anlage.
Merkmal Einheit Wert
Anzugsmoment Erdungsschraube M4 Nm (Ibein) 2,9 (25.7)
Festigkeitsklasse der Erdungsschraube H 8.8

Montage der LXM32I-Steuerungseinheit

Beschreibung

Durch elektrostatische Entladung (ESD) kann das Modul sofort oder mit
Zeitverzdgerung zerstort werden.

HINWEIS

SACHSCHADEN DURCH ELEKTROSTATISCHE ENTLADUNG (ESD)

» Verwenden Sie geeignete ESD-Maflnahmen (zum Beispiel ESD-
Schutzhandschuhe) bei der Handhabung des Moduls.

« Berlihren Sie keine internen Bauteile.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge
haben.

* Entfernen Sie den Transportschutz.

» Stellen Sie sicher, dass die Dichtungen unbeschadigt sind.

* (1) Montieren Sie die LXM32I-Steuerungseinheit auf dem BMI-Servormotor.
* (2) Achten Sie darauf, dass die Nase richtig einrastet.

+ (3) Befestigen Sie die LXM32I-Steuerungseinheit durch Anziehen der
Befestigungsschraube.

Informationen zum Anzugsmoment finden Sie unter Spezifikationen fur
Schrauben, Kabelverschraubungen und Abdeckkappen, Seite 47.
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Standard-Bremswiderstand

Beschreibung

Montage in Slot 2

Montage in Slot 1

Der Standard-Bremswiderstand ist werkseitig in Slot 2 montiert und kann in Slot 2
oder in Slot 1 verwendet werden.

Bei Verwendung des Standard-Bremswiderstands gibt es verschiedene Montage-
Varianten, siehe Montage-Varianten der Module, Seite 61.

Werkseitig ist der Standard-Bremswiderstand in Slot 2 montiert. Es sind keine
weiteren Arbeitsschritte erforderlich.

Alternativ kann der Standard-Bremswiderstand auch in Slot 1 montiert werden.

+ Losen Sie die 2 Befestigungsschrauben und entfernen Sie den Standard-
Bremswiderstand aus Slot 2.

« Entfernen Sie die Abdeckfolie, fliihren Sie den Standard-Bremswiderstand in
Slot 1 ein und befestigen Sie ihn durch Anziehen der beiden
Befestigungsschrauben.

Informationen zum Anzugsmoment finden Sie unter Spezifikationen fur
Schrauben, Kabelverschraubungen und Abdeckkappen, Seite 47.

Externer Bremswiderstand (Zubehor)

Beschreibung

Kabelspezifikation

Externe Bremswiderstande sind als Zubehor erhaltlich und werden Uber ein
eigenes Anschlussmodul angeschlossen.

Die Auswahl und Dimensionierung des externen Bremswiderstands wird im
Abschnitt Dimensionierung Bremswiderstand, Seite 65 beschrieben. Flr
passende Bremswiderstande siehe Zubehor und Ersatzteile, Seite 584.

Merkmal Wert

Schirm: Erforderlich, beidseitig geerdet
Twisted Pair:

PELV:

0198441113949.04

121



Integriertes Servo-Antriebssystem Installation

Merkmal Wert
Kabelaufbau: Mindestquerschnitt der Leiter: Gleicher Querschnitt wie
Netzversorgung.

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

Minimaler Kabeldurchmesser: 6 mm (0.24 in)
Maximaler Kabeldurchmesser: 10,5 mm (0.41in)
Maximale Kabellange: 3 m (9.84 ft)
Besonderheiten: Temperaturbestandigkeit

Eigenschaften der Anschlussklemmen

Merkmal Einheit Wert
Anschlussquerschnitt mm?2 0,75 bis 4 (AWG 18 bis AWG 12)
Abisolierlange mm (in) 8 bis 9 (0.31 bis 0.35)

Die Federzugklemmen sind fir feindrahtige und starre Leiter zugelassen.
Beachten Sie den maximal zuldssigen Anschlussquerschnitt. Bedenken Sie, dass
Aderendhulsen den Leiterquerschnitt vergréfRern.

Offnen des Anschlussmoduls
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Anschlussschema

Anschlussschema fiir externen Bremswiderstand

Verwendung der Anschlussklemmen

Verwenden Sie die Anschlussklemmen gemaf folgendem Bild:
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Anschluss des externen Bremswiderstands

Der Bremswiderstand kann sich im Betrieb auf mehr als 250 °C (482 °F) erhitzen.

AWARNUNG

HEISSE OBERFLACHEN

Stellen Sie sicher, dass keinerlei Kontakt mit dem heilRen Bremswiderstand
moglich ist.

Bringen Sie keine brennbaren oder hitzeempfindlichen Teile in die Nahe des
Bremswiderstands.

Stellen Sie durch einen Probebetrieb mit maximaler Last sicher, dass die
Warmeabfuhr ausreichend ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Schalten Sie alle Versorgungsspannungen ab. Beachten Sie die
Sicherheitshinweise zur elektrischen Installation.

Stellen Sie sicher, dass keine Spannungen mehr anliegen
(Sicherheitshinweise).

Offnen Sie den Deckel.

Offnen Sie die Kabelverschraubung.

Schieben Sie das Kabel durch die Kabelverschraubung.
SchlieRen Sie den Anschluss PE (Erde) an.

SchlieRen Sie die Anschlisse PBe und PB an.

Befestigen Sie den Kabelschirm grof3flachig an der Schirmklemme innerhalb
des Steckers.

SchlieRen Sie die Kabelverschraubung.
SchlieRen Sie den Deckel.

Montage des Anschlussmoduls

Lésen Sie die 2 Befestigungsschrauben und entfernen Sie den Standard-
Bremswiderstand aus Slot 2.

Entfernen Sie die Abdeckfolie, fiihren Sie das Anschlussmodul fiir den
externen Bremswiderstand in Slot 1 oder Slot 2 ein und befestigen Sie es
durch Anziehen der beiden Befestigungsschrauben. Beachten Sie die
Hinweise zu den Montage-Varianten im Abschnitt Montage-Varianten der
Module, Seite 61.

Informationen zum Anzugsmoment finden Sie unter Spezifikationen fir
Schrauben, Kabelverschraubungen und Abdeckkappen, Seite 47.
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Netzversorgung

Allgemeines

Die Produkte sind fiir den Industriebereich spezifiziert und dirfen nur mit festem
Anschluss betrieben werden.

Dieses Produkt hat einen Ableitstrom grof3er als 3,5 mA. Durch eine
Unterbrechung der Erdverbindung kann bei einer Berihrung des Gehauses ein
gefahrlicher Beriihrungsstrom flielRen.

A AGEFAHR

UNZUREICHENDE ERDUNG

* Verwenden Sie einen Schutzerdungsleiter mit einem Querschnitt von
mindestens 10 mm2 (AWG 6) oder zwei Schutzerdungsleiter mit dem
Querschnitt der Versorgungsleiter der Leistungsklemmen.

» Stellen Sie die Einhaltung aller geltenden Vorschriften hinsichtlich Erdung
des Antriebssystems sicher.

» Erden Sie das Antriebssystem, bevor Sie Spannung anlegen.

+ Benutzen Sie keine Kabelfiihrungsrohre als Schutzleiter, sondern einen
Schutzleiter innerhalb des Rohrs.

* Verwenden Sie Kabelschirme nicht als Schutzleiter.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

AWARNUNG

UNZUREICHENDER SCHUTZ GEGEN UBERSTROM

* Verwenden Sie die im Abschnitt "Technische Daten" vorgeschriebenen
externen Sicherungen.

» Schlieflen Sie das Gerat nicht an ein Netz an, dessen
Bemessungskurzschlussstrom (SCCR) den im Abschnitt "Technische
Daten" zugelassenen Wert Uiberschreitet.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschiaden zur Folge haben.

Der Antriebsverstarker kann einen Gleichstrom im Schutzleiter verursachen.
Wenn als Schutz vor direktem oder indirektem Berihren eine Fehlerstrom-
Schutzeinrichtung (RCD / GFCI) oder ein Fehlerstrom-Uberwachungsgerat (RCM)
vorgesehen ist, muss ein bestimmter Typ verwendet werden.

AWARNUNG

GLEICHSTROM IM SCHUTZLEITER

+ Verwenden Sie eine Fehlerstrom-Schutzeinrichtung (RCD / GFCI) oder ein
Fehlerstrom-Uberwachungsgerat (RCM) vom Typ A fiir einphasige
Antriebsverstarker, die an Phase und Neutralleiter angeschlossen sind.

» Verwenden Sie eine Fehlerstrom-Schutzeinrichtung (RCD / GFCI) oder ein
Fehlerstrom-Uberwachungsgerat (RCM) vom Typ B (allstromsensitiv) mit
Zulassung fir Frequenzumrichter fur dreiphasige und fiir einphasige
Antriebsverstarker, die nicht an Phase und Neutralleiter angeschlossen sind.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschiaden zur Folge haben.

Bedingungen und Informationen zum Einsatz einer Fehlerstrom-
Schutzeinrichtung finden Sie im Abschnitt Fehlerstrom-Schutzeinrichtung, Seite
63.
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AWARNUNG

FALSCHE NETZSPANNUNG

Stellen Sie sicher, dass das Produkt fur die Netzspannung zugelassen ist, bevor
Sie das Produkt einschalten und konfigurieren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Kabelspezifikation

Merkmal Wert

Schirm: -

Twisted Pair: -

PELV: -

Kabelaufbau: Die Leiter des Kabels miissen den Anforderungen von
Antrieb und Motor sowie allen lokalen Bestimmungen
entsprechen.

Minimaler Kabeldurchmesser: 8 mm (0.31in)

Maximaler Kabeldurchmesser: 13 mm (0.51in)

Maximale Kabelldnge: -

Besonderheiten: -

Eigenschaften der Anschlussklemmen

Merkmal Einheit Wert
Anschlussquerschnitt mm?2 0,75 bis 4 (AWG 18 bis AWG 12)
Abisolierlange mm (in) 8 bis 9 (0.31 bis 0.35)

Die Klemmen sind fur Litzen und starre Leiter zugelassen. Verwenden Sie, wenn
mdglich, Aderendhilsen.

Voraussetzungen fur den Anschluss der Endstufenversorgung

Beachten Sie folgende Hinweise:

» Dreiphasige Gerate dirfen nur dreiphasig angeschlossen und betrieben
werden.

« Schalten Sie Netzsicherungen vor. Die maximalen Werte und
Sicherungstypen finden Sie im Abschnitt Motorspezifische Daten, Seite 36.

» Bei Einsatz eines externen Netzfilters muss das Netzkabel zwischen
externem Netzfilter und Gerat geschirmt und beidseitig geerdet werden, wenn
dieses Kabel langer als 200 mm ist (7.87 in).

* Im Abschnitt Bedingungen fir UL 508C, Seite 50 finden Sie Informationen zu
einem Aufbau entsprechend UL.
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Offnen des Anschlussmoduls

Netzversorgung Einphasen-Antrieb

Verdrahtungsplan fiir einphasigen Antrieb (115/230 VAC)

x:»—:t—

o —
S
=

T

Uberpriifen Sie den Netztyp. Siehe Abschnitt Netzspannung: Bereich und
Toleranz, Seite 29 fir die zugelassenen Netztypen.

Netzversorgung Dreiphasen-Antrieb

Verdrahtungsschema flir dreiphasigen Antrieb (208/400/480 VAC)

of o I -
I of 1l
ofl — 13 12 U
O o \ \ \
|

Uberpriifen Sie den Netztyp. Siehe Abschnitt Netzspannung: Bereich und
Toleranz, Seite 29 fur die zugelassenen Netztypen.

Verwendung der Anschlussklemmen

Verwenden Sie die Anschlussklemmen gemaf folgendem Bild:

Anschluss der Netzversorgung

» Schalten Sie alle Versorgungsspannungen ab. Beachten Sie die
Sicherheitshinweise zur elektrischen Installation.

» Stellen Sie sicher, dass keine Spannungen mehr anliegen
(Sicherheitshinweise).

« Offnen Sie den Deckel.
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+ Offnen Sie die Kabelverschraubung.

+ Schieben Sie das Kabel durch die Kabelverschraubung.

« Schlief3en Sie den Anschluss PE (Erde) an.

» Schliel3en Sie bei einphasigen Geraten die Anschliisse L1 und N/L2 an.

« Schliel3en Sie bei dreiphasigen Geraten die Anschlisse L1, L2 und L3 an.
» Schlief3en Sie die Kabelverschraubung.

+ Schliefen Sie den Deckel.

Montage des Anschlussmoduls

Das Modul furr die Versorgungsspannung kann in Slot 1 oder in Slot 2 montiert
werden.

Die Wahl des Slots ist abhangig davon, in welchem Slot der Standard-
Bremswiderstand oder das Anschlussmodul flir den externen Bremswiderstand
montiert wurde.

Entfernen Sie die Abdeckfolie, fiihren Sie das Modul fir die
Versorgungsspannung in Slot 1 oder Slot 2 ein und befestigen Sie es durch
Anziehen der beiden Befestigungsschrauben.

Informationen zum Anzugsmoment finden Sie unter Spezifikationen fir
Schrauben, Kabelverschraubungen und Abdeckkappen, Seite 47.

Inbetriebnahmeschnittstelle

Kabelspezifikation

Anschluss PC

Merkmal Wert

Schirm: Erforderlich, beidseitig geerdet
Twisted Pair: Erforderlich

PELV: Erforderlich

Kabelaufbau: 8*0,25 mmz, (8*AWG 22)

Maximale Kabellange: 100 m

Besonderheiten:

Far die Inbetriebnahme kann ein PC mit Inbetriebnahmesoftware angeschlossen
werden. Der PC wird Uber einen bidirektionalen USB/RS485 Umsetzer
angeschlossen, siehe Zubehor und Ersatzteile, Seite 584.
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Offnen des Deckels der Inbetriebnahmeschnittstelle

Der Deckel der Inbetriebnahmeschnittstelle lasst sich mit einem
Schlitzschraubendreher 6ffnen.

Anschlussschema

Anschlussschema PC mit Inbetriebnahmesoftware

135458153455

{

= 53
SANWAOON®

{

Pin- Signal Bedeutung E/A
Nr.

1.3 |- Reserviert -

4 MOD_D1 Sende-/Empfangssignal RS485
5 MOD_DO Sende-/Empfangssignal, invertiert RS485
6..7 |- Reserviert -

8 MOD_ov Bezugspotential -

Der Deckel der Inbetriebnahmeschnittstelle muss nach der Inbetriebnahme
wieder geschlossen werden.

Montage des E/A-Anschlussmoduls

Beschreibung

Das E/A-Anschlussmodul kann in Slot 3A oder in Slot 3B montiert werden.

Bei Verwendung des Standard-Bremswiderstands ist die Wahl des Slots
eingeschrankt, sieche Montage-Varianten der Module, Seite 61.

» Prufen Sie die Dichtungen auf Beschadigung. Gerate mit beschadigter
Dichtung dirfen nicht eigesetzt werden.
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» Entfernen Sie die Transportsicherung von Slot 3A oder Slot 3B. Richten Sie
die Kontakte wie in folgendem Bild gezeigt aus. Beruhren Sie dabei nur den
Kunststoff, nicht die Kontakte selbst.

* Fihren Sie das E/A-Modul in Slot 3A oder Slot 3B. Bei Verwendung von
Slot 3B muss zuerst die untere Nase des Moduls eingefuihrt werden. Klappen
Sie im zweiten Schritt die Kontakte Richtung Antriebsverstarker und fiihren
Sie die Kontakte mit dem Zeigefinger in den Antriebsverstarker ein.

» Fihren Sie das E/A-Modul in Slot 3A oder Slot 3B ein und befestigen Sie es
durch Anziehen der Befestigungsschraube.

Montage des E/A-Moduls

Informationen zum Anzugsmoment finden Sie unter Spezifikationen fur
Schrauben, Kabelverschraubungen und Abdeckkappen, Seite 47.
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E/A-Modul mit Industriesteckverbindern

Uberblick E/A-Module mit Industriesteckverbindern

Anschlussuberblick E/A-Module mit Industriesteckverbindern (4 digitale

Eingange, STO)

1 +24VDC 1+24VDC

3 0vDC 1@3 3 0vDC

4 DIO 4 4DI1

M

1+24vDC 1+24VDC

3 0vDC 1®3 30VDC

4 D12 4 4DI3

SHLD,  STOIN

1NC \ 1NC

2 STO A o ol 2STO A

3 STO_COM Wy 3STO COoM

4 STO B 4ST0 B

X1 (IN)

1 SHLD 1 SHLD

2NC 4 2NC

3CAN 0V (e ale 3 3CAN 0V

4 CAN H :\ 4 CAN H

5CAN L 2 g 5CAN L
Signal Bedeutung Werkseinstellung(!) E/A
+24VDC Interne 24-V-Signalversorgung, Seite 31 - (0]
ovDC Bezugspotential zu +24VDC - -
DIo Digitaleingang 0 Positive Limit Switch (LIMP) |
DI1 Digitaleingang 1 Negative Limit Switch (LIMN) |
Di2 Digitaleingang 2 Reference Switch (REF) |
DI3 Digitaleingang 3 Freely Available |
STO_A Sicherheitsbezogene Funktion STO() - |
STO_COM Bezugspotential fir sicherheitsbezogene Funktion STO() - |
STO B Sicherheitsbezogene Funktion STO() - |
SHLD Schirm (intern geerdet) - -
CAN_OV Bezugspotential fir CAN - -
CAN_H CAN-Schnittstelle - E/A
CAN_L CAN-Schnittstelle - E/A
NC Nicht angeschlossen - -
(1) Siehe den Abschnitt Digitale Signaleingange und digitale Signalausgéange, Seite 211.
(2) Dieses Modul erfordert eine externe Spannungsversorgung fiir die sicherheitsbezogene Funktion STO. Sie die Informationen im
Abschnitt Funktionale Sicherheit, Seite 70.
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Logiktyp

Beschreibung

Die Art der Logik ergibt sich aus der spezifischen Referenz des Moduls.

Das E/A-Modul mit Industriesteckverbinder gibt es in folgenden Produktvarianten:
+ E/A-Module mit positiver Logik (Sink-Eingange, Source-Ausgénge)
» E/A-Module mit negativer Logik (Source-Eingange, Sink-Ausgéange)

Einen Uberblick tiber die verfligbaren Produktvarianten finden Sie in den
Abschnitten E/A-Modul mit Industriesteckverbinder fiir positive Logik, Seite 585
und E/A-Modul mit Industriesteckverbinder flr negative Logik, Seite 585.

Weitere Informationen zu den Logiktypen finden Sie im Abschnitt Logiktypen,
Seite 59.

132 0198441113949.04



Installation Integriertes Servo-Antriebssystem

Anschluss digitale Signaleingange und digitale Signalausgange

Beschreibung
Die Anzahl der Eingange und Ausgange ist abhangig von der Produktvariante des
E/A-Moduls.

Das E/A-Modul mit Industriesteckverbinder gibt es in folgenden Produktvarianten:
+ E/A-Modul mit 2 Signaleingangen
* E/A-Modul mit 4 Signaleingangen
+ E/A-Modul mit 4 Signaleingdngen und 2 Signalausgangen

Kabelspezifikation

Merkmal Wert
Schirmung:

Twisted Pair:

PELV: Erforderlich

Kabelaufbau:

Maximale Kabellange: 30 m (98.4 ft)

Anschluss digitale Eingange

» Stellen Sie sicher, dass Verdrahtung, Kabel und angeschlossene
Schnittstellen den Anforderungen an PELV entsprechen.

» Schliel3en Sie die digitalen Eingange an.

+ Informationen zum Anzugsmoment finden Sie unter Spezifikationen fur
Schrauben, Kabelverschraubungen und Abdeckkappen, Seite 47.

» VerschlieRen Sie unbenutzte Industriesteckverbinder mit einer Abdeckkappe,
siehe Industriesteckverbinder, Seite 586.
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Anschluss sicherheitsbhezogene Funktion STO

Allgemeines

Das E/A-Modul mit Industriesteckverbinder gibt es in folgenden Produktvarianten:
» E/A-Modul ohne sicherheitsbezogene Funktion STO
» E/A-Modul mit sicherheitsbezogener Funktion STO

Zusatzliche Informationen zur sicherheitsbezogenen Funktion STO finden Sie im
Abschnitt Funktionale Sicherheit, Seite 70.

Kabelspezifikation

Merkmal Wert

Schirm: Erforderlich, einseitig geerdet
Twisted Pair: -

PELV: Erforderlich

Kabelaufbau: -

Maximale Kabellange: -

Pinbelegung

Signal Bedeutung Aderfarbe
STO A Zweikanaliger Anschluss, Anschluss A Weil
STO B Zweikanaliger Anschluss, Anschluss B Braun
STO_COM Bezugspotenzial an STO_A und STO_B Griin

Anschluss sicherheitsbezogene Funktion STO

+ Stellen Sie sicher, dass Verdrahtung, Kabel und angeschlossene
Schnittstellen den Anforderungen an PELV entsprechen.

+ Schliel3en Sie die sicherheitsbezogene Funktion entsprechend den
Spezifikationen im Abschnitt Funktionale Sicherheit, Seite 70 an.

* Informationen zum Anzugsmoment finden Sie unter Spezifikationen fur
Schrauben, Kabelverschraubungen und Abdeckkappen, Seite 47.

» VerschlieRen Sie unbenutzte Industriesteckverbinder mit einer Abdeckkappe,
siehe Industriesteckverbinder, Seite 586.
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Anschluss Feldbus

Kabelspezifikation

Merkmal Wert

Schirm: Erforderlich, beidseitig geerdet
Twisted Pair: Erforderlich

PELV: Erforderlich

Kabelaufbau: -

Maximale Kabellange: -

Steckercodierung: D

Anschluss Feldbus

« Stellen Sie sicher, dass Verdrahtung, Kabel und angeschlossene
Schnittstellen den Anforderungen an PELV entsprechen.

* Informationen zum Anzugsmoment finden Sie unter Spezifikationen fur
Schrauben, Kabelverschraubungen und Abdeckkappen, Seite 47.

» VerschlieRen Sie unbenutzte Industriesteckverbinder mit einer Abdeckkappe,
siehe Industriesteckverbinder, Seite 586.
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E/A-Modul mit Federzugklemmen

Offnen des E/A-Moduls

Beschreibung

+ Offnen Sie das E/A-Modul.

» Schrauben Sie die bendtigten Kabelverschraubungen in das E/A-Modul.

Kabelverschraubungen sind als Zubehor erhaltlich, siehe Zubehor und
Ersatzteile, Seite 584.

» Schliefden Sie unbenutzte Kabeldurchfiihrungen mit einer Abdeckkappe.

Verwenden Sie Original-Zubehoér oder Kabelverschraubungen mit mindestens der
Schutzart IP65 (Formdichtring oder Flachdichtring erforderlich).

Informationen zum Anzugsmoment finden Sie unter Spezifikationen fur
Schrauben, Kabelverschraubungen und Abdeckkappen, Seite 47.
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Uberblick E/A-Module mit Federzugklemmen

Uberblick
I
L CAN H +24VDC DI3 +24VDC
X1 (IN) |can ov +24VDC DQO DIO
CAN L 0vDC DQ1 0vDC
STO A +24VDC +24VDC
STO_COM DI COM DIl
STO B ovDC 0vVDC
CAN H STO B +24VDC +24VDC
X2 (OUT) |can_ov STO_COM DQ COM DI2
r CAN L STO A ovDC o0vDC
. W
Signal Bedeutung Werkseinstellung(!) E/A
+24VDC Interne 24-V-Signalversorgung, Seite 31 - O
ovDC Bezugspotential zu +24VDC - -
DIO Digitaleingang 0 Positive Limit Switch (LIMP) |
DI1 Digitaleingang 1 Negative Limit Switch (LIMN) |
Di2 Digitaleingang 2 Reference Switch (REF) |
DI3 Digitaleingang 3 Freely Available |
DQO Digitalausgang 0 No Fault
DQ1 Digitalausgang 1 Active
DI_COM Bezugspotential fir digitale Eingange - -
DQ_COM Bezugspotential fir digitale Ausgange - -
STO A Sicherheitsbezogene Funktion STO - I
STO_ComMm Bezugspotential fir sicherheitsbezogene Funktion STO - |
STO B Sicherheitsbezogene Funktion STO - I
CAN_OV Bezugspotential fir CAN - -
CAN_H CAN-Schnittstelle - E/A
CAN_L CAN-Schnittstelle - E/A
(1) Siehe den Abschnitt Digitale Signaleingange und digitale Signalausgange, Seite 211.
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Einstellung des Logiktyps

Beschreibung

Das E/A-Modul mit Federzugklemmen unterstitzt positive Logik und negative

Logik.

Weitere Informationen zu den Logiktypen finden Sie im Abschnitt Logiktypen,

Seite 59.

» Bei positiver Logik muss das Signal DI_COM mit 0VDC und das Signal DQ _

COM mit +24VDC gebrickt werden.

» Bei negativer Logik muss das Signal DI_COM mit +24VDC und das Signal

DQ_COM mit 0VDC gebriickt werden.
» Stellen Sie den bendtigten Logiktyp ein.

N~
+24VDC DI3 +24VDC
+24VDC DQO DIO

ovVDC Dol ovVDC
STO_A +24VDC +24VDC
sTO coM DI_COM DIl
5TO B 0vDC 0vDC
5TO_B +24VDC +24VDC
sT0 CcoM DQ_COM DI2
STO_A 0vDC 0VDC
+24VDC | +2 4V DC
DI COM DI_COM
@ e ovDC @ 0vVDC
| +24VDC +24VDC
——— DQ_COM p— DQ_COM
0vDC S| OVDC

1 Positive Logik (Sink-Eingange, Source-Ausgange)
2 Negative Logik (Source-Eingange, Sink-Ausgange)
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Anschluss digitale Eingange/Ausgange

Kabelspezifikation

Merkmal Wert
Schirmung: -

Twisted Pair: -

PELV: Erforderlich
Kabelaufbau: -

Minimaler Kabeldurchmesser: 2,5mm (0.11in)
Fur UL: 5mm (0.2in)

Maximaler Kabeldurchmesser:

6,5 mm (0.26 in)

Eigenschaften der Anschlussklemmen

Maximale Kabellange: 30 m (98.4 ft)

Merkmal Einheit Wert

Anschlussquerschnitt (starr) mm2 0,13 bis 1,3 (AWG 26 bis AWG 16)
Anschlussquerschnitt (Litze) mm?2 0,2 bis 0,52 (AWG 24 bis AWG 20)
Abisolierlange mm (in) 8 bis 9 (0.31 bis 0.35)

Die Klemmen sind fur Litzen und starre Leiter zugelassen. Verwenden Sie, wenn

mdglich, Aderendhilsen.

Pinbelegung
+24VDC DI3 |-24vDC
+24VDC DQO DIO
0vVDC DQ1 0vVDC

STO A +24VDC +24VDC
STO_COY] DI_COM DI1
STO_B 0vDC ovDC
STO_B +24VDC +24VDC
STO_coM| DQ_COM DI2
STO_A 0vVDC ovDC

Signal Bedeutung

DIO Digitaleingang 0

DI1 Digitaleingang 1

DI2 Digitaleingang 2

DI3 Digitaleingang 3

DQO Digitalausgang 0

DQf1 Digitalausgang 1

+24VDC Interne 24-V-Signalversorgung, Seite 31

ovDC Bezugspotential zu D/0 bis DI3, DQO und DQ1
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Konfektionieren der Kabel

T2 T1

e W

DI3

24VDC

DQO

DIO

Do1

0vDC

+24VDC

+24VDC

DI_COM

DI1

0vDC

+24VDC)

+24VDC

DQ_COM

DI2

0VDC

0VDC

v

®

Von Kabelverschraubung ...

... auf Klemmenblock

Lange A

P1 T 120 mm (4.72 in)
P1 T2 105 mm (4.13 in)
P2 T 145 mm (5.71 in)
P2 T2 130 mm (5.12 in)

* (1) Entscheiden Sie, welche Signale durch welche Kabelverschraubung

gefuhrt werden sollen.

* (2) Manteln Sie die Kabel um die Lange A ab.
* (3) Schieben Sie die Druckmutter der Kabelverschraubung tber das Kabel.
Stecken Sie das Kabel durch die Kabelverschraubung und ziehen Sie die

Druckmutter an.
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Anschluss der sicherheitsbezogenen Funktion STO

Allgemeines

Das E/A-Modul mit Federzugklemmen unterstiitzt den Betrieb ohne
sicherheitsbezogene Funktion STO sowie den Betrieb mit sicherheitsbezogener
Funktion STO.

Zusatzliche Informationen zur sicherheitsbezogenen Funktion STO finden Sie im
Abschnitt Funktionale Sicherheit, Seite 70.

Betrieb ohne die sicherheitsbezogene Funktion STO

Wenn die sicherheitsbezogenen Funktion STO nicht verwendet wird, missen das
Signal STO_A und +24VDC, das Signal STO_B und +24VDC und das Signal
STO_COM und 0VDC in Briicke geschaltet werden.

Die sicherheitsbezogene Funktion STO wird durch die Briickenschaltung der
Signale deaktiviert.

— N~ T
+24VDC DI3 +24VDC
+24VDC DQO DIO

0vVDC DQ1L 0vVDC

STO A +24VDC +24VDC
STO_COM DI_COM DI1

STO B 0vVDC 0vDC
rem——

STO_B +24VDC +24VDC

STO_COM DQ_COM DI2

STO_A 0VDC 0VDC

/

é )

—— | +24VDC
+24VDC

—— 0vDC
| | STO A
| STO _COM

STO B

\ J

Betrieb mit der sicherheitsbezogenen Funktion STO

Kabelspezifikation

Wenn die sicherheitsbezogene Funktion STO verwendet werden soll, muss die
sicherheitsbezogene Funktion STO entsprechend den Vorgaben im Abschnitt
Funktionale Sicherheit, Seite 70 angeschlossen werden.

Merkmal Wert

Schirm: Erforderlich, einseitig geerdet
Twisted Pair:

PELV: Erforderlich

Kabelaufbau:

Minimaler Kabeldurchmesser: 2,5mm (0.1in)

Far UL: 5mm (0.2 in)
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Merkmal Wert

Maximaler Kabeldurchmesser: 6,5 mm (0.26 in)

Maximale Kabellange: -

Eigenschaften der Anschlussklemmen

Merkmal Einheit Wert

Anschlussquerschnitt (starr) mm?2 0,13 bis 1,3 (AWG 26 bis AWG 16)
Anschlussquerschnitt (Litze) mm2 0,2 bis 0,52 (AWG 24 bis AWG 20)
Abisolierlange mm (in) 8 bis 9 (0,31 bis 0,35)

Die Klemmen sind fiir Litzen und starre Leiter zugelassen. Verwenden Sie, wenn
moglich, Aderendhdlsen.

Pinbelegung
N~ T
+24VDC DI3 +24VDC
+24VDC DQO DIO
0VDC DQO1 0vDC
STO_A +24VDC +24VDC
STO_COM| DI_COM DIl
STO B 0vDC 0vDC
STO_B +24VDC +24VDC
STO_COM| DQ_COM DI2
STO A 0vVDC 0VDC
7~ \_/
Signal Bedeutung Aderfarbe
STO_A Zweikanaliger Anschluss, Anschluss A Weily
STO B Zweikanaliger Anschluss, Anschluss B Braun
STO_COM Bezugspotenzial an STO_Aund STO_B Griin
Schirmkonzept

Der Schirm der Kabel fir die sicherheitsbezogene Funktion STO muss einseitig
mit dem Anschluss STO IN verbunden werden. Der einseitige Anschluss des
Schirms vermeidet Masseschleifen.

Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt Geschutzte Verlegung von Kabeln
fur sicherheitsbezogene Signale, Seite 78.

142 0198441113949.04




Installation

Integriertes Servo-Antriebssystem

Konfektionieren der Kabel

¢ I
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——
= — IN
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Merkmal Einheit Wert
Lange A mm (in) 150 (5.91in)
Lange B mm (in) 10 (0.39in)

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

(2) Kiirzen Sie den Schirm am Kabel fir STO_IN auf die Lange B.
Kurzen Sie den Schirm am Kabel fir STO_OUT komplett.

(3) Schieben Sie das Schirmgeflecht (iber den Kabelmantel zurtick.

(4) Fixieren Sie den Schirm mit einer Abschirmfolie (50 x 10 mm (1.97 x 0.39
in)).

(5) Schieben Sie die Druckmutter der Kabelverschraubung tber das Kabel.
Stecken Sie das Kabel durch die Kabelverschraubung und ziehen Sie die

Druckmutter an. Achten Sie darauf, dass der Schirm mit der Schirmfeder
verbunden ist.

Anschluss der sicherheitsbezogenen Funktion STO

Stellen Sie sicher, dass Verdrahtung, Kabel und angeschlossene
Schnittstellen den Anforderungen an PELV entsprechen.

Schliel3en Sie die sicherheitsbezogene Funktion entsprechend den
Spezifikationen im Abschnitt Funktionale Sicherheit, Seite 70 an.

0198441113949.04

143



Integriertes Servo-Antriebssystem Installation

Anschluss Feldbus

Kabelspezifikation

Merkmal Wert

Schirm: Erforderlich, beidseitig geerdet
Twisted Pair: Erforderlich

PELV: Erforderlich

Kabelaufbau: -

Minimaler Kabeldurchmesser: 2,5mm (0.1in)
Far UL: 5mm (0.2in)
Maximaler Kabeldurchmesser: 6,5 mm (0.26 in)

Maximale Kabellange: -

Eigenschaften der Anschlussklemmen

Merkmal Einheit Wert

Anschlussquerschnitt (starr) mm?2 0,13 bis 1,3 (AWG 26 bis AWG 16)
Anschlussquerschnitt (Litze) mm?2 0,2 bis 0,52 (AWG 24 bis AWG 20)
Abisolierlange mm (in) 8 bis 9 (0.31 bis 0.35)

Die Klemmen sind fiir Litzen und starre Leiter zugelassen. Verwenden Sie, wenn
moglich, Aderendhilsen.

Pinbelegung
~
| can_H | +24VDC DI3 +24VDC
+24VDC DQO DIO
ESE 0vDC Dol 0vDC
[ ] 5TO A +24VDC +24VDC
[ ] sto_cod| [pr_com DIl
[ ] 5T0 B 0vDC 0vDC
Ex STO_B +24VDC +24VDC
[ can_ov | sTo_coM| | po_com DI2
EE 5TO A 0vVDC 0VDC
~—_ —
Signal Bedeutung
CAN_OV Bezugspotential fir CAN
CAN_H CAN-Schnittstelle
CAN_L CAN-Schnittstelle
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Konfektionieren der Kabel

S e e e P v s
e e e e e e e e e e T e et e el elele
@ RIS

@
®
@

®

Merkmal Einheit Wert
Lange A mm (in) 95 (3.74)
Lénge B mm (in) 10 (0.39)

* (1) Manteln Sie die Kabel fiir X1 (IN) und X2 (OUT) um die Lange A ab.
* (2) Klrzen Sie den Schirm auf die Lange B.
* (3) Schieben Sie das Schirmgeflecht liber den Kabelmantel zurtick.

* (4) Fixieren Sie den Schirm mit einer Abschirmfolie (50 x 10 mm (1.97 x 0.39

in)).

* (5) Schieben Sie die Druckmutter der Kabelverschraubung tber das Kabel.

Stecken Sie das Kabel durch die Kabelverschraubung und ziehen Sie die
Druckmutter an. Achten Sie darauf, dass der Schirm mit der Schirmfeder

verbunden ist.

0198441113949.04
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Anschluss Signale

Beschreibung

7N N G
\ /7

7\ 7N\

K/A\/

» |solieren Sie die einzelnen Adern ab.
Verwenden Sie Aderendhlilsen.

* (1) Verbinden Sie die Signalleitungen der digitalen Eingadnge und Ausgange
mit den Klemmen.

* (2) Wenn Sie die sicherheitsbezogene Funktion STO verwenden, verbinden
Sie die Signalleitungen der sicherheitsbezogenen Funktion STO mit den
Klemmen.

* (3) Fixieren Sie die Signalleitungen der digitalen Eingédnge und Ausgange und
die Signalleitungen der sicherheitsbezogenen Funktion STO mit einem
Kabelbinder.

* (4) Verbinden Sie die Signale des Feldbusses mit den Klemmen.

Verdrillen Sie die Adern des jeweiligen Feldbusanschlusses um 1 bis 2
Umdrehungen. Die Verdrillung verbessert die Signalglte, erleichtert das
Verwahren der Kabel in den dafiir vorgesehenen Kammern und erleichtert
das SchlieRen des Deckels.
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SchlieBen des E/A-Moduls

Beschreibung

* Legen Sie die Kabel in den Deckel des E/A-Moduls.

+ Schliel3en Sie den Deckel des E/A-Moduls beginnend am Ende der
Feldbusanschlisse.

Achten Sie im Bereich des Feldbusanschlusses darauf, dass sich keine Kabel
zwischen den Kammern befinden.

¢ Schlief3en Sie die 4 Klammern des Moduls.
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Installation

Uberpriifung der Installation

Beschreibung

Kontrollieren Sie die durchgefiihrte Installation:

+ Uberpriifen Sie die mechanische Befestigung des gesamten
Antriebssystems:

o

o

Sind die vorgeschriebenen Abstande eingehalten?

Sind alle Befestigungsschrauben mit dem vorgeschriebenen
Anzugsmoment festgezogen worden?

« Uberpriifen Sie die elektrischen Anschliisse und die Verkabelung:

o

o

Sind alle Schutzleiter angeschlossen?

Haben alle Sicherungen den korrekten Wert und sind vom passenden
Typ?

Sind an den Kabelenden alle Adern angeschlossen oder isoliert?

Sind alle Kabel und Stecker richtig angeschlossen und korrekt verlegt?
Sind mechanische Verriegelungen der Stecker korrekt und wirksam?
Sind die Signalleitungen richtig angeschlossen?

Sind notwendige Schirmanbindungen EMV-gerecht durchgefiihrt?
Sind alle EMV-Maflinahmen durchgefihrt?

Entspricht die Installation des Antriebsverstarkers allen ortlichen,
regionalen und nationalen elektrischen Sicherheitsvorschriften fir die
letztendliche Aufstellung?

« Uberpriifen Sie, ob alle Abdeckungen und Dichtungen richtig installiert sind,
um die erforderliche Schutzart zu erreichen.

Bei Verwendung der sicherheitsbezogenen Funktion STO und Federzugklemmen:

+ Uberpriifen Sie die leitende Verbindung zwischen Kabelschirm von STO (IN)
und Erde.

148
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Integriertes Servo-Antriebssystem

Inbetriebnahme

Uberblick

Allgemeines

Die sicherheitsbezogene Funktion STO (Safe Torque Off) unterbricht nicht die
Spannungsversorgung am DC-Bus. Sie unterbricht lediglich die
Spannungsversorgung zum Motor. Die Spannung am DC-Bus und die
Netzspannung fir den Antriebsverstarker liegen weiterhin an.

A AGEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG

* Verwenden Sie die sicherheitsbezogene Funktion STO zu keinem anderen
als dem vorgesehenen Zweck.

* Verwenden Sie einen geeigneten Schalter, der nicht Teil der Schaltung der
sicherheitsbezogenen Funktion STO ist, um den Antriebsverstarker von der
Netzversorgung zu trennen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

Durch Fremdantrieb des Motors kdnnen hohe Strome in den Antriebsverstarker
zurlckgespeist werden.

A GEFAHR

BRAND DURCH EXTERNE, AUF DEN MOTOR WIRKENDE
ANTRIEBSKRAFTE

Stellen Sie sicher, dass bei einem Fehler der Fehlerklasse 3 oder 4 keine
externen Antriebskrafte auf den Motor wirken kbnnen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

Ungeeignete Parameterwerte oder ungeeignete Daten kdnnen unbeabsichtigte
Bewegungen ausldsen, Signale ausldsen, Teile beschadigen sowie
Uberwachungsfunktionen deaktivieren. Einige Parameterwerte oder Daten
werden erst nach einem Neustart aktiv.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

» Starten Sie das System nur dann, wenn sich weder Personen noch
Hindernisse innerhalb des Betriebsbereichs befinden.

» Betreiben Sie das Antriebssystem nicht mit unbestimmten Parameterwerten
oder Daten.

+ Andern Sie nur Werte von Parametern, deren Bedeutung Sie verstehen.

+ Fihren Sie nach dem Andern einen Neustart durch und Uberprifen Sie die
gespeicherten Betriebsdaten und/oder Parameterwerte nach der Anderung.

+ Flhren Sie bei der Inbetriebnahme, Updates oder anderen Anderungen am
Antriebsverstarker sorgfaltig Tests fiir alle Betriebszustande und Fehlerfalle
durch.

. l_'._'JberprUfen Sie die Funktionen nach Austausch des Produkts und auch nach
Anderungen an den Parameterwerten und/oder Betriebsdaten.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

0198441113949.04
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Wenn die Endstufe unbeabsichtigt deaktiviert wird, zum Beispiel durch
Spannungsausfall, Fehler oder Funktionen, wird der Motor nicht mehr kontrolliert
gebremst.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Stellen Sie sicher, dass Bewegungen ohne Bremswirkung keine
Koérperverletzung oder Gerateschaden verursachen kénnen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschiaden zur Folge haben.

SchlieRen der Haltebremse bei laufendem Motor filhrt zu schnellem Verschleil}
und Verlust der Bremskraft.

AWARNUNG

VERLUST DER BREMSKRAFT DURCH VERSCHLEISS ODER HOHE
TEMPERATUR

* Verwenden Sie die Haltebremse nicht als Betriebsbremse.

+ Uberschreiten Sie nicht die maximale Anzahl von Bremsvorgangen und die
maximale kinetische Energie beim Bremsen bewegter Lasten.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Beim ersten Betrieb des Gerats besteht ein erhdhtes Risiko unerwarteter
Bewegungen, zum Beispiel durch falsche Verdrahtung oder ungeeignete
Parametereinstellungen. Ein Offnen der Haltebremse kann eine unbeabsichtigte
Bewegung hervorrufen, zum Beispiel ein Absacken der Last bei Vertikalachsen.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNG

» Stellen Sie sicher, dass sich keine Personen oder Hindernisse im
Arbeitsbereich befinden, wenn Sie die Anlage betreiben.

» Stellen Sie sicher, dass durch ein Absacken der Last oder andere
unbeabsichtigte Bewegungen keine Gefahrdungen Schaden entstehen
kann.

« Fuhren Sie eine Erstprifung ohne gekoppelte Lasten durch.

» Stellen Sie sicher, dass ein funktionierender Drucktaster fir NOT-HALT fiir
alle am Test beteiligten Personen erreichbar ist.

* Rechnen Sie mit Bewegungen in nicht beabsichtigte Richtungen oder einem
Schwingen des Motors.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.
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Der Zugriff auf das Gerat kann iber verschiedene Typen von Zugriffskandlen
erfolgen. Wenn Uber mehrere Zugriffskanale gleichzeitig zugegriffen wird oder
wenn der exklusive Zugriff verwendet wird, kann ein unbeabsichtigtes Verhalten
ausgelost werden.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

» Stellen Sie sicher, dass der gleichzeitige Zugriff iber verschiedene
Zugriffskanale keine unbeabsichtigte Auslosung bzw. Blockierung von
Befehlen verursachen kann.

» Vergewissern Sie sich, dass die Verwendung eines exklusiven Zugriffs zu
keiner unbeabsichtigten Auslésung bzw. Blockierung von Befehlen flihren
kann.

+ Stellen Sie sicher, dass die erforderlichen Zugriffskanale verfugbar sind.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Die Temperatur der Metalloberflachen des Gerats kann wahrend des Betriebs 70 °
C (158 °F) Uberschreiten.

AVORSICHT

HEISSE OBERFLACHEN

* Vermeiden Sie jeden Kontakt mit heiRen Oberflachen ohne entsprechenden
Schutz.

* Achten Sie darauf, dass sich keine entziindlichen oder hitzeempfindlichen
Teile in direkter Nahe von heil3en Oberflachen befinden.

» Stellen Sie sicher, dass die Warmeableitung ausreichend ist, indem Sie
einen Testlauf unter maximalen Lastbedingungen durchfiihren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Verletzungen oder
Sachschéaden zur Folge haben.

Wenn der Antrieb mehr als 24 Monate nicht an die Netzspannung angeschlossen
war, miissen vor dem Starten des Motors zunachst die Kondensatoren wieder auf
volle Leistung gebracht werden.

HINWEIS

REDUZIERTE LEISTUNGSFAHIGKEIT DER KONDENSATOREN

Legen Sie die Netzspannung mindestens eine Stunde lang an den Antrieb an,
bevor Sie die Endstufe zum ersten Mal einschalten, wenn der Antrieb
mindestens 24 Monate lang nicht unter Spannung stand.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéaden zur Folge
haben.

Wenn der Antrieb zum ersten Mal in Betrieb genommen wird, Giberpriifen Sie das
Herstellungsdatum und fihren Sie das oben angegebene Verfahren durch, wenn
das Herstellungsdatum mehr als 24 Monate in der Vergangenheit liegt.

Vorbereitung

Erforderliche Komponenten

Fir die Inbetriebnahme werden folgende Komponenten bendtigt:
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* Inbetriebnahmesoftware “Lexium DTM Library”
https://www.se.com/ww/en/download/document/Lexium_DTM_Library/

» Feldbusumsetzer (Konverter) fiir die Inbetriebnahmesoftware bei Verbindung
Uber die Inbetriebnahmeschnittstelle

» Geratebeschreibungsdatei (EDS)
https://www.se.com

Schnittstellen

Inbetriebnahme und Parametrierung sowie Diagnoseaufgaben kénnen Sie Uber
folgenden Schnittstellen durchfihren:

®

1 PC mit Inbetriebnahmesoftware “Lexium DTM Library”
2 Feldbus

Vorhandene Gerateeinstellungen kénnen dupliziert werden. Eine gespeicherte
Gerateeinstellung kann in ein Gerat des gleichen Typs eingespielt werden. Das
Duplizieren kann genutzt werden, wenn mehrere Gerate die gleichen
Einstellungen erhalten, zum Beispiel beim Austausch von Geraten.

Inbetriebnahmesoftware

Die Inbetriebnahmesoftware “Lexium DTM Library” bietet eine grafische
Benutzeroberflache und wird zur Inbetriebnahme, Diagnose und zum Test der
Einstellungen eingesetzt.

» Einstellen der Regelkreisparameter in einer grafischen Oberflache
* Umfangreiche Diagnosewerkzeuge zur Optimierung und Wartung
» Langzeitaufzeichnung zur Beurteilung des Betriebsverhaltens

+ Test der Ein- und Ausgangssignale

» Verfolgung der Signalverlaufe am Bildschirm

* Archivierung von Gerateeinstellungen und Aufzeichnungen mit
Exportfunktionen fur die Datenverarbeitung

Offnen des Deckels der Inbetriebnahmeschnittstelle

Unter dem Deckel Inbetriebnahmeschnittstelle befinden sich:
» DIP-Schalter fiir Adresse und Baudrate flir CANopen
» Kartenhalter fur die Speicherkarte (Memory-Card)
* Inbetriebnahmeschnittstelle CN10

Der Deckel der Inbetriebnahmeschnittstelle lasst sich mit einem
Schlitzschraubendreher 6ffnen.
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MEMO || CN10

IEGEE e

Die Schnittstelle CN10 bietet keine Unterstitzung fir Gerate ohne eigene
Spannungsversorgung.

Verwenden Sie Standard RJ45 Patchkabel.

Der Deckel der Inbetriebnahmeschnittstelle muss nach der Inbetriebnahme
wieder geschlossen werden.

PC anschlieRen

Fir die Inbetriebnahme kann ein PC mit Inbetriebnahmesoftware angeschlossen
werden. Der PC wird an einen bidirektionalen USB/RS485 Umsetzer
angeschlossen, siehe Zubehor und Ersatzteile, Seite 584.

TCSMCNAMS3MO02P |
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Feldbusintegration
Einstellung der Baudrate und Gerateadresse

Uberblick

Bei Aktivierung der Werkseinstellungen kdnnen Adresse und Baudrate Uber die
Parameter CANbaud und CANaddress eingestellt werden. Adresse und Baudrate
kénnen auch Uber die DIP-Schalter eingestellt werden, die sich unter dem Deckel
der Inbetriebnahmeschnittstelle befinden. Bei Verwendung der DIP-Schalter
werden die Uber die Parameter eingestellten Werte ignoriert.

Es kdnnen bis zu 64 Gerate in einem CAN-Bus-Netzwerksegment und bis zu 127
Gerate im erweiterten Netzwerk adressiert werden. Jedes Gerat wird Uber eine
eindeutige Adresse identifiziert. Die Werkseinstellung der Gerateadresse ist 0;
diese Einstellung muss gedndert werden. Solange die Gerateadresse auf 0
gesetzt ist, wird der Feldbus nicht initialisiert. Jedes Gerat muss eine eigene
eindeutige Knotenadresse haben, die in einem Netzwerk nur einmal zugewiesen
werden darf. Die Werkseinstellung der Baudrate ist 250 kBaud. Die
Ubertragungsgeschwindigkeit (Baudrate) muss fiir jeden Netzwerkteilnehmer
gleich eingestellt sein.

Abhangig von den Installationsbedingungen ist es mdglich, dass die DIP-Schalter
fir Adresse und Baudrate schwer zugénglich sind. Sollen die DIP-Schalter
verwendet werden, ist es ratsam, diese im Vorfeld einzustellen.

Baudrate und Gerateadresse uiber DIP-Schalter

Stellen Sie die Baudrate und die Gerateadresse tber die DIP-Schalter ein.

ON
OFF
OFF
ON

1
0
>

0 2 = 50 kBaud 3 = 125 kBaud 4 = 250 kBaud
1
0
5 = 500 kBaud 7 = 1000 kBaud 9 = CANbaud

o=
] F

N m OFF

D =

N

Ol m

Isb [<2 LIl O

[N

OFF
N

OFF
OF

w
L
o

668666
1
prpT:

123456

0= CANaddress

ON
Ll ON

O =

Baudrate und Gerateadresse uber Parameter

Der DIP-Schalter fiir die Baudrate muss auf 9 eingestellt werden. Der DIP-
Schalter fur die Gerateadresse ist auf 0 einzustellen. Bei anderen Einstellungen
ewrden die DIP-Schaltereinstellungen fiir die Baudrate und die Gerateadresse
und nicht die Parametereinstellungen verwendet.

« Stellen Sie die Baudrate tber den Parameter CANbaud lhrem Netzwerk
entsprechend ein.

» Stellen Sie Uber den Parameter CANaddress die Gerateadresse ein.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
CANbaud CANopen Baudrate - UINT16 -
50 kBaud: 50 kBaud 50 R/W
125 kBaud: 125 kBaud 250 per.
250 kBaud: 250 kBaud 1000 -
500 kBaud: 500 kBaud
1 MBaud: 1 MBaud
Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Einschalten des Gerats tbernommen.
CANaddress CANopen Adresse (Knotennummer) - UINT16 -
Geanderte Einstellungen werden beim nachsten 1 R/W
Einschalten des Gerats Gbernommen.
- per.
127 -

Auslesen der Einstellungen der DIP-Schalter uber Parameter

Uber die Parameter _DipCANbaud und _DipCANaddress kénnen die aktuellen
Einstellungen der DIP-Schalter ausgelesen werden.
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Inbetriebnahme

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
_DipCANbaud CANopen-Baudrate Uber DIP-Schalter eingestellt | - UINT16 CANopen 3041:10n
0/ not supported: Einstellung nicht giltig - R/- Modbus 16672
1/ not supported: Einstellung nicht giiltig - -
2 /50 kBaud: 50 kBaud - -
3/125 kBaud: 125 kBaud
4250 kBaud: 250 kBaud
5/500 kBaud: 500 kBaud
6 / not supported: Einstellung nicht giltig
7 /1 MBaud: 1 MBaud
8 / not supported: Einstellung nicht giltig
9/ CANbaud: Adresse uber den Parameter
CANbaud eingestellt
10 / not supported: Einstellung nicht gliltig
11 / not supported: Einstellung nicht giltig
12 / not supported: Einstellung nicht gliltig
13 / not supported: Einstellung nicht gultig
14 / not supported: Einstellung nicht gliltig
15/ not supported: Einstellung nicht gliltig
_DipCANaddress CANopen-Adresse (Knotennummer) tiber DIP- - UINT16 -
Schalter eingestellt
- R/-

Neustarten des Antriebs

Ein Neustarten des Antriebs ist zur Ubernahme der Anderungen erforderlich.

Nach dem Neustart ist der Antrieb betriebsbereit.

Weitere Schritte

+ Kleben Sie einen Aufkleber auf das Gerat, auf dem Informationen fir den
Servicefall notiert sind, zum Beispiel Feldbusart und Gerateadresse.

» Flhren Sie die nachfolgend beschriebenen Einstellungen zur Inbetriebnahme

durch.

Die Einstellungen kénnen zusatzlich auf einer Speicherkarte gespeichert werden.
Benutzen Sie nur die als Zubehdr angebotenen Speicherkarten, siehe

Speicherkarten, Seite 584.
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Verfahren zur Inbetriebnahme

Grenzwerte festlegen

Grenzwerte festlegen

Current Limitation

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

Der maximale Motorstrom kann mit dem Parameter CTRL | max angepasst
werden.

Der maximale Motorstrom fiir die Funktion "Quick Stop" kann tber den Parameter
LIM_I_maxQSTP und fir die Funktion "Halt" iber den Parameter LIM_I_maxHalt
begrenzt werden.

* Legen Sie Uber den Parameter CTRL_|_max den maximalen Motorstrom
fest.

* Legen Sie Uber den Parameter LIM_|_maxQSTP den maximalen Motorstrom
fur die Funktion "Quick Stop" fest.

* Legen Sie Uber den Parameter LIM_|_maxHalt den maximalen Motorstrom
fur die Funktion "Halt" fest.

Fir die Funktionen "Quick Stop" und "Halt" kann der Motor Uber eine
Verzégerungsrampe oder Uber den maximalen Strom angehalten werden.

Das Gerat begrenzt anhand der Motor- und Geratedaten den maximal zulassigen
Strom. Auch bei einer unzulassig hohen Eingabe des Maximalstroms im
Parameter CTRL | _max wird der Wert begrenzt.
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157



Integriertes Servo-Antriebssystem

Inbetriebnahme

Parametername

Beschreibung

Einheit
Mindestwert

Werkseinstellun-
gen

Hochstwert

Datentyp
R/W
Persisten-
te
Variablen

Expert

Parameteradresse
uber Feldbus

CTRL_I_max

Strombegrenzung.

Im Betrieb ist die Strombegrenzung der kleinste
der folgenden Werte:

- CTRL_I_max

-_M_I_max

-_PS | _max

- Strombegrenzung Uber Digitaleingang

Begrenzungen, die aus der 12t-Uberwachung
resultieren, werden ebenfalls beriicksichtigt.

Standard: _PS_I_max bei 8 kHz PWM-Frequenz
und 230/480 V Netzspannung

In Schritten von 0,01 Ams.

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

AHTIS
0,00

463,00

UINT16
R/W

per.

CANopen 3011:Cp
Modbus 4376

LIM_I_maxQSTP

Strom flir Quick Stop.

Dieser Wert wird nur durch den Minimal- und
Maximalwert des Parameterbereichs begrenzt
(keine Begrenzung des Wertes durch Motor/
Endstufe)

Bei Quick Stop entspricht die Strombegrenzung

(_Imax_act) dem niedrigsten der folgenden Werte:

- LIM_I_maxQSTP

-_M_I_max

- _PS | max

Weitere Strombegrenzungen, die aus der 12t-
Uberwachung resultieren, werden bei einem

Quick Stop ebenfalls bertiicksichtigt.

Standard: _PS_|_max bei 8 kHz PWM-Frequenz
und 230/480 V Netzspannung

In Schritten von 0,01 Ams.

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Arms

UINT16
R/W

per.

CANopen 3011:Dy
Modbus 4378

LIM_I_maxHalt

Strom flr Halt.

Dieser Wert wird nur durch den Minimal- und
Maximalwert des Parameterbereichs begrenzt
(keine Begrenzung des Wertes durch Motor/
Endstufe)

Bei Halt entspricht die Strombegrenzung (_/max_
act) dem niedrigsten der folgenden Werte:

- LIM_I_maxHalt

-_M_I_max

-_PS | max

Weitere Strombegrenzungen, die aus der 12t-
Uberwachung resultieren, werden bei einem Halt

ebenfalls berlcksichtigt.

Standard: _PS_|_max bei 8 kHz PWM-Frequenz
und 230/480 V Netzspannung

In Schritten von 0,01 Ams.

Arms

UINT16
R/W

per.

CANopen 3011:En
Modbus 4380
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Geschwindigkeitsbegrenzung

Mit dem Parameter CTRL_v_max kann die maximale Geschwindigkeit begrenzt
werden.

HINWEIS: Werte fir Positionen, Geschwindigkeiten, Beschleunigung und
Verzégerung werden in folgenden Anwendereinheiten angegeben:

» usr_p fur Positionen
+ usr_v fur Geschwindigkeiten
» usr_a flr Beschleunigung und Verzdgerung

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
liber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
CTRL_v_max Geschwindigkeitsbegrenzung. usr_v UINT32 CANopen 3011:10n
Im Betrieb ist die Geschwindigkeitsbegrenzung 1 R/W Modbus 4384
der kleinste der folgenden Werte:
13200 per.
- CTRL_v_max
2147483647 -
- M_n_max
- Geschwindigkeitsbegrenzung Uber
Digitaleingang
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Digitale Eingange und Ausgange

Allgemeines

Feldbus

Das Gerat verfligt tiber konfigurierbare Eingange und Ausgange. Weitere
Informationen finden Sie im Abschnitt Digitale Signaleingange und digitale
Signalausgange, Seite 211.

Die Signalzusténde der digitalen Ein- und Ausgange lassen sich tber den Feldbus
und Uber die Inbetriebnahmesoftware anzeigen.

Die Signalzustéande werden bitcodiert im Parameter _/O_act angezeigt. Die Werte
,1“und ,0" entsprechen dem Signalzustand des Eingangs oder Ausgangs.
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159



Integriertes Servo-Antriebssystem Inbetriebnahme
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
_10_act Physikalischer Zustand der Digitaleingdnge und - UINT16 CANopen 3008:1h
Digitalausgénge.
- R/- Modbus 2050
Low Byte:
Bit 0: DIO
Bit 1: DI1
Bit 2: DI2
Bit 3: DI3
High Byte:
Bit 8: DQO
Bit 9: DQ1
_10_DI_act Zustand der Digitaleingange. - UINT16 CANopen 3008:Fn
Bitbelegung: - R/- Modbus 2078
Bit 0: DIO - -
Bit 1: DI1 - -
Bit 2: DI2
Bit 3: DI3
_10_DQ_act Zustand der Digitalausgange. - UINT16 CANopen 3008:10n
Bitbelegung: - R/- Modbus 2080
Bit 0: DQO - -
Bit 1: DQ1 - -
_10_STO_act Zustand der Eingange fur die Sicherheitsfunktion - UINT16 CANopen 3008:26n
STO.
- R/- Modbus 2124

Codierung der einzelnen Signale:
Bit 0: STO_A
Bit 1: STO_B
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Signale der Endschalter uberprifen

Allgemeines

Die Benutzung von Endschaltern kann einen gewissen Schutz vor Gefahren (zum
Beispiel Stol3 an mechanischen Anschlag durch falsche Sollwerte) bieten.

AWARNUNG

VERLUST DER STEUERUNGSKONTROLLE

» Installieren Sie Endschalter, wenn lhre Risikoanalyse zeigt, dass in lhrer
Anwendung Endschalter erforderlich sind.

+ Uberpriifen Sie den ordnungsgeméfen Anschluss der Begrenzungsschalter.

¢ Stellen Sie sicher, dass die Endschalter so weit vor dem mechanischen
Anschlag montiert sind, dass noch ein ausreichender Bremsweg bleibt.

+ Uberpriifen Sie die ordnungsgeméaRe Parametereinstellung und
Funktionsweise der Begrenzungsschalter.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

» Installieren und konfigurieren Sie die Endschalter so, dass keine
Bewegungen auerhalb des von den Endschaltern definierten Bereichs
erfolgen.

+ Losen Sie die Endschalter manuell aus.
Wenn eine Fehlermeldung angezeigt wird, wurden die Endschalter ausgeldst.

Die Freigabe der Endschalter und die Einstellung fiir Offner oder SchlieRer I&sst
sich Uber Parameter andern, siehe Endschalter, Seite 343.

Uberpriifung der sicherheitsbezogenen Funktion STO

Betrieb mit der sicherheitsbezogenen Funktion STO

Wenn Sie die sicherheitsbezogene Funktion STO verwenden mdchten, fiihren Sie
folgende Schritte aus:

» Gegen unbeabsichtigtes Wiederanlaufen des Motors nach
Spannungswiederkehr muss der Parameter /O_AutoEnable auf ,off* stehen.
Stellen Sie sicher, dass der Parameter /IO_AutoEnable auf ,off* steht.

Schalten Sie die Spannungsversorgung aus.

« Stellen Sie sicher, dass die Signalleitungen an den Eingédngen (STO_A und
STO_B) voneinander getrennt sind. Die beiden Signalleitungen diirfen keine
elektrische Verbindung haben.

Schalten Sie die Spannungsversorgung ein.
« Aktivieren Sie die Endstufe, ohne eine Motorbewegung zu starten.
+ Losen Sie die sicherheitsbezogene Funktion STO aus.

Wenn die Endstufe jetzt deaktiviert und die Fehlermeldung 1300 angezeigt
wird, wurde die sicherheitsbezogene Funktion STO ausgelést.

Wenn eine andere Fehlermeldung angezeigt wird, wurde die
sicherheitsbezogene Funktion STO nicht ausgelost.

+ Dokumentieren Sie alle Tests der sicherheitsbezogenen Funktion STO in
Ihrem Abnahmeprotokoll.
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Betrieb ohne die sicherheitsbezogene Funktion STO

E/A-Module mit Industriesteckverbindern sind ohne die sicherheitsbezogene
Funktion STO verfligbar.
Wenn ein E/A-Modul mit Federzugklemmen verwendet wird:

+ Stellen Sie sicher, dass die Eingdnge STO_A und STO_B mit +24VDC
verbunden sind.

Weitere Details finden Sie im Kapitel Anschluss der sicherheitsbezogenen
Funktion STO, Seite 141.

Haltebremse (Option)

Haltebremse

Die Haltebremse im Motor hat die Aufgabe, die Motorposition bei deaktivierter
Endstufe zu halten. Die Haltebremse ist keine Sicherheitsfunktion und keine
Betriebsbremse.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNGEN DER ACHSE
« Setzen Sie die interne Haltebremse nicht als Sicherheitsfunktion ein.

» Verwenden Sie ausschlief3lich zugelassene externe Bremsen als
Sicherheitsvorrichtungen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Offnen der Haltebremse

Beim Aktivieren der Endstufe wird der Motor bestromt. Wenn der Motor bestromt
ist, wird die Haltebremse automatisch gedffnet.

Das Offnen der Haltebremse benétigt eine bestimmte Zeit. Diese Zeit ist im
elektronischen Typenschild des Motors gespeichert. Erst nach dieser
Zeitverzdgerung erfolgt der Wechsel in den Betriebszustand 6 Operation Enabled.

Schlieen der Haltebremse

Beim Deaktivieren der Endstufe wird die Haltebremse automatisch geschlossen.

Das Schlief3en der Haltebremse bendtigt jedoch eine bestimmte Zeit. Diese Zeit
ist im elektronischen Typenschild des Motors gespeichert. Der Motor bleibt
wahrend dieser Zeitverzégerung bestromt.

Weitere Informationen zum Verhalten der Haltebremse, wenn die
sicherheitsbezogene Funktion STO ausgeldst wird, finden Sie im Abschnitt
Funktionale Sicherheit, Seite 70.

Manuelles Offnen der Haltebremse
Fir die mechanische Justage kann es notwendig sein, die Motorposition von
Hand zu verdrehen oder zu verschieben.

Das manuelle Liften der Haltebremse ist nur in den Betriebszustanden 3 Switch
On Disabled, 4 Ready To Switch On oder 9 Fault moglich.
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Beim ersten Betrieb des Gerats besteht ein erhdhtes Risiko unerwarteter
Bewegungen, zum Beispiel durch falsche Verdrahtung oder ungeeignete
Parametereinstellungen. Ein Offnen der Haltebremse kann eine unbeabsichtigte
Bewegung hervorrufen, zum Beispiel ein Absacken der Last bei Vertikalachsen.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNG

« Stellen Sie sicher, dass sich keine Personen oder Hindernisse im
Arbeitsbereich befinden, wenn Sie die Anlage betreiben.

« Stellen Sie sicher, dass durch ein Absacken der Last oder andere
unbeabsichtigte Bewegungen keine Gefahrdungen Schaden entstehen
kann.

» Fuhren Sie eine Erstpriifung ohne gekoppelte Lasten durch.

« Stellen Sie sicher, dass ein funktionierender Drucktaster fir NOT-HALT fir
alle am Test beteiligten Personen erreichbar ist.

* Rechnen Sie mit Bewegungen in nicht beabsichtigte Richtungen oder einem
Schwingen des Motors.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Manuelles SchlieBen der Haltebremse

Zum Testen der Haltebremse kann es notwendig sein, die Haltebremse manuell
zu schlielRen.

Das manuelle Schlief3en der Haltebremse ist nur bei Motorstillstand moglich.

Wenn bei einer manuell geschlossenen Haltebremse die Endstufe aktiviert wird,
bleibt die Haltebremse geschlossen.

Das manuelle Schlieen der Haltebremse hat Vorrang gegentiber dem
automatischen und dem manuellen Offnen der Haltebremse.

Wenn bei einer manuell geschlossenen Haltebremse eine Bewegung gestartet
wird, kann dies zu Verschleil fihren.

HINWEIS

VERSCHLEISS DER BREMSE UND VERLUST DER BREMSKRAFT

» Stellen Sie sicher, dass bei geschlossener Haltebremse der Motor nicht
mehr Moment erzeugt als das Haltemoment der Haltebremse.

* Verwenden Sie das manuelle SchlieRen der Haltebremse nur zum Testen
der Haltebremse.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéaden zur Folge

haben.

Mit Firmware-Version 2V01.06 kann die Haltebremse manuell geschlossen
werden.

Manuelles Offnen der Haltebremse tiber einen Signaleingang

Um die Haltebremse Uber einen Signaleingang manuell 6ffnen zu kénnen, muss
die Signaleingangsfunktion ,Release Holding Brake® parametriert sein, siehe
Digitale Signaleingdnge und -ausgange, Seite 211.
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Manuelles Offnen und SchlieBen der Haltebremse iiber den Feldbus

Mit dem Parameter BRK_release kann die Haltebremse Gber den Feldbus

manuell gedffnet werden.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
BRK_release Manueller Betrieb der Haltebremse. - UINT16 CANopen 3008:An
0/ Automatic: Automatische Bearbeitung 0 R/W Modbus 2068
1/ Manual Release: Manuelles Offnen der 0 -
Haltebremse )

2 / Manual Application: Manuelles Schlielen der
Haltebremse

Die Haltebremse kann manuell gedffnet oder
geschlossen werden.

Die Haltebremse kann nur in den
Betriebszustanden 'Switch On Disabled', 'Ready
To Switch On' oder 'Fault' manuell gedffnet oder
geschlossen werden.

Wenn Sie die Haltebremse manuell geschlossen
haben und sie dann manuell 6ffnen mochten,
missen Sie diesen Parameter erst auf 'Automatic’
und dann auf 'Manual Release' setzen.

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Bewegungsrichtung uberprufen

Definition der Bewegungsrichtung

Bei rotatorischen Motoren ist die Bewegungsrichtung entsprechend IEC 61800-7-
204 definiert: Positive Richtung gilt bei Drehung der Motorwelle im Uhrzeigersinn,
wenn man auf die Stirnflache der herausgefiihrten Motorwelle blickt.

Der Richtungsstandard IEC 61800-7-204 muss in Ihrer Anwendung immer
beibehalten werden, da viele bewegungsbezogene Funktionsbausteine,
Programmierkonventionen und sicherheitsbezogene sowie herkémmliche Gerate
diesen Standard innerhalb ihrer logischen und operationalen Methodologien

voraussetzen.

AWARNUNG

MOTORPHASEN

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNG DURCH VERTAUSCHEN DER

Vertauschen Sie nicht die Motorphasen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Wenn in Ihrer Anwendung eine Umkehr der Bewegungsrichtung erforderlich ist,
kdnnen Sie die Bewegungsrichtung parametrieren.

Die Bewegungsrichtung kann durch das Starten einer Bewegung Uberprift
werden.
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Bewegungsrichtung uiber die Inbetriebnahmesoftware tberprifen

Spannungsversorgung ist eingeschaltet.
» Aktivieren Sie die Endstufe.
*  Wechseln Sie in die Betriebsart Jog.
+ Ldsen Sie uber die Schaltflache ">" eine Bewegung in positive Richtung aus.
Die Bewegung erfolgt in positiver Richtung.
+ Ldsen Sie uber die Schaltflache "<" eine Bewegung in negative Richtung aus.
Die Bewegung erfolgt in negativer Richtung.

Bewegungsrichtung uber Signaleingange uberprufen

Die Signaleingangsfunktionen "Jog Positive With Enable" und "Jog Negative With
Enable" aktivieren die Endstufe, starten die Betriebsart Jog und I16sen eine
Bewegung in positive oder negative Richtung aus.

Die Signaleingangsfunktionen "Jog Positive With Enable" und "Jog Negative With
Enable" missen parametriert sein, siehe Digitale Signaleingange und digitale
Signalausgange, Seite 211.

Spannungsversorgung ist eingeschaltet.

+ Ldsen Sie mit der Signaleingangsfunktion "Jog Positive With Enable" eine
Bewegung in positive Richtung aus.

Die Bewegung erfolgt in positiver Richtung.

» Losen Sie mit der Signaleingangsfunktion "Jog Negative With Enable" eine
Bewegung in negative Richtung aus.

Die Bewegung erfolgt in negativer Richtung.

Bewegungsrichtung andern

Die Bewegungsrichtung kann invertiert werden.
* Umkehr der Bewegungsrichtung ist aus:
Bei positiven Zielwerten erfolgt eine Bewegung in positiver Richtung.
+ Umkehr der Bewegungsrichtung ist an:
Bei positiven Zielwerten erfolgt eine Bewegung in negativer Richtung.
Uber den Parameter InvertDirOfMove wird die Bewegungsrichtung invertiert.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
InvertDirOfMove Bewegungsrichtungsumkehr. - UINT16 CANopen 3006:Ch
0/ Inversion Off: Umkehr der 0 R/W Modbus 1560
Bewegungsrichtung ist aus
0 per.

1/ Inversion On: Umkehr der Bewegungsrichtung
ist an

Der Endschalter, der mit einer Bewegung in
positive Richtung angefahren wird, ist mit dem
Eingang fur den positiven Endschalter zu
verbinden und umgekehrt.

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe mdglich.

Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Einschalten des Gerats ubernommen.

Einstellung der Parameter fuir den Encoder

Allgemeines
Das Gerat liest beim Hochfahren die Absolutposition des Motors aus dem
Encoder aus. Uber den Parameter _p absENC kann die Absolutposition
angezeigt werden.
HINWEIS: Werte fur Positionen, Geschwindigkeiten, Beschleunigung und
Verzdgerung werden in folgenden Anwendereinheiten angegeben:
» usr_p fur Positionen
» usr_v fur Geschwindigkeiten
» usr_a fiir Beschleunigung und Verzdgerung
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
_p_abseENC Absolutposition bezogen auf Encoder- usr_p UINT32 CANopen 301E:Fn
Arbeitsbereich.
- R/- Modbus 7710

Dieser Wert entspricht der Moduloposition des
Bereichs des Absolut-Encoders.

Arbeitsbereich des Encoders

Der Arbeitsbereich des Singleturn-Encoders umfasst 131072 Inkremente pro

Umdrehung.

Der Arbeitsbereich des Multiturn-Encoders umfasst 4096 Umdrehungen mit je
131072 Inkrementen pro Umdrehung.
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Unterlauf der Absolutposition

Wenn ein Motor von der Absolutposition 0 in negative Richtung bewegt wird,
erfahrt der Encoder einen Unterlauf seiner Absolutposition. Die Istposition zahlt
dagegen im mathematischen Sinn weiter und liefert einen negativen
Positionswert. Nach dem Aus- und Einschalten entspricht die Istposition nicht
mehr dem negativen Positionswert, sondern der Absolutposition des Encoders.

Folgende Moglichkeiten stehen zur Verfiigung, um die Absolutposition des

Encoders anzupassen:

» Justage der Absolutposition

» Verschiebung des Arbeitsbereiches

Justage der Absolutposition

Bei Motorstillstand kann tber den Parameter ENC1_adjustment die neue
Absolutposition des Motors auf die aktuelle mechanische Motorposition definiert

werden.

Die Justage der Absolutposition bewirkt auch eine Verschiebung der Lage des

Indexpulses.

Vorgehensweise:

Setzen Sie die Absolutposition an der negativen mechanischen Grenze auf einen
Positionswert gréRer 0. Damit bleiben die Bewegungen innerhalb des stetigen

Bereichs des Encoders.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
ENC1_adjustment Justage der Absolutposition von Encoder 1 usr_p INT32 CANopen 3005:16n
Wertebereich ist abhangig vom Typ des Encoders. | - R/wW Modbus 1324

Singleturn-Encoder:
0..x1
Multiturn-Encoder:
0... (4096™x)-1

Singleturn-Encoder (verschoben mit Parameter
ShiftEncWorkRang):

(x/2) ... (x/2)-1

Multiturn-Encoder (verschoben mit Parameter
ShiftEncWorkRang):

-(2048*x) ... (2048*x)-1

Definition von ,x: Maximale Position fiir eine
Encoder-Umdrehung in Anwendereinheiten. Mit
der Default-Skalierung betragt dieser Wert 16384.

Falls die Bearbeitung mit Richtungsinvertierung
durchgefihrt werden soll, ist diese vor Setzen der
Encoderposition einzustellen.

Nach dem Schreibzugriff muss mindestens 1
Sekunde gewartet werden, bis der
Antriebsverstarker ausgeschaltet werden kann.

Geénderte Einstellungen werden beim nachsten
Einschalten des Gerats Gbernommen.
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Verschiebung des Arbeitsbereiches

Uber den Parameter ShiftEncWorkRang kann der Arbeitsbereich verschoben

werden.

Der Arbeitsbereich ohne Verschiebung umfasst:

Singleturn-Encoder

0 ... 131071 Inkremente

Multiturn-Encoder

0 ... 4095 Umdrehungen
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mechanical position

Der Arbeitsbereich mit Verschiebung umfasst:

Singleturn-Encoder

-65536 bis 65535 Inkremente

Multiturn-Encoder

-2048 bis 2047 Umdrehungen
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
ShiftEncWorkRang Arbeitsbereich des Encoders verschieben. - UINT16 CANopen 3005:21y
0 / Off: Verschiebung aus 0 R/W Modbus 1346
1/ 0On: Verschiebung an 0 per.

Nach Aktivierung der Verschiebungsfunktion wird 1 -
der Positionsbereich des Encoders um die Halfte
des Bereichs verschoben.

Beispiel fiir den Positionsbereich eines Multiturn-
Encoders mit 4096 Umdrehungen:

Wert 0: Positionswerte liegen zwischen O ... 4096
Umdrehungen.

Wert 1: Positionswerte liegen zwischen -2048 ...
2048 Umdrehungen.

Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Einschalten des Gerats tibernommen.

Einstellung der Parameter fur den Bremswiderstand

Beschreibung

Ein unzureichend dimensionierter Bremswiderstand kann zu Uberspannung am
DC-Bus fiihren. Bei einer Uberspannung am DC-Bus wird die Endstufe
deaktiviert. Der Motor wird nicht mehr aktiv verzdgert.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

¢ Stellen Sie durch einen Probebetrieb mit maximaler Last sicher, dass der
Bremswiderstand ausreichend dimensioniert ist.

» Stellen Sie sicher, dass die Parameter flir den Bremswiderstand korrekt
eingestellt sind.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Der Bremswiderstand kann sich im Betrieb auf mehr als 250 °C (482 °F) erhitzen.

AWARNUNG

HEISSE OBERFLACHEN
« Stellen Sie sicher, dass keinerlei Kontakt mit dem heif3en Bremswiderstand
maoglich ist.

» Bringen Sie keine brennbaren oder hitzeempfindlichen Teile in die Nahe des
Bremswiderstands.

« Stellen Sie durch einen Probebetrieb mit maximaler Last sicher, dass die
Warmeabfuhr ausreichend ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Wenn Sie einen externen Bremswiderstand verwenden, fihren Sie folgende
Schritte durch:
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» Stellen Sie den Parameter RESint_ext auf ,External Braking Resistor” ein.
» Stellen Sie die Parameter RESext P, RESext R und RESext _ton ein.

Der Maximalwert von RESext_P und der Minimalwert von RESext R hangen von
der Endstufe ab, siehe Daten fur externen Bremswiderstand, Seite 44.

Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt Dimensionierung des

Bremswiderstands, Seite 65.

Wenn die zuriickgespeiste Leistung héher wird als die vom Bremswiderstand
aufnehmbare Leistung, wird eine Fehlermeldung ausgegeben und die Endstufe

deaktiviert.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
iber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
RESint_ext Auswahl der Art des Bremswiderstands. - UINT16 CANopen 3005:9
0 / Standard Braking Resistor: Standard- 0 R/W Modbus 1298
Bremswiderstand
0 per.
1/ External Braking Resistor: externer
Bremswiderstand 2 -
2 | Reserved: Reserviert
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.
Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Aktivieren der Endstufe Gibernommen.
RESext P Nennleistung externer Bremswiderstand. w UINT16 CANopen 3005:12n
Der Maximalwert hangt von der Endstufe ab. 1 R/W Modbus 1316
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei 10 per.
deaktivierter Endstufe moglich.
Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Aktivieren der Endstufe Gibernommen.
RESext R Widerstandswert externer Bremswiderstand. Q UINT16 CANopen 3005:13h
Der Minimalwert héangt von der Endstufe ab. - R/W Modbus 1318
In Schritten von 0,01 Q. 100,00 per.
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei 327,67 -
deaktivierter Endstufe moglich.
Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Aktivieren der Endstufe iibernommen.
RESext_ton Maximal zuldssige Einschaltzeit externer ms UINT16 CANopen 3005:11x
Bremswiderstand.
. 1 R/W Modbus 1314
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe mdoglich. 1 per.
30000 -

Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Aktivieren der Endstufe ibernommen.
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Autotuning

Allgemeines

Methoden

Funktion

Beim Autotuning wird der Motor bewegt, um die Regelkreise einzustellen. Bei
falschen Parametern kann es zu unbeabsichtigten Bewegungen kommen oder
Uberwachungsfunktionen kdnnen wirkungslos werden.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNG

» Das System nur starten, wenn sich keine Personen oder Hindernisse im
Betriebsbereich befinden.

» Stellen Sie sicher, dass die Werte fiir die Parameter AT _dirund AT _dis_usr
(AT_dis) den verfugbaren Bewegungsbereich nicht Uberschreiten.

» Stellen Sie sicher, dass in Ihrer Anwendungslogik parametrierte
Bewegungsbereiche fur die mechanische Bewegung verfugbar sind.

» Berucksichtigen Sie bei den Berechnungen fiir den verfligbaren
Bewegungsbereich zusatzlich den fir Weg fir die Verzégerungsrampe bei
einem Not-Halt.

» Stellen Sie sicher, dass die Parameter fur einen Quick Stop korrekt
eingestellt sind.

« Stellen Sie sicher, dass die Endschalter korrekt funktionieren.

« Stellen Sie sicher, dass ein funktionierender Drucktaster fiir Not-Halt fiir alle
Personen erreichbar ist, die Arbeiten jeglicher Art an diesem Gerat
durchfiuhren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Das Autotuning bestimmt das Reibmoment als ein konstant wirkendes
Lastmoment und berticksichtigt dieses in der Berechnung des Tragheitsmoments
des Gesamtsystems.

Externe Faktoren, wie zum Beispiel eine Last am Motor, werden berlcksichtigt.
Durch das Autotuning werden die Parameter fir die Reglereinstellungen optimiert,
siehe Abschnitt Regleroptimierung mit Sprungantwort, Seite 176.

Das Autotuning unterstiitzt auch vertikale Achsen.

Die Einstellung der Antriebsregelung kann auf drei verschiedene Arten
durchgefiihrt werden:

» Easy Tuning: Automatisch — ein Autotuning wird ohne Benutzereingriff
durchgefiihrt. Fur die meisten Anwendungen liefert der automatische
Reglerabgleich ein gutes und sehr dynamisches Ergebnis.

« Comfort Tuning: Halbautomatisch — automatischer Reglerabgleich mit
Unterstlitzung des Benutzers. Parameter fiir Richtung oder Parameter flr
Dampfung kénnen vom Benutzer vorgegeben werden.

* Manuelles Tuning: Der Benutzer kann die Reglerwerte Gber entsprechende
Parameter einstellen und anpassen. Das manuelle Tuning istim
Expertenmodus der Inbetriebnahmesoftware verfiigbar.

Beim Autotuning wird der Motor aktiviert und kleine Bewegungen ausgeflhrt.
Gerauschentwicklung und mechanisches Schwingen der Anlage ist dabei Ublich.
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Wenn Sie ein Easy-Tuning durchfiihren wollen, miissen keine weiteren Parameter
eingestellt werden. Wenn Sie ein Comfort-Tuning durchfihren wollen, stellen Sie
die Parameter AT _dir, AT_dis_usrund AT_mechanics entsprechend lhrer Anlage

ein.

Uber den Parameter AT_Start wird das Easy-Tuning oder Comfort-Tuning

gestartet.

» Starten Sie das Autotuning mit der Inbetriebnahmesoftware.

» Speichern Sie die neuen Werte Uber die Inbetriebnahmesoftware im nicht-

flichtigen Speicher.

Das Produkt verfligt Uiber 2 getrennt parametrierbare
Regelkreisparametersatze. Die bei einem Autotuning ermittelten Werte fir die
Regelkreisparameter werden im Regelkreisparametersatz 1 gespeichert.

Wenn das Autotuning mit einer Fehlermeldung abbricht, werden die Default-Werte
ubernommen. Andern Sie die mechanische Position und starten Sie das
Autotuning erneut. Wenn Sie die berechneten Werte auf Plausibilitét Gberprifen
mochten, kdnnen Sie diese anzeigen lassen, siehe Abschnitt Erweiterte
Einstellungen flr Autotuning, Seite 173.

Parametername

Beschreibung

Einheit
Mindestwert

Werkseinstellun-
gen

Hochstwert

Datentyp
R/W
Persisten-
te
Variablen

Expert

Parameteradresse
uber Feldbus

AT _dir

Bewegungsrichtung fiir Autotuning.

1/ Positive Negative Home: Erst positive
Richtung, dann negative Richtung mit Riickkehr in
Ausgangslage

2 / Negative Positive Home: Erst negative
Richtung, dann positive Richtung mit Rickkehr in
Ausgangslage

3/ Positive Home: Nur positive Richtung mit
Ruckkehr in Ausgangslage

4 | Positive: Nur positive Richtung ohne Riickkehr
in Ausgangslage

5/ Negative Home: Nur negative Richtung mit
Rickkehr in Ausgangslage

6 / Negative: Nur negative Richtung ohne
Ruckkehr in Ausgangslage

Geanderte Einstellungen werden bei der nachsten
Motorbewegung Ubernommen.

UINT16
R/W

CANopen 302F:4n
Modbus 12040

AT_dis_usr

Bewegungsbereich Autotuning.

Bewegungsbereich, in dem der automatische
Optimierungsvorgang der Regelkreisparameter
durchgefihrt wird. Eingegeben wird der Bereich
relativ zur Istposition.

Bei ,Bewegung in nur eine Richtung” (Parameter
AT_dir) wird der angegebene Bewegungsbereich
fur jeden Optimierungsschritt verwendet. Die
Bewegung entspricht typisch dem 20-fachen
Wert, ist jedoch nicht begrenzt.

Minimalwert, Werkseinstellung und Maximalwert
hangen vom Skalierungsfaktor ab.

Geanderte Einstellungen werden bei der nachsten
Motorbewegung Ubernommen.

usr_p

1

32768
2147483647

INT32
R/W

CANopen 302F:12;
Modbus 12068

172
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
AT_mechanical Kopplungsart des Systems. - UINT16 CANopen 302F:En
1/ Direct Coupling: Direkte Kopplung 1 R/W Modbus 12060
2/ Belt Axis: Riemenachse 2 -
3/ Spindle Axis: Spindelachse 3 -
Geanderte Einstellungen werden bei der nachsten
Motorbewegung Gbernommen.
AT _start Start Autotuning. - UINT16 CANopen 302F:1h
Wert 0: Beenden 0 R/W Modbus 12034
Wert 1: EasyTuning aktivieren - -
Wert 2: ComfortTuning aktivieren 2 -
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Erweiterte Einstellungen fiir Autotuning

Beschreibung
Durch die folgenden Parameter kann das Autotuning tGberwacht oder auch
beeinflusst werden.
Mit den Parametern AT_state und AT_progress kdnnen Sie den prozentualen
Fortschritt und den Status des Autotuning Gberwachen.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
_AT_state Status Autotuning. - UINT16 CANopen 302F:2y
Bitbelegung: - R/- Modbus 12036
Bits O ... 10: Letzter Bearbeitungsschritt - -
Bit 13: auto_tune_process - -
Bit 14: auto_tune_end
Bit 15: auto_tune_err
_AT_progress Fortschritt Autotuning. % UINT16 CANopen 302F:Bh
0 R/- Modbus 12054
0 -
100 -

Wenn Sie im Probebetrieb tberpriifen wollen, wie sich eine hartere oder eine
weichere Einstellung der Regelkreisparameter auf lhr System auswirkt, kdnnen
Sie durch Schreiben des Parameters CTRL_GlobGain die beim Autotuning
gefundenen Einstellungen andern. Uber den Parameter _AT_J kénnen Sie das
beim Autotuning berechnete Tragheitsmoment des Gesamtsystems auslesen.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse

tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert

CTRL_GlobGain Globaler Verstarkungsfaktor (wirkt auf % UINT16 CANopen 3011:15,

Regelkreisparametersatz 1)
5,0 R/W Modbus 4394
Der globale Verstarkungsfaktor wirkt auf die
folgenden Parameter von 100,0 per.
Regelkreisparametersatz 1:
1000,0 -
- CTRL_KPn
-CTRL_TNn
- CTRL_KPp
- CTRL_TAUnref
Der globale Verstarkungsfaktor wird auf 100 %
gesetzt
- wenn die Regelkreisparameter auf ihre
Standardwerte gesetzt werden
- am Ende des Autotunings
- wenn Regelkreisparametersatz 2 mit dem
Parameter CTRL_ParSetCopy auf
Regelkreisparametersatz 1 kopiert wird
Wenn eine vollstandige Konfiguration tuiber den
Feldbus Ubertragen wird, muss der Wert fiir
CTRL_GlobGain vor den Werten fur die
Regelkreisparameter CTRL_KPn, CTRL_TNn,
CTRL_KPp und CTRL_TAUnref tibertragen
werden. Wenn CTRL_GlobGain wahrend der
Ubertragung einer Konfiguration geandert wird,
mussen CTRL_KPn, CTRL_TNn, CTRL_KPp und
CTRL_TAUnref ebenfalls Teil der Konfiguration
sein.
In Schritten von 0,1 %.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

_AT_M_friction Reibmoment des Systems. Arms UINT16 CANopen 302F:7n
Wird wahrend des Autotunings ermittelt. - R/- Modbus 12046
In Schritten von 0,01 Arms. - -

_AT_M_load Konstantes Lastmoment. Ams INT16 CANopen 302F:8h
Wird wahrend des Autotunings ermittelt. - R/- Modbus 12048
In Schritten von 0,01 Arms. - -

_AT J Tragheitsmoment des Systems. kg cm2 UINT16 CANopen 302F:Cy,
Wird wahrend des Autotunings automatisch 0,1 R/- Modbus 12056
berechnet.

0,1 per.

In Schritten von 0,1 kg cm2.

6553,5 -
Durch Anderung des Parameters AT_wait kdnnen Sie eine Wartezeit zwischen
den einzelnen Schritten beim Autotuning Prozess einstellen. Die Einstellung einer
Wartezeit ist nur bei einer wenig steifen Kopplung sinnvoll, insbesondere wenn
der ndchste Schritt des automatischen Autotuning (Anderung der Harte) bereits
beim Ausschwingen des Systems erfolgt.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
AT_wait Wartezeit zwischen Autotuning-Schritten. ms UINT16 CANopen 302F:9,
Geanderte Einstellungen werden bei der nachsten | 300 R/W Modbus 12050
Motorbewegung Gbernommen.
500 -
10000 -

0198441113949.04
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Regleroptimierung mit Sprungantwort

Reglerstruktur

Uberblick

Die Reglerstruktur der Steuerung entspricht der klassischen Kaskadenregelung
eines Regelkreises mit Stromregler, Geschwindigkeitsregelung (Drehzahlregler)
und Lageregler. Zusatzlich lasst sich die FiihrungsgréRe des Drehzahlreglers tber
einen vorgeschalteten Filter glatten.

Die Regler werden nacheinander von innen nach auf3en in der Reihenfolge
Stromregelung, Geschwindigkeitsregelung, Lageregelung eingestellit.

@ @ ®

~Ig act rms, Id act rms @]

_v_act, _n_act

_p_act, _p actlnt @ G

1 Lageregler

2 Geschwindigkeitsregler
3 Stromregler

4 Encoderauswertung

Eine detaillierte Darstellung der Reglerstruktur finden Sie im Abschnitt Ubersicht
Reglerstruktur, Seite 226.

Stromregler

Der Stromregler bestimmt das Antriebsmoment des Motors. Mit den
gespeicherten Motordaten wird der Stromregler automatisch optimal eingestellt.

Geschwindigkeitsregler

Der Geschwindigkeitsregler regelt die Motorgeschwindigkeit, indem er den
Motorstrom entsprechend der Lastsituation variiert. Der Drehzahlregler bestimmt
mafgeblich die Reaktionsschnelligkeit des Antriebs. Die Dynamik des
Drehzahlreglers hangt ab von:

» dem Tragheitsmoment des Antriebs und der Regelstrecke
» Leistung des Motors

+ Steifigkeit und Elastizitadt der Elemente im Kraftfluss

» dem Spiel der mechanischen Antriebselemente
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* der Reibung

Lageregler

Der Lageregler reduziert die Differenz zwischen Sollposition und Istposition
(Positionsabweichung) auf ein Minimum. Im Motorstillstand ist die
Positionsabweichung bei einem gut eingestellten Lageregler nahe null.

Voraussetzung fiir eine gute Verstarkung des Lagereglers ist ein optimierter
Geschwindigkeitsregelkreis.

Regelkreisparameter

Dieses Gerat bietet die Mdglichkeit, mit zwei Regelkreisparametersatzen zu
arbeiten. Ein Wechsel von einem Regelkreisparametersatz zum anderen
Regelkreisparametersatz ist wahrend des Betriebs moglich. Die Auswahl des
aktiven Regelkreisparametersatzes erfolgt mit dem Parameter CTRL_SelParSet.

Die entsprechenden Parameter heillen CTRL1_xx flr den ersten
Regelkreisparametersatz und CTRL2_ xx fiir den zweiten
Regelkreisparametersatz. Im folgenden wird CTRL1_xx (CTRL2_xx) verwendet,
wenn die Einstellung fur beide Regelkreisparametersatze funktional gleich ist.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
CTRL_SelParSet Auswahl des Regelkreisparametersatzes - UINT16 CANopen 3011:19;
Siehe Parameter fiir die Codierung: CTRL_ 0 R/W Modbus 4402
PwrUpParSet )
Geanderte Einstellungen werden sofort
ibernommen. 2 -
_CTRL_ActParSet Aktiver Regelkreisparametersatz. - UINT16 CANopen 3011:17x
Wert 1: Regelkreisparametersatz 1 ist aktiv - R/- Modbus 4398
Wert 2: Regelkreisparametersatz 2 ist aktiv - -
Ein Regelkreisparametersatz wird aktiv, nachdem | - -
die fur die Parameterumschaltung eingestellte Zeit
(CTRL_ParChgTime) verstrichen ist.
CTRL_ParChgTime Zeitspanne zur Umschaltung des ms UINT16 CANopen 3011:14y,
Regelkreisparametersatzes
0 R/W Modbus 4392
Bei der Regelkreisparametersatz-Umschaltung
werden die Werte der folgenden Parameter linear | 0 per.
geandert:
2000 -
- CTRL_KPn
-CTRL_TNn
- CTRL_KPp
- CTRL_TAUnref
- CTRL_TAUiref
- CTRL_KFPp
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
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Optimierung

Allgemeines

Die Funktion Antriebsoptimierung dient zur Abstimmung des Gerats auf die
Einsatzbedingungen. Folgende Optionen stehen zur Auswahl:

+ Regelkreise wahlen. Ubergeordnete Regelkreise werden automatisch
abgeschaltet.

» Fuhrungssignale definieren: Signalform, Hohe, Frequenz und Startpunkt
* Regelverhalten mit dem Signalgenerator testen.

» Mit der Inbetriebnahmesoftware das Regelverhalten am Bildschirm
aufzeichnen und beurteilen.

Fuhrungssignale einstellen

Starten Sie die Regleroptimierung mit der Inbetriebnahmesoftware.

Stellen Sie folgende Werte flr das Fuhrungssignal ein:
» Signalform: Sprung "positiv"
*  Amplitude: 100 1/min
» Periodendauer: 100 ms
* Anzahl der Wiederholungen: 1
+ Starten Sie die Aufzeichnung.

Nur mit den Signalformen "Sprung" und "Rechteck" ist das gesamte dynamische
Verhalten eines Regelkreises erkennbar. Die im Handbuch dargestellten
Signalverlaufe haben die Signalform "Sprung".

Werte fur die Optimierung eintragen

Fir die einzelnen Optimierungsschritte, die auf den folgenden Seiten beschrieben
werden, missen Reglerparameter eingetragen und durch Auslésen einer
Sprungfunktion getestet werden.

Eine Sprungfunktion wird ausgeldst, sobald Sie in der Inbetriebnahmesoftware
eine Aufzeichnung starten.

Regelkreisparameter

Dieses Gerat bietet die Moglichkeit, mit zwei Regelkreisparametersatzen zu
arbeiten. Ein Wechsel von einem Regelkreisparametersatz zum anderen
Regelkreisparametersatz ist wahrend des Betriebs moglich. Die Auswahl des
aktiven Regelkreisparametersatzes erfolgt mit dem Parameter CTRL_SelParSet.

Die entsprechenden Parameter heiRen CTRL1_xx fir den ersten
Regelkreisparametersatz und CTRL2_xx flr den zweiten
Regelkreisparametersatz. Im folgenden wird CTRL1 xx (CTRL2_xx) verwendet,
wenn die Einstellung fiir beide Regelkreisparametersatze funktional gleich ist.

Details finden Sie im Abschnitt Regelkreisparametersatz umschalten, Seite 226.

Optimierung des Geschwindigkeitsreglers

Allgemeines

Die Einstellung komplexer mechanischer Regelsysteme setzt Erfahrung im
Umgang mit regelungstechnischen Einstellverfahren voraus. Dazu gehort die
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rechnerische Ermittlung von Regelkreisparametern und die Anwendung von
Identifikationsverfahren.
Weniger komplexe mechanische Systeme kénnen meist mit dem experimentellen
Einstellverfahren nach der Methode der aperiodischen Begrenzung erfolgreich
optimiert werden. Eingestellt werden dabei die folgenden Parameter:
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
CTRL1_KPn Geschwindigkeitsregler P-Faktor. 1/min UINT16 CANopen 3012:1y
Der Standardwert wird anhand der 0,0001 R/W Modbus 4610
Motorparameter berechnet.
- per.
Bei einem Umschalten zwischen den beiden
Regelkreisparametersatzen erfolgt die Anpassung | 2,5400 -
der Werte linear Uber die im Parameter CTRL_
ParChgTime eingestellte Zeit.
In Schritten von 0,0001 A/(1/min)
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
CTRL2_KPn Geschwindigkeitsregler P-Faktor. 1/min UINT16 CANopen 3013:1y,
Der Standardwert wird anhand der 0,0001 R/W Modbus 4866
Motorparameter berechnet.
- per.
Bei einem Umschalten zwischen den beiden
Regelkreisparametersatzen erfolgt die Anpassung | 2,5400 -
der Werte linear Gber die im Parameter CTRL_
ParChgTime eingestellte Zeit.
In Schritten von 0,0001 A/(1/min)
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
CTRL1_TNn Geschwindigkeitsregler Nachstellzeit. ms UINT16 CANopen 3012:2;
Defaultwert wird berechnet 0,00 R/W Modbus 4612
Bei einem Umschalten zwischen den beiden - per.
Regelkreisparametersatzen erfolgt die Anpassung
der Werte linear iiber die im Parameter CTRL_ 327,67 -
ParChgTime eingestellte Zeit.
In Schritten von 0,01 ms.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
CTRL2_TNn Geschwindigkeitsregler Nachstellzeit. ms UINT16 CANopen 3013:2;
Defaultwert wird berechnet 0,00 R/W Modbus 4868
Bei einem Umschalten zwischen den beiden - per.
Regelkreisparametersatzen erfolgt die Anpassung
der Werte linear Uber die im Parameter CTRL _ 327,67 -

ParChgTime eingestellte Zeit.
In Schritten von 0,01 ms.

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Uberp[l'jfen und optimieren Sie in einem zweiten Schritt die ermittelten Werte,
siehe Uberprifen und Optiierung des P-Faktors, Seite 183.
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FuhrungsgroRBenfilter des Geschwindigkeitsreglers

Mit dem FuhrungsgroRenfilter des Geschwindigkeitsreglers kann das
Einschwingverhalten bei optimierter Geschwindigkeitsregelung verbessert
werden. Fir die ersten Einstellungen des Geschwindigkeitsreglers muss der
FuhrungsgroRenfilter deaktiviert sein.

Deaktivieren Sie den FlhrungsgrdRenfilter des Geschwindigkeitsreglers. Stellen
Sie den Parameter CTRL1_TAUnref ( CTRL2_TAUnref) auf den unteren

Grenzwert ,,0“ ein.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
liber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
CTRL1_TAUnref Filterzeitkonstante fiir den Filter des ms UINT16 CANopen 3012:4y
Geschwindigkeitssollwertes.
0,00 R/W Modbus 4616
Bei einem Umschalten zwischen den beiden
Regelkreisparametersatzen erfolgt die Anpassung | 1,81 per.
der Werte linear Uber die im Parameter CTRL_
ParChgTime eingestellte Zeit. 327,67 -
In Schritten von 0,01 ms.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
CTRL2_TAUnref Filterzeitkonstante fiir den Filter des ms UINT16 CANopen 3013:4y
Geschwindigkeitssollwertes.
0,00 R/W Modbus 4872
Bei einem Umschalten zwischen den beiden
Regelkreisparametersatzen erfolgt die Anpassung | 1,81 per.
der Werte linear Uber die im Parameter CTRL_ 397 67

ParChgTime eingestellte Zeit.
In Schritten von 0,01 ms.

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Ermittlung der Art der Mechanik der Anlage

Teilen Sie Ihre Anlagenmechanik zur Beurteilung und Optimierung des
Einschwingverhaltens in eines der zwei folgenden Systeme ein.

» System mit steifer Mechanik

+ System mit wenig steifer Mechanik
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Mechanische Systeme mit steifer und weniger steifer Mechanik

Steife Mechanik Weniger steife Mechanik

wenig Elastizitat héhere Elastizitat

— () ©
{0

wenig Spiel groB3es Spiel
z. B. Direktantrieb z. B. Riementrieb
Starre Kupplung Schwache Antriebswelle

Elastische Kupplung

Ermittlung der Werte bei steifer Mechanik

Bei steifer Mechanik ist das Einstellen des Regelverhaltens nach Tabelle méglich,
wenn:

» das Tragheitsmoment von Last und Motor bekannt ist und
+ das Tragheitsmoment von Last und Motor konstant ist.
Der P-Faktor CTRL_KPn und die Nachstellzeit CTRL_TNn sind abhangig von:
* JL: Tragheitsmoment der Last
+ Jwm: Tragheitsmoment des Motors
+ Bestimmen Sie die Werte anhand folgender Tabelle:

Ji=Jm Ji=5*Jm Ji=10*Jm
Ju KPn TNn KPn TNn KPn TNn
1 kgem?2 0,0125 8 0,008 12 0,007 16
2 kgcm? 0,0250 8 0,015 12 0,014 16
5 kgecm?2 0,0625 8 0,038 12 0,034 16
10 kgcm?2 0,125 8 0,075 12 0,069 16
20 kgem?2 0,250 8 0,150 12 0,138 16

Ermittlung der Werte bei weniger steifer Mechanik

Zur Optimierung wird der P-Faktor des Drehzahlreglers ermittelt, bei dem die
Regelung die Drehzahl _v_act ohne Uberschwingen mdglichst schnell einregelt.

Setzen Sie die Nachstellzeit CTRL1_TNn (CTRL2_TNn) auf unendlich (=
327,67 ms).

Wirkt ein Lastmoment auf den stillstehenden Motor, gan‘ die Nachstellzeit nur so
hoch eingestellt werden, dass keine ungewtinschte Anderung der Motorposition
auftritt.

Wenn der Motor im Stillstand belastet wird, kann die Nachstellzeit ,unendlich” zu
Positionsabweichungen fihren (zum Beispiel bei Vertikalachsen). Reduzieren Sie
die Nachstellzeit, wenn die Positionsabweichungen fur die Anwendung nicht
akzeptiert werden kdnnen. Das Reduzieren der Nachstellzeit kann sich nachteilig
auf das Optimierungsergebnis auswirken.
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Die Sprungfunktion bewegt den Motor, bis die vorgegebene Zeit abgelaufen ist.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNG

» Starten Sie das System nur dann, wenn sich weder Personen noch
Hindernisse innerhalb des Betriebsbereichs befinden.

» Stellen Sie sicher, dass die Werte flir Geschwindigkeit und Zeit den
verfliigbaren Bewegungsbereich nicht Uberschreiten.

« Stellen Sie sicher, dass ein funktionierender Drucktaster fir NOT-HALT fir
alle Personen erreichbar ist, die Arbeiten durchflihren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

» Ldsen Sie eine Sprungfunktion aus.

+ Uberpriifen Sie nach dem ersten Test die maximale Amplitude fiir den
Stromsollwert _Iq_ref.

Stellen Sie die Amplitude der Fihrungsgréfie nur so hoch ein, dass der
Stromsollwert _Iq_ref unter dem Maximalwert CTRL | _max bleibt. Andererseits
darf der Wert nicht zu klein gewahlt werden, da sonst Reibungseffekte der
Mechanik das Regelkreisverhalten bestimmen.

+ Losen Sie erneut eine Sprungfunktion aus, wenn Sie _v_ref andern mussten,
und Uberprifen Sie die Amplitude von _Iq_ref.

» VergroRern oder verkleinern Sie den P-Faktor in kleinen Schritten, bis _v_act
moglichst schnell einregelt. Das folgende Bild zeigt links das gewtinschte
Einschwingverhalten. Uberschwingen, wie rechts dargestellt, wird durch
Verkleinern von CTRL1_KPn (CTRL2_KPn) reduziert.

Unterschiede zwischen _v_refund _v_act resultieren aus der Einstellung von
CTRL1_TNn (CTRL2_TNn) auf ,unendlich®.

» TNN“ bei aperiodischem Grenzfall ermitteln

100%

Amplitude

63%

0%

I [
_v_ref Lo—==<L _v_ref
______ ey 100% 7 =% =
[ e / -
L1 -~ /
e _v_act ) K _v_act
/ i © /
7 =} ’
S b=t
’ 1 Q ,’ .
/, i g / Verbessern mit
; \ / KPn*
1 i 7
1 ! 7
’ | o ! |
: 0% i
<_TNn_> = T

Fir Antriebssysteme, bei denen vor Erreichen des aperiodischen Grenzfalls
Schwingungen auftreten, muss der P-Faktor ,KPn“ so weit reduziert werden, bis
gerade keine Schwingungen mehr erkennbar sind. Haufig tritt dieser Fall bei
Linearachsen mit Zahnriementrieb auf.

Grafische Ermittlung des 63%-Werts

Ermitteln Sie grafisch den Punkt, bei dem die Istgeschwindigkeit _v_act 63% des
Endwerts erreicht wird. Die Nachstellzeit CTRL1_TNn (CTRL2_TNn) ergibt sich
dann als Wert auf der Zeitachse. Die Inbetriebnahmesoftware unterstitzt Sie bei
der Auswertung.
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Inbetriebnahme
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
CTRL1_TNn Geschwindigkeitsregler Nachstellzeit. ms UINT16 CANopen 3012:2;
Defaultwert wird berechnet 0,00 R/W Modbus 4612
Bei einem Umschalten zwischen den beiden - per.
Regelkreisparametersatzen erfolgt die Anpassung
der Werte linear tiber die im Parameter CTRL_ 327,67 -
ParChgTime eingestellte Zeit.
In Schritten von 0,01 ms.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
CTRL2_TNn Geschwindigkeitsregler Nachstellzeit. ms UINT16 CANopen 3013:2;
Defaultwert wird berechnet 0,00 R/W Modbus 4868
Bei einem Umschalten zwischen den beiden - per.
Regelkreisparametersatzen erfolgt die Anpassung
der Werte linear tiber die im Parameter CTRL_ 327,67 -
ParChgTime eingestellte Zeit.
In Schritten von 0,01 ms.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

P-Faktor uberprufen und optimieren

Allgemeines

Sprungantworten mit gutem Regelverhalten

It \_v_act _v_act
1] \ 7=~
_v_ref ," ‘\ - _v_ref N
100% 1 — 100% y =
! /
8 | 8 /
= i 2 !
= H S ;
& ‘ & ‘
) . . .
! Steife ! Weniger steife
0% ] Mechanik 0% Mechanik
| | |
t—» t—>

Der Regler ist gut eingestellt, wenn die Sprungantwort in etwa dem dargestellten
Signalverlauf entspricht. Kennzeichnend fir ein gutes Regelverhalten ist

+ Schnelles Einschwingen
+ Uberschwingen mit 20 %, bis zu maximal 40 %.

Entspricht das Regelverhalten nicht dem dargestellten Verlauf, andern Sie CTRL _
KPn in SchrittgrofRen von etwa 10 % und I6sen Sie erneut eine Sprungfunktion

aus:
Arbeitet die Regelung zu langsam: CTRL1_KPn (CTRL2_KPn) groRer

wahlen.
Neigt die Regelung zum Schwingen: CTRL1_KPn (CTRL2_KPn) kleiner

wahlen.
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Ein Schwingen erkennen Sie daran, dass der Motor kontinuierlich beschleunigt
und verzogert.

Unzureichende Einstellungen des Geschwindigkeitsreglers optimieren

| |
Regel 7N .
zuelgﬁ;sna?m / rvfact Regelung schwingt
_v_ref _v_ref | \‘ -~
100% —T== 100% .‘ A A e
prids ! o4
e ! -
/” |'
() Pid [0) ]
© ' o] ]
2 SV act 2 !
a / _ o :
g K Verbessern mit E ! Verbessern mit
/ KPn ! KPn
; 4 : v
0% : 0% ' —
t—» t—>»

Lageregler optimieren

Allgemeines
Voraussetzung fiur die Optimierung des Lagereglers ist eine Optimierung des
Geschwindigkeitsreglers.
Bei der Einstellung der Lageregelung muss der P-Faktor des Lagereglers CTRL1_
KPp (CTRL2_KPp) optimiert werden:
« CTRL1_KPp (CTRL2_KPp) zu groR: Uberschwingen, Instabilitat der
Regelung
* CTRL1_KPp (CTRL2_KPp) zu klein: Hohe Positionsabweichung
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hoéchstwert
Expert
CTRL1_KPp Lageregler P-Faktor. 1/s UINT16 CANopen 3012:3y,
Der Standardwert wird berechnet. 2,0 R/W Modbus 4614
Bei einem Umschalten zwischen den beiden - per.
Regelkreisparametersatzen erfolgt die Anpassung
der Werte linear Uber die im Parameter CTRL_ 900,0 -
ParChgTime eingestellte Zeit.
In Schritten von 0,1 1/s.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
CTRL2_KPp Lageregler P-Faktor. 1/s UINT16 CANopen 3013:3x
Der Standardwert wird berechnet. 2,0 R/W Modbus 4870
Bei einem Umschalten zwischen den beiden - per.
Regelkreisparametersatzen erfolgt die Anpassung
der Werte linear Uber die im Parameter CTRL_ 900,0 -
ParChgTime eingestellte Zeit.
In Schritten von 0,1 1/s.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
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Die Sprungfunktion bewegt den Motor, bis die vorgegebene Zeit abgelaufen ist.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNG

» Starten Sie das System nur dann, wenn sich weder Personen noch
Hindernisse innerhalb des Betriebsbereichs befinden.

» Stellen Sie sicher, dass die Werte fiir Geschwindigkeit und Zeit den
verfigbaren Bewegungsbereich nicht Gberschreiten.

« Stellen Sie sicher, dass ein funktionierender Drucktaster fir NOT-HALT fir
alle Personen erreichbar ist, die Arbeiten durchfiihren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Fuhrungssignal einstellen

« Wahlen Sie in der Inbetriebnahmesoftware die Fihrungsgréfie Lageregler.
+ Stellen Sie das Fuhrungssignal ein:

« Signalform: "Sprung"

* Amplitude fur ca. 1/10 Motorumdrehung einstellen.

Die Amplitude wird in Anwendereinheiten eingegeben. Bei Default-Skalierung
betragt die Auflésung 16384 Anwendereinheiten pro Motorumdrehung.

Aufzeichnungssignale wahlen

* Wahlen Sie unter Allgemeine Aufzeichnungsparameter die Werte:
» Sollposition des Lagereglers _p_refusr (_p_ref)

+ Istposition des Lagereglers _p_actusr (_p_act)

+ Istgeschwindigkeit _v_act

o Stromsollwert_Iq_ref

Lagereglerwert optimieren

» Losen Sie mit den vorgegebenen Reglerwerten eine Sprungfunktion aus.

« Uberpriifen Sie nach dem ersten Test die erreichten Werte _v_actund _Iq_ref
fiir Stromregelung und Geschwindigkeitsregelung. Die Werte diirfen den
Bereich der Strom- und Geschwindigkeitsbegrenzung nicht erreichen.

Sprungantworten des Lagereglers mit gutem Regelverhalten

100% 100%

P

p_ref / p_ref s/

Amplitude
Amplitude

/| p_act / p_act
/ Steife / Weniger steife
/ Mechanik | / Mechanik

0% | L | 0% | | L
t—» t—»

Der P-Faktor CTRL1_KPp (CTRL2_KPp) ist optimal eingestellt, wenn der Sollwert
schnell und mit geringem oder ohne Uberschwingen erreicht wird.
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Entspricht das Regelverhalten nicht dem dargestellten Verlauf, andern Sie den P-
Faktor CTRL1_KPp (CTRL2_KPp) in Schrittgroen von etwa 10% und I6sen Sie
erneut eine Sprungfunktion aus.

* Neigt die Regelung zum Schwingen: KPp kleiner wahlen.

» Folgt der Istwert dem Sollwert zu langsam: KPp grofier wahlen.

Unzureichende Einstellungen des Lagereglers optimieren

100% | 100% T
Regelung zu langsam Regelung schwingt
1'/ \‘\ Lo~y
3 T sl T 7 = T
« re
2 |p_ref % 3 |P- /
= < a /
€ e € /
< i < ‘
‘ /
’, ’
< p_act Vgrbessern /| p_act Verbessern
i mit: KPp f / mit: KPp #
4 /
: e / [
0% | 0%
t—>»

t—»
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Parameterverwaltung

Speicherkarte (Memory-Card)

Beschreibung

Der Antriebsverstarker verfugt Uber einen Kartenhalter fiir eine Speicherkarte. Die
auf der Speicherkarte gespeicherten Parameter kdnnen auf andere
Antriebsverstarker Ubertragen werden. Wird der Antriebsverstarker ausgetauscht,
kann durch Zuriickschreiben der Parameter ein anderer Antriebsverstarker vom
gleichen Typ mit den gleichen Parametern betrieben werden.

Beim Einschalten des Antriebsverstarkers wird der Inhalt der Speicherkarte mit
den im Antriebsverstarker hinterlegten Parameterwerten verglichen.

Beim Schreiben der Parameter in den nicht-flichtigen Speicher werden die
Parameter auch auf der Speicherkarte gespeichert.

Beachten Sie Folgendes:
» Benutzen Sie nur die als Zubehor angebotenen Speicherkarten.
« Beruhren Sie nicht die Goldkontakte.
» Die Steckzyklen der Speicherkarte sind begrenzt.
» Die Speicherkarte kann im Antriebsverstarker verbleiben.

» Die Speicherkarte kann nur durch Herausziehen (nicht Driicken) aus dem
Antriebsverstarker entfernt werden.

HINWEIS

ELEKTROSTATISCHE ENTLADUNG ODER KONTAKTUNTERBRECHUNG
UND DATENVERLUST

Berlhren Sie keinesfalls die Kontakte der Speicherkarte.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge
haben.

Einsetzen einer Speicherkarte

+ Die Spannungsversorgung ist ausgeschaltet.

» Legen Sie die Speicherkarte vor den Kartenhalter. Die abgeschragte Ecke
muss dabei so ausgerichtet werden wie auf der Leiterplatte gezeigt. Schieben
Sie die Speicherkarte in den Antriebsverstarker ein.

+ Schalten Sie die Spannungsversorgung ein

Beobachten Sie die Speicherkarten-LED wahrend der Initialisierung des
Antriebsverstarkers. Eine Beschreibung der LED-Signale finden Sie im Kapitel
Speicherkarten-LEDs, Seite 391.
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Schreiben von Daten auf die Speicherkarte

Die Speicherkarte ist leer. Die Spannungsversorgung ist ausgeschaltet.

» Setzen Sie die Speicherkarte ein. Die abgeschragte Ecke muss dabei so
ausgerichtet werden wie auf der Leiterplatte gezeigt.

» Schalten Sie die Spannungsversorgung ein

Die Daten des Antriebsverstarkers werden auf die Speicherkarte Ubertragen.
Beachten Sie die Speicherkarten-LED und den Fehlerspeicher des
Antriebsverstarkers.

Ubertragen von Daten von der Speicherkarte in den Antriebsverstarker

Die Speicherkarte enthalt einen Parametersatz eines Antriebsverstarkers mit
gleichem Feldbus und gleicher Baugrofie. Die Spannungsversorgung ist
ausgeschaltet.

+ Setzen Sie die Speicherkarte ein. Die abgeschragte Ecke muss dabei so
ausgerichtet werden wie auf der Leiterplatte gezeigt.

» Schalten Sie die Spannungsversorgung ein

Die Daten der Speicherkarte werden in den Antriebsverstarker Ubertragen.
Beachten Sie die Speicherkarten-LED und den Fehlerspeicher des
Antriebsverstarkers.

+ Uberpriifen Sie Ihre Adresseinstellungen des Feldbusses.

» Schalten Sie die Spannungsversorgung aus und wieder ein, um die neue
Konfiguration zu Gbernehmen.

Speicherkarte wurde entfernt

Wenn sich keine Speicherkarte im Antriebsverstarker befindet (oder keine erkannt
wurde) ist die Speicherkarten-LED aus.

Schreibschutz fur Speicherkarte

Fir die Speicherkarte kann ein Schreibschutz aktiviert werden. Den
Schreibschutz kénnen Sie zum Beispiel fur Speicherkarten aktivieren, die zum
regelmafigen Duplizieren von Antriebsdaten verwendet werden.

Der Schreibschutz der Speicherkarte wird Uber die Inbetriebnahmesoftware
eingestellt.

Duplizierung vorhandener Parameterwerte

Anwendung

Mehrere Geréate sollen die gleichen Einstellungen erhalten, zum Beispiel beim
Austausch von Geraten.

Voraussetzungen

» Geratetyp, Motortyp und Firmware-Version missen identisch sein.
»  Werkzeuge zum Duplizieren sind wahlweise:

o Speicherkarte

> Inbetriebnahmesoftware
» Die 24-VDC-Steuerungsversorgung muss eingeschaltet werden.

188 0198441113949.04



Inbetriebnahme

Integriertes Servo-Antriebssystem

Duplizieren mit Speicherkarte

Duplizieren mit Inbetriebnahmesoftware

Ruicksetzen der Anwenderparameter

Geréateeinstellungen kdnnen auf einer als Zubehdr erhaltlichen Speicherkarte

gespeichert werden.

Die gespeicherten Gerateeinstellungen kénnen in ein Gerats gleichen Typs
wieder eingespielt werden. Beachten Sie, dass dabei auch die Feldbusadresse
und Einstellungen der Uberwachungsfunktionen mitkopiert wird.

Die Inbetriebnahmesoftware kann die Einstellungen eines Gerats als
Konfigurationsdatei speichern. Die gespeicherten Gerateeinstellungen kénnen in
ein Gerats gleichen Typs kopiert werden. Beachten Sie, dass dabei auch die
Feldbusadresse und die Einstellungen der Uberwachungsfunktionen kopiert wird.

Weitere Informationen finden Sie im Handbuch zur Inbetriebnahmesoftware.

Beschreibung
Uber den Parameter PARuserReset werden die Anwenderparameter
zuruckgesetzt.
Trennen Sie die Verbindung zum Feldbus.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
liber Feldbus
Mindestwert R/IW
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
PARuserReset Anwenderparameter zurlicksetzen. - UINT16 CANopen 3004:8y
0/No: Nein 0 R/W Modbus 1040
65535/ Yes: Ja - -
Bit O: Persistente Anwenderparameter und 65535 -

Regelkreisparameter auf Defaultwerte
zuruicksetzen

Bit 1: Parameter fiir Motion Sequence auf
Defaultwerte zuriicksetzen

Bits 2 ... 15: Reserviert

Die Parameter mit Ausnahme der folgenden
Parameter werden zurlickgesetzt:

- Kommunikationsparameter
- Bewegungsrichtungsumkehr

- Funktionen der Digitaleingénge und
Digitalausgange

Die neuen Einstellungen werden nicht im nicht-
flichtigen Speicher abgelegt.

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.

Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Aktivieren der Endstufe tlbernommen.
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Rucksetzen uber Inbetriebnahmesoftware

In der Inbetriebnahmesoftware werden tber die Menlpunkte "Gerat ->
Anwenderfunktionen -> Anwenderparameter zurticksetzen" die
Anwenderparameter zurlickgesetzt.

Wenn nach dem Zurlicksetzen der Anwenderparameter der Antriebsverstarker in
den Betriebszustand "2 Not Ready To Switch On" wechselt, dann wirken die
neuen Einstellungen erst nach Ausschalten und Wiedereinschalten der 24-VDC-
Steuerungsversorgung des Antriebs.

Werkseinstellungen wiederherstellen

Beschreibung

Die aktiven und die im nicht-flichtigen Speicher gespeicherten Parameterwerte
gehen bei diesem Vorgang verloren.

HINWEIS

DATENVERLUST

Fuhren Sie eine Sicherung der Parameter des Antriebsverstarkers durch, bevor
Sie die Werkseinstellungen wiederherstellen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge
haben.

Die Inbetriebnahmesoftware bietet die Mdglichkeit, die eingestellten
Parameterwerte eines Antriebsverstarkers als Konfigurationsdatei abzuspeichern.
Informationen zum Speichern vorhandener Parameter im Antrieb finden Sie unter
Parameter-Management, Seite 187.

Das Zurlcksetzen auf die Werkseinstellungen erfolgt Gber die
Inbetriebnahmesoftware.

Werkseinstellung uber Inbetriebnahmesoftware

In der Inbetriebnahmesoftware werden tber die Menlipunkte Gerat >
Anwenderfunktionen > Auf Werkseinstellungen zuriicksetzen die
Werkseinstellungen wiederhergestellt.

Die neuen Einstellungen wirken erst nach Ausschalten und Wiedereinschalten der
24-\/DC-Steuerungsversorgung des Antriebs.
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Operation

Zugriffskanale

Beschreibung

Der Zugriff auf das Gerat kann Uber verschiedene Typen von Zugriffskanélen
erfolgen. Wenn Uber mehrere Zugriffskanale gleichzeitig zugegriffen wird oder
wenn der exklusive Zugriff verwendet wird, kann ein unbeabsichtigtes Verhalten
ausgeltst werden.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

» Stellen Sie sicher, dass der gleichzeitige Zugriff iber verschiedene
Zugriffskanale keine unbeabsichtigte Auslésung bzw. Blockierung von
Befehlen verursachen kann.

» Vergewissern Sie sich, dass die Verwendung eines exklusiven Zugriffs zu
keiner unbeabsichtigten Auslésung bzw. Blockierung von Befehlen fihren
kann.

+ Stellen Sie sicher, dass die erforderlichen Zugriffskanale verfugbar sind.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen

oder Sachschaden zur Folge haben.

Das Produkt kann uber verschiedene Zugriffskanale angesprochen werden.
Zugriffskanale sind:

* Feldbus
¢ Inbetriebnahmesoftware
» Digitale Signaleingange

Es kann nur ein Zugriffskanal einen exklusiven Zugriff auf das Produkt haben. Ein
exklusiver Zugriff kann Uber verschiedene Zugriffskanale erfolgen:

« Uber einen Feldbus:

Einem Feldbus wird ein exklusiver Zugriff erteilt, indem Gber den Parameter
AccessLock die anderen Zugriffskanéle blockiert werden.

+ Uber die Inbetriebnahmesoftware:

In der Inbetriebnahmesoftware wird der Schalter ,Exklusiver Zugriff* auf ,Ein®
gestellt.

Beim Einschalten des Antriebsverstarkers besteht kein exklusiver Zugriff Gber
einen Zugriffskanal.

Die Signaleingangsfunktionen ,Halt‘, ,Fault Reset®, ,Enable®, ,Positive Limit
Switch (LIMP)“, ,Negative Limit Switch (LIMN)“ und ,Reference Switch (REF)*
sowie die Signale der sicherheitsbezogenen Funktion STO (STO_A und STO_B)
sind bei einem exklusiven Zugriff verflgbar.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
_Accessinfo Informationen zum Zugriffskanal. - UINT16 CANopen 3001:Ch
Low Byte: Exklusiver Zugriff - R/- Modbus 280
Wert 0: Nein - -
Wert 1: Ja - -
High Byte: Zugriffskanal
Wert O0: Reserviert
Wert 1: E/A
Wert 2: Reserviert
Wert 3: Modbus RS485
Wert 4: Feldbus Hauptkanal
Wert 5: CANopen zweites SDO
Accesslock Sperren anderer Zugriffskanale. - UINT16 CANopen 3001:Ep
Wert O: Steuerung Uiber andere Zugriffskanale 0 R/W Modbus 284
erlauben 0

Wert 1: Steuerung Uber andere Zugriffskanale
sperren

Beispiel:

Der Zugriffskanal wird vom Feldbus benutzt.

In diesem Fall ist die Steuerung lber
beispielsweise die Inbetriebnahmesoftware nicht
maglich.

Der Zugriffskanal kann nur gesperrt werden,
nachdem die aktive Betriebsart beendet wurde.

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
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Steuerungsart

Uberblick

Verfugbarkeit

Die Steuerungsart legt fest, ob ein Wechsel der Betriebszustande und das Starten
und Wechseln von Betriebsarten lber die Signaleingange oder iber den Feldbus
erfolgt.

Bei Lokal-Steuerungsart erfolgt ein Wechsel der Betriebszustande und das
Starten und Wechseln von Betriebsarten Uber die digitalen Signaleingange.

Bei Feldbus-Steuerungsart erfolgt ein Wechsel der Betriebszustédnde und das
Starten und Wechseln von Betriebsarten Gber den Feldbus.

Verfugbar mit Firmware-Version =V01.06.

Folgende Tabelle zeigt eine Ubersicht, welche Betriebsart bei welcher
Steuerungsart verflgbar ist:

Betriebsart Lokal-Steuerungsart Feldbus-Steuerungsart
Jog Verfugbar(!) Verfligbar

Profile Torque Nicht verfigbar Verfugbar

Profile Velocity Nicht verflgbar Verfligbar

Profile Position Nicht verfigbar Verfugbar

Interpolated Position Nicht verfigbar Verfligbar

Homing Nicht verfligbar Verfugbar

Motion Sequence Verfugbar(2) Verflugbar(2

(1) Mit Firmware-Version 2V01.06
(2) Mit Firmware-Version 2V01.08

Steuerungsart einstellen

Uber den Parameter DEVcemdinterf wird die Steuerungsart eingestellt.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
DEVemdinterf Steuerungsmodus. - UINT16 CANopen 3005:1y
1/ Local Control Mode: Lokaler - R/W Modbus 1282
Steuerungsmodus
- per.

2/ Fieldbus Control Mode:
Feldbussteuerungsmodus - -

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.

Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Einschalten des Gerats tibernommen.

Verfugbar mit Firmware-Version 2V01.06.
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Bewegungsbereich

GrofRe des Bewegungsbereichs

Beschreibung
Der Bewegungsbereich ist der maximal mogliche Bereich, in dem eine Bewegung
auf jede Position ausgefuhrt werden kann.
Die Istposition des Motors ist die Position im Bewegungsbereich.
Das folgende Bild zeigt den Bewegungsbereich in Anwendereinheiten bei
Werkseinstellung der Skalierung:
BIA 0 BIA
A -268435456 Anwendereinheiten (usr_p)
B 268435455 Anwendereinheiten (usr_p)
Verfugbarkeit

Der Bewegungsbereich ist in folgenden Betriebsarten relevant:
+ Jog
+ Profile Position
* Homing

* Motion Sequence (Move Absolute, Move Additive, Move Relative und
Reference Movement)

Nullpunkt des Bewegungsbereiches

Der Nullpunkt ist der Bezugspunkt fiir die Absolutbewegungen in der Betriebsart
Profile Position und Motion Sequence.

Giltiger Nullpunkt

Der Nullpunkt des Bewegungsbereiches wird mit einer Referenzbewegung oder
einem Malsetzen giiltig.

Eine Referenzbewegung und ein MaRsetzen ist in den Betriebsarten Homing und
Motion Sequence mdglich.

Bei einer Bewegung Uber den Bewegungsbereich hinaus (zum Beispiel mit einer
Relativbewegung) wird der Nullpunkt ungiiltig.

Bewegung uber den Bewegungsbereich hinaus

Beschreibung

Das Verhalten bei einer Bewegung tiber den Bewegungsbereich hinaus ist
abhangig von der Betriebsart und der Art der Bewegung.

Folgendes Verhalten ist mdglich:
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* Bei einer Bewegung Uber den Bewegungsbereich hinaus beginnt der
Bewegungsbereich von vorne.

+ Bei einer Bewegung mit einer Zielposition, die Gber den Bewegungsbereich
hinaus geht, erfolgt ein MalRsetzen auf 0, bevor die Bewegung gestartet wird.

Uber den Parameter PP_ModeRangeLim kann das Verhalten eingestellt werden.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert RW
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
PP_ModeRangeLim Absolutbewegung liber die Bewegungsgrenzen - UINT16 CANopen 3023:7h
hinaus.
0 R/W Modbus 8974
0/ NoAbsMoveAllowed: Absolutbewegung Uiber
die Bewegungsgrenzen hinaus ist nicht méglich 0 per.

1/ AbsMoveAllowed: Absolutbewegung liber die | 1 -
Bewegungsgrenzen hinaus ist moglich

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.

Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Aktivieren der Endstufe ibernommen.

Verhalten bei Betriebsart Jog (Dauerbewegung)

Verhalten bei einer Dauerbewegung Uber den Bewegungsbereich hinaus:
» Der Bewegungsbereich beginnt von vorne.

Verhalten bei Betriebsart Jog (Schrittbewegung)

Verhalten bei einer Schrittbewegung tber den Bewegungsbereich hinaus:
» Parameter PP_ModeRangeLim = 1:
Der Bewegungsbereich beginnt von vorne.
» Parameter PP_ModeRangeLim = 0:
Intern erfolgt ein Mal3setzen auf 0.

Verhalten bei Betriebsart Profile Position (Relativbewegung)

Verhalten bei einer Relativbewegung Uber den Bewegungsbereich hinaus:
» Parameter PP_ModeRangeLim = 1:
Der Bewegungsbereich beginnt von vorne.

Eine Relativbewegung kann bei Stillstand des Motors oder bei laufender
Bewegung ausgefiihrt werden.

» Parameter PP_ModeRangeLim = O:
Intern erfolgt ein Maf3setzen auf 0.
Eine Relativbewegung kann nur bei Stillstand des Motors ausgefihrt werden.

Verhalten bei Betriebsart Profile Position (Absolutbewegung)

Verhalten bei einer Absolutbewegung:
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» Parameter PP_ModeRangeLim = 1:

Eine Absolutbewegung kann Uber den Bewegungsbereich hinaus ausgefihrt
werden.

+ Parameter PP_ModeRangeLim = 0:

Eine Absolutbewegung wird innerhalb des Bewegungsbereichs ausgefiihrt.
Eine Absolutbewegung tber den Bewegungsbereich hinaus ist nicht méglich.

Beispiel:
Istposition: 268435000 Anwendereinheiten (usr_p)
Zielposition absolut. -268435000 Anwendereinheiten (usr_p)

® W |

B‘A 0 B‘A
©) —> (W)

B‘A 0 B‘A
® (W) |-

B‘A 0 B‘A

A -268435456 Anwendereinheiten (usr_p)
B 268435455 Anwendereinheiten (usr_p)
1 Istposition: 268435000 Anwendereinheiten

2 Absolutbewegung auf -268435000 Anwendereinheiten mit Parameter PP_
ModeRangeLim =1

3 Absolutbewegung auf -268435000 Anwendereinheiten mit Parameter PP _
ModeRangeLim =0

Verhalten bei Betriebsart Motion Sequence (Move Relative und Move
Additive)

Verhalten bei einer Bewegung mit Move Relative und Move Additive Uber den
Bewegungsbereich hinaus:

+ Parameter PP_ModeRangeLim = 1:

Der Bewegungsbereich beginnt von vorne.
+ Parameter PP_ModeRangelLim = 0:

Intern erfolgt ein Maf3setzen auf 0.

Verhalten bei Betriebsart Motion Sequence Sequence (Move Absolute)

Verhalten bei einer Bewegung mit Move Absolute:
» Parameter PP_ModeRangeLim = 1:

Eine Absolutbewegung kann Uber den Bewegungsbereich hinaus ausgefiihrt
werden.

» Parameter PP_ModeRangeLim = 0:

Eine Absolutbewegung wird innerhalb des Bewegungsbereichs ausgefiihrt.
Eine Absolutbewegung tiber den Bewegungsbereich hinaus ist nicht méglich.

Beispiel:
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Istposition: 268435000 Anwendereinheiten (usr_p)
Zielposition absolut. -268435000 Anwendereinheiten (usr_p)

® 10}

B‘A 0 B‘A
® —>(®

B‘A 0 B‘A
® @ -

B‘A 0 B‘A

A -268435456 Anwendereinheiten (usr_p)
B 268435455 Anwendereinheiten (usr_p)
1 Istposition: 268435000 Anwendereinheiten

2 Absolutbewegung auf -268435000 Anwendereinheiten mit Parameter PP _
ModeRangeLim = 1

3 Absolutbewegung auf -268435000 Anwendereinheiten mit Parameter PP_
ModeRangeLim =0

Einstellung eines Modulo-Bereiches

Beschreibung

Anwendungen mit wiederkehrender Anordnung von Zielpositionen (zum Beispiel
Rundschalttische) werden durch den Modulo-Bereich unterstitzt. Die
Zielpositionen werden auf einen parametrierbaren Bewegungsbereich abgebildet.

Nahere Informationen finden Sie im Abschnitt Modulo-Bereich, Seite 199.
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Modulo-Bereich

Einstellung eines Modulo-Bereiches

Beschreibung
Anwendungen mit wiederkehrender Anordnung von Zielpositionen (zum Beispiel
Rundschalttische) werden durch den Modulo-Bereich unterstiitzt. Die
Zielpositionen werden auf einen parametrierbaren Bewegungsbereich abgebildet.
Bewegungsrichtung

Entsprechend den Anforderungen der Anwendung kann die Bewegungsrichtung
fur absolute Zielpositionen eingestellt werden:

* Kirzester Weg
* Nur positive Bewegungsrichtung
* Nur negative Bewegungsrichtung

Mehrfacher Modulo-Bereich

Zusatzlich kann fur absolute Zielpositionen ein mehrfacher Modulo-Bereich
aktiviert werden. Eine Bewegung mit einer absoluten Zielposition auBerhalb des
Modulo Bereiches wird so ausgefihrt, als wiirden meherer Modulo-Bereiche
hintereinander liegen.

Beispiel:
* Modulo-Bereich
o Minimale Position: 0 usr_p
o Maximale Position: 3600 usr_p
» Istposition: 700 usr_p
» Zielpositionen absolut: 5000 usr_p
* Links: Ohne mehrfachen Modulo-Bereich
Rechts: Mit mehrfachem Modulo-Bereich
Mehrfacher Modulo-Bereich
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Parametrierung
Uberblick
Ubersicht Parameter
MOD Enable
MOD_Min
MOD Max
MOD_ AbsDirection
=0 ‘ =1..2
| MOD AbsMultiRng
Skalierung
Die Verwendung eines Modulo-Bereiches setzt eine Anpassung der Skalierung
vorraus. Die Skalierung des Motors muss an die Anforderungen der Anwendung
angepasst sein, siehe Skalierung, Seite 207.
Aktivierung
Uber den Parameter MOD_Enable wird der Modulo-Bereich aktiviert.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
iiber Feldbus
Mindestwert RIW
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
MOD_Enable Aktivierung der Modulo-Funktion - UINT16 CANopen 3006:38h
0/ Modulo Off: Modulo aus 0 R/W Modbus 1648
1/ Modulo On: Modulo ein 0 per.
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei 1 -
deaktivierter Endstufe moglich.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
Modulo-Bereich

Uber die Parameter MOD_Min und MOD_Max wird der Modulo-Bereich
eingestellt.

200 0198441113949.04



Operation Integriertes Servo-Antriebssystem
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
MOD_Min Minimalposition des Modulobereichs usr_p INT32 CANopen 3006:39,
Der Wert fiir die Minimalposition des - R/W Modbus 1650
Modulobereichs muss kleiner sein als der
maximale Positionswert des Modulo-Bereichs. 0 per.
Der Wert darf den Maximalwert der - -
Positionsskalierung _ScalePOSmax nicht
Uberschreiten.
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
MOD_Max Maximalposition des Modulobereichs usr_p INT32 CANopen 3006:3An
Der Wert fur die Maximalposition des - R/W Modbus 1652
Modulobereichs muss groRer sein als der Wert flr
die Minimalposition des Modulobereichs. 3600 per.

Der Wert darf den Maximalwert der
Positionsskalierung _ScalePOSmax nicht
Uberschreiten.

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Richtung bei absoluten Bewegungen

Uber den Parameter MOD_AbsDirection wird die Bewegungsrichtung fiir absolute

Bewegungen eingestellt.

Richtung

2/ Negative Direction: Bewegung nur in negative
Richtung

Wenn der Parameter auf O steht, berechnet der
Antriebsverstarker den klrzesten Weg zur
Zielposition und startet die Bewegung in die
entsprechende Richtung. Wenn die Entfernung
zur Zielposition in negative und in positive
Richtung identisch ist, wird eine Bewegung in
positive Richtung ausgefihrt.

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
MOD_AbsDirection Richtung der Absolutbewegung bei Modulo - UINT16 CANopen 3006:3Bh
0/ Shortest Distance: Bewegung mit kiirzester 0 R/W Modbus 1654
Distanz
0 per.
1/ Positive Direction: Bewegung nur in positive 5
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Mehrfacher Modulo-Bereich bei absoluten Bewegungen

Uber den Parameter MOD_AbsMultiRng wird ein mehrfacher Modulo-Bereich fiir
absolute Bewegungen eingestellt.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
MOD_AbsMultiRng Mehrfachbereiche fiir Absolutbewegung bei - UINT16 CANopen 3006:3Ch
Modulo
0 R/W Modbus 1656
0 / Multiple Ranges Off: Absolutbewegung in
einem Modulobereich 0 per.
1/ Multiple Ranges On: Absolutbewegung in 1 -
mehreren Modulobereichen
Geanderte Einstellungen werden sofort
Uubernommen.

Beispiele mit relativer Bewegung

Gegeben

Fir die Beispiele gelten folgende Einstellungen.
* Rotatorischer Motor
» Positionsskalierung
o Zahler: 1
o Nenner: 3600
* Modulo-Bereich
o Minimale Position: O usr_p
o Maximale Position: 3600 usr_p
» Istposition: 700 usr_p

Beispiel 1

Zielpositionen relativ: 500 usr_p und 3300 usr_p
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Beispiel 2

Zielpositionen relativ: -500 usr_p und -3300 usr_p

Beispiele mit absoluter Bewegung und "Shortest Distance"

Gegeben

Fuir die Beispiele gelten folgende Einstellungen.
* Rotatorischer Motor
+ Positionsskalierung
o Zahler: 1
o Nenner: 3600
* Modulo-Bereich
o Minimale Position: 0 usr_p
o Maximale Position: 3600 usr_p
* Istposition: 700 usr_p

Beispiel 1

Zielpositionen absolut: 1500 usr_p und 5000 usr_p

Beispiel 2

Zielpositionen absolut: 2500 usr_p und 2900 usr_p
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700

Beispiele mit absoluter Bewegung und "Positive Direction™

Gegeben

Fir die Beispiele gelten folgende Einstellungen.
* Rotatorischer Motor
» Positionsskalierung
o Zahler: 1
o Nenner: 3600
* Modulo-Bereich
o Minimale Position: O usr_p
o Maximale Position: 3600 usr_p
* |Istposition: 700 usr_p
Parameter MOD_AbsDirection: Positive Direction

Beispiel 1

Parameter MOD_AbsMultiRng: Off
Zielpositionen absolut: 1500 usr_p und 5000 usr_p

Beispiel 2

Parameter MOD_AbsMultiRng: On
Zielpositionen absolut: 1500 usr_p und 5000 usr_p
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Beispiele mit absoluter Bewegung und "Negative Direction”

Gegeben
Fir die Beispiele gelten folgende Einstellungen.
* Rotatorischer Motor
+ Positionsskalierung
o Zahler: 1
o Nenner: 3600
* Modulo-Bereich
o Minimale Position: O usr_p
o Maximale Position: 3600 usr_p
* Istposition: 700 usr_p
Parameter MOD_AbsDirection: Negative Direction
Beispiel 1
Parameter MOD_AbsMultiRng: Off
Zielpositionen absolut: 1500 usr_p und -5000 usr_p
Beispiel 2

Parameter MOD_AbsMultiRng: On
Zielpositionen absolut: 1500 usr_p und -5000 usr_p
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Skalierung

Allgemeines

Uberblick

Die Skalierung ubersetzt Anwendereinheiten in interne Einheiten des Gerates und
umgekehrt.

Interne

Anwendereinheiten Skalierung Einheiten

Position

Geschwindigkeit Skalierungs- Bearbeitung m
. in internen
Beschleunigung faktor

. Einheiten
Verzégerung

Anwendereinheiten

Werte fir Positionen, Geschwindigkeiten, Beschleunigung und Verzégerung
werden in folgenden Anwendereinheiten angegeben:

» usr_p fur Positionen
» usr_v fur Geschwindigkeiten
« usr_a fur Beschleunigung und Verzdgerung

Eine Anderung der Skalierung verandert den Faktor zwischen Anwendereinheit
und internen Einheiten. Nach einer Anderung der Skalierung hat der gleiche Wert
eines Parameters, der in einer Anwendereinheit angegeben ist, eine andere
Bewegung zur Folge als vor der Anderung. Eine Anderung der Skalierung betrifft
alle Parameter, deren Werte in Anwendereinheiten angegebenen sind.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNG

+ Uberpriifen Sie vor einer Anderung des Skalierungsfaktors alle Parameter
mit Anwendereinheiten.

+ Stellen Sie sicher, dass eine Anderung des Skalierungsfaktors nicht zu
unbeabsichtigten Bewegungen flhrt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Skalierungsfaktor

Der Skalierungsfaktor stellt den Zusammenhang zwischen der Motorbewegung
und den daflr erforderlichen Anwendereinheiten her.

Inbetriebnahmesoftware

Die Skalierung kann tber die Inbetriebnahmesoftware angepasst werden. Die
Parameter mit Anwendereinheiten werden dabei automatisch angepasst.
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Konfiguration der Positionsskalierung

Beschreibung
Die Positionsskalierung stellt den Zusammenhang zwischen der Anzahl der
Umdrehungen des Motors und den dazu erforderlichen Anwendereinheiten (usr_
p) her.
Skalierungsfaktor
Die Positionsskalierung wird als Skalierungsfaktor angegeben.
Bei rotatorischen Motoren berechnet sich der Skalierungsfaktor wie folgt:
Anzahl der Umdrehungen des Motors
Anzahl der Anwendereinheiten [usr_p]
Ein neuer Skalierungsfaktor wird mit Ubergabe des Zahlerwerts aktiviert.
Bei einem Skalierungsfaktor < 1 /131072 ist es nicht mdglich, eine Bewegung
Uber den Bewegungsbereich hinaus auszufiihren.
Werkseinstellung
Als Werkseinstellung ist eingestellt:
1 Umdrehung des Motors entspricht 16384 Anwendereinheiten
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
iiber Feldbus
Mindestwert RIW
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
ScalePOSnum Positionsskalierung: Zahler Umdrehung INT32 CANopen 3006:8h
Angabe des Skalierungsfaktors: 1 R/W Modbus 1552
Motorumdrehungen 1 per.
2147483647 -
Anwendereinheiten [usr_p]
Die Ubernahme einer neuen Skalierung erfolgt bei
Ubergabe des Zahlerwertes
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe mdoglich.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
ScalePOSdenom Positionsskalierung: Nenner usr_p INT32 CANopen 3006:7h
Beschreibung siehe Zahler (ScalePOSnum). 1 R/W Modbus 1550
Die Ubernahme einer neuen Skalierung erfolgt bei | 16384 per.
Ubergabe des Zahlerwertes
2147483647 -
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.
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Konfiguration der Geschwindigkeitsskalierung

Beschreibung
Die Geschwindigkeitsskalierung stellt den Zusammenhang zwischen der Anzahl
der Umdrehungen pro Minute des Motors und den dazu erforderlichen
Anwendereinheiten (usr_v) her.
Skalierungsfaktor
Die Geschwindigkeitsskalierung wird als Skalierungsfaktor angegeben.
Bei rotatorischen Motoren berechnet sich der Skalierungsfaktor wie folgt:
Anzahl der Umdrehungen des Motors pro Minute
Anzahl der Anwendereinheiten [usr_v]
Werkseinstellung
Als Werkseinstellung ist eingestellt:
1 Umdrehung des Motors pro Minute entspricht 1 Anwendereinheit
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
liber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hoéchstwert
Expert
ScaleVELnum Geschwindigkeitsskalierung: Zahler 1/min INT32 CANopen 3006:22y
Angabe des Skalierungsfaktors: 1 R/W Modbus 1604
Motordrehzahl [1/min] 1 per.
2147483647 -
Anwendereinheit [usr_v]
Die Ubernahme einer neuen Skalierung erfolgt bei
Ubergabe des Zahlerwertes
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
ScaleVELdenom Geschwindigkeitsskalierung: Nenner usr_v INT32 CANopen 3006:21h
Beschreibung siehe Zahler (ScaleVELnum). 1 R/W Modbus 1602
Die Ubernahme einer neuen Skalierung erfolgt bei | 1 per.
Ubergabe des Zahlerwertes
2147483647 -

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe mdglich.
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Konfiguration der Rampenskalierung

Beschreibung
Die Rampenskalierung stellt den Zusammenhang zwischen der Anderung der
Geschwindigkeit und den dazu erforderlichen Anwendereinheiten (usr_a) her.
Skalierungsfaktor
Die Rampenskalierung wird als Skalierungsfaktor angegeben:
Anderung der Geschwindigkeit pro Sekunde
Anzahl der Anwendereinheiten [usr_a]
Werkseinstellung
Als Werkseinstellung ist eingestellt:
Die Anderung von 1 Umdrehung des Motors pro Minute pro Sekunde entspricht 1
Anwendereinheit
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
ScaleRAMPnum Rampenskalierung: Zahler (1/min)/s INT32 CANopen 3006:31h
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei 1 R/W Modbus 1634
deaktivierter Endstufe mdoglich.
1 per.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen. 2147483647 -
ScaleRAMPdenom Rampenskalierung: Nenner usr_a INT32 CANopen 3006:30n
Beschreibung siehe Zahler (ScaleRAMPnum). 1 R/W Modbus 1632
Die Ubernahme einer neuen Skalierung erfolgt bei | 1 per.
Ubergabe des Zahlerwertes
2147483647 -
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe mdoglich.
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Digitale Signaleingange und digitale Signalausgange

Parametrierung der Signaleingangsfunktionen

Signaleingangsfunktion

Die digitalen Signaleingange kdnnen mit verschiedenen

Signaleingangsfunktionen belegt werden.

Die Funktionen der Eingange und Ausgéange sind abhangig von der eingestellten
Betriebsart und den Einstellungen der entsprechenden Parameter.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

» Stellen Sie sicher, dass die Verdrahtung zu den werkseitigen Einstellungen
und den folgenden Parametrisierungen passt.

« Starten Sie das System nur dann, wenn sich weder Personen noch
Hindernisse innerhalb des Betriebsbereichs befinden.

+ Flhren Sie bei der Inbetriebnahme, Updates oder anderen Anderungen am
Antriebsverstarker sorgfaltig Tests fiir alle Betriebszustande und Fehlerfalle
durch.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Werkseitige Einstellungen

Folgende Tabelle zeigt die Werkseinstellung der digitalen Signaleingange in

Abhangigkeit der eingestellten Betriebsart bei Lokal-Steuerungsart:

Signal Jog Motion Sequence

DIO Enable Positive Limit Switch (LIMP)
DI1 Fault Reset Negative Limit Switch (LIMN)
DI2 Jog negative Enable

DI3 Jog positive Start Motion Sequence

Folgende Tabelle zeigt die Werkseinstellung der digitalen Signaleingange bei

Feldbus-Steuerungsart:

Signal

Signaleingangsfunktion

DIo

Positive Limit Switch (LIMP)

DI1

Negative Limit Switch (LIMN)

DiI2

Reference Switch (REF)

DI3

Freely Available
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Parametrierung
Folgende Tabelle zeigt eine Ubersicht tiber die méglichen
Signaleingangsfunktionen in Abhangigkeit der eingestellten Betriebsart bei Lokal-
Steuerungsart:
Signaleingangsfunktion Jog Motion Beschreibung im
Sequence Abschnitt
Freely Available . . Signalausgang uber
Parameter setzen, Seite 327
Fault Reset . . Betriebszustand Uber
Signaleingange wechseln,
Seite 247
Enable . . Betriebszustand Uber
Signaleingange wechseln,
Seite 247
Halt . . Bewegung stoppen mit Halt,
Seite 321
Current Limitation . . Begrenzung des Stroms tber
Signaleingange, Seite 325
Zero Clamp . . Zero Clamp, Seite 326
Velocity Limitation . . Begrenzung der
Geschwindigkeit tiber
Signaleingange, Seite 324
Jog Positive . Betriebsart Jog, Seite 255
Jog Negative . Betriebsart Jog, Seite 255
Jog Fast/Slow . Betriebsart Jog, Seite 255
Start Single Data Set . Betriebsart Motion
Sequence, Seite 294
Data Set Select . Betriebsart Motion
Sequence, Seite 294
Data Set Bit 0 . Betriebsart Motion
Sequence, Seite 294
Data Set Bit 1 . Betriebsart Motion
Sequence, Seite 294
Data Set Bit 2 . Betriebsart Motion
Sequence, Seite 294
Data Set Bit 3 . Betriebsart Motion
Sequence, Seite 294
Reference Switch (REF) . Referenzschalter, Seite 344
Positive Limit Switch (LIMP) . . Endschalter, Seite 343
Negative Limit Switch (LIMN) . . Endschalter, Seite 343
Switch Controller Parameter Set . . Regelkreisparametersatz
umschalten, Seite 226
Velocity Controller Integral Off . . Regelkreisparametersatz
umschalten, Seite 226
Start Motion Sequence . Betriebsart Motion
Sequence, Seite 294
Start Signal Of RMAC . . Relativbewegung nach
Capture (RMAC), Seite 336
Activate RMAC . . Relativbewegung nach
Capture (RMAC), Seite 336
Activate Operating Mode . . Relativbewegung nach
Capture (RMAC), Seite 336
Data Set Bit 4 . Betriebsart Motion
Sequence, Seite 294
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Signaleingangsfunktion

Jog Motion Beschreibung im
Sequence Abschnitt

Data Set Bit 5 . Betriebsart Motion
Sequence, Seite 294
Data Set Bit 6 . Betriebsart Motion

Sequence, Seite 294

Release Holding Brake

Manuelles Offnen der
Haltebremse, Seite 162

Folgende Tabelle zeigt eine Ubersicht tiber die méglichen
Signaleingangsfunktionen bei Feldbus-Steuerungsart:

Signaleingangsfunktion

Beschreibung im Abschnitt

Freely Available

Signalausgang Uber Parameter setzen, Seite 327

Fault Reset Betriebszustand Uber Signaleingénge wechseln, Seite 247
Enable Betriebszustand Uber Signaleingange wechseln, Seite 247
Halt Bewegung stoppen mit Halt, Seite 321

Start Profile Positioning

Bewegung uber Signaleingang starten, Seite 328

Current Limitation

Begrenzung des Stroms Uber Signaleingange, Seite 325

Zero Clamp

Zero Clamp, Seite 326

Velocity Limitation

Begrenzung der Geschwindigkeit Gber Signaleingange,
Seite 324

Reference Switch (REF)

Referenzschalter, Seite 344

Positive Limit Switch (LIMP)

Endschalter, Seite 343

Negative Limit Switch (LIMN)

Endschalter, Seite 343

Switch Controller Parameter Set

Regelkreisparametersatz umschalten, Seite 226

Velocity Controller Integral Off

Regelkreisparametersatz umschalten, Seite 226

Start Signal Of RMAC

Relativbewegung nach Capture (RMAC), Seite 336

Activate RMAC

Relativbewegung nach Capture (RMAC), Seite 336

Jog Positive With Enable

Betriebsart Jog, Seite 255

Jog Negative With Enable

Betriebsart Jog, Seite 255

Release Holding Brake

Manuelles Offnen der Haltebremse, Seite 162

Uber die folgenden Parameter kénnen die digitalen Signaleingénge parametriert

werden:
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Parametername | Beschreibung Einheit Daten- Parameteradres-
typ se Uber Feldbus
Mindestwert
RW
Werkseinstel-
lungen Persis-
tente
Hochstwert Variab-
len
Expert
I0funct_DIO Funktion Eingang DIO0. - UINT16 CANopen
3007:1n
1/ Freely Available: Frei verfligbar - R/W
Modbus 1794
2 | Fault Reset: Fault Reset nach Fehler - per.

3 / Enable: Aktiviert die Endstufe
4 | Halt: Halt
5/ Start Profile Positioning: Startanforderung fiir Bewegung

6 / Current Limitation: Begrenzt den Strom auf den
Parameterwert

7 | Zero Clamp: Zero Clamp

8 / Velocity Limitation: Begrenzt die Geschwindigkeit auf den
Parameterwert

9 / Jog Positive: Jog: Bewegung in positive Richtung
10 / Jog Negative: Jog: Bewegung in negative Richtung

11/ Jog Fast/Slow: Jog: Schaltet zwischen langsamer und
schneller Bewegung um

13 / Start Single Data Set: Motion Sequence: Startet einzelnen
Datensatz

14 | Data Set Select: Motion Sequence: Auswahl Datensatz
Bewegungssequenz

15/ Data Set Bit 0: Motion Sequence: Datensatzauswahl Bit 0
16 / Data Set Bit 1: Motion Sequence: Datensatzauswahl Bit 1
17 | Data Set Bit 2: Motion Sequence: Datensatzauswahl Bit 2
18 / Data Set Bit 3: Motion Sequence: Datensatzauswahl Bit 3
21/ Reference Switch (REF): Referenzschalter

22/ Positive Limit Switch (LIMP): Positiver Endschalter

23 / Negative Limit Switch (LIMN): Negativer Endschalter

24 | Switch Controller Parameter Set: Schaltet
Regelkreisparametersatz um

28 / Velocity Controller Integral Off: Schaltet den Integral-
Anteil des Geschwindigkeitsreglers aus

29 / Start Motion Sequence: Motion Sequence: Startet eine
Bewegungssequenz

30/ Start Signal Of RMAC: Startsignal der Relativbewegung
nach Capture (RMAC)

31/ Activate RMAC: Aktiviert die Relativbewegung nach
Capture (RMAC)

32/ Activate Operating Mode: Aktiviert Betriebsart

33/ Jog Positive With Enable: Jog: Aktiviert die Endstufe und
|0st eine Bewegung in positiver Richtung aus

34 / Jog Negative With Enable: Jog: Aktiviert die Endstufe und
|6st eine Bewegung in negativer Richtung aus

35/ Data Set Bit 4: Motion Sequence: Datensatzauswahl Bit 4
36 / Data Set Bit 5: Motion Sequence: Datensatzauswahl Bit 5

37 / Data Set Bit 6: Motion Sequence: Datensatzauswahl Bit 6
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Parametername | Beschreibung Einheit Daten- Parameteradres-
typ se uber Feldbus
Mindestwert
R/W
Werkseinstel-
lungen Persis-
tente
Hochstwert Variab-
len
Expert
40 / Release Holding Brake: Offnet die Haltebremse
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei deaktivierter Endstufe
maoglich.
Geanderte Einstellungen werden beim nachsten Einschalten des
Gerats ubernommen.
IOfunct_DI1 Funktion Eingang DI1. - UINT16 CANopen
3007:2
1/ Freely Available: Frei verfiigbar - R/W
Modbus 1796
2 | Fault Reset: Fault Reset nach Fehler - per.

3/ Enable: Aktiviert die Endstufe
4/ Halt: Halt
5/ Start Profile Positioning: Startanforderung fiir Bewegung

6 / Current Limitation: Begrenzt den Strom auf den
Parameterwert

7 | Zero Clamp: Zero Clamp

8 / Velocity Limitation: Begrenzt die Geschwindigkeit auf den
Parameterwert

9 / Jog Positive: Jog: Bewegung in positive Richtung
10 / Jog Negative: Jog: Bewegung in negative Richtung

11 / Jog Fast/Slow: Jog: Schaltet zwischen langsamer und
schneller Bewegung um

13 / Start Single Data Set: Motion Sequence: Startet einzelnen
Datensatz

14 | Data Set Select: Motion Sequence: Auswahl Datensatz
Bewegungssequenz

15/ Data Set Bit 0: Motion Sequence: Datensatzauswahl Bit 0
16 / Data Set Bit 1: Motion Sequence: Datensatzauswahl Bit 1
17 | Data Set Bit 2: Motion Sequence: Datensatzauswahl Bit 2
18 / Data Set Bit 3: Motion Sequence: Datensatzauswahl Bit 3
21 / Reference Switch (REF): Referenzschalter

22/ Positive Limit Switch (LIMP): Positiver Endschalter

23/ Negative Limit Switch (LIMN): Negativer Endschalter

24 | Switch Controller Parameter Set: Schaltet
Regelkreisparametersatz um

28 / Velocity Controller Integral Off: Schaltet den Integral-
Anteil des Geschwindigkeitsreglers aus

29 / Start Motion Sequence: Motion Sequence: Startet eine
Bewegungssequenz

30/ Start Signal Of RMAC: Startsignal der Relativbewegung
nach Capture (RMAC)

31/ Activate RMAC: Aktiviert die Relativbewegung nach
Capture (RMAC)

32/ Activate Operating Mode: Aktiviert Betriebsart

33/ Jog Positive With Enable: Jog: Aktiviert die Endstufe und
|0st eine Bewegung in positiver Richtung aus
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Parametername | Beschreibung Einheit Daten- Parameteradres-
typ se Uber Feldbus
Mindestwert
RW
Werkseinstel-
lungen Persis-
tente
Hochstwert Variab-
len
Expert
34 / Jog Negative With Enable: Jog: Aktiviert die Endstufe und
|6st eine Bewegung in negativer Richtung aus
35/ Data Set Bit 4: Motion Sequence: Datensatzauswahl Bit 4
36 / Data Set Bit 5: Motion Sequence: Datensatzauswahl Bit 5
37 /| Data Set Bit 6: Motion Sequence: Datensatzauswahl Bit 6
40 / Release Holding Brake: Offnet die Haltebremse
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei deaktivierter Endstufe
moglich.
Geanderte Einstellungen werden beim nachsten Einschalten des
Gerats Ubernommen.
I0funct_DI2 Funktion Eingang DI2. - UINT16 CANopen
3007:3h
1/ Freely Available: Frei verfigbar - R/W
Modbus 1798
2 / Fault Reset: Fault Reset nach Fehler - per.

3/ Enable: Aktiviert die Endstufe
4 | Halt: Halt
5 | Start Profile Positioning: Startanforderung fir Bewegung

6 / Current Limitation: Begrenzt den Strom auf den
Parameterwert

7 | Zero Clamp: Zero Clamp

8 / Velocity Limitation: Begrenzt die Geschwindigkeit auf den
Parameterwert

9 / Jog Positive: Jog: Bewegung in positive Richtung
10 / Jog Negative: Jog: Bewegung in negative Richtung

11/ Jog Fast/Slow: Jog: Schaltet zwischen langsamer und
schneller Bewegung um

13 / Start Single Data Set: Motion Sequence: Startet einzelnen
Datensatz

14 | Data Set Select: Motion Sequence: Auswahl Datensatz
Bewegungssequenz

15/ Data Set Bit 0: Motion Sequence: Datensatzauswahl Bit 0
16 / Data Set Bit 1: Motion Sequence: Datensatzauswahl Bit 1
17 | Data Set Bit 2: Motion Sequence: Datensatzauswahl Bit 2
18 / Data Set Bit 3: Motion Sequence: Datensatzauswahl Bit 3
21/ Reference Switch (REF): Referenzschalter

22/ Positive Limit Switch (LIMP): Positiver Endschalter

23 / Negative Limit Switch (LIMN): Negativer Endschalter

24 | Switch Controller Parameter Set: Schaltet
Regelkreisparametersatz um

28 / Velocity Controller Integral Off: Schaltet den Integral-
Anteil des Geschwindigkeitsreglers aus

29 / Start Motion Sequence: Motion Sequence: Startet eine
Bewegungssequenz

30/ Start Signal Of RMAC: Startsignal der Relativbewegung
nach Capture (RMAC)
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3/ Enable: Aktiviert die Endstufe
4/ Halt: Halt
5/ Start Profile Positioning: Startanforderung fiir Bewegung

6 / Current Limitation: Begrenzt den Strom auf den
Parameterwert

7 | Zero Clamp: Zero Clamp

8 / Velocity Limitation: Begrenzt die Geschwindigkeit auf den
Parameterwert

9/ Jog Positive: Jog: Bewegung in positive Richtung
10 / Jog Negative: Jog: Bewegung in negative Richtung

11 / Jog Fast/Slow: Jog: Schaltet zwischen langsamer und
schneller Bewegung um

13 / Start Single Data Set: Motion Sequence: Startet einzelnen
Datensatz

14 | Data Set Select: Motion Sequence: Auswahl Datensatz
Bewegungssequenz

15/ Data Set Bit 0: Motion Sequence: Datensatzauswahl Bit 0
16 / Data Set Bit 1: Motion Sequence: Datensatzauswahl Bit 1
17 | Data Set Bit 2: Motion Sequence: Datensatzauswahl Bit 2
18 / Data Set Bit 3: Motion Sequence: Datensatzauswahl Bit 3
21 / Reference Switch (REF): Referenzschalter

22 / Positive Limit Switch (LIMP): Positiver Endschalter

23/ Negative Limit Switch (LIMN): Negativer Endschalter

24 |/ Switch Controller Parameter Set: Schaltet
Regelkreisparametersatz um

Parametername | Beschreibung Einheit Daten- Parameteradres-
typ se uber Feldbus
Mindestwert
R/W
Werkseinstel-
lungen Persis-
tente
Hochstwert Variab-
len
Expert
31/ Activate RMAC: Aktiviert die Relativbewegung nach
Capture (RMAC)
32/ Activate Operating Mode: Aktiviert Betriebsart
33/ Jog Positive With Enable: Jog: Aktiviert die Endstufe und
16st eine Bewegung in positiver Richtung aus
34/ Jog Negative With Enable: Jog: Aktiviert die Endstufe und
l6st eine Bewegung in negativer Richtung aus
35/ Data Set Bit 4: Motion Sequence: Datensatzauswahl Bit 4
36 / Data Set Bit 5: Motion Sequence: Datensatzauswahl Bit 5
37 / Data Set Bit 6: Motion Sequence: Datensatzauswahl Bit 6
40 / Release Holding Brake: Offnet die Haltebremse
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei deaktivierter Endstufe
maglich.
Geanderte Einstellungen werden beim nachsten Einschalten des
Gerats Ubernommen.
I0funct_DI3 Funktion Eingang DI3. - UINT16 CANopen
3007:4h
1/ Freely Available: Frei verfugbar - R/W
Modbus 1800
2 | Fault Reset: Fault Reset nach Fehler - per.
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Parametername | Beschreibung Einheit Daten- Parameteradres-
typ se Uber Feldbus
Mindestwert
RW
Werkseinstel-
lungen Persis-
tente
Hochstwert Variab-
len
Expert

28 / Velocity Controller Integral Off: Schaltet den Integral-
Anteil des Geschwindigkeitsreglers aus

29 / Start Motion Sequence: Motion Sequence: Startet eine
Bewegungssequenz

30/ Start Signal Of RMAC: Startsignal der Relativbewegung
nach Capture (RMAC)

31/ Activate RMAC: Aktiviert die Relativbewegung nach
Capture (RMAC)

32/ Activate Operating Mode: Aktiviert Betriebsart

33/ Jog Positive With Enable: Jog: Aktiviert die Endstufe und
|0st eine Bewegung in positiver Richtung aus

34 / Jog Negative With Enable: Jog: Aktiviert die Endstufe und
|6st eine Bewegung in negativer Richtung aus

35/ Data Set Bit 4: Motion Sequence: Datensatzauswahl Bit 4
36 / Data Set Bit 5: Motion Sequence: Datensatzauswahl Bit 5
37 | Data Set Bit 6: Motion Sequence: Datensatzauswahl Bit 6
40 / Release Holding Brake: Offnet die Haltebremse

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei deaktivierter Endstufe
moglich.

Geanderte Einstellungen werden beim nachsten Einschalten des
Gerats ibernommen.

Parametrierung der Signalausgangsfunktionen

Signalausgangsfunktion

Die digitalen Signalausgange kénnen mit verschiedenen
Signalausgangsfunktionen belegt werden.

Die Funktionen der Eingange und Ausgange sind abhangig von der eingestellten
Betriebsart und den Einstellungen der entsprechenden Parameter.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

« Stellen Sie sicher, dass die Verdrahtung zu den werkseitigen Einstellungen
und den folgenden Parametrisierungen passt.

» Starten Sie das System nur dann, wenn sich weder Personen noch
Hindernisse innerhalb des Betriebsbereichs befinden.

+ Flhren Sie bei der Inbetriebnahme, Updates oder anderen Anderungen am
Antriebsverstarker sorgfaltig Tests fir alle Betriebszustande und Fehlerfalle
durch.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Wenn ein Fehler erkannt wird, bleibt der Zustand der Signalausgange aktiv
entsprechend der zugewiesenen Signalausgangsfunktion.
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Werkseitige Einstellungen

Folgende Tabelle zeigt die Werkseinstellung der digitalen Signalausgange in
Abhéangigkeit der eingestellten Betriebsart bei Lokal-Steuerungsart:

Signal Jog Motion Sequence
DQO No Fault Motion Sequence: Start Acknowledge
DQ1 Active Active

Die nachstehende Tabelle zeigt die Werkseinstellungen fur die digitalen

Signalausgange im Feldbussteuerungsmodus:

Signal Signalausgangsfunktion
DQO No Fault
DQ1 Active

0198441113949.04
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Parametrierung

Folgende Tabelle zeigt eine Ubersicht tiber die méglichen
Signalausgangsfunktionen in Abhangigkeit der eingestellten Betriebsart bei Lokal-

Steuerungsart:

Signalausgangsfunktion

Jog

Motion Sequence

Beschreibung im Abschnitt

Freely Available

Signalausgang tber Parameter
setzen, Seite 327

No Fault . . Anzeige des Betriebszustands Uber
Signalausgange, Seite 244

Active . . Anzeige des Betriebszustands Uber
Signalausgange, Seite 244

RMAC Active Or Finished . . Relativbewegung nach Capture

(RMAC), Seite 336

In Position Deviation Window

Positionsabweichungs-Fenster, Seite
362

In Velocity Deviation Window

Geschwindigkeitsabweichungs-
Fenster, Seite 364

Velocity Below Threshold

Geschwindigkeits-Schwellwert, Seite
366

Current Below Threshold

Strom-Schwellwert, Seite 367

Halt Acknowledge

Bewegung stoppen mit Halt, Seite 321

Motion Sequence: Start Acknowledge

Betriebsart Motion Sequence, Seite
294

Motor Standstill

Motorstillstand und
Bewegungsrichtung, Seite 351

Selected Error

Fehlermeldungen anzeigen, Seite 393

Drive Referenced (ref_ok)

Betriebsart Homing, Seite 282

Selected Warning

Fehlermeldungen anzeigen, Seite 393

Motion Sequence: Done

Betriebsart Motion Sequence, Seite
294

Position Register Channel 1

Position Register, Seite 356

Position Register Channel 2

Position Register, Seite 356

Position Register Channel 3

Position Register, Seite 356

Position Register Channel 4

Position Register, Seite 356

Motor Moves Positive

Motorstillstand und
Bewegungsrichtung, Seite 351

Motor Moves Negative

Motorstillstand und
Bewegungsrichtung, Seite 351
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Folgende Tabelle zeigt eine Ubersicht tiber die méglichen
Signalausgangsfunktionen bei Feldbus-Steuerungsart:

Signalausgangsfunktion

Beschreibung im Abschnitt

Freely Available

Signalausgang Uber Parameter setzen, Seite 327

No Fault Anzeige des Betriebszustands Uber Signalausgange, Seite
244

Active Anzeige des Betriebszustands Uber Signalausgange, Seite
244

RMAC Active Or Finished Relativbewegung nach Capture (RMAC), Seite 336

In Position Deviation Window

Positionsabweichungs-Fenster, Seite 362

In Velocity Deviation Window

Geschwindigkeitsabweichungs-Fenster, Seite 364

Velocity Below Threshold

Geschwindigkeits-Schwellwert, Seite 366

Current Below Threshold

Strom-Schwellwert, Seite 367

Halt Acknowledge

Bewegung stoppen mit Halt, Seite 321

Motor Standstill

Motorstillstand und Bewegungsrichtung, Seite 351

Selected Error

Fehlermeldungen anzeigen, Seite 393

Drive Referenced (ref_ok)

Betriebsart Homing, Seite 282

Selected Warning

Fehlermeldungen anzeigen, Seite 393

Position Register Channel 1

Position Register, Seite 356

Position Register Channel 2

Position Register, Seite 356

Position Register Channel 3

Position Register, Seite 356

Position Register Channel 4

Position Register, Seite 356

Motor Moves Positive

Motorstillstand und Bewegungsrichtung, Seite 351

Motor Moves Negative

Motorstillstand und Bewegungsrichtung, Seite 351

Uber die folgenden Parameter kénnen die digitalen Signalausgénge parametriert

werden:

0198441113949.04
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Parametername

Beschreibung

Einheit
Mindestwert

Werkseinstellun-
gen

Hochstwert

Datentyp
R/W
Persisten-
te
Variablen

Expert

Parameteradresse
uber Feldbus

I0funct_DQO

Funktion Ausgang DQO.
1/ Freely Available: Frei verfugbar

2 |/ No Fault: Meldet die Betriebszustédnde Ready
To Switch On, Switched On und Operation
Enabled

3/ Active: Meldet Betriebszustand Operation
Enabled

4/ RMAC Active Or Finished: Relativbewegung
nach Capture ist aktiv oder beendet (RMAC)

5/ In Position Deviation Window:
Schleppabstand innerhalb Fenster

6 / In Velocity Deviation Window:
Geschwindigkeitsabweichung innerhalb Fenster

7 | Velocity Below Threshold:
Motorgeschwindigkeit unterhalb des
Schwellwertes

8 / Current Below Threshold: Motorstrom
unterhalb des Schwellwertes

9 / Halt Acknowledge: Halt-Quittierung

11/ Motion Sequence: Start Acknowledge:
Motion Sequence: Quittierung der
Startanforderung

13 / Motor Standstill: Motor steht

14 / Selected Error: Einer der angegebenen
Fehler der Fehlerklassen 1 ... 4 steht an

15/ Valid Reference (ref_ok): Nullpunkt ist gliltig
(ref_ok)

16 / Selected Warning: Einer der angegebenen
Fehler der Fehlerklasse 0 steht an

17 | Motion Sequence: Done: Motion Sequence:
Bewegungssequenz abgeschlossen

18 / Position Register Channel 1: Kanal 1 des
Positionsregisters

19 / Position Register Channel 2: Kanal 2 des
Positionsregisters

20/ Position Register Channel 3: Kanal 3 des
Positionsregisters

21/ Position Register Channel 4: Kanal 4 des
Positionsregisters

22 /| Motor Moves Positive: Motorbewegung in
positive Richtung

23/ Motor Moves Negative: Motorbewegung in
negative Richtung

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.

Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Einschalten des Gerats Gbernommen.

UINT16
R/wW

per.

CANopen 3007:9x
Modbus 1810

I0funct_DQ1

Funktion Ausgang DQ1.
1/ Freely Available: Frei verfugbar
2/ No Fault: Meldet die Betriebszustande Ready

To Switch On, Switched On und Operation
Enabled

UINT16
R/W

per.

CANopen 3007:An
Modbus 1812
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert

3/ Active: Meldet Betriebszustand Operation
Enabled

4 | RMAC Active Or Finished: Relativbewegung
nach Capture ist aktiv oder beendet (RMAC)

5/ In Position Deviation Window:
Schleppabstand innerhalb Fenster

6/ In Velocity Deviation Window:
Geschwindigkeitsabweichung innerhalb Fenster

7 | Velocity Below Threshold:
Motorgeschwindigkeit unterhalb des
Schwellwertes

8/ Current Below Threshold: Motorstrom
unterhalb des Schwellwertes

9 / Halt Acknowledge: Halt-Quittierung

11 / Motion Sequence: Start Acknowledge:
Motion Sequence: Quittierung der
Startanforderung

13 / Motor Standstill: Motor steht

14 | Selected Error: Einer der angegebenen
Fehler der Fehlerklassen 1 ... 4 steht an

15/ Valid Reference (ref_ok): Nullpunkt ist gliltig
(ref_ok)

16 / Selected Warning: Einer der angegebenen
Fehler der Fehlerklasse 0 steht an

17 | Motion Sequence: Done: Motion Sequence:
Bewegungssequenz abgeschlossen

18 / Position Register Channel 1: Kanal 1 des
Positionsregisters

19 / Position Register Channel 2: Kanal 2 des
Positionsregisters

20 / Position Register Channel 3: Kanal 3 des
Positionsregisters

21/ Position Register Channel 4: Kanal 4 des
Positionsregisters

22 | Motor Moves Positive: Motorbewegung in
positive Richtung

23 / Motor Moves Negative: Motorbewegung in
negative Richtung

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.

Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Einschalten des Gerats tibernommen.

Parametrierung der Software-Entprellung

Entprelizeit

Die Entprellzeit der Signaleingdnge besteht aus Hardware- und Software-
Entprellung.
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Die Hardware-Entprellung ist fest eingestellt, siehe Digitale Eingangssignale 24 V

(Schaltzeit Hardware), Seite 31.

Wenn eine eingestellte Signalfunktion gedndert wird, wird die Software-
Entprellung beim nachsten Einschaltvorgang auf die Werkseinstellung

zurlickgesetzt.

Uber die folgenden Parameter kann die Software-Entprellzeit eingestellt werden:

3/0.75ms: 0,75 ms
4/1.00 ms: 1,00 ms
5/1.25ms: 1,25 ms
6/1.50 ms: 1,50 ms

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe maoglich.

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hoéchstwert
Expert

DI_0_Debounce Entprelizeit DIO. - UINT16 CANopen 3008:20n
0/ No: Keine Software-Entprellung 0 R/W Modbus 2112
1/0.25ms: 0,25 ms 6 per.

2/0.50 ms: 0,50 ms 6 -
3/0.75ms: 0,75 ms

4/1.00 ms: 1,00 ms

5/1.25ms: 1,25 ms

6/1.50 ms: 1,50 ms

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei

deaktivierter Endstufe moglich.

Geanderte Einstellungen werden sofort

Ubernommen.

DI_1_Debounce Entprellzeit DI1. - UINT16 CANopen 3008:21p
0/ No: Keine Software-Entprellung 0 R/W Modbus 2114
1/0.25ms: 0,25 ms 6 per.

2/0.50 ms: 0,50 ms 6 -
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert

DI_2 Debounce Entprellzeit DI2. - UINT16 CANopen 3008:22y
0/ No: Keine Software-Entprellung 0 R/W Modbus 2116
1/0.25ms: 0,25 ms 6 per.

2/0.50 ms: 0,50 ms 6 -
3/0.75ms: 0,75 ms

4/1.00 ms: 1,00 ms

5/1.25ms: 1,25 ms

6/1.50 ms: 1,50 ms

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei

deaktivierter Endstufe maoglich.

Geanderte Einstellungen werden sofort

Ubernommen.

DI_3 Debounce Entprellzeit DI3. - UINT16 CANopen 3008:23h
0/ No: Keine Software-Entprellung 0 R/W Modbus 2118
1/0.25ms: 0,25 ms 6 per.

2/0.50 ms: 0,50 ms 6 -
3/0.75ms: 0,75 ms

4/1.00 ms: 1,00 ms

5/1.25ms: 1,25 ms

6/1.50 ms: 1,50 ms

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei

deaktivierter Endstufe moglich.

Geanderte Einstellungen werden sofort

Ubernommen.
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Regelkreisparametersatz umschailten

Ubersicht Reglerstruktur

Allgemeines

Folgende Grafik zeigt eine Ubersicht tiber die Reglerstruktur.

@ @ ®

_Ig act rms, Id act rms @]

v act, n act

_p_act, _p actlnt @ G

1 Lageregler
2 Geschwindigkeitsregler
3 Stromregler

4 Encoderauswertung

Lageregler

Der Lageregler reduziert die Differenz zwischen Sollposition und Istposition
(Positionsabweichung) auf ein Minimum. Im Motorstillstand ist die
Positionsabweichung bei einem gut eingestellten Lageregler nahe null.

Voraussetzung fiir eine gute Verstarkung des Lagereglers ist ein optimierter
Geschwindigkeitsregelkreis.

Geschwindigkeitsregler

Der Geschwindigkeitsregler regelt die Motorgeschwindigkeit, indem er den
Motorstrom entsprechend der Lastsituation variiert. Der Drehzahlregler bestimmt
mafgeblich die Reaktionsschnelligkeit des Antriebs. Die Dynamik des
Drehzahlreglers hangt ab von:

» dem Tragheitsmoment des Antriebs und der Regelstrecke
* Leistung des Motors

+ Steifigkeit und Elastizitat der Elemente im Kraftfluss

+ dem Spiel der mechanischen Antriebselemente

» der Reibung
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Stromregler

Der Stromregler bestimmt das Antriebsmoment des Motors. Mit den
gespeicherten Motordaten wird der Stromregler automatisch optimal eingestellt.

Ubersicht Lageregler

Uberblick

Folgende Grafik zeigt eine Ubersicht tiber den Lageregler.

®
_pref v I:

CTRL1 KFPp

@ _p dif comp @
® I~ e

RAMP v _max CTRL1_KPp
RAMP v_acc
RAMP v _dec

O
>

_p act, p actlnt

1 Zielwerte fur die Betriebsarten Jog, Profile Position, Homing und Motion Sequence
2 Bewegungsprofil fir die Geschwindigkeit
3 Geschwindigkeitsvorsteuerung

4 Lageregler

Abtastperiode

Die Abtastperiode des Lagereglers betragt 250 ps.

Ubersicht Geschwindigkeitsregler

Uberblick

Folgende Grafik zeigt eine Ubersicht tiber den Geschwindigkeitsregler.
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®
<:> _pref acc
CTRL_KFAcc <:>
@ bA - t !

RAMP v_enable |

RAMP_v_max CTRL_SpdFric
RAMP_v_acc CTRL1 KFric
RAMP v_dec —~

® @ ®
A 2/—0—>H l_’; E K B

CTRL v _max CTRL1 OSupDamp CTRL1 TAUnref CTRL1_KPn
CTRL1 OSupDlay CTRL1_TNn

Vv _act

1 Zielwerte fur die Betriebsart Profile Velocity

2 Bewegungsprofil fur die Geschwindigkeit

3 Geschwindigkeitsbegrenzung

4 Overshoot Suppression Filter (im Expertenmodus zugangliche Parameter)
5 Filterzeitkonstante fir den Filter des Referenzgeschwindigkeitswerts

6 Beschleunigungsvorsteuerung (Im Expertenmodus zugangliche Parameter)
7 Reibungskompensation (im Expertenmodus zugéangliche Parameter)

8 Geschwindigkeitsregler

Abtastperiode

Die Abtastperiode des Geschwindigkeitsreglers betragt 62,5 us.

Ubersicht Stromregler

Uberblick

Folgende Grafik zeigt eine Ubersicht tiber den Stromregler.
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RAMP tqg_enable
RAMP_tqg slope
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CTRL_T max CTRL1 Nfldamp CTRL1 TAUiref
CTRL1_ Nf2damp
CTRL1 Nflfreq
CTRL1 Nf2freq
CTRL1_Nflbandw
CTRL1_Nf2bandw

~Ig act rms, Id act rms

1 Zielwerte fir die Betriebsart Profile Torque

2 Bewegungsprofil fir das Drehmoment

3 Strombegrenzung

4 Notch-Filter (im Expertenmodus zugangliche Parameter)
5 Filterzeitkonstante fir das Filter des Stromsollwerts

6 Stromregler

7 Endstufe

Abtastperiode

Die Abtastperiode des Stromreglers betragt 62,5 ps.

Parametrierbare Regelkreisparameter

Regelkreisparametersatz

Das Produkt verfligt Giber 2 getrennt parametrierbare Regelkreisparametersatze.
Die bei einem Autotuning ermittelten Werte fir die Regelkreisparameter werden
im Regelkreisparametersatz 1 gespeichert.

Ein Regelkreisparametersatz besteht aus frei zuganglichen Parametern und aus
Parametern, die nur im Expertenmodus zuganglich sind.
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Regelkreisparametersatz 1

Regelkreisparametersatz 2

Frei zugangliche Parameter:
CTRL1_KPn

CTRL1_TNn

CTRL1_KPp
CTRL1_TAUiref
CTRL1_TAUnref
CTRL1_KFPp

Experten-Parameter:

Frei zugangliche Parameter:
CTRL2_KPn

CTRL2_TNn

CTRL2_KPp
CTRL2_TAUiref
CTRL2_TAUnref
CTRL2_KFPp

Experten-Parameter:

CTRL1_Nftdamp CTRL2_Nftdamp

CTRL1_Nf1freq CTRL2_Nftfreq
CTRL1_Nf1bandw CTRL2_Nf1bandw
CTRL1_Nf2damp CTRL2_Nf2damp
CTRL1_Nf2freq CTRL2_Nf2freq
CTRL1_Nf2bandw CTRL2_Nf2bandw
CTRL1_Osupdamp CTRL2_Osupdamp
CTRL1_Osupdelay CTRL2_Osupdelay

CTRL1_Kfric CTRL2_Kfric

Siehe Abschnitte Regelkreisparametersatz 1, Seite 236 und
Regelkreisparametersatz 2, Seite 238.

Parametrierung

* Regelkreisparametersatz wahlen
Wahl des Regelkreisparametersatzes nach dem Einschalten.
Siehe Regelkreisparametersatz wahlen, Seite 230.

* Regelkreisparametersatz automatisch umschalten

Zwischen den beiden Regelkreisparametersatzen kann umgeschaltet
werden.

Siehe Regelkreisparametersatz automatisch umschalten, Seite 231.
+ Regelkreisparametersatz kopieren

Die Werte des Regelkreisparametersatzes 1 kénnen in den
Regelkreisparametersatz 2 kopiert werden.

Siehe Regelkreisparametersatz kopieren, Seite 234.
» Integral-Anteil abschalten

Uber einen digitalen Signaleingang kann der Integral-Anteil und damit die
Nachstellzeit abgeschaltet werden.

Siehe Integral-Anteil abschalten, Seite 235.

Regelkreisparametersatz wahlen

Beschreibung

Der aktive Regelkreisparametersatzes wird mit dem Parameter  CTRL _
ActParSet angezeigt.

Uber den Parameter CTRL_PwrUpParSet kann eingestellt werden, welcher
Regelkreisparametersatz nach dem Einschalten aktiv sein soll. Alternativ kann
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eingestellt werden, ob zwischen den beiden Regelkreisparametersatzen
automatisch umgeschaltet werden soll.

Uber den Parameter CTRL_SelParSet kann im laufenden Bertieb zwischen den
beiden Regelkreisparametersatzen umgeschaltet werden.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
_CTRL_ActParSet Aktiver Regelkreisparametersatz. - UINT16 CANopen 3011:17;
Wert 1: Regelkreisparametersatz 1 ist aktiv - R/- Modbus 4398
Wert 2: Regelkreisparametersatz 2 ist aktiv - -
Ein Regelkreisparametersatz wird aktiv, nachdem | - -
die flr die Parameterumschaltung eingestellte Zeit
(CTRL_ParChgTime) verstrichen ist.
CTRL_PwrUpParSet | Auswahl des Regelkreisparametersatzes beim - UINT16 CANopen 3011:18y,
Einschalten
0 R/W Modbus 4400
0/ Switching Condition: Die Umschaltbedingung
wird zur Umschaltung des 1 per.
Regelkreisparametersatzes verwendet 9
1/ Parameter Set 1: Regelkreisparametersatz 1
wird verwendet
2 / Parameter Set 2: Regelkreisparametersatz 2
wird verwendet
Der gewahlte Wert wird auch in CTRL_SelParSet
geschrieben (nicht persistent).
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
CTRL_SelParSet Auswahl des Regelkreisparametersatzes - UINT16 CANopen 3011:19;
Siehe Parameter fir die Codierung: CTRL_ 0 R/W Modbus 4402
PwrUpParSet ;
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen. 2 -

Regelkreisparametersatz automatisch umschalten

Beschreibung

Einstellungen

Zwischen den beiden Regelkreisparametersatzen kann automatisch umgeschaltet

werden.

Zum Umschalten zwischen den Regelkreisparametersatzen konnen folgende
Abhangigkeiten eingestellt werden:

» Digitaler Signaleingang

* Positionsabweichungs-Fenster

» Zielgeschwindigkeit unter parametrierbarem Wert

+ Istgeschwindigkeit unter parametrierbarem Wert

Folgende Grafik zeigt eine Ubersicht iiber das Umschalten zwischen den

Parametersatzen.

0198441113949.04
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Zeitdiagramm

CLSET_ParSwiCond

| =3

' "Switch ;
- E Controller E
| Parameter !

l_l

|CLSET7p7DiffWin7usr| |CLSET7V7ThreShol|

/

CLSET winTime |

Die frei zugangliche Parameter werden linear angepasst. Die lineare Anpassung
der Werte des Regelkreisparametersatzes 1 auf die Werte des
Regelkreisparametersatzes 2 erfolgt Uber die parametrierbare Zeit CTRL _

ParChgTime.

Die im Expertenmodus zugangliche Parameter werden nach der parametrierbaren
Zeit CTRL_ParChgTime direkt auf den Wert des anderen

Regelkreisparametersatzes umgeschaltet.

Folgende Grafik zeigt das Zeitdiagramm fiir das Umschalten der

Regelkreisparameter.

Zeitdiagramm fur das Umschalten der Regelkreisparametersatze

CTRL1 KPn
CTRL1 TNn
CTRL1 KPp
CTRL1 TAUnref
CTRL1 TAUiref
CTRL1 KFPp

CTRL1_Nfldamp
CTRL1 Nflfreq
CTRL1 Nflbandw
CTRL1 Nf2damp
CTRL1 Nf2freqg
CTRL1 Nf2bandw
CTRL1 Osupdamp
CTRL1 Osupdelay
CTRL1 Kfric

@

@

CTRL_ParChgTime

CTRL2 KPn
CTRL2 TNn
CTRL2_KPp
CTRL2 TAUnref
CTRL2_TAUiref
CTRL2 KFPp

CTRLZ2_Nfldamp
CTRL2 Nflfreq
CTRL2 Nflbandw
CTRL2_Nf2damp
CTRL2 Nf2freq
CTRLZ2_Nf2bandw
CTRL2_ Osupdamp
CTRL2_ Osupdelay
CTRL2_Kfric

1 Frei zugangliche Parameter werden linear angepasst

2 Im Expertenmodus zugangliche Parameter werden direkt angepasst
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Parametername

Beschreibung

Einheit
Mindestwert

Werkseinstellun-
gen

Hochstwert

Datentyp
R/W
Persisten-
te
Variablen

Expert

Parameteradresse
tiber Feldbus

CLSET_ParSwiCond

Bedingung fir Parametersatzumschaltung.

0/ None Or Digital Input: Keine oder Funktion fiir
Digitaleingang gewahlt

1/ Inside Position Deviation: Innerhalb des
Schleppabstandes (Wert istim Parameter
CLSET_p_DiffWin angegeben)

2 / Below Reference Velocity: Unterhalb der
Sollgeschwindigkeit (Wert ist im Parameter
CLSET__v_Threshol angegeben)

3/ Below Actual Velocity: Unterhalb der
Istgeschwindigkeit (Wert ist im Parameter
CLSET_v_Threshol angegeben)

4 | Reserved: Reserviert

Bei der Parametersatzumschaltung werden die
Werte der folgenden Parameter graduell
geandert:

- CTRL_KPn

-CTRL_TNn

- CTRL_KPp

- CTRL_TAUnref

- CTRL_TAUiref

- CTRL_KFPp

Die Werte der folgenden Parameter werden nach
Ablauf der Wartezeit fur
Parametersatzumschaltung geandert (CTRL_
ParChgTime):

- CTRL_Nf1idamp

- CTRL_Nf1freq

- CTRL_Nf1bandw

- CTRL_Nf2damp

- CTRL_Nf2freq

- CTRL_Nf2bandw

- CTRL_Osupdamp

- CTRL_Osupdelay

- CTRL_Kfric

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

UINT16
R/wW

per.

CANopen 3011:1Ay
Modbus 4404

CLSET_p_DiffWin_
usr

Positionsabweichung fur
Regelkreisparametersatz-Umschaltung.

Wenn die Positionsabweichung des Lagereglers
kleiner als der Werte dieses Parameters ist, wird
Regelkreisparametersatz 2 verwendet.
Andernfalls wird der Regelkreisparametersatz 1
verwendet.

Minimalwert, Werkseinstellung und Maximalwert
héngen vom Skalierungsfaktor ab.

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

usr_p
0

164
2147483647

INT32
R/wW

per.

CANopen 3011:25y
Modbus 4426

0198441113949.04
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
CLSET_v_Threshol Geschwindigkeits-Schwellwert fur usr_v UINT32 CANopen 3011:1Dn
Regelkreisparametersatz-Umschaltung
0 R/W Modbus 4410
Wenn die Sollgeschwindigkeit oder die
Istgeschwindigkeit kleiner als die Werte dieses 50 per.
Parameters ist, wird der Regelkreisparametersatz
2 verwendet. Andernfalls wird der 2147483647 -
Regelkreisparametersatz 1 verwendet.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
CLSET_winTime Zeitfenster flr Parametersatzumschaltung. ms UINT16 CANopen 3011:1By,
Wert 0: Fensteriberwachung deaktiviert. 0 R/W Modbus 4406
Wert >0: Fensterzeit fiir die Parameter CLSET v_ | 0 per.
Threshol und CLSET_p_DiffWin.
1000 -
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
CTRL_ParChgTime Zeitspanne zur Umschaltung des ms UINT16 CANopen 3011:14n
Regelkreisparametersatzes
0 R/W Modbus 4392
Bei der Regelkreisparametersatz-Umschaltung
werden die Werte der folgenden Parameter linear | O per.
geandert:
2000 -

-CTRL_KPn
-CTRL_TNn
-CTRL_KPp

- CTRL_TAUnref
- CTRL_TAUiref
- CTRL_KFPp

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Regelkreisparametersatz kopieren

Beschreibung

Uber den Parameter CTRL_ParSetCopy kdnnen die Werte des

Regelkreisparametersatzes 1 in den Regelkreisparametersatz 2 oder die Werte
des Regelkreisparametersatzes 2 in den Regelkreisparametersatz 1 kopiert

werden.

234

0198441113949.04




Operation Integriertes Servo-Antriebssystem
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
CTRL_ParSetCopy Kopieren des Regelkreisparametersatzes - UINT16 CANopen 3011:16;
Wert 1: Regelkreisparametersatz 1 auf 0,0 R/W Modbus 4396
Regelkreisparametersatz 2 kopieren
Wert 2: Regelkreisparametersatz 2 auf 0.2

Regelkreisparametersatz 1 kopieren

Wenn Regelkreisparametersatz 2 auf
Regelkreisparametersatz 1 kopiert wird, wird der
Parameter CTRL_GlobGain auf 100 % gesetzt.

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Integral-Anteil abschalten

Beschreibung

Uber die Signaleingangsfunktion "Velocity Controller Integral Off" kann der
Integral-Anteil des Geschwindigkeitsreglers abgeschaltet werden. Wird der
Integral-Anteil abgeschaltet, so wird implizit die Nachstellzeit des
Geschwindigkeitsreglers (CTRL1_TNn und CTRL2_TNn) graduell auf Null
gestellt. Die Zeitspanne bis zum erreichen des Wertes Null ist abhangig von dem
Parameter CTRL_ParChgTime. Bei Vertikalachsen wird der Integral-Anteil
bendtigt um Positionsabweichungen im Stillstand zu vermindern.

0198441113949.04
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Regelkreisparametersatz 1

Uberblick

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hoéchstwert
Expert
CTRL1_KPn Geschwindigkeitsregler P-Faktor. 1/min UINT16 CANopen 3012:14
Der Standardwert wird anhand der 0,0001 R/W Modbus 4610
Motorparameter berechnet.
- per.
Bei einem Umschalten zwischen den beiden
Regelkreisparametersatzen erfolgt die Anpassung | 2,5400 -
der Werte linear tUber die im Parameter CTRL_
ParChgTime eingestellte Zeit.
In Schritten von 0,0001 A/(1/min)
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
CTRL1_TNn Geschwindigkeitsregler Nachstellzeit. ms UINT16 CANopen 3012:2;
Defaultwert wird berechnet 0,00 R/W Modbus 4612
Bei einem Umschalten zwischen den beiden - per.
Regelkreisparametersatzen erfolgt die Anpassung
der Werte linear (iber die im Parameter CTRL_ 327,67 -
ParChgTime eingestellte Zeit.
In Schritten von 0,01 ms.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
CTRL1_KPp Lageregler P-Faktor. 1/s UINT16 CANopen 3012:3x
Der Standardwert wird berechnet. 2,0 R/W Modbus 4614
Bei einem Umschalten zwischen den beiden - per.
Regelkreisparametersatzen erfolgt die Anpassung
der Werte linear Uber die im Parameter CTRL _ 900,0 -
ParChgTime eingestellte Zeit.
In Schritten von 0,1 1/s.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
CTRL1_TAUiref Filterzeitkonstante fiir den Filter des ms UINT16 CANopen 3012:5x
Stromsollwertes.
0,00 R/W Modbus 4618
Bei einem Umschalten zwischen den beiden
Regelkreisparametersatzen erfolgt die Anpassung | 0,50 per.
der Werte linear Gber die im Parameter CTRL_
ParChgTime eingestellte Zeit. 4,00 -
In Schritten von 0,01 ms.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
CTRL1_TAUnref Filterzeitkonstante fir den Filter des ms UINT16 CANopen 3012:4y,
Geschwindigkeitssollwertes.
0,00 R/W Modbus 4616
Bei einem Umschalten zwischen den beiden
Regelkreisparametersatzen erfolgt die Anpassung | 1,81 per.
der Werte linear Uber die im Parameter CTRL_ 497 67

ParChgTime eingestellte Zeit.
In Schritten von 0,01 ms.

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
CTRL1_KFPp Geschwindigkeitsvorsteuerung. % UINT16 CANopen 3012:6;
Bei einem Umschalten zwischen den beiden 0,0 R/W Modbus 4620
Regelkreisparametersatzen erfolgt die Anpassung
der Werte linear tber die im Parameter CTRL_ 0,0 per.
ParChgTime eingestellte Zeit.
200,0 -
In Schritten von 0,1 %.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
CTRL1_Nf1damp Notch-Filter 1: Dampfung % UINT16 CANopen 3012:8;,
In Schritten von 0,1 %. 55,0 R/W Modbus 4624
Geanderte Einstellungen werden sofort 90,0 per.
Ubernommen.
99,0 expert
CTRL1_Nftfreq Notch-Filter 1: Frequenz Hz UINT16 CANopen 3012:9;
Beim Wert 15000 wird der Filter deaktiviert. 50,0 R/W Modbus 4626
In Schritten von 0,1 Hz. 1500,0 per.
Geanderte Einstellungen werden sofort 1500,0 expert
Ubernommen.
CTRL1_Nf1bandw Notch-Filter 1: Bandbreite % UINT16 CANopen 3012:An
Die Bandbreite ist wie folgt definiert: 1 - Fb/FO 1,0 R/W Modbus 4628
In Schritten von 0,1 %. 70,0 per.
Geanderte Einstellungen werden sofort 90,0 expert
Ubernommen.
CTRL1_Nf2damp Notch-Filter 2: Dampfung % UINT16 CANopen 3012:Bn,
In Schritten von 0,1 %. 55,0 R/W Modbus 4630
Geanderte Einstellungen werden sofort 90,0 per.
Ubernommen.
99,0 expert
CTRL1_Nf2freq Notch-Filter 2: Frequenz Hz UINT16 CANopen 3012:Ch
Beim Wert 15000 wird der Filter deaktiviert. 50,0 R/W Modbus 4632
In Schritten von 0,1 Hz. 1500,0 per.
Geanderte Einstellungen werden sofort 1500,0 expert
Ubernommen.
CTRL1_Nf2bandw Notch-Filter 2: Bandbreite % UINT16 CANopen 3012:Dy
Die Bandbreite ist wie folgt definiert: 1 - Fb/FO 1,0 R/W Modbus 4634
In Schritten von 0,1 %. 70,0 per.
Geanderte Einstellungen werden sofort 90,0 expert
Ubernommen.
CTRL1_Osupdamp Uberschwingfilter: Dampfung % UINT16 CANopen 3012:En
Beim Wert 0 wird der Filter deaktiviert. 0,0 R/W Modbus 4636
In Schritten von 0,1 %. 0,0 per.
Geanderte Einstellungen werden sofort 50,0 expert

Ubernommen.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
CTRL1_Osupdelay Uberschwingfilter: Zeitverzégerung ms UINT16 CANopen 3012:Fp,
Beim Wert 0 wird der Filter deaktiviert. 0,00 R/W Modbus 4638
In Schritten von 0,01 ms. 0,00 per.
Geanderte Einstellungen werden sofort 75,00 expert
Ubernommen.
CTRL1_Kfric Reibungskompensation: Verstarkung Arms UINT16 CANopen 3012:10n
In Schritten von 0,01 Arms. 0,00 R/W Modbus 4640
Geanderte Einstellungen werden sofort 0,00 per.
Ubernommen.
10,00 expert
Regelkreisparametersatz 2
Uberblick
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hoéchstwert
Expert
CTRL2_KPn Geschwindigkeitsregler P-Faktor. 1/min UINT16 CANopen 3013:14
Der Standardwert wird anhand der 0,0001 R/W Modbus 4866
Motorparameter berechnet.
- per.
Bei einem Umschalten zwischen den beiden
Regelkreisparametersatzen erfolgt die Anpassung | 2,5400 -
der Werte linear lber die im Parameter CTRL_
ParChgTime eingestellte Zeit.
In Schritten von 0,0001 A/(1/min)
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
CTRL2_TNn Geschwindigkeitsregler Nachstellzeit. ms UINT16 CANopen 3013:2x
Defaultwert wird berechnet 0,00 R/W Modbus 4868
Bei einem Umschalten zwischen den beiden - per.
Regelkreisparametersatzen erfolgt die Anpassung 327 67

der Werte linear lber die im Parameter CTRL_
ParChgTime eingestellte Zeit.

In Schritten von 0,01 ms.

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert

CTRL2_KPp Lageregler P-Faktor. 1/s UINT16 CANopen 3013:3y
Der Standardwert wird berechnet. 2,0 R/W Modbus 4870
Bei einem Umschalten zwischen den beiden - per.

Regelkreisparametersatzen erfolgt die Anpassung

der Werte linear Uber die im Parameter CTRL_ 900,0 -
ParChgTime eingestellte Zeit.

In Schritten von 0,1 1/s.

Geanderte Einstellungen werden sofort

Ubernommen.

CTRL2_TAUiref Filterzeitkonstante fiir den Filter des ms UINT16 CANopen 3013:5;
Stromsollwertes.

0,00 R/W Modbus 4874
Bei einem Umschalten zwischen den beiden
Regelkreisparametersatzen erfolgt die Anpassung | 0,50 per.
der Werte linear Uber die im Parameter CTRL_
ParChgTime eingestellte Zeit. 4,00 -
In Schritten von 0,01 ms.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

CTRL2_TAUnref Filterzeitkonstante fir den Filter des ms UINT16 CANopen 3013:4y

Geschwindigkeitssollwertes.
0,00 R/W Modbus 4872
Bei einem Umschalten zwischen den beiden
Regelkreisparametersatzen erfolgt die Anpassung | 1,81 per.
der Werte linear Uber die im Parameter CTRL_
ParChgTime eingestellte Zeit. 327,67 -
In Schritten von 0,01 ms.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

CTRL2_KFPp Geschwindigkeitsvorsteuerung. % UINT16 CANopen 3013:6n
Bei einem Umschalten zwischen den beiden 0,0 R/W Modbus 4876
Regelkreisparametersatzen erfolgt die Anpassung
der Werte linear Uber die im Parameter CTRL_ 0,0 per.

ParChgTime eingestellte Zeit.
200,0 -
In Schritten von 0,1 %.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

CTRL2_Nf1damp Notch-Filter 1: Dampfung % UINT16 CANopen 3013:8y
In Schritten von 0,1 %. 55,0 R/W Modbus 4880
Geanderte Einstellungen werden sofort 90,0 per.

Uibernommen.
99,0 expert

CTRL2_Nftfreq Notch-Filter 1: Frequenz Hz UINT16 CANopen 3013:9y
Beim Wert 15000 wird der Filter deaktiviert. 50,0 R/W Modbus 4882
In Schritten von 0,1 Hz. 1500,0 per.

Geanderte Einstellungen werden sofort 1500,0 expert
Ubernommen.

CTRL2_Nf1bandw Notch-Filter 1: Bandbreite % UINT16 CANopen 3013:An
Die Bandbreite ist wie folgt definiert: 1 - Fb/FO 1,0 R/W Modbus 4884
In Schritten von 0,1 %. 70,0 per.

Geanderte Einstellungen werden sofort 90,0 expert

Uibernommen.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
CTRL2_Nf2damp Notch-Filter 2: Dampfung % UINT16 CANopen 3013:By,
In Schritten von 0,1 %. 55,0 R/W Modbus 4886
Geanderte Einstellungen werden sofort 90,0 per.
Ubernommen.
99,0 expert
CTRL2_Nf2freq Notch-Filter 2: Frequenz Hz UINT16 CANopen 3013:Ch
Beim Wert 15000 wird der Filter deaktiviert. 50,0 R/W Modbus 4888
In Schritten von 0,1 Hz. 1500,0 per.
Geanderte Einstellungen werden sofort 1500,0 expert
Ubernommen.
CTRL2_Nf2bandw Notch-Filter 2: Bandbreite % UINT16 CANopen 3013:Dn
Die Bandbreite ist wie folgt definiert: 1 - Fb/FO 1,0 R/W Modbus 4890
In Schritten von 0,1 %. 70,0 per.
Geanderte Einstellungen werden sofort 90,0 expert
Ubernommen.
CTRL2_Osupdamp Uberschwingfilter: Dampfung % UINT16 CANopen 3013:Ep,
Beim Wert 0 wird der Filter deaktiviert. 0,0 R/W Modbus 4892
In Schritten von 0,1 %. 0,0 per.
Geanderte Einstellungen werden sofort 50,0 expert
Ubernommen.
CTRL2_Osupdelay Uberschwingfilter: Zeitverzégerung ms UINT16 CANopen 3013:Fy,
Beim Wert 0 wird der Filter deaktiviert. 0,00 R/W Modbus 4894
In Schritten von 0,01 ms. 0,00 per.
Geénderte Einstellungen werden sofort 75,00 expert
Ubernommen.
CTRL2_Kfric Reibungskompensation: Verstarkung Arms UINT16 CANopen 3013:10n
In Schritten von 0,01 Arms. 0,00 R/W Modbus 4896
Geanderte Einstellungen werden sofort 0,00 per.
Ubernommen.
10,00 expert
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Betriebszustande und Betriebsarten

Betriebszustande

Zustandsdiagramm und Zustandsiibergange

Zustandsdiagramm

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

Betriebszustanden durchlaufen.

Die Zusammenhange zwischen den Betriebszustdnden und Zustandsiibergangen
sind in dem Zustandsdiagramm (Zustandsmaschine) abgebildet.

Intern Uberprifen und beeinflussen Uberwachungsfunktionen und
Systemfunktionen die Betriebszustande.

Not Ready To Switch On
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A 4
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Fault
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Fault Reaction Active

RUN/HALT

— Operation Enabled @

Quick Stop Active 7] @
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' Motor bestromt

D Betriebszustand

Betriebszustande

O ZustandsUbergang

* Fehler

Betriebszustand

Beschreibung

1 Start

Elektronik wird initialisiert

2 Not Ready To Switch On

Endstufe ist nicht einschaltbereit

3 Switch On Disabled

Aktivieren der Endstufe nicht mdglich

4 Ready To Switch On

Endstufe ist einschaltbereit

5 Switched On

Endstufe wird eingeschaltet

6 Operation Enabled

Endstufe ist aktiviert
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Betriebszustand Beschreibung

Eingestellte Betriebsart ist aktiv

7 Quick Stop Active »Quick-Stop* wird ausgefiihrt
8 Fault Reaction Active Fehlerreaktion wird ausgefiihrt
9 Fault Fehlerreaktion beendet

Endstufe ist deaktiviert

Fehlerklasse
Die Fehlermeldungen sind in folgende Fehlerklassen unterteilt:
Fehlerklasse | Zustandsiibergang Fehlerreaktion Zuriicksetzen einer Fehlermeldung
0 - Keine Unterbrechung der Bewegung Funktion ,Fault Reset”
1 T11 Bewegung stoppen mit ,Quick Stop* Funktion ,Fault Reset”
2 T13,T14 Bewegung stoppen mit ,Quick Stop*“ und Endstufe bei Funktion ,Fault Reset”
Motorstillstand deaktivieren
3 T13,T14 Endstufe sofort deaktivieren, ohne die Bewegung zuvor | Funktion ,Fault Reset*
zu stoppen
4 T13,T14 Endstufe sofort deaktivieren, ohne die Bewegung zuvor | Aus- und Einschalten
zu stoppen
Fehlerreaktion

Der Zustandsiibergang T13 (Fehlerklasse 2, 3 oder 4) leitet eine Fehlerreaktion
ein, sobald ein internes Ereignis einen Fehler meldet, auf die das Gerat reagieren

muss.
Fehlerklasse Antwort
2 Bewegung wird mit ,Quick Stop“ gestoppt
Haltebremse wird geschlossen
Endstufe ist deaktiviert
3, 4 oder sicherheitsbezogene Endstufe wird sofort deaktiviert
Funktion STO

Ein Fehler kann zum Beispiel durch einen Temperatursensor gemeldet werden.
Der Antriebsverstarker bricht die Bewegung ab und fuhrt eine Fehlerreaktion aus.
AnschlieRend wechselt der Betriebszustand in 9 Fault.

Zurucksetzen einer Fehlermeldung

Mit einem ,Fault Reset* wird eine Fehlermeldung zurlickgesetzt.

Bei einem ,Quick Stop®, der durch einen Fehler der Klasse 1 ausgel6st wird
(Betriebszustand 7 Quick Stop Active), flhrt ein ,Fault Reset” direkt zurtick in den
Betriebszustand 6 Operation Enabled.

Zustandsubergange

Zustandsubergange werden durch ein Eingangssignal, einen Feldbusbefehl oder
als Reaktion einer Uberwachungsfunktion ausgelost.
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Zustandsii- Betriebszu- Bedingung / Ereignis(1) Antwort
bergang stand
TO 1->2 Geréateelektronik erfolgreich initialisiert
T 2->3 Parameter erfolgreich initialisiert
T2 3->4 Keine Unterspannung
und Encoder erfolgreich Gberpruft
und Istgeschwindigkeit: <1000 1/min
und STO-Signale = +24V
und Feldbusbefehl: Shutdown(®
T3 4->5 Anforderung zur Aktivierung der Endstufe
Feldbusbefehl: Switch On oder Enable Operation
T4 5->6 Automatischer Ubergang Endstufe wird aktiviert.
Feldbusbefehl: Enable Operation Anwenderparameter werden geprift.
Haltebremse wird geliftet (sofern vorhanden).
T5 6->5 Feldbusbefehl: Disable Operation Bewegung wird mit "Halt" abgebrochen.
Haltebremse wird geschlossen (sofern
vorhanden).
Endstufe wird deaktiviert.
T6 5->4 Feldbusbefehl: Shutdown
T7 4->3 Unterspannung -
STO-Signale = 0V
Istgeschwindigkeit: >1000 1/min (zum Beispiel
durch Fremdantrieb)
Feldbusbefehl: Disable Voltage
T8 6->4 Feldbusbefehl: Shutdown Bewegung wird mit ,Halt* abgebrochen oder
Endstufe sofort deaktiviert. Einstellbar Gber
Parameter DSM_ShutDownOption.
T9 6->3 Anforderung zur Deaktivierung der Endstufe Fir ,Anforderung zur Deaktivierung der
P Endstufe”: Bewegung wird mit ,Halt"
Feldbusbefehl: Disable Voltage abgebrochen oder Endstufe sofort deaktiviert.
Einstellbar (iber Parameter DSM_
ShutDownOption.
Fir ,Feldbusbefehl: Disable Voltage“: Endstufe
wird sofort deaktiviert.
T10 5->3 Anforderung zur Deaktivierung der Endstufe
Feldbusbefehl: Disable Voltage
T11 6->7 Fehler mit Fehlerklasse 1 Bewegung wird mit ,Quick Stop*“ abgebrochen.
Feldbusbefehl: Quick Stop
T12 7->3 Anforderung zur Deaktivierung der Endstufe Endstufe wird sofort deaktiviert, auch wenn
Feldbusbefehl: Disable Voltage ~Quick Stop® noch aktiv ist.
T13 x->8 Fehler mit Fehlerklasse 2, 3 oder 4 Fehlerreaktion wird ausgefihrt, siehe
,Fehlerreaktion®.
T14 8->9 Fehlerreaktion beendet (Fehlerklasse 2)
Fehler mit Fehlerklasse 3 oder 4
T15 9->3 Funktion: ,Fault Reset* Fehler wird zurlickgesetzt (Fehlerursache
muss behoben sein).
T16 7->6 Funktion: ,Fault Reset” Bei einem ,Quick Stop®, der durch einen Fehler

Feldbusbefehl: Enable Operation(3)

der Klasse 1 ausgeldst wird, fuhrt ein ,Fault
Reset" direkt zurlick in den Betriebszustand 6
Operation Enabled.

(1) Um den Zustandsiibergang auszuldsen, ist die Erfiillung eines Punktes ausreichend.

(2) Nur erforderlich mit dem Feldbus-Steuerungsmodus und Parameter DS402compatib = 1.

(3) Nur méglich, wenn der Betriebszustand Giber den Feldbus ausgelost wurde.
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Verzégerung auf Stillstand deaktivieren
Dieser Parameter legt fest, wie der
Antriebsverstarker auf eine Anforderung zur
Deaktivierung der Endstufe reagiert.

Zur Verzégerung auf Stillstand wird Halt
verwendet.

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Verfligbar mit Firmware-Version 2V01.08.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
DSM_ Verhalten beim Deaktivieren der Endstufe - INT16 CANopen 605B:0y,
ShutDownOption wahrend einer Bewegung
0 R/W Modbus 1684
0 / Disable Immediately: Endstufe sofort
deaktivieren 0 per.
1/ Disable After Halt: Endstufe nach 1 -

Anzeige des Betriebszustands uber Signalausgange

Beschreibung

Uber die Signalausgénge stehen Informationen zum Betriebszustand zur
Verfligung. Folgende Tabelle zeigt eine Ubersicht:

Betriebszustand Signalausgangsfunktion "No fault"(1) Signalausgangsfunktion "Active"(2)

1 Start 0 0

2 Not Ready To Switch On 0 0

3 Switch On Disabled 0 0

4 Ready To Switch On 1 0

5 Switched On 1 0

6 Operation Enabled 1 1

7 Quick Stop Active 0 0

8 Fault Reaction Active 0 0

9 Fault 0 0

(1) Die Signalausgangsfunktion ist die Werkseinstellung fir DQO

(2) Die Signalausgangsfunktione ist die Werkeinstellung fir DQ1

Anzeige des Betriebszustands liber den Feldbus

Statuswort
Uber den Parameter DCOMstatus stehen Informationen iber den
Betriebszustand und den Bearbeitungszustand der Betriebsart zur Verfugung.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
_DCOMstatus DriveCom Statuswort. - UINT16 CANopen 6041:0y,
Bitbelegung: - R/- Modbus 6916

Bit 0: Betriebszustand Ready To Switch On
Bit 1: Betriebszustand Switched On

Bit 2: Betriebszustand Operation Enabled
Bit 3: Betriebszustand Fault

Bit 4: Voltage Enabled

Bit 5: Betriebszustand Quick Stop

Bit 6: Betriebszustand Switch On Disabled
Bit 7: Fehler mit Fehlerklasse 0

Bit 8: HALT-Anforderung aktiv

Bit 9: Remote

Bit 10: Target Reached

Bit 11: Internal Limit Active

Bit 12: Betriebsartspezifisch

Bit 13: x_err

Bit 14: x_end

Bit 15: ref_ok

Bit0,1,2,3,5und 6

Uber die Bits 0, 1, 2, 3, 5 und 6 des Parameters DCOMstatus wird der

Betriebszustand abgebildet.

Bit 6 Bit 5 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Betriebszustand
Switch On Quick Stop Fault Operation Switch On Ready To
Disabled Enabled Switch On
2 Not Ready To Switch On 0 X 0 0 0 0
3 Switch On Disabled 1 X 0 0 0 0
4 Ready To Switch On 0 1 0 0 0 1
5 Switched On 0 1 0 0 1 1
6 Operation Enabled 0 1 0 1 1 1
7 Quick Stop Active 0 0 0 1 1 1
8 Fault Reaction Active 0 1 1 1 1
9 Fault 0 1 0 0 0
Bit4

Bit 4=1 zeigt an, ob die DC-Bus-Spannung korrekt ist. Bei fehlender oder zu
geringer Spannung wechselt das Gerat nicht aus dem Zustand 3 in den Zustand

4.
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Bit 7

Bit 7 ist 1, wenn im Parameter _WarnActive eine Fehlermeldung der Fehlerklasse
0 anliegt. Die Bewegung wird nicht unterbrochen. Das Bit bleibt auf 1 gesetzt,
solange die Meldung im Parameter _ WarnActive anliegt. Das Bit bleibt fir
mindestens 100 ms auf 1 gesetzt, auch wenn eine Fehlermeldung der
Fehlerklasse 0 kirzer anliegt. Bei einem Fehlerreset (,Fault Reset”) wird das Bit
sofort auf 0 zurlickgesetzt.

Bit 8

Bit 8=1 zeigt an, dass ein ,Halt" aktiv ist.

Bit 9

Ist Bit 9 auf 1 gesetzt, fiihrt das Geréat Befehle tber den Feldbus aus. Ist Bit 9 auf 0
zurlckgesetzt, wird das Gerat Uber einen anderen Zugriffskanal gesteuert. Uber
den Feldbus kdnnen dann weiterhin Parameter gelesen oder geschrieben
werden.

Bit 10

Bit 10 wird zur Uberwachung der Betriebsart eingesetzt. Einzelheiten finden Sie in
den Abschnitten zu den einzelnen Betriebsarten.

Bit 11

Die Bedeutung von Bit 11 kann Uber den Parameter DS402intLim eingestellt
werden.

Bit 12

Bit 12 wird zur Uberwachung der Betriebsart eingesetzt. Einzelheiten finden Sie in
den Abschnitten zu den einzelnen Betriebsarten.

Bit 13

Bit 13 wird nur dann auf 1 gesetzt, wenn ein Fehler vorliegt, der vor der weiteren
Bearbeitung behoben werden muss. Das Gerat reagiert entsprechend der
Fehlerklasse.

Bit 14

Bit 14 wechselt zu ,0“, wenn eine Betriebsart gestartet wird. Ist die Bearbeitung
beendet oder wurde die Bearbeitung zum Beispiel durch ,Halt* abgebrochen,
wechselt Bit 14 bei Motorstillstand wieder auf ,1“. Der Signalwechsel von Bit 14
auf ,1“ wird unterdrickt, wenn einer Bearbeitung direkt eine neue Bearbeitung in
einer anderen Betriebsart folgt.

Bit 15

Bit 15 wird auf 1 gesetzt, wenn der Motor einen giiltigen Nullpunkt hat, zum
Beispiel durch eine Referenzfahrt. Ein giiltiger Nullpunkt bleibt auch beim
Deaktivieren der Endstufe erhalten.
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Wechsel des Betriebszustands uber Signaleingange

Uberblick

Uber die Signaleingédnge kann zwischen den Betriebszustanden gewechselt
werden.

» Signaleingangsfunktion "Enable"

» Signaleingangsfunktion "Fault Reset"

+ Signaleingangsfunktion "Jog Positive With Enable"
« Signaleingangsfunktion "Jog Negative With Enable"

Signaleingangsfunktion "Enable"

Uber die Signaleingangsfunktion ,Enable“ wird die Endstufe aktiviert.

"Enable" Zustandsiibergang
Steigende Flanke Endstufe aktivieren (T3)
Fallende Flanke Endstufe deaktivieren (T9 und T12)

Im lokalen Steuerungsmodus ist die Signaleingangsfunktion ,Enable” die
Werkseinstellung fur DIO.

Um im Feldbus-Steuerungsmodus die Endstufe iber den Signaleingang
aktivieren zu kénnen, muss die Signaleingangsfunktion ,Enable“ parametriert
sein, siehe Digitale Signaleingange und digitale Signalausgange, Seite 211.

Uber den Parameter /O_FaultResOnEnalnp steht die Méglichkeit zur Verfiigung,
bei einer steigenden oder fallenden Flanke am Signaleingang zusatzlich eine
Fehlermeldung zurtickzusetzen.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
10_ Zusatzliches ,Fault Reset' fur die - UINT16 CANopen 3005:34y
FaultResOnEnalnp Signaleingangsfunktion ,Enable’
0 R/W Modbus 1384
0 / Off: Kein zusatzlicher ,Fault Reset'
0 per.
1/ OnFallingEdge: Zusatzlicher ,Fault Reset' bei
fallender Flanke 2 -
2/ OnRisingEdge: Zusatzlicher ,Fault Reset bei
steigender Flanke
Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Aktivieren der Endstufe tbernommen.

Signaleingangsfunktion "Fault Reset"

Uber die Signaleingangsfunktion ,Fault Reset* wird eine Fehlermeldung

zurlckgesetzt.
"Fault Reset" Zustandsiibergang
Steigende Flanke Zurlcksetzen einer Fehlermeldung (T15 und T16)
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Im lokalen Steuerungsmodus ist die Signaleingangsfunktion ,Fault Reset” die
Werkseinstellung fir D/1.

Um im Feldbus-Steuerungsmodus eine Fehlermeldung Uber den Signaleingang
zurlicksetzen zu kdnnen, muss die Signaleingangsfunktion ,Fault Reset"
parametriert sein, siehe Digitale Signaleingange und digitale Signalausgange,
Seite 211.

Signaleingangsfunktion "Jog Positive With Enable"

Die Signaleingangsfunktion "Jog Positive With Enable" aktiviert die Endstufe,
startet die Betriebsart Jog und 16st eine Bewegung in positive Richtung aus.

"Jog Positive With Enable” Zustandsiibergang

Steigende Flanke Endstufe aktivieren (T3)

Automatischer Wechsel in die Betriebsart Jog und Start einer
Bewegung in positive Richtung. Details sowie Angaben zur
Parametrierung finden Sie unter Betriebsart Jog, Seite 255.

Fallende Flanke Bewegung stoppen.

Endstufe deaktivieren (T9 und T12)

Signaleingangsfunktion "Jog Negative With Enable™

Die Signaleingangsfunktion "Jog Negative With Enable" aktiviert die Endstufe,
startet die Betriebsart Jog und 16st eine Bewegung in negative Richtung aus.

"Jog Negative With Enable" | Zustandsiibergang

Steigende Flanke Endstufe aktivieren (T3)

Automatischer Wechsel in die Betriebsart Jog und Start einer
Bewegung in negative Richtung. Details sowie Angaben zur
Parametrierung finden Sie unter Betriebsart Jog, Seite 255.

Fallende Flanke Bewegung stoppen.

Endstufe deaktivieren (T9 und T12)

Betriebszustand wechseln uber Feldbus

Steuerwort

Uber den Parameter DCOMecontrol kann zwischen den Betriebszustanden
gewechselt werden.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
DCOMcontrol DriveCom Steuerwort. - UINT16 CANopen 6040:0y,
Fur Bitbelegung siehe Betrieb, Betriebszustande. - R/W Modbus 6914

Bit 0: Betriebszustand Switch On

Bit 1: Enable Voltage

Bit 2: Betriebszustand Quick Stop

Bit 3: Enable Operation

Bits 4 ... 6: Betriebsartspezifisch

Bit 7: Fault Reset

Bit 8: Halt

Bit 9: Betriebsartspezifisch

Bits 10 ... 15: Reserviert (muss 0 sein)

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Bits 0,1,2,3 und 7

Uber die Bits 0, 1, 2, 3 und 7 des Parameters DCOMecontrol wird zwischen den

Betriebszustanden gewechselt.

Bit7 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Feldbusbefehl Zustandsii- | Zustandswechsel zu
bergénge Fault Enable Quick Enable Switch
Reset Operation | Stop Voltage On
Shutdown T2,T6, T8 4 Ready To Switch On 0 X 1 1 0
Switch On T3 5 Switched On 0 0 1 1 1
Disable Voltage T7,T9,T10, | 3 Switch On Disabled 0 X X 0 X
T12
Quick Stop T7,T10 3 Switch On Disabled 0 X 0 1 X
T 7 Quick Stop Active
Disable Operation T5 5 Switched On 0 0 1 1 1
Enable Operation T4,T16 6 Operation Enabled 0 1 1 1 1
Fault Reset T15 3 Switch On Disabled 0->1 X X X X
Bits 4 -6
Die Bits 4 bis 6 werden fur betriebsartenspezifische Einstellungen benutzt.
Einzelheiten finden Sie in den Beschreibungen der einzelnen Betriebsarten in
diesem Abschnitt.
Bit 8

Uber Bit 8 kann ein ,Halt“ ausgelést werden. Setzen Sie Bit 8 auf 1, um eine
Bewegung mit ,Halt* abzubrechen.
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Bit9
Bit 9 wird fir betriebsartenspezifische Einstellungen verwendet. Einzelheiten
finden Sie in den Beschreibungen der einzelnen Betriebsarten in diesem
Abschnitt.

Bits 10 - 15
Reserviert
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Betriebsart anzeigen, starten und wechseln

Start und Anderung der Betriebsart

Start der Betriebsart

Bei Lokal-Steuerungsart wird tiber den Parameter /OdefaultMode die gewtinschte
Betriebsart eingestellt.

Durch das Aktivieren der Endstufe wird die eingestellte Betriebsart automatisch

gestartet.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
|OdefaultMode Betriebsart. - UINT16 CANopen 3005:3y
0/ None: Keine 0 R/W Modbus 1286
5/Jog: Jog 5 per.
6 / Motion Sequence: Motion Sequence 6 -
(Bewegungsabfolge)
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe mdglich.
Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Einschalten des Gerats tbernommen.
Verfugbar mit Firmware-Version 2V01.06.

Bei Feldbus-Steuerungsart wird Uber den Feldbus die gewlinschte Betriebsart
eingestellt.
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Uber den Parameter DCOMopmode wird die Betriebsart fir die Feldbus-
Steuerungsart eingestellt:

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hoéchstwert
Expert
DCOMopmode Betriebsart. - INT16* CANopen 6060:0y,
-6 / Manual Tuning / Autotuning: Manuelles -6 R/W Modbus 6918
Tuning oder Autotuning
-3 / Motion Sequence: Motion Sequence 10

-1/Jog: Jog

0/ Reserved: Reserviert

1/ Profile Position: Profile Position

3/ Profile Velocity: Profile Velocity

4 | Profile Torque: Profile Torque

6 / Homing: Homing

7 | Interpolated Position: Interpolated Position

8/ Cyclic Synchronous Position: Cyclic
Synchronous Position

9/ Cyclic Synchronous Velocity: Cyclic
Synchronous Velocity

10/ Cyclic Synchronous Torque: Cyclic
Synchronous Torque

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

* Datentyp fir CANopen: INT8

Uber den Parameter _DCOMopmode_act kann die Betriebsart ausgelesen
werden:
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-1/Jog: Jog

0/ Reserved: Reserviert

1/ Profile Position: Profile Position

3/ Profile Velocity: Profile Velocity

4 | Profile Torque: Profile Torque

6 / Homing: Homing

7 | Interpolated Position: Interpolated Position

8/ Cyclic Synchronous Position: Cyclic
Synchronous Position

9/ Cyclic Synchronous Velocity: Cyclic
Synchronous Velocity

10/ Cyclic Synchronous Torque: Cyclic
Synchronous Torque

* Datentyp fur CANopen: INT8

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
_DCOMopmd_act Aktive Betriebsart. - INT16* CANopen 6061:0p
-6 / Manual Tuning / Autotuning: Manuelles -6 R/- Modbus 6920
Tuning / Autotuning 0
-3 / Motion Sequence: Motion Sequence 10

Betriebsart tiber Signaleingang starten

Mit Firmware-Version 2V01.06 steht bei Lokal-Steuerungsart zusatzlich die
Signaleingangsfunktion "Activate Operating Mode" zur Verfligung.

Uber einen Signaleingang kann somit die eingestellte Betriebsart gestartet

werden.

Wenn die Signaleingangsfunktion "Activate Operating Mode" eingestellt ist, wird
beim Aktivieren der Endstufe die Betriebsart nicht automatisch gestartet. Die
Betriebsart wird erst bei einer steigenden Flanke am Signaleingang gestartet.

Um die eingestellte Betriebsarten Uber den Signaleingang starten zu kénnen,
muss die Signaleingangsfunktion "Activate Operating Mode" parametriert sein,
siehe Digitale Signaleingange und digitale Signalausgange, Seite 211.

Betriebsart wechseln

Eine Betriebsart kann gewechselt werden, wenn die laufende Betriebsart beendet

ist.

Zusatzlich kann in Abhangigkeit der Betriebsart auch bei einer laufenden
Bewegung die Betriebsart gewechselt werden.

Betriebsart bei laufender Bewegung wechsein

Zwischen folgenden Betriebsarten kann bei einer laufenden Bewegung

gewechselt werden:
» Profile Torque
* Profile Velocity
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* Profile Position

Abhéngig von der Betriebsart, in die gewechselt wird, erfolgt der Wechsel mit oder

ohne Motorstillstand.

Betriebsart, in die gewechselt wird

Motorstillstand

Jog

Mit Motorstillstand

Profile Torque

Ohne Motorstillstand

Profile Velocity

Ohne Motorstillstand

Profile Position

Beim Antriebsprofil Drive Profile Lexium:
Einstellbar Gber Parameter PP_OpmChgType
Beim Antriebsprofil DS402:

Mit Motorstillstand()

(1) Der Parameter PP_OpmChgType muss auf den Wert 0 gesetzt sein.

Der Motor wird Uber die im Parameter LIM_HaltReaction eingestellte Rampe bis
zum Stillstand verzdgert, sieche Bewegung unterbrechen mit Halt, Seite 321.

1/ 0OnTheFly: Wechsel ohne Stillstand

Wenn Modulo aktiv ist, erfolgt ein Ubergang zur
Betriebsart Profile Position mit der Einstellung
WithStandsStill, unabhangig von der Einstellung
dieses Parameters.

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe mdoglich.

Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Aktivieren der Endstufe Gibernommen.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
iiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
PP_OpmChgType Wechsel in die Betriebsart Profile Position bei - UINT16 CANopen 3023:9x
laufender Bewegung
0 R/W Modbus 8978
0 / WithStandStill: Wechsel mit Stillstand 0
per.
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Betriebsart Jog

Uberblick
Verfluigbarkeit
Siehe Steuerungsmodus, Seite 193.
Beschreibung
In der Betriebsart Jog (Manuellfahrt) wird eine Bewegung von der aktuellen
Motorposition in eine gewiinschte Richtung ausgefihrt.
Fir die Ausfiihrung einer Bewegung stehen zwei Methoden zur Verfligung:
+ Dauerlauf
» Schrittbewegung
Zusatzlich stehen zwei parametrierbare Geschwindigkeiten zur Verfigung.
Dauerbewegung
Solange das Signal fur die Richtung anliegt, wird eine Bewegung in die
gewtnschte Richtung ausgefihrt.
Die nachstehende Abbildung zeigt ein Beispiel einer Dauerbewegung tUber die
Signaleingénge im lokalen Steuerungsmodus:
1
Jog Positive 0 | |
1
"Jog Negative"
og Negative 0
1
"Jog Fast/Slow"
og Fast/Slow 0

V=J0Gv_fast
vV =J0Gv_slow

v=0
VvV =J0Gv_slow

B e B ——

Q) @ ) @ ® O

1 Langsame Bewegung in positive Richtung

2 Langsame Bewegung in negative Richtung

3 Schnelle Bewegung in positive Richtung
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"Jog Positive With Enable"

"Jog Negative With Enable"

o == O =

V=J0Gv_slow
v=0

V=J0Gv_slow

Die nachstehende Abbildung zeigt ein Beispiel einer Dauerbewegung tUber die
Signaleingange im Feldbus-Steuerungsmodus:

I L

1 Langsame Bewegung in positive Richtung

2 Langsame Bewegung in negative Richtung

JOGactivate Bit0

JOGactivate Bit 1

Die Signaleingangsfunktionen “Jog Positive With Enable” und/oder “Jog Negative
With Enable” miissen parametriert sein, siehe Digitale Signaleingange und
digitale Signalausgange, Seite 211.

Die nachstehende Abbildung zeigt ein Beispiel einer Dauerbewegung tber den
Feldbus im Feldbus-Steuerungsmodus:

B [

]

o == O == O =

JOGactivate Bit 2

[

Vv =J0Gv_fast
vV =J0Gv_slow
v=0

V=J0Gv_slow

- 0 . B

@ @ @ @ ® O

1 Langsame Bewegung in positive Richtung

2 Langsame Bewegung in negative Richtung

3 Schnelle Bewegung in positive Richtung

Schrittbewegung

Wenn das Signal firr die Richtung kurzzeitig anliegt, wird eine Bewegung mit einer
parametrierbaren Anzahl von Anwendereinheiten in die gewlinschte Richtung
ausgefihrt.

Wenn das Signal fir die Richtung dauerhaft anliegt, wird zuerst eine Bewegung
mit einer parametrierbaren Anzahl von Anwendereinheiten in die gewlnschte
Richtung ausgefihrt. Nach dieser Bewegung wird der Motor eine definierte Zeit
lang angehalten. Anschlief3end wird eine kontinuierliche Bewegung in die
gewunschte Richtung ausgefihrt.

Folgende Abbildung zeigt ein Beispiel einer Schrittbewegung tUber die
Signaleingénge im lokalen Steuerungsmodus:
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"Jog Positive"

] L
[ ]

"Jog Fast/Slow"

o = O =

v=J0Gv_fast

vV =J0Gv_slow _/—\—/—\—/ /—\—\;
v=0

VvV =J0Gv_slow

@ o @ ® @ O

1 Langsame Bewegung in positive Richtung mit einer parametrierbaren Anzahl von Anwendereinheiten JOGstep
2 Wartezeit JOGtime

3 Langsame kontinuierliche Bewegung in positive Richtung

4 Schnelle kontinuierliche Bewegung in positive Richtung

Folgende Abbildung zeigt ein Beispiel einer Schrittbewegung tber die
Signaleingange im Feldbus-Steuerungsmodus:

e A n 1
Jog Positive With Enable 0 | I_
V=J0Gv_slow
A 2 A

V=J0Gv_slow

0] o @ ®

1 Langsame Bewegung in positive Richtung mit einer parametrierbaren Anzahl von Anwendereinheiten JOGstep

2 Wartezeit JOGtime

3 Langsame kontinuierliche Bewegung in positive Richtung

Die Signaleingangsfunktionen “Jog Positive With Enable” und/oder “Jog Negative
With Enable” mlssen parametriert sein, siehe Digitale Signaleingange und
digitale Signalausgange, Seite 211.

Die nachstehende Abbildung zeigt ein Beispiel einer Schrittbewegung iber den
Feldbus im Feldbus-Steuerungsmodus:

JOGactivate Bit0

L

JOGactivate Bit 2

o == O =

v=J0Gv_fast

vV =J0Gv_slow _/—\—/—\—/ /—\—\;
v=0

vV =J0Gv_slow
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1 Langsame Bewegung in positive Richtung mit einer parametrierbaren Anzahl von Anwendereinheiten JOGstep

2 Wartezeit JOGtime

3 Langsame kontinuierliche Bewegung in positive Richtung

4 Schnelle kontinuierliche Bewegung in positive Richtung

Start der Betriebsart

Im lokalen Steuerungsmodus muss die Betriebsart eingestellt sein, siehe Start
und Wechsel der Betriebsart, Seite 251.

Nach dem Aktivieren der Endstufe wird die Betriebsart automatisch gestartet.

Die Endstufe wird Uber die Signaleingange aktiviert. Folgende Tabelle zeigt eine
Ubersicht Uber die Werkseinstellung der Signaleingénge:

Signaleingang | Signaleingangsfunktion

DIO ,Enable*

Aktivieren und Deaktivieren der Endstufe

DI1 LFault Reset”

Zurlcksetzen einer Fehlermeldung

DI2 »~Jog Negative*

Betriebsart Jog: Bewegung in negative Richtung

DI3 ,~Jog Positive“

Betriebsart Jog: Bewegung in positive Richtung

Die Werkseinstellung der Signaleingénge ist abhéangig von der gewahlten
Betriebsart und kann angepasst werden, siehe Digitale Signaleingange und
digitale Signalausgange, Seite 211.

Im Feldbus-Steuerungsmodus kann die Betriebsart Uiber die Signaleingénge oder
den Feldbus gestartet werden.

Wenn die Betriebsart Giber die Signaleingange gestartet wird, miissen die
Signaleingangsfunktionen “Jog Positive With Enable” und “Jog Negative With
Enable” parametriert sein, siehe Digitale Signaleingange und digitale
Signalausgange, Seite 211.

Signaleingangsfunktion Bedeutung

“Jog Positive With Enable” Die Signaleingangsfunktion “Jog Positive With Enable” aktiviert
die Endstufe, startet die Betriebsart Jog und I8st eine Bewegung in
positive Richtung aus.

“Jog Negative With Enable” Die Signaleingangsfunktion “Jog Negative With Enable” aktiviert
die Endstufe, startet die Betriebsart Jog und I6st eine Bewegung in
negative Richtung aus.
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Beim Starten der Betriebsart Giber den Feldbus muss die Betriebsart im Parameter
DCOMopmode eingestellt sein. Durch Schreiben des Parameterwertes wird die
Betriebsart aktiviert. Uber den Parameter JOGactivate wird die Bewegung

gestartet.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
liber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
JOGactivate Aktivierung der Betriebsart Jog (Manuellfahrt) - UINT16 CANopen 301B:9y
Bit 0: Positive Bewegungsrichtung 0 R/W Modbus 6930
Bit 1: Negative Bewegungsrichtung 0 -
Bit 2: 0=langsam 1=schnell 7 -
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Steuerwort
Die betriebsartspezifischen Bits 4, 5, 6 und 9 sind in dieser Betriebsart reserviert
und missen auf 0 gesetzt werden.
Fir die gemeinsamen Bits des Steuerworts siehe das Kapitel \WWechsel des
Betriebszustands Uber den Feldbus, Seite 248.

Statuswort

Die betriebsartspezifischen Bits 10 und 12 sind in dieser Betriebsart reserviert.

Fir die gemeinsamen Bits des Steuerworts siehe das Kapitel Anzeige des
Betriebszustands Uiber den Feldbus, Seite 244.

Beenden der Betriebsart

Die Betriebsart wird beendet bei Motorstillstand und einer der folgenden
Bedingungen:

+ Signaleingange “Jog Positive” und “Jog Negative” sind auf 0 gesetzt (lokaler
Steuerungsmodus)

+ Signaleingange “Jog Positive With Enable” und “Jog Negative With Enable”
sind auf 0 gesetzt (Feldbus-Steuerungsmodus)

» Der Wert des Parameters JOGactivate ist 0 (Feldbus-Steuerungsmodus)
» Stopp durch ,Halt* oder ,Quick Stop”
» Stopp durch einen Fehler

Parametrierung

Uberblick

Folgende Grafik zeigt eine Ubersicht tiber die einstellbaren Parameter bei Lokal-
Steuerungsart:
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"Jog Negative" \ "Jog Positive" "Jog Fast/Slow" |

! / i

| JOGv_slow, JOGv_fast |

}

I0_JOGmethod
=0 | =t

}

JOGstep

JOGtime

}

RAMP v_acc, RAMP v _dec, RAMP v _max

}

Folgende Grafik zeigt eine Ubersicht tiber die einstellbaren Parameter bei
Bewegungen Uber die Signaleingénge bei Feldbus-Steuerungsart:

"Jog Positive With Enable" "Jog Negative With Enable"

| JOGv_slow |

}

I0 JOGmethod
-0 | =1

}

JOGstep

JOGtime

}

RAMP_v_acc, RAMP v dec, RAMP_v_max

}

Folgende Grafik zeigt eine Ubersicht tiber die einstellbaren Parameter bei
Bewegungen Uber den Feldbus bei feldbus-Steuerungsart:
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| JOGactivate |
| JOGv_slow, JOGv_ fast |
JOGmethod
=0 ‘ =1
JOGstep
JOGtime
RAMP_v_acc, RAMP v _dec, RAMP v _max
Geschwindigkeiten
Zwei parametrierbare Geschwindigkeiten stehen zur Verfugung.
Stellen Sie Uber die Parameter JOGv_slow und JOGv_fast die gewiinschten
Werte ein.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hoéchstwert
Expert
JOGv_slow Geschwindigkeit fur langsame Bewegung. usr_v UINT32 CANopen 3029:4y,
Der Wert wird intern begrenzt auf die 1 R/W Modbus 10504
Parametereinstellung in RAMP_v_max.
60 per.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen. 2147483647 -
JOGv._fast Geschwindigkeit fir schnelle Bewegung. usr_v UINT32 CANopen 3029:5y
Der Wert wird intern begrenzt auf die 1 R/W Modbus 10506
Parametereinstellung in RAMP_v_max.
180 per.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen. 2147483647 -

Geschwindigkeit umschalten

Bei Lokal-Steuerungsart steht zusatzlich die Signaleingangsfunktion "Jog Fast/
Slow" zur Verfiigung. Uber einen Signaleingang kann somit zwischen den beiden
Geschwindigkeiten gewechselt werden.

Um zwischen den beiden Geschwindigkeiten umschalten zu kénnen, muss die
Signaleingangsfunktion "Jog Fast/Slow" parametriert sein, siehe Digitale
Signaleingange und digitale Signalausgange, Seite 211.
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Auswahl der Methode

Bei Bewegungen uber die Signaleingange wird Uber den Parameter /0_
JOGmethod die Methode eingestellt.

Bei Bewegungen uber den Feldbus wird GUber den Parameter JOGmethod die

Methode eingestellt.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
10_JOGmethod Auswahl der Methode fiir Jog. - UINT16 CANopen 3005:18h
0/ Continuous Movement: Jog mit 0 R/W Modbus 1328
Dauerbewegung
1 per.
1/ Step Movement: Jog mit Schrittbewegung ]
Geanderte Einstellungen werden bei der nachsten
Motorbewegung Ubernommen.
JOGmethod Auswahl der Methode fir Jog. - UINT16 CANopen 3029:3x
0/ Continuous Movement: Jog mit 0 R/W Modbus 10502
Dauerbewegung ]
1/ Step Movement: Jog mit Schrittbewegung ]
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Einstellung der Schrittbewegung

Die parametrierbare Anzahl von Anwendereinheiten und die Zeit, die der Motor
angehalten wird, werden Uber die Parameter JOGstep und JOGtime eingestellt.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
iiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
JOGstep Strecke fir Schrittbewegung. usr_p INT32 CANopen 3029:7h
Geanderte Einstellungen werden bei der nachsten | 1 R/W Modbus 10510
Motorbewegung tbernommen.
20 per.
2147483647 -
JOGtime Wartezeit fiir Schrittbewegung. ms UINT16 CANopen 3029:8x
Geénderte Einstellungen werden bei der nachsten | 1 R/W Modbus 10512
Motorbewegung Gibernommen.
500 per.
32767 -

Anpassung des Bewegungsprofils fur die Geschwindigkeit

Die Parametrierung des Bewegungsprofils fur die Geschwindigkeit, Seite 318

kann angepasst werden.
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Zusatzliche Einstellungen

Uberblick

Folgende Funktionen zur Zielwertverarbeitung konnen verwendet werden:

Ruckbegrenzung, Seite 320

Bewegung stoppen mit Halt, Seite 321

Bewegung stoppen mit Quick Stop, Seite 323

Begrenzung der Geschwindigkeit Uber Signaleingange, Seite 324
Begrenzung des Stroms Uber Signaleingange, Seite 325
Signalausgang Uber Parameter setzen, Seite 327

Positionserfassung Uber Signaleingang (herstellerspezifisches Profil), Seite
328

Positionserfassung Uber Signaleingang (DS402-Profil), Seite 332
Relativbewegung nach Capture (RMAC), Seite 336

Folgende Funktionen zur Uberwachung der Bewegung kdnnen verwendet
werden:

Endschalter, Seite 343

Software-Endschalter, Seite 345

Lastbedingte Positionsabweichung (Schleppfehler), Seite 347
Motorstillstand und Bewegungsrichtung, Seite 351
Stillstandsfenster, Seite 354

Diese Funktion ist nur bei einer Schrittbewegung verfiigbar.
Position Register, Seite 356
Positionsabweichungs-Fenster, Seite 362
Geschwindigkeitsabweichungs-Fenster, Seite 364
Geschwindigkeits-Schwellwert, Seite 366
Strom-Schwellwert, Seite 367
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Betriebsart Profile Torque

Uberblick

Verfugbarkeit

Beschreibung

Siehe Steuerungsmodus, Seite 193.

In der Betriebsart Profile Torque wird eine Bewegung mit einem gewlnschtem

Zielmoment ausgefunhrt.

Ohne geeigneten Grenzwert kann der Motor in dieser Betriebsart eine

Unbeabsichtigt hohe Geschwindigkeit erreichen.

AWARNUNG

Motor parametriert ist.

UNBEABSICHTIGT HOHE GESCHWINDIGKEIT

Stellen Sie sicher, dass eine geeignete Geschwindigkeitsbegrenzung fur den

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Start der Betriebsart
Die Betriebsart muss im Parameter DCOMopmode festgelegt sein. Durch
Schreiben des Parameterwertes wird die Betriebsart aktiviert. Uber den
Parameter PTtq_target wird die Bewegung gestartet.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
iiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Héchstwert
Expert
PTtq_target Zielmoment. % INT16 CANopen 6071:0n
100,0 % entspricht dem Dauerstillstandsmoment -3000,0 R/W Modbus 6944
M_M_0.
T 0,0 -
In Schritten von 0,1 %.
3000,0 -

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Steuerwort

Die betriebsartspezifischen Bits 4, 5, 6 und 9 sind in dieser Betriebsart reserviert
und missen auf 0 gesetzt werden.

Fur die gemeinsamen Bits des Steuerworts siehe das Kapitel Wechsel des
Betriebszustands Uber den Feldbus, Seite 248.
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Statuswort

Parameter DCOMstatus Bedeutung

Bit 10 0: Zielmoment nicht erreicht

1: Zielmoment erreicht

Bit 12 Reserviert

Fir die gemeinsamen Bits des Steuerworts siehe das Kapitel Anzeige des
Betriebszustands Uber den Feldbus, Seite 244.

Beenden der Betriebsart
Die Betriebsart wird beendet bei Motorstillstand und einer der folgenden
Bedingungen:
» Stopp durch ,Halt* oder ,Quick Stop*
» Stopp durch einen Fehler

Parametrierung

Uberblick

Folgendes Bild zeigt eine Ubersicht (iber die einstellbaren Parameter:

| PTtg_target |

}

RAMP tqg enable
=0 ‘ =1

}

| RAMP tg slope |

Zielmoment einstellen

Uber den Parameter PTtq_target wird das Zielmoment eingestellt.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
PTtq_target Zielmoment. % INT16 CANopen 6071:0n,
100,0 % entspricht dem Dauerstillstandsmoment -3000,0 R/W Modbus 6944
_M_M_o0.
0,0 -
In Schritten von 0,1 %.
3000,0 -
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
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Anpassung des Bewegungsprofils fiir das Drehmoment

Die Parametrierung des Bewegungsprofils fur das Drehmoment kann angepasst

werden.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert

RAMP_tq_enable Aktivierung des Bewegungsprofils fir - UINT16 CANopen 3006:2Cy,

Drehmoment.
0 R/W Modbus 1624
0 / Profile Off: Profil aus
1 per.
1/ Profile On: Profil an ;
In der Betriebsart Profile Torque kann das
Bewegungsprofil fir Drehmoment aktiviert oder
deaktiviert werden.
In den anderen Betriebsarten ist das
Bewegungsprofil fir Drehmoment deaktiviert.
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe mdoglich.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

RAMP_tq_slope Steigung des Bewegungsprofils fir Drehmoment. | %/der UINT32 CANopen 6087:0n
100,00 % Drehmomenteinstellung entspricht dem | 0,1 R/W Modbus 1620
Dauerstillstandsmoment _M_M_0.

10000,0 per.
Beispiel:
3000000,0 -
Eine Rampeneinstellung von 10000,00 %/s fuhrt
zu einer Drehmomenténderung von 100,0% von
_M_M_0 innerhalb von 0,01 s.
In Schritten von 0,1 %/s.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Zusatzliche Einstellungen

Uberblick

Folgende Funktionen zur Zielwertverarbeitung kénnen verwendet werden:
+ Bewegung stoppen mit Halt, Seite 321
» Bewegung stoppen mit Quick Stop, Seite 323
* Begrenzung der Geschwindigkeit Gber Signaleingange, Seite 324
* Begrenzung des Stroms uber Signaleingange, Seite 325
+ Signalausgang Uber Parameter setzen, Seite 327

+ Positionserfassung Uber Signaleingang (herstellerspezifisches Profil), Seite
328

» Positionserfassung Uber Signaleingang (DS402-Profil), Seite 332
+ Relativbewegung nach Capture (RMAC), Seite 336

Folgende Funktionen zur Uberwachung der Bewegung kénnen verwendet
werden:

« Endschalter, Seite 343
» Software-Endschalter, Seite 345
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* Motorstillstand und Bewegungsrichtung, Seite 351
+ Drehmomentfenster, Seite 352

» Position Register, Seite 356

» Geschwindigkeits-Schwellwert, Seite 366

e Strom-Schwellwert, Seite 367
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Betriebsart Profile Velocity

Uberblick

Verfugbarkeit
Siehe Steuerungsmodus, Seite 193.
Beschreibung
In der Betriebsart Profile Velocity (Geschwindigkeitsprofil) wird eine Bewegung mit
einer gewlinschten Zielgeschwindigkeit ausgefihrt.
Start der Betriebsart
Die Betriebsart muss im Parameter DCOMopmode festgelegt sein. Durch
Schreiben des Parameterwertes wird die Betriebsart aktiviert. Uber den
Parameter PVv_target wird die Bewegung gestartet.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
iiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
PVv_target Zielgeschwindigkeit. usr_v INT32 CANopen 60FF:0y,
Die Zielgeschwindigkeit ist begrenzt auf die - R/W Modbus 6938
Einstellungen in CTRL_v_max und RAMP_v_
max. 0 -
Geanderte Einstellungen werden sofort - -
Ubernommen.

Steuerwort

Die betriebsartspezifischen Bits 4, 5, 6 und 9 sind in dieser Betriebsart reserviert
und mussen auf 0 gesetzt werden.

Fur die gemeinsamen Bits des Steuerworts siehe das Kapitel Wechsel des
Betriebszustands Uber den Feldbus, Seite 248.

Statuswort

Parameter DCOMstatus Bedeutung

Bit 10 0: Zielgeschwindigkeit nicht erreicht

1: Zielgeschwindigkeit erreicht

Bit 12 0: Geschwindigkeit = >0

1: Geschwindigkeit = 0

Fir die gemeinsamen Bits des Steuerworts siehe das Kapitel Anzeige des
Betriebszustands tber den Feldbus, Seite 244.
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Beenden der Betriebsart
Die Betriebsart wird bei Motorstillstand und einer der folgenden Bedingungen
beendet:

+ Stopp durch ,Halt* oder ,Quick Stop"
» Stopp durch einen Fehler

Parametrierung

Uberblick

Folgendes Bild zeigt eine Ubersicht (iber die einstellbaren Parameter:

| PVv_target |

|

RAMP v _enable
=0 | =1

}

RAMP v_acc

RAMP v_dec

RAMP v _max

T

Zielgeschwindigkeit einstellen

Uber den Parameter PVv_target wird die Zielgeschwindigkeit eingestelit.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
PVv_target Zielgeschwindigkeit. usr_v INT32 CANopen 60FF:0n
Die Zielgeschwindigkeit ist begrenzt auf die - R/W Modbus 6938
Einstellungen in CTRL_v_max und RAMP_v_
max. 0 -
Geanderte Einstellungen werden sofort - -
Ubernommen.

Anpassung des Bewegungsprofils fur die Geschwindigkeit

Die Parametrierung des Bewegungsprofils fur die Geschwindigkeit, Seite 318
kann angepasst werden.
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Zusatzliche Einstellungen

Uberblick

Folgende Funktionen zur Zielwertverarbeitung kbnnen verwendet werden:
+ Bewegung stoppen mit Halt, Seite 321
» Bewegung stoppen mit Quick Stop, Seite 323
* Begrenzung der Geschwindigkeit Uber Signaleingange, Seite 324
* Begrenzung des Stroms Uber Signaleingange, Seite 325
» Zero Clamp, Seite 326
» Signalausgang Uber Parameter setzen, Seite 327

» Positionserfassung Uber Signaleingang (herstellerspezifisches Profil), Seite
328

» Positionserfassung tber Signaleingang (DS402-Profil), Seite 332
* Relativbewegung nach Capture (RMAC), Seite 336

Folgende Funktionen zur Uberwachung der Bewegung kdnnen verwendet
werden:

» Endschalter, Seite 343

+ Software-Endschalter, Seite 345

* Motorstillstand und Bewegungsrichtung, Seite 351
* Velocity Window, Seite 353

» Position Register, Seite 356

* Geschwindigkeitsabweichungs-Fenster, Seite 364
+ Geschwindigkeits-Schwellwert, Seite 366

» Strom-Schwellwert, Seite 367
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Betriebsart Profile Position

Uberblick
Verfugbarkeit
Siehe Steuerungsmodus, Seite 193.
Beschreibung
In der Betriebsart Profile Position (Punkt-zu-Punkt) wird eine Bewegung auf eine
gewiinschte Zielposition ausgefihrt.
Eine Bewegung kann Uber 2 unterschiedliche Methoden ausgefiihrt werden:
* Relativbewegung
* Absolutbewegung
Relativbewegung
Bei einer Relativbewegung wird eine Bewegung relativ mit Bezug zur
vorangegangenen Zielposition oder zur Istposition ausgefihrt.
-
| 500 | 700 -
Absolutbewegung
Bei einer Absolutbewegung wird eine Bewegung absolut mit Bezug auf den
Nullpunkt ausgefihrt.
-0
500
1200 .
Vor der ersten Absolutbewegung muss lber die Betriebsart Homing ein Nullpunkt
festgelegt werden.
Start der Betriebsart

Die Betriebsart muss im Parameter DCOMopmode festgelegt sein. Durch
Schreiben des Parameterwerts wird die Betriebsart aktiviert. Uber das Steuerwort
wird die Bewegung gestartet.
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Steuerwort
Bit 9: Change on | Bit 5: Change Bit 4: New Bedeutung
setpoint setpoint setpoint
immediately
0 0 0->1 Startet eine Bewegung auf eine Zielposition.
Zielwerte, die wahrend einer Bewegung Ubergeben werden, werden sofort
Ubernommen und an der Zielposition ausgefiihrt. Die Bewegung wird an der
Zielposition gestoppt.
1 0 0->1 Startet eine Bewegung auf eine Zielposition.
Zielwerte, die wahrend einer Bewegung tibergeben werden, werden sofort
Ubernommen und an der Zielposition ausgefiihrt. Die Bewegung wird an der
Zielposition nicht gestoppt.
X 1 0->1 Startet eine Bewegung auf eine Zielposition.
Zielwerte, die wahrend einer Bewegung Ubergeben werden, werden sofort
Uubernommen und sofort ausgefiihrt.
Parameterwert Bedeutung
Bit 6: Absolut/relativ 0: Absolutbewegung
1: Relativbewegung
Zielwerte sind die Zielposition, Zielgeschwindigkeit, Beschleunigung und
Verzdgerung.
Fur die gemeinsamen Bits des Steuerworts siehe das Kapitel Wechsel des
Betriebszustands uber den Feldbus, Seite 248.
Statuswort
Parameter DCOMstatus Bedeutung
Bit 10 0:

Halt = 0: Zielposition nicht erreicht
Halt = 1: Motor verzdgert

1:

Halt = 0: Zielposition erreicht

Halt = 1: Motorstillstand

Bit 12 0: Neue Position mdglich

1: Neue Zielposition lbernommen

Fir die gemeinsamen Bits des Steuerworts siehe das Kapitel Anzeige des
Betriebszustands tber den Feldbus, Seite 244.

Beenden der Betriebsart

Die Betriebsart wird bei Motorstillstand und einer der folgenden Bedingungen
beendet:

» Zielposition erreicht
» Stopp durch ,Halt* oder ,Quick Stop*
» Stopp durch einen Fehler
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Parametrierung
Uberblick
Folgendes Bild zeigt eine Ubersicht (iber die einstellbaren Parameter:
Ubersicht einstellbare Parameter
PPp target | | PPv_ target
| |
| PPoption |
RAMP v _acc, RAMP v dec,
RAMP v max, RAMP v jerk
Zielposition
Uber den Parameter PPp_target wird die Zielposition festgelegt.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
PPp_target Zielposition fiir Betriebsart Profile Position. usr_p INT32 CANopen 607A:0n
Maximalwerte/Minimalwerte hangen ab von: - R/W Modbus 6940
- Skalierungsfaktor - -
- Software-Endschalter (falls aktiviert) - -
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Zielgeschwindigkeit

Uber den Parameter PPv_target wird die Zielgeschwindigkeit eingestellt.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
PPv_target Zielgeschwindigkeit fir Betriebsart Profile usr_v UINT32 CANopen 6081:0y,
Position.
1 R/W Modbus 6942
Die Zielgeschwindigkeit ist begrenzt auf die
Einstellungen in CTRL_v_max und RAMP_v_ 60 -
max.
4294967295 -
Geanderte Einstellungen werden bei der nachsten
Motorbewegung Gbernommen.
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Auswahl der Methode

Uber den Parameter PPoption wird die Methode fiir eine Relativbewegung

eingegeben.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
iiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hoéchstwert
Expert
PPoption Optionen fiir Betriebsart Profile Position. - UINT16 CANopen 60F2:0n
Bestimmt die Bezugsposition fir eine 0 R/W Modbus 6960
Relativpositionierung: 0
0: Relativ zur vorangegangenen Zielposition des
Profilgenerators 2 -
1: Nicht unterstutzt
2: Relativ zur Istposition des Motors
Geanderte Einstellungen werden bei der nachsten
Motorbewegung Gbernommen.

Anpassung des Bewegungsprofils fur die Geschwindigkeit

Die Parametrierung des Bewegungsprofils fur die Geschwindigkeit, Seite 318
kann angepasst werden.

Zusatzliche Einstellungen

Uberblick

Folgende Funktionen zur Zielwertverarbeitung kénnen verwendet werden:
* Ruckbegrenzung, Seite 320
+ Bewegung stoppen mit Halt, Seite 321
» Bewegung stoppen mit Quick Stop, Seite 323
* Begrenzung der Geschwindigkeit Uber Signaleingange, Seite 324
» Begrenzung des Stroms Uber Signaleingange, Seite 325
» Signalausgang Uber Parameter setzen, Seite 327
+ Bewegung Uber Signaleingang starten, Seite 328

» Positionserfassung Uber Signaleingang (herstellerspezifisches Profil), Seite
328

» Positionserfassung tiber Signaleingang (DS402-Profil), Seite 332
* Relativbewegung nach Capture (RMAC), Seite 336

Folgende Funktionen zur Uberwachung der Bewegung kdnnen verwendet
werden:

» Endschalter, Seite 343

+ Software-Endschalter, Seite 345

» Lastbedingte Positionsabweichung (Schleppfehler), Seite 347
* Motorstillstand und Bewegungsrichtung, Seite 351

» Stillstandsfenster, Seite 354

» Position Register, Seite 356
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» Positionsabweichungs-Fenster, Seite 362

» Geschwindigkeitsabweichungs-Fenster, Seite 364
» Geschwindigkeits-Schwellwert, Seite 366

» Strom-Schwellwert, Seite 367
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Betriebsart Interpolated Position

Uberblick

Verfugbarkeit

Siehe Steuerungsmodus, Seite 193.

Beschreibung

In der Betriebsart Interpolated Position wird eine Bewegung auf zyklisch
vorgegebene Sollpositionen ausgefihrt.

Die Uberwachungsfunktionen Heartbeat und Node Guarding kénnen in dieser
Betriebsart nicht verwendet werden.

Uberpriifen Sie die den zyklischen Empfang von PDOs an der Steuerung, um eine
Unterbrechung der Verbindung zu erkennen.

Die Sollpositionen werden taktsynchron ibernommen. Die Zykluszeit eines Taktes
kann von 1 bis 20 ms eingestellt werden.

Mit dem SYNC-Signal beginnt die Bewegung auf die Sollpositionen.
Der Antrieb nimmt intern eine Feininterpolation vor mit einem Raster von 250 ps.

Folgende Grafik zeigt eine prinzipielle Ubersicht:

Inc

4000 )
2000 - === - - - -mmmmm oo /

1000

\®

2000 4000 X
R_PDO2 R_PDO2 R_PDO2

SYNC SYNC SYNC SYNC

1 Ubertragung der ersten Sollposition (Beispiel)
2 Bewegung zur ersten Sollposition

3 Ubertragung der zweiten Sollposition (Beispiel)
4 Bewegung zur zweiten Sollposition

5 Ubertragung der nachsten Sollposition (Beispiel)
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Start der Betriebsart

Um die Betriebsart starten zu kénnen, muss eine Initialisierungssequenz
geschrieben werden. Nach der Initialisierungssequenz kann Gber das Steuerwort

die Betriebsart gestartet werden.

In der Betriebsart ,Interpolated Position“ muss der Skalierungsfaktor der
Anwendereinheit usr_p auf 1 1/min/131072 gesetzt werden. In der
Initialisierungssequenz wird unter anderem dieser Skalierungsfaktor geschrieben.

Index (hex.) Subindex Linge in Wert (hex.) Bedeutung
(hex.) Bytes
1400 1 4 80000200 + Node-ID R_PDO1 deaktivieren
1800 1 4 80000180 + Node-ID T_PDO1 deaktivieren
1401 1 4 00000300 + Node-ID R_PDO2 aktivieren
1801 1 4 00000280 + Node-ID T_PDO2 aktivieren
1402 1 4 80000400 + Node-ID R_PDO3 deaktivieren
1802 1 4 80000380 + Node-ID T_PDO3 deaktivieren
1403 1 4 80000500 + Node-ID R_PDO4 deaktivieren
1803 1 4 80000480 + Node-ID T_PDO4 deaktivieren
1401 2 1 1 Zyklische Ubertragung von R_PDO2 aktivieren
1801 2 1 1 Zyklische Ubertragung von T_PDO2 aktivieren
6040 0 2 0 Steuerwort =0
6040 0 2 80 Fault Reset ausfihren
1601 0 1 0 PDO-Mapping fiir R_PDO2 andern
1601 1 4 60400010 Steuerwort mappen
1601 2 4 60C10120 Sollposition fir Interpolated Position mappen
1601 0 1 2 Mapping fur R_PDO2 abschlief3en
1A01 0 1 0 PDO-Mapping fir T_PDO2 andern
1A01 1 4 60410010 Statuswort mappen
1A01 2 4 60640020 Position Istwert mappen
1A01 0 1 2 Mapping fir T_PDO2 abschlieRen
3006 7 4 20000 Position scaling: denominator
3006 8 4 1 Position scaling: numerator
6060 0 1 7 Betriebsart Interpolated Position auswahlen
3006 3D 2 1 Muss aus Kompatibilitdtsgriinden geschrieben werden
60C2 1 1 2 Zykluszeit 2 ms (Beispielwert)
3012 6 2 3E8 Geschwindigkeitsvorsteuerung 100% CTRL1
3013 6 2 3E8 Geschwindigkeitsvorsteuerung 100% CTRL2
3006 6 2 1 Fehlermeldung fiir LIMP oder LIMN beim Aktivieren der
Endstufe unterdriicken
3022 4 2 1 Toleranz fur Synchronisationsmechanismus (Beispielwert)
3022 5 2 2 Synchronisationsmechanismus aktivieren
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Steuerwort
Parameter DCOMcontrol Bedeutung
Bit 4 0: Betriebsart beenden
1: Betriebsart starten
HINWEIS: Wird das Steuerwort tiber SDO
Ubertragen, muss zuerst die Endstufe aktiviert
werden. Danach kann mit einer steigenden
Flanke die Betriebsart gestartet werden.
Bit 5, 6 und 9 Reserviert (mUssen auf 0 gesetzt werden)
Fir die gemeinsamen Bits des Steuerworts siehe das Kapitel Wechsel des
Betriebszustands tber den Feldbus, Seite 248.
Statuswort
Parameter DCOMstatus Bedeutung
Bit 10 0:

Halt = 0: Position (noch) nicht erreicht
Halt = 1: Motor verzdgert

1:

Halt = 0: Position erreicht

Halt = 1: Motorstillstand

Bit 12 0: Betriebsart beendet

1: Betriebsart gestartet

Fir die gemeinsamen Bits des Steuerworts siehe das Kapitel Anzeige des
Betriebszustands tiber den Feldbus, Seite 244.

Beenden der Betriebsart

Die Betriebsart wird unter folgenden Bedingungen beendet:
» Bit4 des Steuerworts =0
» Stopp durch ,Halt* oder ,Quick Stop*
» Stopp durch einen Fehler

Parametrierung

Synchronisationsmechanismus

Fur die Betriebsart Interpolated Position muss der Synchronisationsmechanismus
aktiviert werden.

Uber den Parameter SyncMechStart = 2 wird der Synchronisationsmechanismus
aktiviert.

Uber den Parameter SyncMechTol wird eine Synchronisationstoleranz
vorgegeben. Der Wert des Parameters SyncMechTol wird intern mit 250 us
multipliziert. Beispielsweise entspricht ein Wert von 4 einer Toleranz von 1 ms.

Der Status des Synchronisationsmechanismus kann Uber den Parameter
SyncMechStatus ausgelesen werden.

Aktivieren Sie Uber die Parameter SyncMechStart den
Synchronisationsmechanismus.
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Parametername

Beschreibung

Einheit
Mindestwert

Werkseinstellun-
gen

Hochstwert

Datentyp
R/W
Persisten-
te
Variablen

Expert

Parameteradresse
tiber Feldbus

SyncMechStart

Aktivierung Synchronisationsmechanismus.

Wert 0: Synchronisationsmechanismus
deaktivieren

Wert 1: Synchronisationsmechanismus aktivieren
(CANmotion)

Wert 2: Synchronisationsmechanismus aktivieren,
Standard CANopen Mechanismus

Die Zykluszeit des Synchronisationssignals ist
abgeleitet von den Parametern intTimPerVal und
intTimInd.

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

UINT16
R/wW

CANopen 3022:5;
Modbus 8714

SyncMechTol

Synchronisationstoleranz.

Der Wert wird angewandt, wenn der
Synchronisationsmechanismus (iber den
Parameter SyncMechStart aktiviert wird.

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

UINT16
R/wW

CANopen 3022:4y,
Modbus 8712

SyncMechStatus

Status des Synchronisationsmechanismus.
Status des Synchronisationsmechanismus:

Wert 1: Synchronisationsmechanismus des
Antriebsverstarkers ist inaktiv.

Wert 32: Antriebsverstarker synchronisiert mit
externem Synchronisationssignal.

Wert 64: Antriebsverstarker ist mit externem
Synchronisationssignal synchronisiert.

UINT16
R/-

CANopen 3022:6y
Modbus 8716

Zykluszeit

Uber die Parameter IP_IntTimPerVal und IP_IntTimind wird die Zykluszeit

eingestellt.

Die Zykluszeit ist abhangig von folgenden Gegebenheiten:

¢ Anzahl der Antriebsverstarker

« Baudrate

+ Zeit der minimalen Datenpakete pro Zyklus:

> SYNC
o R_PDO2, T_PDO2

o EMCY (Diese Zeit muss reserviert werden.)
+ Optional die Zeit der zusatzlichen Datenpakete pro Zyklus:

> R_SDOund T_SDO

Die Steuerung muss sicherstellen, dass die Anzahl der Anfragen (R_SDO)
zur Zykluszeit passt. Die Antwort (T_SDO) wird im nachste Zyklus

verschickt.

o nppo — zusatzlich R_PDO und T_PDO:
R_PDO1, T_PDO1,R_PDO3, T_PDO3, R_PDO4 und T_PDO4
Folgende Tabelle zeigt typische Werte fiir die einzelnen Datenpakete in

Abhéangigkeit der Baudrate:
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Datenpakete GroRe in Byte 1 Mbit 500 kbit 250 kbit

R_PDO2 6 0,114 ms 0,228 ms 0,456 ms
T_PDO2 6 0,114 ms 0,228 ms 0,456 ms
SYNC 0 0,067 ms 0,134 ms 0,268 ms
EMCY 8 0,130 ms 0,260 ms 0,520 ms
R_PDOx 8 0,130 ms 0,260 ms 0,520 ms
T_PDOx 8 0,130 ms 0,260 ms 0,520 ms
R_SDO und T_SDO 16 0,260 ms 0,520 ms 1,040 ms

Bei einem Antrieb wird die minimale Zykluszeit wie folgt berechnet: tcyce= SYNC +
R_PDO2+ T_PDO2 + EMCY + SDO +nppo

Folgende Tabelle zeigt tcycie in Abhangigkeit der Baudrate und der Anzahl der
zusatzlichen PDOs nppo ausgehend von einem Antriebsverstarker:

Anzahl zusétzlicher PDOs Minimale Minimale Minimale
(nppo) Zykluszeit bei Zykluszeit bei Zykluszeit bei
1 Mbit 500 kbit 250 kbit

0 1ms 2ms 3ms

1 1ms 2ms 3ms

2 1ms 2ms 4 ms

3 2ms 2ms 4 ms

4 2ms 3ms 5ms

5 2ms 3ms 5ms

6 2ms 3ms 6 ms

Zykluszeit in Sekunden: IP_IntTimPerVal * 10 IP_IntTimind

Stellen Sie Giber die Parameter IP_IntTimPerVal und IP_IntTimInd die gewlinschte
Zykluszeit ein.

Gultige Zykluszeiten sind 1 bis 20 ms in Schritten von 1 ms.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
iiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hoéchstwert
Expert
IP_IntTimPerVal Interpolation time period value. s UINT16* CANopen 60C2:1h
* Datentyp fiir CANopen: UINT8 0 R/W Modbus 7000
1 -
255 -
IP_IntTimInd Interpolation time index. - INT16* CANopen 60C2:2,
* Datentyp fir CANopen: INT8 -128 R/W Modbus 7002
-3 -
63 -

Positionsabgleich

Der Antrieb arbeitet die Sollposition zyklisch ab, sobald das Bit 4 des Steuerworts
auf 1 gesetzt wird. Ist die Differenz zwischen Sollposition und Istposition zu groR3,
wird ein Positionsabweichungsfehler (Schleppfehler) erkannt. Um dies zu
verhindern, muss vor jedem Aktivieren oder Fortsetzen (HALT, Quick Stop) der
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Betriebsart die Istposition Uber den Parameter _p_act ausgelesen werden. Neue
Sollpositionen missen im ersten Zyklus der Istposition entsprechen.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
_p_act Aktuelle Position. usr_p INT32 CANopen 6064:0y
- R/- Modbus 7706

Sollposition
Uber den Parameter IPp_target wird zyklisch ein Sollwert tibertragen.
Stellen Sie Uber den Parameter IPp_target gewiinschte Sollwert ein.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
liber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
IPp_target Positions-Sollwert fiir Betriebsart Interpolated - INT32 CANopen 60C1:1h
Position
-2147483648 R/W Modbus 7004
2147483647 -
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Betriebsart Homing

Uberblick

Verfugbarkeit

Siehe Steuerungsmodus, Seite 193.

Beschreibung

In der Betriebsart Homing (Referenzierung) wird ein Bezug zwischen einer
mechanischen Position des Motors und der Istposition hergestellt.

Ein Bezug zwischen einer mechanischen Position und der Istposition des Motors
wird durch eine Referenzbewegung oder ein MalRsetzen erreicht.

Durch eine erfolgreiche Referenzbewegung oder ein Mal3setzen wird der Motor
referenziert und der Nullpunkt giltig.

Der Nullpunkt des Bewegungsbereichs ist der Bezugspunkt fir die
Absolutbewegungen in den Betriebsarten Profile Position und Motion Sequence.

Methoden

Es stehen verschiedene Methoden zur Verfiigung:
» Referenzbewegung auf einen Endschalter

Bei der Referenzbewegung auf einen Endschalter wird eine Bewegung auf
den positiven Endschalter oder den negativen Endschalter ausgefihrt.

Beim Erreichen des Endschalters wird die Bewegung gestoppt, und es erfolgt
eine Bewegung zurtick auf den Schaltpunkt des Endschalters.

Vom Schaltpunkt des Endschalters erfolgt eine Bewegung auf den nachsten
Indexpuls des Motors oder auf einen parametrierbaren Abstand zum
Schaltpunkt.

Die Position des Indexpulses oder die Position des parametrierbaren
Abstands zum Schaltpunkt ist der Referenzpunkt.

» Referenzbewegung auf den Referenzschalter

Bei der Referenzbewegung auf den Referenzschalter wird eine Bewegung
auf den Referenzschalter ausgefuhrt.

Beim Erreichen des Referenzschalters wird die Bewegung gestoppt, und es
erfolgt eine Bewegung auf einen Schaltpunkt des Referenzschalters.

Vom Schaltpunkt des Referenzschalters erfolgt eine Bewegung auf den
nachsten Indexpuls des Motors oder auf einen parametrierbaren Abstand
zum Schaltpunkt.

Die Position des Indexpulses oder die Position des parametrierbaren
Abstands zum Schaltpunkt ist der Referenzpunkt.

» Referenzbewegung auf den Indexpuls

Bei der Referenzbewegung auf den Indexpuls wird eine Bewegung von der
Istposition auf den nachsten Indexpuls ausgefiihrt. Die Position des
Indexpulses ist der Referenzpunkt.

+ Positionseinstellung

Beim Malsetzen wird die Istposition auf einen gewlnschten Positionswert
gesetzt.

Eine Referenzbewegung muss ohne Unterbrechung beendet werden, damit der
neue Nullpunkt giltig wird. Wurde die Referenzbewegung unterbrochen, muss sie
erneut gestartet werden.
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Motoren mit Multiturn-Encoder liefern bereits nach dem Einschalten einen gliltigen
Nullpunkt.

Start der Betriebsart

Die Betriebsart muss im Parameter DCOMopmode eingestellt sein. Durch
Schreiben des Parameterwerts wird die Betriebsart aktiviert. Uber das Steuerwort
wird die Bewegung gestartet.

Steuerwort
Parameter DCOMcontrol Bedeutung
Bit 4 Referenzierung starten
Bit5, 6 und 9 Reserviert (missen auf 0 gesetzt werden)
Fir die gemeinsamen Bits des Steuerworts siehe das Kapitel \Wechsel des
Betriebszustands Uiber den Feldbus, Seite 248.
Statuswort
Parameter DCOMstatus Bedeutung
Bit 10 0: Homing nicht beendet

1: Homing beendet

Bit 12 1: Homing erfolgreich beendet

Fir die gemeinsamen Bits des Steuerworts siehe das Kapitel Anzeige des
Betriebszustands Uber den Feldbus, Seite 244.

Beenden der Betriebsart
Die Betriebsart wird bei Motorstillstand und einer der folgenden Bedingungen
beendet:
» Erfolgreiche Referenzierung
» Stopp durch ,Halt* oder ,Quick Stop”
» Stopp durch einen Fehler

Parametrierung

Uberblick

Folgendes Bild zeigt eine Ubersicht (iber die einstellbaren Parameter:
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HMmethod
=1,2,7..14 \=17,18,23...30\ =33, 34 =35

}
}

| HMp_home | | HMp_setP

}

| HMv, HMv_ out |

!

RAMP_v_acc, RAMP v dec,

RAMP v _max, RAMP_v_jerk

Endschalter und Referenzschalter einstellen

Die Endschalter und Referenzschalter miissen entsprechend den Anforderungen
eingestellt sein, siehe Endschalter, Seite 343 und Referenzschalter, Seite 344.

Auswahl der Methode

Mit der Betriebsart Homing wird ein absoluter MaRbezug der Motorposition zu
einer definierten Achsposition hergestellt. Fur die Betriebsart Homing gibt es
verschiedene Methoden, die Uber den Parameter HMmethod ausgewahlt werden.

Mit dem Parameter HMprefmethod wird die bevorzugte Methode im nicht-
flichtigen Speicher persistent gespeichert. Wenn in diesem Parameter die
bevorzugte Methode festgelegt wurde, wird auch nach dem Aus- und
Wiedereinschalten des Gerates diese Methode bei der Betriebsart Homing
ausgefihrt. Der einzutragende Wert entspricht dem Wert im Parameter
HMmethod.
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Parametername

Beschreibung

Einheit
Mindestwert

Werkseinstellun-
gen

Hochstwert

Datentyp
R/W
Persisten-
te
Variablen

Expert

Parameteradresse
tiber Feldbus

HMmethod

Homing-Methode

1: LIMN mit Indexpuls

2: LIMP mit Indexpuls

7: REF+ mit Indexpuls, inv., auBerhalb

8: REF+ mit Indexpuls, inv., innerhalb

9: REF+ mit Indexpuls, nicht inv., innerhalb
10: REF+ mit Indexpuls, nicht inv., aulRerhalb
11: REF- mit Indexpuls, inv., auRerhalb

12: REF- mit Indexpuls, inv., innerhalb

13: REF- mit Indexpuls, nicht inv., innerhalb
14: REF- mit Indexpuls, nicht inv., auBerhalb
17: LIMN

18: LIMP

23: REF+, inv., auRerhalb

24: REF+, inv., innerhalb

25: REF+, nicht inv., innerhalb

26: REF+, nicht inv., auRerhalb

27: REF-, inv., auBerhalb

28: REF-, inv., innerhalb

29: REF-, nicht inv., innerhalb

30: REF-, nicht inv., auRerhalb

33: Indexpuls negative Richtung

34: Indexpuls positive Richtung

35: Positionseinstellung

Abklrzungen:

REF+: Suchbewegung in positiver Richtung
REF-: Suchbewegung in negativer Richtung
inv.: Richtung in Schalter invertieren

nicht inv.: Richtung in Schalter nicht invertiert

aulerhalb: Indexpuls / Abstand auRerhalb
Schalter

innerhalb: Indexpuls / Abstand innerhalb Schalter

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

* Datentyp fur CANopen: INT8

18
35

INT16*
R/W

CANopen 6098:0p
Modbus 6936

HMprefmethod

Bevorzugte Methode fiir Homing.

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

18
35

INT16
R/W

per.

CANopen 3028:An
Modbus 10260

0198441113949.04
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Abstand zum Schaltpunkt einstellen

Bei einer Referenzbewegung ohne Indexpuls muss ein Abstand zum Schaltpunkt
des Endschalters oder Referenzschalters parametriert werden. Uber den
Parameter HMdis wird der Abstand zum Schaltpunkt des Endschalters oder
Referenzschalters eingestellt.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
iiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
HMdis Abstand vom Schaltpunkt. usr_p INT32 CANopen 3028:7h
Der Abstand vom Schaltpunkt wird als 1 R/W Modbus 10254
Referenzpunkt definiert.
200 per.
Der Parameter wird nur bei einer
Referenzbewegung ohne Indeximpuls 2147483647 -
beriicksichtigt.
Geanderte Einstellungen werden bei der nachsten
Motorbewegung tbernommen.

Nullpunkt festlegen

Uber den Parameter HMp_home kann ein gewiinschter Positionswert angegeben
werden, der nach erfolgreicher Referenzbewegung am Referenzpunkt gesetzt
wird. Durch den gewlinschten Positionswert am Referenzpunkt wird der Nullpunkt

festgelegt.
Wird der Wert O Ubergeben, so entspricht der Nullpunkt dem Referenzpunkt.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
iiber Feldbus
Mindestwert RIW
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
HMp_home Position am Referenzpunkt. usr_p INT32 CANopen 3028:By,
Nach erfolgreicher Referenzbewegung wird dieser | -2147483648 R/W Modbus 10262
Positionswert automatisch am Referenzpunkt
gesetzt. 0 per.
Geanderte Einstellungen werden bei der nachsten | 2147483647 -
Motorbewegung Ubernommen.

Uberwachung einstellen

Uber die Parameter HMoutdis und HMsrchdis kann eine Uberwachung der
Endschalter und Referenzschalter aktiviert werden.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
HMoutdis Maximaler Weg fiir Suche nach dem Schaltpunkt. | usr_p INT32 CANopen 3028:6y
0: Uberwachung des Suchweges inaktiv 0 R/W Modbus 10252
>0: Maximale Entfernung 0 per.
Nach Erkennen des Schalters beginnt der 2147483647 -
Antriebsverstarker den definierten Schaltpunkt zu
suchen. Wird der definierte Schaltpunkt nach der
hier angegebenen Strecke nicht gefunden, wird
ein Fehler erkannt und die Referenzbewegung
abgebrochen.
Geanderte Einstellungen werden bei der nachsten
Motorbewegung Gbernommen.
HMsrchdis Maximaler Suchweg nach Uberfahren des usr_p INT32 CANopen 3028:Dn
Schalters.
0 R/W Modbus 10266
0: Uberwachung des Suchweges deaktiviert 0
per.
>0: Suchweg
2147483647 -
Innerhalb dieses Suchweges muss der Schalter
wieder aktiviert werden, ansonsten erfolgt ein
Abbruch der Referenzfahrt.
Geanderte Einstellungen werden bei der nachsten
Motorbewegung Gbernommen.

Positionsabstand auslesen

Uber folgenden Parameter kann der Positionsabstand zwischen Schaltpunkt und
Indexpuls ausgelesen werden.

Fir eine reproduzierbare Referenzbewegung mit Indexpuls muss der Abstand
vom Schaltpunkt zum Indexpuls >0,05 Umdrehungen betragen.

Wenn der Indexpuls zu nahe am Schaltpunkt liegt, kann der Endschalter oder der
Referenzschalter mechanisch verschoben werden.

Alternativ kann die Lage des Indexpulses auch Uber den Parameter ENC_pabsusr
verschoben werden, siehe Parameter flr Encoder einstellen, Seite 166.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
_HM(disREFtolDX_ Abstand vom Schaltpunkt zum Indexpuls. usr_p INT32 CANopen 3028:Fn
usr
Ermaoglicht zu Uberprifen, wie weit der Indexpuls -2147483648 R/- Modbus 10270
vom Schaltpunkt entfernt ist und dient als
Kriterium, ob die Referenzbewegung mit - -
Indexpuls reproduziert werden kann.
2147483647 -

Geschwindigkeiten einstellen

Uber die Parameter HMv und HMv_out werden die Geschwindigkeiten fiir die
Suche des Schalters und fir das Freifahren vom Schalter eingestellt.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
HMv Zielgeschwindigkeit fiir Suche des Schalters. usr_v UINT32 CANopen 6099:1h
Der Wert wird intern begrenzt auf die 1 R/W Modbus 10248
Parametereinstellung in RAMP_v_max.
60 per.
Geanderte Einstellungen werden bei der nachsten
Motorbewegung tibernommen. 2147483647 -
HMv_out Zielgeschwindigkeit fiir Freifahren vom Schalter. usr_v UINT32 CANopen 6099:2y
Der Wert wird intern begrenzt auf die 1 R/W Modbus 10250
Parametereinstellung in RAMP_v_max.
6 per.
Geanderte Einstellungen werden bei der nachsten
Motorbewegung tibernommen. 2147483647 -

Anpassung des Bewegungsprofils fur die Geschwindigkeit

Die Parametrierung des Bewegungsprofils fur die Geschwindigkeit, Seite 318

kann angepasst werden.

Referenzbewegung auf einen Endschalter

Uberblick

Folgende Grafik zeigt eine Referenzbewegung auf einen Endschalter.

"Negative Limit Switch"

"Positive Limit Switch"

<

® @

1 Bewegung auf einen Endschalter mit Geschwindigkeit HMv

2 Bewegung zum Schaltpunkt des Endschalters mit Geschwindigkeit HMv_out

3 Bewegung auf Indexpuls oder Bewegung auf Abstand zum Schaltpunkt mit

Geschwindigkeit HMv_out
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Typ A

Methode 1: Bewegung auf den Indexpuls:

Methode 17: Bewegung auf Abstand zum Schaltpunkt.

Typ B

Methode 2: Bewegung auf den Indexpuls:

Methode 18: Bewegung auf Abstand zum Schaltpunkt.

Referenzbewegung auf den Referenzschalter in positive Richtung

Uberblick

Folgende Grafik zeigt eine Referenzbewegung auf den Referenzschalter in

positive Richtung.
"Reference Switch" -

° »@D&>+

1 Bewegung auf den Referenzschalter mit Geschwindigkeit HMv

2 Bewegung zum Schaltpunkt des Referenzschalters mit Geschwindigkeit HMv_
out

3 Bewegung auf Indexpuls oder Bewegung auf Abstand zum Schaltpunkt mit
Geschwindigkeit HMv_out

Typ A

Methode 7: Bewegung auf den Indexpuls:

Methode 23: Bewegung auf Abstand zum Schaltpunkt.
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Typ B

Methode 8: Bewegung auf den Indexpuls:

Methode 24: Bewegung auf Abstand zum Schaltpunkt.
Typ C

Methode 9: Bewegung auf den Indexpuls:

Methode 25: Bewegung auf Abstand zum Schaltpunkt.
Typ D

Methode 10: Bewegung auf den Indexpuls:
Methode 26: Bewegung auf Abstand zum Schaltpunkt.

Referenzbewegung auf den Referenzschalter in negative
Richtung

Uberblick

Folgende Grafik zeigt eine Referenzbewegung auf den Referenzschalter in

negative Richtung.
. "Reference Switch"

O)
" ED%
@
: B
i
O)
c @
e
O)
i +<@<@«

1 Bewegung auf den Referenzschalter mit Geschwindigkeit HMv

2 Bewegung zum Schaltpunkt des Referenzschalters mit Geschwindigkeit HMv _
out

3 Bewegung auf Indexpuls oder Bewegung auf Abstand zum Schaltpunkt mit
Geschwindigkeit HMv_out
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Typ A

Methode 11: Bewegung auf den Indexpuls:

Methode 27: Bewegung auf Abstand zum Schaltpunkt.
Typ B

Methode 12: Bewegung auf den Indexpuls:

Methode 28: Bewegung auf Abstand zum Schaltpunkt.
TypC

Methode 13: Bewegung auf den Indexpuls:

Methode 29: Bewegung auf Abstand zum Schaltpunkt.
Typ D

Methode 14: Bewegung auf den Indexpuls:
Methode 30: Bewegung auf Abstand zum Schaltpunkt.

Referenzbewegung auf den Indexpuls

Uberblick

Folgende Grafik zeigt eine Referenzbewegung auf den Indexpuls.

@ @

o | o

HMmethod = 33 HMmethod = 34

1 Bewegung auf Indexpuls mit Geschwindigkeit HMv_out

Positionseinstellung

Beschreibung

Durch Malsetzen wird die Istposition auf den Positionswert im Parameter HMp_
setP gesetzt. Dadurch wird auch der Nullpunkt definiert.

Die Positioneinstellung kann nur bei Stillstand des Motors durchgeflihrt werden.
Eine aktive Positionsabweichung bleibt erhalten und kann vom Lageregler auch
nach dem Malsetzen noch ausgeglichen werden.
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MaRsetzposition einstellen

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
HMp_setP Mafsetzposition. usr_p INT32 CANopen 301B:16n
Position fiir Betriebsart Homing, Methode 35. - R/W Modbus 6956
Geanderte Einstellungen werden sofort 0 -
Ubernommen.

Beispiel

Positionierung um 4000 Anwendereinheiten mit Mallsetzen

"9000"

ng

1 Der Motor wird um 2000 Anwendereinheiten positioniert.

2 Durch Malsetzen auf 0 wird die Istposition auf den Positionswert 0 gesetzt und
gleichzeitig der neue Nullpunkt definiert.

3 Nach dem Ausldsen einer neuen Bewegung um 2000 Anwendereinheiten
betragt die neue Zielposition 2000 Anwendereinheiten.

Zusatzliche Einstellungen

Uberblick

Folgende Funktionen zur Zielwertverarbeitung kénnen verwendet werden:
* Ruckbegrenzung, Seite 320
+  Bewegung stoppen mit Halt, Seite 321
+ Bewegung stoppen mit Quick Stop, Seite 323
* Begrenzung der Geschwindigkeit Uber Signaleingange, Seite 324
* Begrenzung des Stroms Uber Signaleingange, Seite 325
» Signalausgang Uber Parameter setzen, Seite 327

+ Positionserfassung tber Signaleingang (herstellerspezifisches Profil), Seite
328

+ Positionserfassung tber Signaleingang (DS402-Profil), Seite 332

Folgende Funktionen zur Uberwachung der Bewegung kénnen verwendet
werden:

+ Endschalter, Seite 343
» Referenzschalter, Seite 344
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+ Software-Endschalter, Seite 345

» Lastbedingte Positionsabweichung (Schleppfehler), Seite 347
* Motorstillstand und Bewegungsrichtung, Seite 351

» Stillstandsfenster, Seite 354

» Position Register, Seite 356

» Positionsabweichungs-Fenster, Seite 362

* Geschwindigkeitsabweichungs-Fenster, Seite 364

» Geschwindigkeits-Schwellwert, Seite 366

+ Strom-Schwellwert, Seite 367
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Betriebsart Motion Sequence

Uberblick

Verfugbarkeit

Verflgbar mit Firmware-Version =VV01.08.

Beschreibung

In der Betriebsart Motion Sequence werden Bewegungen tber parametrierbare
Datensatze gestartet.

Ein parametrierbarer Datensatz enthalt Einstellungen Gber die Art der Bewegung
(Datensatztyp) und die dazugehorigen Zielwerte (zum Beispiel
Zielgeschwindigkeit und Zielposition).

Zusatzlich kann in einem Datensatz eingestellt werden, dass nach dem Beenden
der Bewegung ein nachfolgender Datensatz gestartet werden soll. Fir den Start
des nachfolgenden Datensatzes kann zusatzlich eine Ubergangsbedingung
definiert werden.

Die Inbetriebnahme erfolgt tiber die Inbetriebnahmesoftware.

Sequenz

Ein Datensatz kann auf zwei unterschiedliche Arten gestartet werden:
+ Start eines Datensatzes mit Sequenz:
Der eingestellte Datensatz wird gestartet.

Wenn im Datensatz ein nachfolgender Datensatz eingestellt ist, wird der
nachfolgende Datensatz nach dem Beenden der Bewegung gestartet.

Wenn eine Ubergangsbedingung eingestellt ist, wird bei Erfiillung der
Ubergangsbedingung der nachfolgende Datensatz gestartet.

+ Start eines Datensatzes ohne Sequenz:
Der eingestellte Datensatz wird gestartet.

Wenn im Datensatz ein nachfolgender Datensatz eingestellt ist, wird der
nachfolgende Datensatz nach dem Beenden der Bewegung nicht gestartet.

Datensatztypen

Folgende Datensatztypen stehen zur Verfligung:

+ Bewegung auf einen bestimmten Positionswert (Absolutbewegung,
Additivbewegung oder Relativbewegung)

+ Bewegung mit bestimmter Geschwindigkeit

» Motor referenzieren (Referenzbewegung oder Mal3setzen)
» Wiederholung einer bestimmten Sequenz (1 bis 65535)

» Parameter mit einem gewulnschten Wert schreiben

Anzahl der Datensatze

Das Produkt umfasst 128 Datensatze.
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Steuerungsmodus
Im lokalen Steuerungsmodus wird eine Bewegung uber die digitalen
Signaleingange gestartet.
Im Feldbus-Steuerungsmodus wird eine Bewegung Uber den Feldbus gestartet.
Informationen zur Einstellung des Steuerungsmodus finden Sie unter
Steuerungsmodus, Seite 193.
Start der Betriebsart
Im lokalen Steuerungsmodus muss die Betriebsart eingestellt sein, siehe Start
und Wechsel der Betriebsart, Seite 251. Nach dem Aktivieren der Endstufe wird
die Betriebsart automatisch gestartet.
Die Endstufe wird Uber die Signaleingange aktiviert. Folgende Tabelle zeigt eine
Ubersicht Gber die Werkseinstellung der Signaleingénge:
Signaleingang Signaleingangsfunktion
DIo ,Positive Limit Switch (LIMP)"
Siehe Endschalter, Seite 343
DIt ,Negative Limit Switch (LIMN)"*
Siehe Endschalter, Seite 343
D2 ,Enable"
Aktivieren und Deaktivieren der Endstufe
DI3 "Start Motion Sequence”
Sequenz starten
Die Werkseinstellung der Signaleingénge ist abhangig von der gewahlten
Betriebsart und kann angepasst werden, siehe Digitale Signaleingange und
digitale Signalausgange, Seite 211.
Im Feldbus-Steuerungsmodus muss die Betriebsart im Parameter DCOMopmode
eingestellt sein. Durch Schreiben des Parameterwertes wird die Betriebsart
gleichzeitig gestartet.
Uber das Steuerwort wird die Bewegung gestartet.
Uber den Parameter MSM_start_ds kann eingestellt werden, dass der Datensatz
gestartet wird.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
MSM_start_ds Auswahl eines Datensatzes, der in Betriebsart - UINT16 CANopen 301B:An
Motion Sequence gestartet werden soll
0 R/W Modbus 6932
Geanderte Einstellungen werden sofort
ibernommen. 0 -
Verfiigbar mit Firmware-Version =V01.08. 127 -
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Steuerwort
Parameter DCOMcontrol Bedeutung
Bit 4 0 -> 1: Datensatz starten
Bit 5 0: Einzelnen Datensatz starten
1: Sequenz starten
Bit 6 1: Datensatz aus Parameter MSM_start_ds flr den
Start einer Sequenz ibernehmen
Bit 9 Reserviert (mlssen auf 0 gesetzt werden)
Fur die gemeinsamen Bits des Steuerworts siehe das Kapitel Wechsel des
Betriebszustands tber den Feldbus, Seite 248.
Statuswort
Parameter DCOMstatus Bedeutung
Bit 10 1: Ende einer Sequenz
Bit 12 Reserviert
Fir die gemeinsamen Bits des Statusworts siehe das Kapitel Anzeige des
Betriebszustands tber den Feldbus, Seite 244.
Statusmeldungen

Im lokalen Steuerungsmodus stehen Informationen zum Betriebszustand und zur
laufenden Bewegung Uber die Signalausgange zur Verfiigung.

Im Feldbus-Steuerungsmodus stehen Informationen zum Betriebszustand und zur
laufenden Bewegung Uber den Feldbus und Uber die Signalausgange zur

Verfligung.

Folgende Tabelle zeigt eine Ubersicht tiber die Signalausgénge:

Signalausgang

Signalausgangsfunktion

DQO

Im lokalen Steuerungsmodus:

,Motion Sequence: Start Acknowledge*

Zeigt, dass auf die Erfullun

Im Feldbus-Steuerungsmodus:

.No Fault”

Zeigt die Betriebszustande 4 Ready To Switch On, 5 Switched On und 6

Operation Enabled

g einer Ubergangsbedingung gewartet wird.

DQ1

JActive”

Zeigt den Betriebszustand

6 Operation Enabled

Die Werkseinstellung der Signalausgange ist abhangig vom gewahlten
Steuerungsmodus und von der gewahlten Betriebsart und kann angepasst
werden, siehe Digitale Signaleingange und digitale Signalausgange, Seite 211.

Beenden der Betriebsart

Im lokalen Steuerungsmodus wird die Betriebsart durch das Deaktivieren der
Endstufe automatisch beendet.

296

0198441113949.04



Betriebszustédnde und Betriebsarten Integriertes Servo-Antriebssystem

Im Feldbus-Steuerungsmodus wird die Betriebsart bei Motorstillstand und einer
der folgenden Bedingungen beendet.

¢ Einzelner Datensatz beendet

+ Datensatz einer Sequenz beendet (Warten auf Erflllung der
Ubergangsbedingung)

* Sequenz beendet
+ Stopp durch ,Halt* oder ,Quick Stop"
» Stopp durch einen Fehler

Start eines Datensatzes mit Sequenz

Beschreibung

Der eingestellte Datensatz wird gestartet.

Wenn im Datensatz ein nachfolgender Datensatz eingestellt ist, wird der
nachfolgende Datensatz nach dem Beenden der Bewegung gestartet.

Wenn eine Ubergangsbedingung eingestellt ist, wird bei Erfilllung der
Ubergangsbedingung der nachfolgende Datensatz gestartet.

Signaleingangsfunktionen

Bei Lokal-Steuerungsart werden fir den Start eines Datensatzes mit Sequenz
folgende Signaleingangsfunktionen bendétigt:

Signaleingangsfunktion Beschreibung
"Start Motion Sequence” Start eines Datensatzes mit Sequenz.
Werkseinstellung bei DI3 Ein Datensatz wird (iber die Signaleingangsfunktionen "Data Set

Bit 0" bis "Data Set Bit x" eingestellt und mit der
Signaleingangsfunktion "Data Set Select" lbernommen.

"Data Set Select" Mit der Signaleingangsfunktion "Data Set Select" wird der
eingestellte Datensatz ibernommen.

Einstellbar bei den
Signaleingangen DI0 ... DI3 Wenn die Signaleingangsfunktionen "Data Set Bit 0" bis "Data Set
Bit x" auf keinem Signaleingang eingestellt sind, wird mit der
Signaleingangsfunktion "Data Set Select" der Datesatz 0
Ubernommen.

"Data Set Bit 0" bis "Data Set Mit den Signaleingangsfunktionen "Data Set Bit 0" bis "Data Set

Bit x" Bit X" wird ein Datensatz bitcodiert eingestellt.
Einstellbar bei den Der eingestellte Datensatz muss mit der Signaleingangsfunktion
Signaleingangen DIO ... DI3 "Data Set Select" tUbernommen werden.

Startbedingung

Far den Start eines Datensatzes mit Sequenz ist eine Startbedingung definiert.
Die Startbedingung kann tber den Parameter MSM_CondSequ angepasst
werden.
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2/ 1-level: 1-Pegel

3/0-level: 0-Pegel

Die Startbedingung definiert, wie die
Startanforderung bearbeitet werden soll. Diese
Einstellung wird verwendet fiir den ersten Start
nach Aktivierung der Betriebsart.

Geanderte Einstellungen werden bei der nachsten
Motorbewegung tbernommen.

Verfugbar mit Firmware-Version 2V01.08.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
MSM_CondSequ Startbedingung flr den Start einer Sequenz uber - UINT16 CANopen 302D:8h
einen Signaleingang
0 R/W Modbus 11536
0/ Rising Edge: Steigende Flanke
0 per.
1/ Falling Edge: Fallende Flanke 3

Ende einer Sequenz

Es kann parametriert werden, ob beim Ende einer Sequenz der eingestellte
Datensatz ibernommen werden soll.

Der maximale Motorstrom kann mit dem Parameter MSMendNumSequence

festgelegt werden.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
MSMendNumSe- Ubernahme der Datensatznummer nach dem - UINT16 CANopen 302D:9n
quence Ende einer Sequenz
0 R/W Modbus 11538
0 / DataSetSelect: Datensatz wird mit der
Signaleingangsfunktion ,Data Set Select” 0 per.
Ubernommen 1
1/ Automatic: Datensatz wird automatisch
Ubernommen
Wert 0: Nach dem Ende einer Sequenz muss der
ausgewahlte Datensatz mit der
Signaleingangsfunktion ,Data Set Select”
eingestellt werden.
Wert 1: Nach dem Ende einer Sequenz wird der
ausgewahlte Datensatz automatisch eingestellt.
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
Verfligbar mit Firmware-Version 2V01.08.
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Start eines Datensatzes ohne Sequenz

Beschreibung

Der eingestellte Datensatz wird gestartet.

Wenn im Datensatz ein nachfolgender Datensatz eingestellt ist, wird der
nachfolgende Datensatz nach dem Beenden der Bewegung nicht gestartet.

Signaleingangsfunktionen

Bei Lokal-Steuerungsart werden fur den Start eines Datensatzes ohne Sequenz
folgende Signaleingangsfunktionen bendtigt:

Signaleingangsfunktion

Beschreibung

"Start Single Data Set"

Die Signaleingangsfunktion
muss eingestellt werden.

Mit einer steigenden Flanke wird der eingestellte Datensatz ohne
Sequenz gestartet.

Ein Datensatz wird Uber die Signaleingangsfunktionen "Data Set
Bit 0" bis "Data Set Bit x" eingestellt.

"Data Set Bit 0" bis "Data Set
Bit x"

Einstellbar bei den
Signaleingangen DI0 ... DI3

Mit den Signaleingangsfunktionen "Data Set Bit 0" bis "Data Set
Bit x" wird ein Datensatz bitcodiert eingestellt.

Der eingestellte Datensatz ist sofort ibernommen und muss nicht
mit der Signaleingangsfunktion "Data Set Select" ibernommen
werden.

Einstellung des Startsignals

Es kann parametriert werden, ob mit einer fallenden Flanke am Signaleingang
eine Bewegung abgebrochen werden kann.

Uber den Parameter MSMstartSignal wird das Verhalten des Startsignals

eingestellt.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
MSMstartSignal Reaktion auf fallende Flanke am Signaleingang - UINT16 CANopen 302D:Ch,
fur ,Start Signal Data Set'
0 R/W Modbus 11544
0/ No Reaction: Keine Reaktion
0 per.
1/ Cancel Movement: Aktive Bewegung
abbrechen 1 -
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe maoglich.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
Verfugbar mit Firmware-Version 2V01.08.
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Aufbau eines Datensatzes

Datensatztyp, Einstellungen und Art des Ubergangs

Aufbau eines Datensatzes

Data set . . . . Transition
type Setting A | Setting B | Setting C | Setting D type
Data set type Setting A Setting B Setting C Setting D Transition type
"Move Absolute" Beschleunigung Geschwindigkeit Absolute Verzdgerung No Transition
Zielposition

Bewegung auf einen | Einheit: usr_a Einheit: usr_v Einheit: usr_a ﬁbo;‘t And Go

absoluten Einheit: usr_p ex

Positionswert Buffer And
Start Next
Blending
Previous
Blending Next

"Move Additive" Beschleunigung Geschwindigkeit Additive Zielposition | Verzégerung No Transition

Bewegung additiv Einheit: usr_a Einheit: usr_v Einheit: usr_p Einheit: usr_a ﬁgotn And Go

zur Zielposition X
Buffer And
Start Next

"Reference Homing-Methode Gewlnschter - - No Transition

Movement" Positionswert am

Wie Parameter Referenzpunkt g;’laﬁr?LAe?(?

geferenzbewegung HMmethod

W Einheit: usr_p

"Position Setting" Malsetzposition - - - No Transition

Positionseinstellung | Einheit: usr_p gtjaﬁrﬂ\lAez?

"Repeat"” Anzahl der Datensatznummer, - - No Transition

Wiederholungen: bei der die
Teil einer Sequenz | (1 bis 65535) Wiederholung g;’aﬁr‘f;\jﬁ;‘f
wiederholen gestartet werden
soll
"Move Relative" Beschleunigung Geschwindigkeit Relative Zielposition | Verzégerung No Transition

Abort And Go

Bewegung relativ Einheit: usr_a Einheit: usr_v Einheit: usr_p Einheit: usr_a Next
zur Istposition ex
Buffer And
Start Next
"Move Velocity" Beschleunigung(?) Geschwindigkeit Bewegungsrichtung | Verzégerung(@ Abort And Go
Next
Bewegung mit Einheit: usr_a Einheit: usr_v Wert O: Positiv Einheit: usr_a

bestimmter
Geschwindigkeit

Wert 1: Negativ

Wert 2: Vom
vorherigen
Datensatz
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Data set type Setting A Setting B Setting C Setting D Transition type
"Write Parameter” Modbus-Adresse Wert des - - * No Transition
des Parameters Parameters
Parameter direkt : g;’ﬁrﬂ\lAn?
schreiben Die Parameter des (Werte, die grofer art Nex
Sicherheitsmoduls sind als
eSM und die 2147483647,
folgenden mussen als negative
Parameter kénnen Werte eingegeben
nicht geschrieben werden.)

werden:
AccessLock
AT_start
DCOMopmode
GEARreference
JOGactivate
OFSp_rel
PAR_CTRLreset
PAR_ScalingStart
PAReeprSave
PARuserReset
PTtq_reference
PTtq_target
PVv_reference

PVv_target

(1) Funktionsweise wie Betriebsart Homing.

(2) Das Bewegungsprofil fur die Geschwindigkeit muss aktiviert sein, siehe Parameter RAMP_v_enable im Abschnitt Bewegungsprofil fur
die Geschwindigkeit, Seite 318.

Transition Type

Mit Transition type wird die Art des Ubergangs auf den nachfolgenden Datensatz
eingestellt. Folgende Arten des Ubergangs sind mdglich:

No Transition

Nach erfolgreicher Ausfiihrung der Bewegung wird kein weiterer Datensatz
gestartet (Ende der Sequenz).

Abort And Go Next

Bei Erfiillung der Ubergangsbedingung wird die Bewegung abgebrochen und
der nachfolgende Datensatz gestartet.

Der Ubergang erfolgt mit Beriicksichtigung der Ubergangsbedingungen.
Buffer And Start Next

Nach erfolgreicher Ausflhrung der Bewegung und bei Erfillung der
Ubergangsbedingung wird der nachfolgende Datensatz gestartet.

Der Ubergang erfolgt mit Beriicksichtigung der Ubergangsbedingungen.
Blending Previous / Blending Next (nur bei Datensatztyp Move Absolute)

Die Geschwindigkeit wird bei Erreichen der Zielposition bzw. bis zum
Erreichen der Zielposition auf die Geschwindigkeit des nachfolgenden
Datensatzes angepasst.

Der Ubergang erfolgt ohne Berticksichtigung der Ubergangsbedingungen.
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Art des Ubergangs

No Transition

Abort And Go Next

Buffer And Start Next

Blending Previous

Blending Next

@ @

1 Erster Datensatz.
2 Zielposition des ersten Datensatz erreicht.

3 Ubergangsbedingung erfiillt, erster Datensatz wird beendet und néchster
Datensatz gestartet.

4 Nachster Datensatz.

Nachfolgender Datensatz und Ubergangsbedingungen

Aufbau eines Datensatzes

Subsequent | Transition Transition | Logical | Transition | Transition
data set condition 1 value 1 operator | condition2 | value 2

Subsequent Data Set

Mit Subsequent data set wird der Datensatz definiert, der als nachfolgender
Datensatz gestartet werden soll.

Transition Condition 1

Mit Transition condition 1 wird die erste Ubergangsbedingung eingestellt.
Folgende Ubergangsbedingungen sind moglich:

« Continue Without Condition

Keine Bedingung fir einen l:_Jbergang. Der nachfolgende Datensatz wird
direkt gestartet. Die zweite Ubergangsbedingung wirkt nicht.

*  Wait Time

Die Bedingung fiir einen Ubergang ist eine Wartezeit.
+ Start Request Edge

Die Bedingung fiir einen Ubergang ist eine Flanke am Signaleingang.
+ Start Request Level

Die Bedingung fiir einen Ubergang ist ein Pegel am Signaleingang.
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Transition Value 1

Mit Transition value 1 wird der Wert flr die erste Upergangsbedingung eingestellt.
Die Bedeutung ist abhangig von der eingestellten Ubergangsbedingung.

+ Bei Ubergangsbedingung: Continue Without Condition
o Keine Bedeutung
+ Bei Ubergangsbedingung: Waiting Time
o Wert 0 bis 30000: Wartezeit von 0 bis 30000 ms
+ Bei Ubergangsbedingung: Start Request Edge
o Wert 0: CCLR ausgel6st durch steigende Flanke
o Wert 1: Fallende Flanke
o Wert 4: Steigende oder fallende Flanke
+ Bei Ubergangsbedingung: Start Request Level
o Wert 2: 1-Pegel
o Wert 3: 0-Pegel

Logical Operator

Logical operator wird verwendet, um die Ubergangsbedingung 1 und die
Ubergangsbedingung 2 logisch zu verknupfen. Die folgenden logischen
Operatoren sind verfligbar:

* None
Keine Verkniipfung (Ubergangsbedingung 2 wirkt nicht)

« AND
Logisch AND
+ OR
Logisch OR

Transition Condition 2

Mit Transition condition 2 wird die zweite Ubergangsbedingung eingestellt.
Folgende Ubergangsbedingungen sind mdglich:

« Continue Without Condition

Keine Bedingung fiir einen Ubergang. Der nachfolgende Datensatz wird
direkt gestartet.

+ Start Request Edge
Die Bedingung fiir einen Ubergang ist eine Flanke am Signaleingang.

Bei einer Und-Verknlpfung einer Flanke mit einer Wartezeit wird die Flanke
erst nach Ablauf der Wartezeit ausgewertet.

« Start Request Level
Die Bedingung fiir einen Ubergang ist ein Pegel am Signaleingang.

Transition Value 2

Mit Transition value 2 wird der Wert fiir die zweite Ubergangsbedingung
eingestellt. Die Bedeutung ist abhangig von der eingestellten
Ubergangsbedingung.

+ Bei Ubergangsbedingung: Continue Without Condition
o Keine Bedeutung
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+ Bei Ubergangsbedingung: Start Request Edge
o Wert 0: CCLR ausgeldst durch steigende Flanke
o Wert 1: Fallende Flanke
o Wert 4: Steigende oder fallende Flanke
+ Bei Ubergangsbedingung: Start Request Level
o Wert 2: 1-Pegel
o Wert 3: 0-Pegel

Fehlerdiagnose

Plausibilitatsprufung

Beim Start eines Datensatzes werden die Felder des Datensatzes auf Plausibilitat
Uberprift. Wenn in einem Datensatz ein Fehler gefunden wird, kann Uber die
Parameter _MSM_error_num und _MSM_error_field ausgelesen werden, in
welchem Datesatz und in welchem Feld des Datensatzes sich der Fehler befindet.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
_MSM_error_num Nummer des Datensatzes, in dem ein Fehler - INT16 CANopen 302D:Dy,
erkannt wurde
-1 R/- Modbus 11546
Wert -1: Kein Fehler ]
Werte 0 ...127: Nummer des Datensatzes, in dem
ein Fehler erkannt wurde 127 -
Verfiigbar mit Firmware-Version 2V01.08.
_MSM_error_field Feld des Datensatzes, in dem ein Fehler erkannt - INT16 CANopen 302D:En
wurde
-1 R/- Modbus 11548
Wert -1: Kein Fehler ]
Wert 0: Data set type »

Wert 1: Setting A

Wert 2: Setting B

Wert 3: Setting C

Wert 4: Setting D

Wert 5: Transition type

Wert 6: Subsequent data set
Wert 7: Transition condition 1
Wert 8: Transition value 1
Wert 9: Logical operator

Wert 10: Transition condition 2

Wert 11: Transition value 2

Verfligbar mit Firmware-Version 2V01.08.
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Diagnose uber Parameter

Uber den Parameter _MSMnumFinish kann die Nummer des Datensatzes
ausgelesen werden, der zum Zeitpunkt des Abbruches der Bewegung ausgefuhrt

Beim Abbruch einer Bewegung wird die Nummer
des Datensatzes angezeigt, der zum Zeitpunkt -1 -
des Abbruches ausgefiihrt wurde.

Verfugbar mit Firmware-Version 2V01.08.

wurde.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
_MSMNumeFinish Nummer des aktiven Datensatzes bei einem - INT16 CANopen 302D:Bn
Abbruch der Bewegung
-1 R/- Modbus 11542

127 -

Zusatzliche Einstellungen

Uberblick

Folgende Funktionen zur Zielwertverarbeitung kdénnen verwendet werden:

Ruckbegrenzung, Seite 320

Diese Funktion ist nur bei den Datensatztypen Move Absolute, Move
Additive, Move Relative und Reference Movement verflgbar.

Bewegung stoppen mit Halt, Seite 321

Bewegung stoppen mit Quick Stop, Seite 323

Begrenzung der Geschwindigkeit Uber Signaleingange, Seite 324
Begrenzung des Stroms Uber Signaleingange, Seite 325

Zero Clamp, Seite 326

Diese Funktion ist nur bei dem Datensatztyp Move Velocity verfligbar.
Signalausgang Uber Parameter setzen, Seite 327

Positionserfassung Uber Signaleingang (herstellerspezifisches Profil), Seite
328

Positionserfassung Uber Signaleingang (DS402-Profil), Seite 332
Relativbewegung nach Capture (RMAC), Seite 336

Diese Funktion ist nur bei den Datensatztypen Move Absolute, Move
Additive, Move Relative und Move Velocity verfugbar.

Folgende Funktionen zur Uberwachung der Bewegung kdnnen verwendet
werden:

Endschalter, Seite 343

Referenzschalter, Seite 344

Diese Funktion ist nur bei dem Datensatztyp Reference Movement verfligbar.
Software-Endschalter, Seite 345

Lastbedingte Positionsabweichung (Schleppfehler), Seite 347

Diese Funktion ist nur bei den Datensatztypen Move Absolute, Move
Additive, Move Relative und Reference Movement verfligbar.

Motorstillstand und Bewegungsrichtung, Seite 351
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» Stillstandsfenster, Seite 354

Diese Funktion ist nur bei den Datensatztypen Move Absolute, Move
Additive, Move Relative und Reference Movement verfligbar.

+ Position Register, Seite 356
» Positionsabweichungs-Fenster, Seite 362

Diese Funktion ist nur bei den Datensatztypen Move Absolute, Move
Additive, Move Relative und Reference Movement verfligbar.

+ Geschwindigkeitsabweichungs-Fenster, Seite 364
+ Geschwindigkeits-Schwellwert, Seite 366
+ Strom-Schwellwert, Seite 367
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Betriebsart Cyclic Synchronous Torque

Betriebsart Cyclic Synchronous Torque

Uberblick
Der Antrieb folgt synchron den zyklisch Ubertragenen Momentwerten. Die
Ubertragenen Werte werden intern linear interpoliert.
Die Anwendungsmaoglichkeiten fur diese Betriebsart sind im Handbuch der
Ubergeordneten Steuerung beschrieben.
Start der Betriebsart
Die Betriebsart wird im Parameter DCOMopmode eingestellt.
Durch einen Wechsel in den Betriebszustand 6 Operation Enabled wird die
eingestellte Betriebsart gestartet.
Uber den Parameter PTtq_target wird der Zielwert tibertragen.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
PTtq_target Zielmoment. % INT16 CANopen 6071:0n
100,0 % entspricht dem Dauerstillstandsmoment -3000,0 R/W Modbus 6944
M_M_0.
T 0,0 -
In Schritten von 0,1 %.
3000,0 -
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Steuerwort

Statuswort

Die betriebsartspezifischen Bits 4, 5, 6 und 9 sind in dieser Betriebsart reserviert
und missen auf 0 gesetzt werden.

Fir die gemeinsamen Bits des Steuerworts siehe den Abschnitt Wechsel des
Betriebszustands Uber den Feldbus, Seite 248.

Parameter DCOMstatus Bedeutung

Bit 10 Reserviert

Bit 12 0: Zielmoment ignoriert

1: Zielmoment muss als Eingang fir
Drehmomentregelkreis verwendet werden

Fir die gemeinsamen Bits des Statusworts siehe den Abschnitt Anzeige des
Betriebszustands Uber den Feldbus, Seite 244.
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Beenden der Betriebsart

Die Betriebsart wird durch Auswahl einer anderen Betriebsart oder durch
Verlassen des Betriebszustandes 6 Operation Enabled beendet.

308 0198441113949.04



Betriebszustédnde und Betriebsarten Integriertes Servo-Antriebssystem

Betriebsart Cyclic Synchronous Velocity

Betriebsart Cyclic Synchronous Velocity

Uberblick
Der Antrieb folgt synchron den zyklisch Ubertragenen Geschwindigkeitswerten.
Die Ubertragenen Werte werden intern linear interpoliert.
Die Anwendungsmaoglichkeiten fur diese Betriebsart sind im Handbuch der
Ubergeordneten Steuerung beschrieben.
Start der Betriebsart
Die Betriebsart wird im Parameter DCOMopmode eingestellt.
Durch einen Wechsel in den Betriebszustand 6 Operation Enabled wird die
eingestellte Betriebsart gestartet.
Uber den Parameter PVv_target wird der Zielwert Uibertragen.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
PVv_target Zielgeschwindigkeit. usr_v INT32 CANopen 60FF:0n
Die Zielgeschwindigkeit ist begrenzt auf die - R/W Modbus 6938
Einstellungen in CTRL_v_max und RAMP_v_
max. 0 -
Geanderte Einstellungen werden sofort - -
Ubernommen.
Steuerwort
Die betriebsartspezifischen Bits 4, 5, 6 und 9 sind in dieser Betriebsart reserviert
und missen auf 0 gesetzt werden.
Fir die gemeinsamen Bits des Steuerworts siehe den Abschnitt WWechsel des
Betriebszustands Uiber den Feldbus, Seite 248.
Statuswort
Parameter DCOMstatus Bedeutung
Bit 10 Reserviert
Bit 12 0: Zielgeschwindigkeit ignoriert
1: Zielgeschwindigkeit muss als Eingang fiir
Geschwindigkeitsregelkreis verwendet werden
Fir die gemeinsamen Bits des Statusworts siehe den Abschnitt Anzeige des
Betriebszustands Uiber den Feldbus, Seite 244.
0198441113949.04 309



Integriertes Servo-Antriebssystem Betriebszustande und Betriebsarten

Beenden der Betriebsart

Die Betriebsart wird durch Auswahl einer anderen Betriebsart oder durch
Verlassen des Betriebszustandes 6 Operation Enabled beendet.
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Betriebsart Cyclic Synchronous Position

Betriebsart Cyclic Synchronous Position

Uberblick
Der Antrieb folgt synchron den zyklisch Ubertragenen Positionswerten. Die
Ubertragenen Werte werden intern linear interpoliert.
Die Anwendungsmaoglichkeiten flr diese Betriebsart sind im Handbuch der
Ubergeordneten Steuerung beschrieben.
Start der Betriebsart
Die Betriebsart wird im Parameter DCOMopmode eingestellt.
Durch einen Wechsel in den Betriebszustand 6 Operation Enabled wird die
eingestellte Betriebsart gestartet.
Uber den Parameter PPp_target wird der Zielwert tibertragen.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
PPp_target Zielposition fur Betriebsart Profile Position. usr_p INT32 CANopen 607A:0n
Maximalwerte/Minimalwerte hangen ab von: - R/W Modbus 6940
- Skalierungsfaktor - -
- Software-Endschalter (falls aktiviert) - -
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
Steuerwort
Die betriebsartspezifischen Bits 4, 5, 6 und 9 sind in dieser Betriebsart reserviert
und missen auf 0 gesetzt werden.
Fir die gemeinsamen Bits des Steuerworts siehe den Abschnitt \WWechsel des
Betriebszustands Uiber den Feldbus, Seite 248.
Statuswort
Parameter DCOMstatus Bedeutung
Bit 10 Reserviert
Bit 12 0: Zielposition ignoriert

1: Zielposition muss als Eingang fir
Positionsregelkreis verwendet werden

Fir die gemeinsamen Bits des Statusworts siehe den Abschnitt Anzeige des
Betriebszustands Uber den Feldbus, Seite 244.
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Beenden der Betriebsart

Die Betriebsart wird durch Auswahl einer anderen Betriebsart oder durch
Verlassen des Betriebszustandes 6 Operation Enabled beendet.

312 0198441113949.04



Betriebszustande und Betriebsarten

Integriertes Servo-Antriebssystem

Beispiel Knotenadresse 1

Betriebsart Jog

Arbeitsschritt

COB-ID / Daten

Objekt
Wert

Langsame Geschwindigkeit auf 100
—601/23 29 30 04 64 00 00 00
«—581/60 29 30 04 00 00 00 00

3029:4 hex
0064 hex

Schnelle Geschwindigkeit auf 250
—601/2329 3005 FA 00 00 00
«—581/60 29 30 05 00 00 00 00

3029:5 hex
O00FA hex

NMT Start Remote Node
— 0/0100
T_PDO1 mit Statuswort

«—181/3162

Aktivieren der Endstufe mit R_PDO1

—201/00 00

—201/06 00

—201/0F 00

T_PDO1 (Betriebszustand: 6 Operation Enabled)
«—181/37 42

Betriebsart starten
—601/2F 60 60 00 FF 00 00 00
«—581/60 60 60 00 00 00 00 00

6060 hex

FF hex

Betriebsart Giberpriifen(1)
—601/40 61 60 00 00 00 00 00
Betriebsart aktiv

«—581/4F 6160 00 FF 61 01 00

6061 hex
FF hex

Bewegung starten (positive Richtung, langsam)
—601/2B 1B 30 09 01 00 00 00

«—581/60 1B 30 09 00 00 00 00

T_PDO1 mit Statuswort

«—181/37 02

301B:9 hex
01 hex

Bewegung starten (positive Richtung, schnell)
—601/2B 1B 30 09 05 00 00 00

«—581/60 1B 30 09 00 00 00 00

T_PDO1 mit Statuswort

—181/37 02

301B:9 hex
05 hex

Bewegung beenden

—601/2B 1B 30 09 00 00 00 00
«—581/60 1B 30 09 00 00 00 00
T_PDO1 mit Statuswort
«—181/37 42

301B:9 hex
00 hex

(1) Es muss sichergestellt werden, dass der Antriebsverstarker die Betriebsart aktiviert hat.
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Betriebsart Profile Torque

Arbeitsschritt Objekt
COB-ID / Daten Wert

NMT Start Remote Node
— 0/0100

T_PDO1 mit Statuswort
«—181/3162

Aktivieren der Endstufe mit R_PDO1

—201/00 00

—201/06 00

—201/0F 00

T_PDO1 (Betriebszustand: 6 Operation Enabled)

«—181/3162
Betriebsart starten 6060 hex
—601/2F 60 60 00 04 00 00 00 04 hex

«—581/60 60 60 00 00 00 00 00

Betriebsart GUberprufen(?) 6061 hex
—601/40 61 60 00 00 00 00 00 04 hex
Betriebsart aktiv

«—581/4F 61600004 610100

Ubergabe Zielmoment 100 (10,0%) 6071 hex
—601/2B 716000 64 00 00 00 64 hex
«—581/60 71 60 00 00 00 00 00
Zielmoment erreicht

«—181/37 06

Betriebsart mit ,Quick Stop* mit R_PDO1 beenden
—201/0B 00

T_PDO1 mit Statuswort

«—181/17 66

,Quick Stop“ mit R_PDO1 zuriicknehmen
—201/0F 00

T_PDO1 mit Statuswort

«—181/37 46

(1) Es muss sichergestellt werden, dass der Antriebsverstarker die Betriebsart aktiviert hat.

Betriebsart Profile Velocity

Arbeitsschritt Objekt
COB-ID / Daten Wert
R_PDO3 aktivieren 1402:1 hex
—601/2302 140101 04 00 04 04000401 hex

«—581/6002 14 01 00 00 00 00

T_PDO3 aktivieren 1802:1 hex
—601/2302 1801 81 03 00 04 04000401 hex
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Arbeitsschritt Objekt
COB-ID / Daten Wert
«—581/6002 1801 00 00 00 00

Beschleunigung einstellen auf 2000 6083 hex

—601/23 83 6000 D0 07 00 00
«—581/60 83 60 00 00 00 00 00

0000 07D0 hex

NMT Start Remote Node
— 0/0100

T_PDOS3 mit Statuswort
«381/31 66 0000 00 00

Aktivieren der Endstufe mit R_PDO3

—401/00 00 00 00 00 00

—401/06 00 00 00 00 00

—401/0F 00 00 00 00 00

T_PDO3 (Betriebszustand: 6 Operation Enabled)

«—381/37 46 00 00 00 00

Betriebsart starten 6060 hex
—601/2F 60 60 00 03 00 00 00 03 hex
«—581/60 60 60 0000 00 00 00

Betriebsart Uberprifen(®) 6061 hex
—601/40 61 60 00 00 00 00 00 03 hex

Betriebsart aktiv

«—581/4F 61 600003610100

R_PDOQO3: Spezifizierung der Zielgeschwindigkeit 1000
—401/0F 00 E8 03 00 00

T_PDO2 mit Statuswort und velocity actual value
«—381/37 02 00 00 00 00

Zielgeschwindigkeit erreicht

«—381/37 06 E8 03 00 00

Betriebsart mit ,Quick Stop“ mit R_PDO3 beenden
—401/0B 00 00 00 00 00

T_PDO3 mit Statuswort

«—381/17 66 00 00 00 00

»Quick Stop“ mit R_PDO3 zuriicknehmen
—401/0F 00 00 00 00 00

T_PDO3 mit Statuswort

«381/37 46 00 00 00 00

(1) Es muss sichergestellt werden, dass der Antriebsverstarker die Betriebsart aktiviert hat.
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Betriebsart Profile Position

Arbeitsschritt Objekt
COB-ID / Daten Wert
R_PDQO2 aktivieren 1401:1 hex

—601/230114 0101 0300 04
«—581/60 011401 00 00 00 00

04000401 hex

T_PDO2 aktivieren
—601/23011801 81 0200 04
«—581/60 011801 00 00 00 00

1801:1 hex
04000401 hex

Beschleunigung einstellen auf 2000
—601/23 836000 D0 07 00 00
«—581/60 83 60 00 00 00 00 00

6083 hex
0000 07D0 hex

Verzdgerung einstellen auf 4000
—601/23 84 60 00 A0 OF 00 00
«—581/60 84 60 00 00 00 00 00

6084 hex
0000 OFAO hex

Zielgeschwindigkeit einstellen auf 4000
—601/23 81 60 00 A0 OF 00 00
«—581/60 81 60 00 00 00 00 00

6081 hex
0000 OFAO hex

NMT Start Remote Node
— 0/0100

T_PDO2 mit Statuswort
«—281/3166 00 00 00 00

Aktivieren der Endstufe mit R_PDO2
—301/00 00 00 00 00 00
—301/06 00 00 00 00 00
—301/0F 00 00 00 00 00

T_PDO2 (Betriebszustand: 6 Operation Enabled)

«—281/37 420000 00 00

Betriebsart starten
—601/2F 60 60 00 01 00 00 00
«—581/60 60 60 00 00 00 00 00

6060 hex
01 hex

Betriebsart Uberpriifen(?)
—601/40 61 60 00 00 00 00 00
Betriebsart aktiv

«—581/4F 6160 0001610100

6061 hex
01 hex

R_PDO2: Relativbewegung mit NewSetpoint=1 starten

—301/5F 0030 7500 00

T_PDO2 mit Statusword und Position actual value

«—281/37 1200 00 00 00
Zielposition erreicht

«—281/37 56 30 75 00 00

R_PDO2: NewSetpoint=0
—301/4F 00 30 75 00 00

(1) Es muss sichergestellt werden, dass der Antriebsverstarker die Betriebsart aktiviert hat.
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Betriebsart Homing

Arbeitsschritt

COB-ID / Daten

Objekt
Wert

Geschwindigkeit fir Suche des Endschalters auf 100
—601/2399 60 0164 00 00 00
«—581/6099 60 0100 00 00 00

6099:1 hex
0000 0064 hex

Geschwindigkeit fur Freifahren auf 10
—601/2399 60 02 0A 00 00 00
«—581/60 99 60 02 00 00 00 00

6099:2 hex
0000 000A hex

NMT Start Remote Node
— 0/0100
T_PDO1 mit Statuswort

«—181/3162

Aktivieren der Endstufe mit R_PDO1

—201/00 00

—201/06 00

—201/0F 00

T_PDO1 (Betriebszustand: 6 Operation Enabled)
—181/37 42

Betriebsart starten
—601/2F 60 60 00 06 00 00 00
«—581/60 60 60 00 00 00 00 00

6060 hex
06 hex

Betriebsart Giberpriifen(?)
—601/40 61 60 00 00 00 00 00
Betriebsart aktiv

«—581/4F 61600006 610100

6061 hex
06 hex

Methode auswahlen auf 17
—601/2F 98 60 00 11 00 00 00
«—581/60 98 60 00 00 00 00 00

6098 hex
11 hex

Referenzbewegung starten (Homing operation start)
—201/1F 00

T_PDO1 Referenzbewegung aktiv

—181/37 02

T_PDO1 Referenzbewegung beendet
«—181/37D6

(1) Es muss sichergestellt werden, dass der Antriebsverstarker die Betriebsart aktiviert hat.

0198441113949.04

317



Integriertes Servo-Antriebssystem Funktionen fuir den Betrieb

Funktionen fur den Betrieb

Funktionen zur Zielwertverarbeitung

Bewegungsprofil fur die Geschwindigkeit

Beschreibung

Zielposition und Zielgeschwindigkeit sind Eingangsgrofen, die vom Anwender
eingegeben werden. Aus diesen Eingangsgrofen wird ein Bewegungsprofil fir die
Geschwindigkeit errechnet.

Das Bewegungsprofil fiir die Geschwindigkeit besteht aus einer Beschleunigung,
einer Verzdgerung und einer maximalen Geschwindigkeit.

Als Rampenform steht eine lineare Rampe fiir beide Bewegungsrichtungen zur
Verflugung.

Verfugbarkeit

Die Verfugbarkeit des Bewegungsprofils fur die Geschwindigkeit ist abhangig von
der Betriebsart.

In folgenden Betriebsarten ist das Bewegungsprofil fur die Geschwindigkeit
dauerhaft aktiv:

+ Jog
* Profile Position
* Homing

* Motion Sequence (Move Absolute, Move Additive, Move Relative und
Reference Movement)

In folgenden Betriebsarten ist das Bewegungsprofil fur die Geschwindigkeit
aktivierbar und deaktivierbar:

+ Profile Velocity
» Motion Sequence (Move Velocity)

In folgenden Betriebsarten ist das Bewegungsprofil fir die Geschwindigkeit nicht
verflgbar:

» Profile Torque
* Interpolated Position

Rampensteilheit

Die Rampensteilheit bestimmt die Geschwindigkeitsdnderung des Motors pro
Zeiteinheit. Die Rampensteilheit Iasst sich fiir die Beschleunigung und fir die
Verzdgerung einstellen.
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vV A
—— RAMP_v_max
RAMP v_acc — —— RAMP v _dec
t
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
RAMP_v_enable Aktivierung des Bewegungsprofils fur - UINT16 CANopen 3006:2By
Geschwindigkeit.
0 R/W Modbus 1622
0/ Profile Off: Profil aus
1 per.
1/ Profile On: Profil an ;
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
RAMP_v_max Maximalgeschwindigkeit des Bewegungsprofils usr_v UINT32 CANopen 607F:0n
fur Geschwindigkeit.
1 R/W Modbus 1554
Falls in einer dieser Betriebsarten eine hdhere
Sollgeschwindigkeit eingestellt wird, so erfolgt 13200 per.
automatisch eine Begrenzung auf RAMP_v_max.
2147483647 -
Somit kann eine Inbetriebnahme mit begrenzter
Geschwindigkeit einfacher durchgefiihrt werden.
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.
Geanderte Einstellungen werden bei der nachsten
Motorbewegung Ubernommen.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
RAMP_v_acc Beschleunigung des Bewegungsprofils fur usr_a UINT32 CANopen 6083:0n
Geschwindigkeit.
1 R/W Modbus 1556
Schreiben des Wertes 0 hat keine Auswirkung auf
den Parameter. 600 per.
Geanderte Einstellungen werden bei der nachsten | 2147483647 -
Motorbewegung tbernommen.
RAMP_v_dec Verzdgerung des Bewegungsprofils fiir usr_a UINT32 CANopen 6084:0n
Geschwindigkeit.
1 R/W Modbus 1558
Der Minimalwert ist abhangig von der Betriebsart:
600 per.
Betriebsarten mit Minimalwert 1:
2147483647 -
Profile Velocity
Motion Sequence (Move Velocity)
Betriebsarten mit Minimalwert 120:
Jog
Profile Position
Homing
Motion Sequence (Move Absolute, Move Additive,
Move Relative und Reference Movement)
Schreiben des Wertes 0 hat keine Auswirkung auf
den Parameter.
Geanderte Einstellungen werden bei der nachsten
Motorbewegung Ubernommen.
Ruckbegrenzung
Beschreibung
Mit der Ruckbegrenzung werden sprunghafte Beschleunigungsénderungen
geglattet, so dass ein weicher, nahezu ruckfreier Ubergang stattfindet.
vV A
t
Verfugbarkeit

Die Ruckbegrenzung ist in folgenden Betriebsarten verfiigbar:

+ Jog
» Profile Position
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* Homing

* Motion Sequence (Move Absolute, Move Additive, Move Relative und
Reference Movement)

Einstellungen
Die Ruckbegrenzung lasst sich (iber den Parameter RAMP_v_jerk einschalten
und einstellen.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
RAMP_v_jerk Ruckbegrenzung des Bewegungsprofils fur ms UINT16 CANopen 3006:Dn
Geschwindigkeit.
0 R/W Modbus 1562
0/ Off: Aus
0 per.
1/1:1ms
128 -
2/2:2ms
4/4:4ms
8/8:8ms
16/16: 16 ms
32/32:32ms
64 /64: 64 ms
128/128: 128 ms
Einstellung ist nur bei inaktiver Betriebsart (x_
end=1) moglich.
Geanderte Einstellungen werden bei der nachsten
Motorbewegung Gbernommen.

Bewegung stoppen mit Halt

Beschreibung

Verzogerungs

Mit einem Halt wird die laufende Bewegung unterbrochen. Die Bewegung kann
fortgesetzt werden, wenn der Halt geléscht wird.

Ein Halt kann durch einen digitalen Signaleingang oder einen Feldbusbefehl
ausgel6st werden.

Um eine Bewegung Uber einen Signaleingang unterbrechen zu kénnen, muss die
Signaleingangsfunktion "Halt" parametriert sein, siehe Digitale Signaleingange
und digitale Signalausgange, Seite 211.

Die folgenden Verzdgerungsarten sind verfiigbar:
* Verzogerung Uber Verzégerungsrampe
* Verzbgerung Uber Momentenrampe

art einstellen

Uber den Parameter LIM_HaltReaction wird die Art der Verzégerung eingestellt.
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Parameter RAMP_v_dec

Einstellung der Momentenrampe mittels
Parameter LIM_|_maxHalt

Wenn eine Verzdégerungsrampe bereits aktiv ist
kann der Parameter nicht geschrieben werden.

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
LIM_HaltReaction Optionscode Halt. - INT16 CANopen 605D:0n
1/ Deceleration Ramp: Verzégerungsrampe 1 R/W Modbus 1582
3/ Torque Ramp: Momentenrampe 1 per.
Einstellung der Verzégerungsrampe mittels 3 -

Verzogerungsrampe einstellen

Die Verzégerungsrampe wird mit dem Parameter Ramp_v_dec Uber das

Bewegungsprofil fur die Geschwindigkeit, Seite 318 eingestellt.

Momentenrampe einstellen

Uber den Parameter LIM_|_maxHalt wird die Momentenrampe eingestellt.

Endstufe)

Bei Halt entspricht die Strombegrenzung (_/max_
act) dem niedrigsten der folgenden Werte:

- LIM_I_maxHalt

-_M_I_max

-_PS | _max

Weitere Strombegrenzungen, die aus der 12t-
Uberwachung resultieren, werden bei einem Halt

ebenfalls berticksichtigt.

Standard: _PS_|_max bei 8 kHz PWM-Frequenz
und 230/480 V Netzspannung

In Schritten von 0,01 Arms.

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
iiber Feldbus
Mindestwert RW
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
LIM_I_maxHalt Strom fur Halt. Ams UINT16 CANopen 3011:En
Dieser Wert wird nur durch den Minimal- und - R/W Modbus 4380
Maximalwert des Parameterbereichs begrenzt
(keine Begrenzung des Wertes durch Motor/ - per.
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Bewegung stoppen mit Quick Stop

Beschreibung

Mit einem Quick Stop wird die aktuelle Bewegung gestoppt.

Ein Quick Stop kann durch einen Fehler der Fehlerklasse 1 und 2 oder durch
einen Feldbusbefehl ausgeldst werden.

Die Bewegung kann mit 2 verschiedenen Verzdgerungsarten gestoppt werden.
» Verzogerung Uber Verzégerungsrampe
* Verzbgerung Uber Momentenrampe

Zuséatzlich kann eingestellt werden, in welchen Betriebszustand nach der
Verzbégerung gewechselt werden soll:

+ Ubergang in den Betriebszustand 9 Fault
+ Ubergang in den Betriebszustand 7 Quick Stop Active

Verzogerungsart einstellen

Uber den Parameter LIM_QStopReact wird die Art der Verzdgerung eingestellt.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
LIM_QStopReact Optionscode Quick Stop. - INT16 CANopen 3006:18h
-2 | Torque ramp (Fault): Momentenrampe -2 R/W Modbus 1584
verwenden und zu Betriebszustand 9 Fault
wechseln 6 per.
-1/ Deceleration Ramp (Fault): 7 -

Verzdgerungsrampe verwenden und zu
Betriebszustand 9 Fault wechseln

6 / Deceleration ramp (Quick Stop):
Verzdégerungsrampe verwenden und im
Betriebszustand 7 Quick Stop bleiben

7 | Torque ramp (Quick Stop): Momentenrampe
verwenden und im Betriebszustand 7 Quick Stop
bleiben

Art der Verzogerung flr Quick Stop.

Einstellung fiir Verzégerungsrampe mittels
Parameter RAMPquickstop.

Einstellung fir Momentenrampe mittels Parameter
LIM_I_maxQSTP.

Wenn eine Verzdgerungsrampe bereits aktiv ist
kann der Parameter nicht geschrieben werden.

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Verzogerungsrampe einstellen

Uber den Parameter RAMPquickstop wird die Verzégerungsrampe eingestellt.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
RAMPquickstop Verzégerungsrampe fiir Quick Stop. usr_a UINT32 CANopen 3006:12y
Verzdgerungsrampe flr einen Software-Stopp 1 R/W Modbus 1572
oder einen Fehler der Fehlerklasse 1 oder 2.
6000 per.
Geanderte Einstellungen werden bei der nachsten
Motorbewegung (ibernommen. 2147483647 -

Momentenrampe einstellen

Uber den Parameter LIM_I_maxQSTP wird die Momentenrampe eingestellt.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
iiber Feldbus
Mindestwert RW
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
LIM_I_maxQSTP Strom fir Quick Stop. Arms UINT16 CANopen 3011:Dy,
Dieser Wert wird nur durch den Minimal- und - R/W Modbus 4378
Maximalwert des Parameterbereichs begrenzt
(keine Begrenzung des Wertes durch Motor/ - per.
Endstufe)

Bei Quick Stop entspricht die Strombegrenzung
(_Imax_act) dem niedrigsten der folgenden Werte:

-LIM_I_maxQSTP

-_M_I_max

-_PS_I_max

Weitere Strombegrenzungen, die aus der 12t-
Uberwachung resultieren, werden bei einem

Quick Stop ebenfalls bertcksichtigt.

Standard: _PS_|_max bei 8 kHz PWM-Frequenz
und 230/480 V Netzspannung

In Schritten von 0,01 Arms.

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Begrenzung der Geschwindigkeit uber Signaleingange

Begrenzung uber digitalen Signaleingang

Uber einen digitalen Signaleingang kann die Geschwindigkeit auf einen
bestimmten Wert begrenzt werden.

Uber den Parameter /O_v_limit wird die Geschwindigkeitsbegrenzung eingestellt.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
10_v_limit Geschwindigkeitsbegrenzung iber Eingang. usr_v UINT32 CANopen 3006:1En
Uber einen Digitaleingang kann eine 0 R/W Modbus 1596
Geschwindigkeitsbegrenzung aktiviert werden.
10 per.
In der Betriebsart Profile Torque wird die
Mindestgeschwindigkeit intern auf 100 1/min 2147483647 -
begrenzt.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Um die Geschwindigkeit Uber einen digitalen Signaleingang begrenzen zu
kénnen, missen Sie zuerst die Signaleingangsfunktion "Velocity Limitation"
parametrieren, siehe Digitale Signaleingange und digitale Signalausgange, Seite
211.

Ab Firmware-Version 2V01.06 kann die Signalauswertung der
Signaleingangsfunktion tUber den Parameter /OsigVelLim konfiguriert werden.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
10sigVelLim Signalauswertung fir Signaleingangsfunktion - UINT16 CANopen 3008:27h
Velocity Limitation
1 R/W Modbus 2126
1/ Normally Closed: Offner
2 per.
2/ Normally Open: SchlieRer 5

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.

Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Aktivieren der Endstufe Gbernommen.

Verflgbar mit Firmware-Version 2V01.06.

Begrenzung des Stroms uber Signaleingange

Begrenzung uber digitalen Signaleingang

Uber einen digitalen Signaleingang kann der Strom auf einen bestimmten Wert
begrenzt werden.

Uber den Parameter /O_|_limit wird die Strombegrenzung eingestellt.

0198441113949.04 325



Integriertes Servo-Antriebssystem Funktionen fuir den Betrieb

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
10_I_limit Strombegrenzung lber Eingang. Arms UINT16 CANopen 3006:27h
Uber einen Digitaleingang kann eine 0,00 R/W Modbus 1614
Strombegrenzung aktiviert werden.
0,20 per.
In Schritten von 0,01 Ams.
300,00 -
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Um den Strom Uber einen digitalen Signaleingang begrenzen zu kénnen, missen
Sie zuerst die Signaleingangsfunktion "Zero Clamp" parametrieren, siehe Digitale
Signaleingange und digitale Signalausgange, Seite 211.

Ab Firmware-Version 2V01.06 kann die Signalauswertung der
Signaleingangsfunktion Uber den Parameter /OsigCurrLim konfiguriert werden.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
10sigCurrLim Signalauswertung fiir Signaleingangsfunktion - UINT16 CANopen 3008:28,
Current Limitation
1 R/W Modbus 2128
1/ Normally Closed: Offner
2 per.
2 / Normally Open: Schliefl3er )

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe mdoglich.

Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Aktivieren der Endstufe Ubernommen.

Verfligbar mit Firmware-Version 2V01.06.

Zero Clamp

Beschreibung
Uber einen digitalen Signaleingang kann der Motor angehalten werden. Die
Geschwindigkeit des Motors muss sich dabei unterhalb eines parametrierbaren
Geschwindigkeitswertes befinden.

Verfugbarkeit

Die Signaleingangsfunktion "Zero Clamp" ist in folgenden Betriebsarten verfiigbar:
» Profile Velocity
* Motion Sequence (Move Velocity)
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Einstellungen
Zielgeschwindigkeiten unterhalb des parametrierbaren Geschwindigkeitswertes
werden als "Null" interpretiert.
Die Signaleingangsfunktion "Zero Clamp" hat eine Hysterese von 20 %.
Uber den Parameter MON_v_zeroclamp wird der Geschwindigkeitswert
eingestellt.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
liber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hoéchstwert
Expert
MON_v_zeroclamp Geschwindigkeitsbegrenzung fiir Zero Clamp. usr_v UINT32 CANopen 3006:28h
Zero Clamp ist nur méglich, wenn die 0 R/W Modbus 1616
Sollgeschwindigkeit unter dem Grenzwert fiir die
Geschwindigkeit fiir Zero Clamp liegt. 10 per.
Geénderte Einstellungen werden sofort 2147483647 -
Ubernommen.

Um den Motor Uber einen digitalen Signaleingang anhalten zu kénnen, muss die
Signaleingangsfunktion "Zero Clamp" parametriert sein, siehe Digitale
Signaleingange und digitale Signalausgange, Seite 211.

Signalausgang uber Parameter setzen

Beschreibung
Die digitalen Signalausgange kénnen tber den Feldbus beliebig gesetzt werden.
Um die digitalen Signalausgange Uber den Parameter festzulegen, muss
zunachst die Signalausgangsfunktion "Freely Available" parametriert sein, siehe
Kapitel Digitale Signaleingange und digitale Signalausgénge, Seite 211.
Wenn ein Ausgang oder mehrere Ausgange nicht auf "Freely Available" gesetzt
sind, wird der Schreibvorgang an diesen Ausgang/diese Ausgange ignoriert.
Uber den Parameter IO_DQ_set werden die digitalen Signalausgénge gesetzt.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
10_DQ_set Digitalausgange direkt setzen. - UINT16 CANopen 3008:11h
Digitale Ausgange kénnen nur direkt gesetzt - R/W Modbus 2082
werden, wenn die Signalausgangsfunktion auf
'Freely Available' gesetzt wurde. - -
Bitbelegung: - -
Bit 0: DQO
Bit 1: DQ1
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Bewegung uber Signaleingang starten

Beschreibung

Mit der Signaleingangsfunktion "Start Profile Positioning" wird fiir die Betriebsart
Profile Position das Startsignal fir die Bewegung gesetzt. Bei steigender Flanke
an dem digitalen Eingang wird dann die Bewegung ausgefiihrt.

Positionserfassung uber Signaleingang (herstellerspezifisches
Profil)

Beschreibung

Die Motorposition kann zum Zeitpunkt des Eintreffens eines Signals an einem
Capture-Eingang erfasst werden.

Anzahl der Capture-Eingange

Es stehen 2 Capture-Eingange zur Verfligung:
» Capture-Eingang: DIO/CAP1
» Capture-Eingang: DI1/CAP2

Auswahl der Methode

Die Motorposition kann tber 2 verschiedenen Methoden erfasst werden:
» Einmalige Erfassung der Motorposition

Bei der einmaligen Positionserfassung wird die Position bei der ersten Flanke
erfasst.

» Kontinuierliche Erfassung der Motorposition

Kontinuierliche Erfassung bedeutet, dass die Motorposition bei jeder Flanke
erneut erfasst wird. Der alte erfasste Wert geht dabei verloren.

Die Motorposition kann bei steigender oder fallender Flanke am Capture-Eingang
erfasst werden.

Genauigkeit

Durch den Jitter von 2 s ergibt sich bei einer Geschwindigkeit von 3000 1/min
Ungenauigkeit in der Erfassung der Position von etwa 1,6 Anwendereinheiten.

(3000 1/min = (3000*16384)/(60*108) = 0,8 usr_p/us)
Bei Werkseinstellung der Skalierung entsprechen 1,6 Anwendereinheiten 0,035 °.

Wahrend der Beschleunigungsphase und der Verzdgerungsphase ist die erfasste
Motorposition ungenauer.
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Ubersicht der Parameter

Die nachstehenden Abbildungen zeigen eine Ubersicht der Parameter:

CaplConfig | | Cap2Config
CaplActivate Cap2Activate
o] = 3] =
_CaplPpos _Cap2Pos
_CaplCountCons _Cap2CountCons
_CaplposCons _Cap2PosCons

Flanke einstellen

Uber die folgenden Parameter wird die Flanke fr die Positionserfassung

eingestellt.
Stellen Sie Uber die Parameter Cap1Config und Cap2Config die gewlinschte
Flanke ein.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert

Cap1Config Konfiguration Capture-Eingang 1. - UINT16 CANopen 300A:2;
0/ Falling Edge: Positionserfassung bei fallender | 0 R/W Modbus 2564
Flanke

0 -
1/ Rising Edge: Positionserfassung bei
steigender Flanke 2 -
2 / Both Edges: Positionserfassung bei beiden
Flanken
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Cap2Config Konfiguration Capture-Eingang 2. - UINT16 CANopen 300A:3y
0/ Falling Edge: Positionserfassung bei fallender | 0 R/W Modbus 2566
Flanke

0 -
1/ Rising Edge: Positionserfassung bei
steigender Flanke 2 -
2 |/ Both Edges: Positionserfassung bei beiden
Flanken
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Positionserfassung starten

Uber die folgenden Parameter wird die Positionserfassung gestartet.
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Stellen Sie liber die Parameter Cap1Activate und Cap2Activate die gewiinschte

Methode ein.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
iiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
Cap1Activate Capture-Eingang 1 Start/Stopp. - UINT16 CANopen 300A:4y,
0 / Capture Stop: Capture-Funktion abbrechen 0 R/W Modbus 2568
1/ Capture Once: Einmaliges Capture starten - -
2 | Capture Continuous: Kontinuierliches 4 -
Capture starten
3/ Reserved: Reserviert
4 | Reserved: Reserviert
Bei einmaligem Capture wird die Funktion beim
ersten erfassten Wert beendet.
Bei kontinuierlichem Capture lauft die Erfassung
endlos weiter.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
Cap2Activate Capture-Eingang 2 Start/Stopp. - UINT16 CANopen 300A:5;
0/ Capture Stop: Capture-Funktion abbrechen 0 R/W Modbus 2570
1/ Capture Once: Einmaliges Capture starten - -
2/ Capture Continuous: Kontinuierliches 4 -
Capture starten
3/ Reserved: Reserviert
4 | Reserved: Reserviert
Bei einmaligem Capture wird die Funktion beim
ersten erfassten Wert beendet.
Bei kontinuierlichem Capture lauft die Erfassung
endlos weiter.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
Statusmeldungen
Uber den Parameter _CapStatus wird der Status der Erfassung angezeigt.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
liber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
_CapStatus Zustand der Capture-Eingange. - UINT16 CANopen 300A:1y
Lesezugriff: - R/- Modbus 2562

Bit 0: Positionserfassung tiber Eingang CAP1 ist
erfolgt

Bit 1: Positionserfassung tiber Eingang CAP2 ist
erfolgt
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Erfasste Position

Die erfassten Positionen fur ein einmaliges Capture kdnnen Uber folgende

Parameter ausgelesen werden:

Erfasste Position zum Zeitpunkt des "Capture-
Signals".

Nach "MaRsetzen" oder "Referenzierung" wird die
erfasste Position neu berechnet.

Durch das Lesen des Parameters

" _Cap1CountCons" wird dieser Parameter
aktualisiert und gegen Veranderung gesperrt.
Beide Parameterwerte bleiben somit konsistent.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
_Cap1Pos Capture-Eingang 1 erfasste Position (einmalig) usr_p INT32 CANopen 300A:6n
Erfasste Position zum Zeitpunkt des "Capture- - R/- Modbus 2572
Signals".
Nach "MaRsetzen" oder "Referenzierung" wird die
erfasste Position neu berechnet. - -
_Cap2Pos Capture-Eingang 2 erfasste Position (einmalig) usr_p INT32 CANopen 300A:7y
Erfasste Position zum Zeitpunkt des "Capture- - R/- Modbus 2574
Signals".
Nach "MaRsetzen" oder "Referenzierung" wird die
erfasste Position neu berechnet. - -
Die erfassten Positionen fur ein kontinuierliches Capture kénnen tber folgende
Parameter ausgelesen werden:
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
_Cap1CountCons Capture-Eingang 1 Ereigniszahler (kontinuierlich) | - UINT16 CANopen 300A:17h
Zahlt die Capture-Ereignisse. - R/- Modbus 2606
Ereigniszahler wird beim Aktivieren von Capture- - -
Eingang 1 zuruickgesetzt.
Durch das Lesen dieses Parameters wird der
Parameter"_Cap1PosCons" aktualisiert und
gegen Veranderung gesperrt. Beide
Parameterwerte bleiben somit konsistent.
_Cap1PosCons Capture-Eingang 1 erfasste Position usr_p INT32 CANopen 300A:18x
(kontinuierlich)
- R/- Modbus 2608
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
_Cap2CountCons Capture-Eingang 2 Ereigniszahler (kontinuierlich) | - UINT16 CANopen 300A:19,
Zahlt die Capture-Ereignisse. - R/- Modbus 2610
Ereigniszahler wird beim Aktivieren von Capture- - -
Eingang 2 zuriickgesetzt.
Durch das Lesen dieses Parameters wird der
Parameter "_Cap2PosCons" aktualisiert und
gegen Veranderung gesperrt. Beide
Parameterwerte bleiben somit konsistent.
_Cap2PosCons Capture-Eingang 2 erfasste Position usr_p INT32 CANopen 300A:1An
(kontinuierlich)
- R/- Modbus 2612
Erfasste Position zum Zeitpunkt des "Capture-
Signals". - -
Nach "MafRsetzen" oder "Referenzierung" wird die | - -
erfasste Position neu berechnet.
Durch das Lesen des Parameters
" _Cap2CountCons" wird dieser Parameter
aktualisiert und gegen Veranderung gesperrt.
Beide Parameterwerte bleiben somit konsistent.

Positionserfassung uber Signaleingang (DS402-Profil)

Beschreibung
Die Motorposition kann zum Zeitpunkt des Eintreffens eines Signals an einem
Capture-Eingang erfasst werden.

Verfugbarkeit

Verfugbar mit Firmware-Version =V01.04.

Anzahl der Capture-Eingange

Zwei Capture-Eingange sind unter dem DS402-Profil verflgbar.
» Capture-Eingang: DIO/CAP1
» Capture-Eingang: DI1/CAP2

Auswahl der Methode

Die Motorposition kann tber 2 verschiedenen Methoden erfasst werden:
» Einmalige Erfassung der Motorposition

Bei der einmaligen Positionserfassung wird die Position bei der ersten Flanke
erfasst.

+ Kontinuierliche Erfassung der Motorposition

Kontinuierliche Erfassung bedeutet, dass die Motorposition bei jeder Flanke
erneut erfasst wird. Der alte erfasste Wert geht dabei verloren.

Die Motorposition kann bei steigender oder fallender Flanke am Capture-Eingang
erfasst werden.
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Genauigkeit

Durch den Jitter von 2 ps ergibt sich bei einer Geschwindigkeit von 3000 1/min
Ungenauigkeit in der Erfassung der Position von etwa 1,6 Anwendereinheiten.

(3000 1/min = (3000%16384)/(60*106) = 0,8 usr_p/us)

Bei Werkseinstellung der Skalierung entsprechen 1,6 Anwendereinheiten 0,035 °.

Wahrend der Beschleunigungsphase und der Verzégerungsphase ist die erfasste
Motorposition ungenauer.

Ubersicht der Parameter

Die nachstehenden Abbildungen zeigen eine Ubersicht tiber die Parameter:

Parameter fur einmalige Erfassung:

| TouchProbeFct |
| _CaplPosRisEdge | | _CaplPosFallEdge | | _Cap2PosRisEdge | |7Cap2PosFallEdqe |
Parameter fiir kontinuierliche Erfassung:
| TouchProbeFct |
_CaplCntRise _CaplCntFall _Cap2CntRise _Cap2CntFall
_CaplPosRisEdge _CaplPosFallEdge _Cap2PosRisEdge _Cap2PosFallEdge

Positionserfassung einstellen und starten

Uber den folgenden Parameter wird die Positionserfassung eingestellt und

gestartet.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
liber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
TouchProbeFct Funktion Touch Probe (DS402) - UINT16 CANopen 60B8:0n,
Geanderte Einstellungen werden sofort - R/W Modbus 7028
Ubernommen.
Verfugbar mit Firmware-Version 2V01.04.
BIT Wert 0 Wert 1
0 Capture-Eingang 1 deaktivieren Capture-Eingang 1 aktivieren
1 Einmalige Erfassung Kontinuierliche Erfassung
2..3 Reserviert (muss 0 sein) -
4 Erfassung bei steigender Flanke Erfassung bei steigender Flanke aktivieren
deaktivieren
5 Erfassung bei fallender Flanke deaktivieren | Erfassung bei fallender Flanke aktivieren
6 ... Reserviert (muss 0 sein) -
8 Capture-Eingang 2 deaktivieren Capture-Eingang 2 aktivieren
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BIT

Wert 0

Wert 1

Einmalige Erfassung

Kontinuierliche Erfassung

1

10 ...

Reserviert (muss 0 sein)

12

Erfassung bei steigender Flanke
deaktivieren

Erfassung bei steigender Flanke aktivieren

13

Erfassung bei fallender Flanke deaktivieren

Erfassung bei fallender Flanke aktivieren

15

14 ...

Reserviert (muss 0 sein)

Statusmeldungen
Uber den folgenden Parameter wird der Status der Erfassung angezeigt.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
_TouchProbeStat Touch Probe Status (DS402) - UINT16 CANopen 60B9:0y,
Verfligbar mit Firmware-Version 2V01.04. - R/- Modbus 7030
BIT Wert 0 Wert 1
0 Capture-Eingang 1 deaktiviert Capture-Eingang 1 aktiviert
1 Capture-Eingang 1 kein Wert fir steigende | Capture-Eingang 1 Wert flr steigende
Flanke erfasst Flanke erfasst
2 Capture-Eingang 1 kein Wert fir fallende Capture-Eingang 1 Wert firr fallende Flanke
Flanke erfasst erfasst
3. Reserviert -
8 Capture-Eingang 2 deaktiviert Capture-Eingang 2 aktiviert
9 Capture-Eingang 2 kein Wert fiir steigende | Capture-Eingang 2 Wert fiir steigende
Flanke erfasst Flanke erfasst
10 Capture-Eingang 2 kein Wert fir fallende Capture-Eingang 2 Wert fiir fallende Flanke
Flanke erfasst erfasst
11 ... Reserviert -
15

Erfasste Position

Uber die folgenden Parameter wird die erfasste Position angezeigt.

334

0198441113949.04



Funktionen flir den Betrieb

Integriertes Servo-Antriebssystem

Parametername

Beschreibung

Einheit
Mindestwert

Werkseinstellun-
gen

Hochstwert

Datentyp
R/W
Persisten-
te
Variablen

Expert

Parameteradresse
tiber Feldbus

_Cap1PosRisEdge

Capture-Eingang 1 erfasste Position bei
steigender Flanke (DS402)

Dieser Parameter enthalt die Position, die beim
Auftreten einer steigenden Flanke erfasst wurde.

Nach "MafRsetzen" oder "Referenzierung" wird die
erfasste Position neu berechnet.

Verfugbar mit Firmware-Version 2V01.04.

usr_p

INT32
R/-

CANopen 60BA:0n
Modbus 2634

_Cap1CntRise

Capture-Eingang 1 Ereigniszahler bei steigenden
Flanken (DS402)

Zahlt die Capture-Ereignisse bei steigenden
Flanken.

Ereigniszahler wird beim Aktivieren von Capture-
Eingang 1 zurlickgesetzt.

Verfligbar mit Firmware-Version 2V01.04.

UINT16
R/-

CANopen 300A:2Bn
Modbus 2646

_Cap1PosFallEdge

Capture-Eingang 1 erfasste Position bei fallender
Flanke (DS402)

Dieser Parameter enthalt die Position, die beim
Auftreten einer fallenden Flanke erfasst wurde.

Nach "MafRsetzen" oder "Referenzierung" wird die
erfasste Position neu berechnet.

Verfugbar mit Firmware-Version 2V01.04.

usr_p

CANopen 60BB:0n
Modbus 2636

_Cap1CntFall

Capture-Eingang 1 Ereigniszahler bei fallenden
Flanken (DS402)

Zahlt die Capture-Ereignisse bei fallenden
Flanken.

Ereigniszahler wird beim Aktivieren von Capture-
Eingang 1 zuriickgesetzt.

Verflgbar mit Firmware-Version 2V01.04.

UINT16
R/-

CANopen 300A:2Cy,
Modbus 2648

_Cap2PosRisEdge

Capture-Eingang 2 erfasste Position bei
steigender Flanke (DS402)

Dieser Parameter enthalt die Position, die beim
Auftreten einer steigenden Flanke erfasst wurde.

Nach "MaRsetzen" oder "Referenzierung" wird die
erfasste Position neu berechnet.

Verfugbar mit Firmware-Version 2V01.04.

usr_p

CANopen 60BC:0n
Modbus 2638

_Cap2CntRise

Capture-Eingang 2 Ereigniszahler bei steigenden
Flanken (DS402)

Zahlt die Capture-Ereignisse bei steigenden
Flanken.

Ereigniszahler wird beim Aktivieren von Capture-
Eingang 2 zurlickgesetzt.

Verflgbar mit Firmware-Version 2V01.04.

UINT16
R/-

CANopen 300A:2Dn
Modbus 2650

_Cap2PosFallEdge

Capture-Eingang 2 erfasste Position bei fallender
Flanke (DS402)

Dieser Parameter enthalt die Position, die beim
Auftreten einer fallenden Flanke erfasst wurde.

Nach "MafRsetzen" oder "Referenzierung" wird die
erfasste Position neu berechnet.

Verfugbar mit Firmware-Version 2V01.04.

usr_p

INT32
R/-

CANopen 60BD:0n
Modbus 2640
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
_Cap2CntFall Capture-Eingang 2 Ereigniszahler bei fallenden - UINT16 CANopen 300A:2En
Flanken (DS402)
- R/- Modbus 2652
Zahlt die Capture-Ereignisse bei fallenden
Flanken. - -
Ereigniszahler wird beim Aktivieren von Capture- - -
Eingang 2 zurlckgesetzt.
Verflugbar mit Firmware-Version 2V01.04.
_CapEventCounters Capture-Eingange 1 und 2 Zusammenfassung der | - UINT16 CANopen 300A:2Fy
Ereigniszahler (DS402)
- R/- Modbus 2654

Dieser Parameter enthélt die gezahlten Capture-
Ereignisse. - -

Bits 0 ... 3: _Cap1CntRise (niedrigste 4 Bits) - -
Bits 4 ... 7: _Cap1CntFall (niedrigste 4 Bits)
Bits 8 ... 11: _Cap2CntRise(niedrigste 4 Bits)
Bits 12 ... 15: _Cap2CntFall (niedrigste 4 Bits)

Verfligbar mit Firmware-Version 2V01.04.

Relativbhewegung nach Capture (RMAC)

Beschreibung

Mit einer Relativbewegung nach Capture (RMAC) wird aus einer laufenden
Bewegung heraus Uber einen Signaleingang eine Relativbewegung gestartet.

Die Zielposition und die Geschwindigkeit sind parametrierbar.

f @ ® ® O
S

RMAC Position
RMAC Velocity

1 Bewegung mit eingestellter Betriebsart (zum Beispiel Profile Velocity)

2 Starten der Relativbewegung nach Capture mit der Signaleingangsfunktion Start
Signal Of RMAC

3a Relativbewegung nach Capture wird mit unveranderter Geschwindigkeit
ausgefuhrt

3b Relativbewegung nach Capture wird mit parametrierter Geschwindigkeit
ausgefihrt

4 Zielposition erreicht
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Verfugbarkeit

In folgenden Betriebsarten kann eine Relativbewegung nach Capture (RMAC)

gestartet werden:
+ Jog
» Profile Torque

» Profile Velocity
* Profile Position

Signaleingangsfunktionen

Bei Lokal-Steuerungsart sind folgende Signaleingangsfunktionen notwendig, um
die Relativbewegung starten zu kénnen:

Signaleingangsfunk- | Bedeutung Aktivierung
tion
Activate RMAC Aktivierung der Relativbewegung 1-Pegel

nach Capture

Start Signal Of RMAC

Startsignal fur die
Relativbewegung

Einstellbar Giber Parameter
RMAC_Edge

Activate Operating
Mode

Nach beendeter Relativbewegung
wird die Betriebsart wieder
aktiviert.

Steigende Flanke

Bei Feldbus-Steuerungsart ist die Signaleingangsfunktion "Start Signal Of RMAC"
notwendig, um die Relativbewegung starten zu kénnen.

Die Signaleingangsfunktionen miissen parametriert sein, siehe Digitale
Signaleingange und digitale Signalausgange, Seite 211.
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Anzeige des Status

Der Status kann Uber einen Signalausgang oder Uber den Feldbus angezeigt
werden.

Um den Status Uber einen Signalausgang anzuzeigen, missen Sie zuerst die
Signalausgangsfunktion “RMAC Active Or Finished” parametrieren, siehe Digitale
Signaleingange und digitale Signalausgange, Seite 211.

Um den Status Uber den Feldbus anzeigen zu kénnen, missen die Statusbits der
Status-Parameter gesetzt sein, siehe Einstellbare Bits der Status-Parameter,
Seite 369.

Zusatzlich kann Gber die Parameter  RMAC _Status und _ RMAC _DetailStatus der
Status angezeigt werden.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
_RMAC_Status Status Relativbewegung nach Capture - UINT16 CANopen 3023:11x
0/ Not Active: Nicht aktiv 0 R/- Modbus 8994
1/ Active Or Finished: Relativbewegung nach - -
Capture ist aktiv oder beendet ]
_RMAC_DetailStatus | Detailstatus Relativbewegung nach Capture - UINT16 CANopen 3023:12;
(RMAC)
- R/- Modbus 8996

0/ Not Activated: Nicht aktiviert
1/ Waiting: Es wird auf Capture-Signal gewartet
2 | Moving: Relativbewegung nach Capture lauft

3/ Interrupted: Relativbewegung nach Capture
wurde unterbrochen

4/ Finished: Relativbewegung nach Capture
wurde beendet

Verfiigbar mit Firmware-Version 2V01.04.

Relativbewegung nach Capture aktivieren

Damit die Relativbewegung gestartet werden kann, muss die Relativbewegung
nach Capture (RMAC) aktiviert werden.

Bei Lokal-Steuerungsart wird Uber die Signaleingangsfunktion "Activate RMAC"
die Relativbewegung nach Capture aktiviert.

Bei der Feldbus-Steuerungsart wird tiber den folgenden Parameter die
Relativbewegung nach Capture (RMAC) aktiviert:
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Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
RMAC_Activate Aktivierung der Relativbewegung nach Capture - UINT16 CANopen 3023:Ch
0/ Off: Aus 0 R/W Modbus 8984
1/0n: Ein 0 -

Alternativ kann bei Feldbus-Steuerungsart auch Gber die Signaleingangsfunktion
"Activate RMAC" die Relativbewegung nach Capture (RMAC) aktiviert werden.

Zielwerte
Uber die folgenden Parameter werden die Zielposition und die Geschwindigkeit
fur die Relativbewegung eingestellt.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
liber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
RMAC_Position Zielposition von Relativbewegung nach Capture usr_p INT32 CANopen 3023:Dn
Maximalwerte/Minimalwerte hangen ab von: - R/W Modbus 8986
- Skalierungsfaktor 0 per.
Geanderte Einstellungen werden bei der nachsten | - -
Motorbewegung Gbernommen.
RMAC_ Velocity Geschwindigkeit von Relativbewegung nach usr_v UINT32 CANopen 3023:En
Capture
0 R/W Modbus 8988
Wert 0: Istgeschwindigkeit des Motors verwenden 0
per.
Wert >0: Wert ist die Zielgeschwindigkeit
2147483647 -

Der Wert wird intern begrenzt auf die Einstellung
in RAMP_v_max.

Geanderte Einstellungen werden bei der nachsten
Motorbewegung Gbernommen.

Flanke fur das Startsignal

Uber den folgenden Parameter wird die Flanke eingestellt, bei der die
Relativbewegung ausgefiihrt werden soll.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
RMAC_Edge Flanke des Capture-Signals fur Relativbewegung - UINT16 CANopen 3023:10n
nach Capture
0 R/W Modbus 8992
0/ Falling edge: Fallende Flanke
0 per.
1/ Rising edge: Steigende Flanke ]

Reaktion beim Uberfahren der Zielposition

In Abhangigkeit der eingestellten Geschwindigkeit, Zielposition und
Verzdgerungsrampe kann der Motor die Zielposition Gberfahren.

Uber den folgenden Parameter wird die Reaktion auf das Uberfahren der
Zielposition eingestellt.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
iiber Feldbus
Mindestwert RW
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
RMAC_Response Reaktion auf Uberfahren der Zielposition - UINT16 CANopen 3023:Fp,
0/ Error Class 1: Fehlerklasse 1 0 R/W Modbus 8990
1/ No Movement To Target Position: Keine 0 per.
Bewegung auf Zielposition 2
2 /| Movement To Target Position: Bewegung auf
Zielposition
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
Spielausgleich
Beschreibung

Mit der Einstellung eines Spielausgleichs kann ein mechanisches Spiel
ausgeglichen werden.

Beispiel eines mechanischen Spiels

1 Beispiel mit wenig mechanischem Spiel

2 Beispiel mit viel mechanischem Spiel
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Bei aktiviertem Spielausgleich gleicht der Antriebsverstarker das mechanische
Spiel bei jeder Bewegung automatisch aus.

Verfugbarkeit
Ein Spielausgleich ist in folgenden Betriebsarten moglich:
+ Jog
* Profile Position
* Interpolated Position
* Homing
* Motion Sequence (Move Absolute, Move Additive, Move Relative und
Reference Movement)
Parametrierung
Fir einen Spielausgleich muss die Gré3e des mechanischen Spiels eingestellt
werden.
Uber den Parameter BLSH_Position wird die GroRe des mechanischen Spiels in
Anwendereinheiten eingestellt.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tliber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
BLSH_Position Positionswert fiir Spielausgleich. usr_p INT32 CANopen 3006:42y
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei 0 R/W Modbus 1668
deaktivierter Endstufe moglich.
0 per.
Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Aktivieren der Endstufe ibernommen. 2147483647 -

Zusatzlich kann eine Bearbeitungszeit eingestellt werden. Mit der
Bearbeitungszeit wird der Zeitraum festgelegt, in dem das mechanische Spiel

ausgeglichen werden soll.

Uber den Parameter BLSH_Time wird die Bearbeitungszeit in ms eingestellt.

deaktivierter Endstufe moglich.

Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Aktivieren der Endstufe ibernommen.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
BLSH_Time Bearbeitungszeit fiir Spielausgleich. ms UINT16 CANopen 3006:44
Wert 0: Sofortiger Spielausgleich 0 R/W Modbus 1672
Wert >0: Bearbeitungszeit fir Spielausgleich 0 per.
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei 16383 -
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Spielausgleich aktivieren

Damit ein Spielausgleich aktiviert werden kann, muss zuerst eine Bewegung in
positive oder negative Richtung erfolgen. Uber den Parameter BLSH_Mode wird

der Spielausgleich aktiviert.

» Fihren Sie eine Bewegung in positive oder negative Richtung aus. Die
Bewegung muss solange erfolgen, bis sich die Mechanik, die mit dem Motor

verbunden ist, bewegt hat.

*  Wenn die Bewegung in positive Richtung (positive Zielwerte) erfolgte, dann
aktivieren Sie den Spielausgleich mit dem Wert "OnAfterPositiveMovement".

+  Wenn die Bewegung in negative Richtung (negative Zielwerte) erfolgte, dann
aktivieren Sie den Spielausgleich mit dem Wert "OnAfterNegativeMovement".

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hoéchstwert
Expert
BLSH_Mode Bearbeitungsart furr Spielausgleich. - UINT16 CANopen 3006:41n
0 / Off: Spielausgleich ist aus 0 R/W Modbus 1666
1/ OnAfterPositiveMovement: Spielausgleich ist | 0 per.
aktiv, die letzte Bewegung erfolgte in positiver )

Richtung

2 /| OnAfterNegativeMovement: Spielausgleich
ist aktiv, die letzte Bewegung erfolgte in negativer
Richtung

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
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Funktionen zur Uberwachung der Bewegung

Endschalter

Beschreibung

Die Benutzung von Endschaltern kann einen gewissen Schutz vor Gefahren (zum
Beispiel Stol} an mechanischen Anschlag durch falsche Sollwerte) bieten.

AWARNUNG

VERLUST DER STEUERUNGSKONTROLLE

» Installieren Sie Endschalter, wenn lhre Risikoanalyse zeigt, dass in lhrer
Anwendung Endschalter erforderlich sind.

+ Uberpriifen Sie den ordnungsgemafen Anschluss der Begrenzungsschalter.

+ Stellen Sie sicher, dass die Endschalter so weit vor dem mechanischen
Anschlag montiert sind, dass noch ein ausreichender Bremsweg bleibt.

+ Uberpriifen Sie die ordnungsgemaRe Parametereinstellung und
Funktionsweise der Begrenzungsschalter.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Eine Bewegung kann mit Endschaltern (iberwacht werden. Zur Uberwachung
kann ein positiver Endschalter und ein negativer Endschalter verwendet werden.

Wird der positive oder negative Endschalter ausgeldst stoppt die Bewegung. Eine
Fehlermeldung wird angezeigt und der Betriebszustand wechselt nach 7 Quick
Stop Active.

Die Fehlermeldung kann mit einem ,Fault Reset” zurlickgesetzt werden. Der
Betriebszustand wechselt zurlick nach 6 Operation Enabled.

Die Bewegung kann fortgesetzt werden, jedoch nur in die entgegengesetzte
Richtung, bei der der Endschalter ausgeldst wurde. Wurde zum Beispiel der
positive Endschalter ausgeldst, ist eine weitere Bewegung nur in negative
Richtung maoglich. Bei einer weiteren Bewegung in positive Richtung erfolgt erneut
eine Fehlermeldung und der Betriebszustand wechselt wieder nach 7 Quick Stop
Active.

Uber die Parameter /OsigLIMP und IOsigLIMN wird die Art des Endschalters
eingestellt.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
10sigLIMP Signalauswertung fir positiven Endschalter. - UINT16 CANopen 3006:10n
0/ Inactive: Inaktiv 0 R/W Modbus 1568
1/ Normally Closed: Offner 1 per.
2 / Normally Open: Schliel3er 2 -
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe mdoglich.
Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Aktivieren der Endstufe Gibernommen.
10sigLIMN Signalauswertung flr negativen Endschalter. - UINT16 CANopen 3006:Fn
0/ Inactive: Inaktiv 0 R/W Modbus 1566
1/ Normally Closed: Offner 1 per.
2 / Normally Open: SchlielRer 2 -
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe mdoglich.
Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Aktivieren der Endstufe Gbernommen.
Die Signaleingangsfunktionen “Positive Limit Switch (LIMP)” und “Negative Limit
Switch (LIMN)” mussen parametriert sein, siehe Digitale Signaleingange und
digitale Signalausgange, Seite 211.
Referenzschalter
Beschreibung
Der Referenzschalter ist nur in der Betriebsart Homing und in der Betriebsart
Motion Sequence (Reference Movement) aktiv.
Uber den Parameter /OsigREF wird die Art des Referenzschalters eingestellt.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
iiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Héchstwert
Expert
10sigREF Signalauswertung fiir Referenzschalter. - UINT16 CANopen 3006:En
1/ Normally Closed: Offner 1 R/W Modbus 1564
2 / Normally Open: Schliel3er 1 per.
Der Referenzschalter wird nur wahrend der 2 -
Bearbeitung der Referenzbewegung auf den
Referenzschalter aktiviert.
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.
Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Aktivieren der Endstufe ibernommen.
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Die Signaleingangsfunktion “Reference Switch (REF)” muss parametriert sein,
siehe Digitale Signaleingdnge und digitale Signalausgéange, Seite 211.

Software-Endschalter

Beschreibung

Eine Bewegung kann mit Software-Endschalter Gberwacht werden. Zur
Uberwachung kann eine positive Positionsgrenze und eine negative
Positionsgrenze eingestellt werden.

Wenn die positive oder negative Positionsgrenze erreicht wird, stoppt die
Bewegung. Eine Fehlermeldung wird angezeigt und der Betriebszustand wechselt
nach 7 Quick Stop Active.

Die Fehlermeldung kann mit einem ,Fault Reset” zurlickgesetzt werden. Der
Betriebszustand wechselt zurlick nach 6 Operation Enabled.

Die Bewegung kann fortgesetzt werden, jedoch nur in die entgegengesetzte
Richtung, bei der die Positionsgrenze erreicht wurde. Wurde zum Beispiel die
positive Positionsgrenze erreicht, ist eine weitere Bewegung nur in negative
Richtung mdglich. Bei einer weiteren Bewegung in positive Richtung erfolgt erneut
eine Fehlermeldung und der Betriebszustand wechselt wieder nach 7 Quick Stop
Active.

Voraussetzung

Die Uberwachung der Software-Endschalter wirkt nur bei glltigem Nullpunkt,
siehe GrolRe des Bewegungsbereichs, Seite 195.

Verhalten bei Betriebsarten mit Zielpositionen

Bei Betriebsarten mit Zielpositionen wird die Bewegung auch dann gestartet,
wenn die Zielposition Uber die positive oder negative Positionsgrenze hinausgeht.
Die Bewegung wird angehalten, sodass es an der Positionsgrenze zum
Motorstillstand kommt. Nach dem Stillstand wechselt der Antrieb in den
Betriebszustand "Quick Stop Active".

In folgenden Betriebsarten wird die Zielposition vor dem Start der Bewegung
Uberprift, sodass die Positionsgrenze unabhangig von der Zielposition nicht
Uberschritten wird.

+ Jog (Schrittbewegung)
* Profile Position
* Motion Sequence (Move Absolute, Move Additive und Move Relative)

Verhalten bei Betriebsarten ohne Zielpositionen

In folgenden Betriebsarten wird an der Positionsgrenze ein Quick Stop ausgeldst:
» Jog (Dauerbewegung)
* Profile Torque
+ Profile Velocity
» Motion Sequence (Move Velocity)

Mit Firmware-Version 2V01.04 kann Uber den Parameter MON_SWLimMode das
Verhalten beim Anfahren einer Positionsgrenze eingestellt werden.

0198441113949.04 345



Integriertes Servo-Antriebssystem Funktionen fuir den Betrieb

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
MON_SWLimMode Verhalten beim Erreichen einer Positionsgrenze. - UINT16 CANopen 3006:47h
0/ Standstill Behind Position Limit: Quick Stop | 0 R/W Modbus 1678
wird an der Positionsgrenze ausgel6st und
Stillstand hinter der Positionsgrenze erreicht 0 per.

1/ Standstill At Position Limit: Quick Stop wird 1 -
vor der Positionsgrenze ausgeldst und Stillstand
an der Positionsgrenze erreicht

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Verfligbar mit Firmware-Version 2V01.04.

Damit bei Betriebsarten ohne Zielpositionen ein Stillstand auf der Positionsgrenze
moglich ist, muss der Parameter LIM_QStopReact auf "Deceleration ramp (Quick
Stop)" festgelegt sein, siehe Bewegung stoppen mit Quick Stop, Seite 323. Wenn
der Parameter LIM_QStopReact auf "Torque ramp (Quick Stop)" eingestellt ist,
kann die Bewegung aufgrund unterschiedlicher Lasten vor oder hinter der
Positionsgrenze zum Stillstand kommen.

Aktivierung
Die Software-Endschalter werden tGiber den Parameter MON_SW _Limits aktiviert.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
iiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
MON_SW_Limits Aktivierung der Software-Endschalter. - UINT16 CANopen 3006:3n
0/ None: Deaktiviert 0 R/W Modbus 1542
1/ SWLIMP: Aktivierung von Software- 0 per.
Endschaltern, positive Richtung 3

2 /| SWLIMN: Aktivierung von Software-
Endschaltern, negative Richtung

3/ SWLIMP+SWLIMN: Aktivierung Software-
Endschalter beide Richtungen

Software-Endschalter kénnen nur einem giiltigen
Nullpunkt aktiviert werden.

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Positionsgrenzen einstellen

Die Software-Endschalter werden Uber die Parameter MON_swLimP und MON _
swLimN eingestellt.
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Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe maoglich.

Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Aktivieren der Endstufe ibernommen.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
liber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
MON_swLimP Positive Positionsgrenze fiir Software- usr_p INT32 CANopen 607D:2h
Endschalter.
- R/W Modbus 1544
Bei Einstellung eines Anwenderwertes auRerhalb
des zulassigen Bereiches werden die 2147483647 per.
Endschaltergrenzen automatisch intern auf den
maximalen Anwenderwert begrenzt. - -
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe mdglich.
Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Aktivieren der Endstufe ibernommen.
MON_swLimN Negative Positionsgrenze flr Software- usr_p INT32 CANopen 607D:1h
Endschalter.
- R/W Modbus 1546
Siehe Beschreibung '"MON_swLimP".
-2147483648 per.

Lastbedingte Positionsabweichung (Schleppfehler)

Beschreibung

Verfugbarkeit

Die lastbedingte Positionsabweichung ist die durch das Lasttragheitsmoment
verursachte Differenz zwischen Sollposition und Istposition.

Es sind Parameter verfiigbar, um die lastabhangige Positionsabweichung

wahrend des Betriebs und die maximale Positionsabweichung, die seit der letzten

Trennung und Wiederherstellung der Stromversorgung erreicht wurde,

anzuzeigen.

Die maximal zulassige lastbedingte Positionsabweichung kann parametriert

werden. Zusatzlich kann die Fehlerklasse parametriert werden.

Die Uberwachung der lastbedingten Positionsabweichung ist in folgenden

Betriebsarten verfugbar:
+ Jog
» Profile Position
* Homing

* Motion Sequence (Move Absolute, Move Additive, Move Relative und

Reference Movement)

Positionsabweichung anzeigen

Uber die folgenden Parameter kann die lastbedingte Positionsabweichung

angezeigt werden.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
_p_dif _load_usr Lastbedingte Positionsabweichung zwischen usr_p INT32 CANopen 301E:16n
Sollposition und Istposition.
-2147483648 R/- Modbus 7724
Die lastbedingte Positionsabweichung ist die
durch die Last verursachte Differenz zwischen - -
Sollposition und Istposition. Dieser Wert wird fur
2147483647 -

die Schleppfehleriiberwachung genutzt.

Uber die folgenden Parameter kann der Maximalwert der lastbedingten
Positionsabweichung angezeigt werden, die seit der letzten Trennung und
Wiederherstellung der Stromversorgung erreicht wurde.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
iiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
_p_dif load_peak_ Maximalwert der lastbedingten usr_p INT32 CANopen 301E: 15,
usr Positionsabweichung.
0 R/W Modbus 7722
Dieser Parameter enthalt die hochste bisher
aufgetretene lastbedingte Positionsabweichung. - -
Durch einen Schreibzugriff wird der Wert wieder
2147483647 -

zuriickgesetzt.

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Maximalwerte flir die Positionsabweichung festlegen

Uber den folgenden Parameter wird die maximale lastbedingte

Positionsabweichung eingestellt, bei der ein Fehler der Fehlerklasse 0 angezeigt

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

wird.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
iiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
MON_p_dif warn Hinweisgrenze der lastbedingten % UINT16 CANopen 3006:29h
Positionsabweichung (Fehlerklasse 0)
0 R/W Modbus 1618
100,0 % entsprechen der maximalen
Positionsabweichung (Schleppfehler) wie im 75 per.
Parameter MON_p_dif _load eingestellt. 100

Uber die folgenden Parameter wird die maximale lastbedingte

Positionsabweichung eingestellt, bei der die Bewegung mit einem Fehler der
Fehlerklasse 1, 2 oder 3 abgebrochen wird.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
MON_p_dif_load_usr | Maximale lastbedingte Positionsabweichung. usr_p INT32 CANopen 3006:3Eh
Die lastbedingte Positionsabweichung ist die 1 R/W Modbus 1660
durch die Last verursachte Differenz zwischen
Sollposition und Istposition. 16384 per.

Minimalwert, Werkseinstellung und Maximalwert 2147483647 -
héngen vom Skalierungsfaktor ab.

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Fehlerklasse einstellen

Uber den folgenden Parameter wird die Fehlerklasse fiir eine zu groRe
lastbedingte Positionsabweichung eingestellt.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
ErrorResp_p_dif Fehlerreaktion auf zu hohe lastbedingte - UINT16 CANopen 3005:Bp,
Positionsabweichung.
1 R/W Modbus 1302
1/ Error Class 1: Fehlerklasse 1
3 per.
2/ Error Class 2: Fehlerklasse 2 3

3/ Error Class 3: Fehlerklasse 3

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.

Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Aktivieren der Endstufe ibernommen.

Lastbedingte Geschwindigkeitsabweichung

Beschreibung
Die lastbedingte Geschwindigkeitsabweichung ist die durch die Last verursachte
Differenz zwischen Sollgeschwindigkeit und Istgeschwindigkeit.
Die maximal zuldssige lastbedingte Geschwindigkeitsabweichung kann
parametriert werden. Zusatzlich kann die Fehlerklasse parametriert werden.
Verfugbarkeit

Die Uberwachung der lastbedingten Geschwindigkeitsabweichung ist in folgenden
Betriebsarten verflgbar:

* Profile Velocity
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Geschwindigkeitsabweichung anzeigen

Uber die folgenden Parameter kann die lastbedingte
Geschwindigkeitsabweichung angezeigt werden.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
_v_dif_usr Lastbedingte Geschwindigkeitsabweichung usr_v INT32 CANopen 301E:2Ch
Die lastbedingte Geschwindigkeitsabweichung ist | -2147483648 R/- Modbus 7768
die Differenz zwischen Sollgeschwindigkeit und
Istgeschwindigkeit. - -
Verfligbar mit Firmware-Version =V01.08. 2147483647 -

Maximalwerte fiir die Geschwindigkeitsabweichung festlegen

Uber die folgenden Parameter wird die maximale lastbedingte
Geschwindigkeitsabweichung eingestellt, bei der die Bewegung abgebrochen

wird.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
iber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
MON_VelDiff Maximale lastbedingte usr_v UINT32 CANopen 3006:4Bh
Geschwindigkeitsabweichung.
3 0 R/W Modbus 1686
Wert 0: Uberwachung deaktiviert
0 per.
Wert >0: Hochstwert
2147483647 -
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
Verfligbar mit Firmware-Version 2V01.08.
MON_VelDiff_Time Zeitfenster fir maximale lastbedingte ms UINT16 CANopen 3006:4Cy,
Geschwindigkeitsabweichung.
) 0 R/W Modbus 1688
Wert 0: Uberwachung deaktiviert
10 per.
Wert >0: Zeitfenster fir Maximalwert
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
Verfligbar mit Firmware-Version 2V01.08.

Fehlerklasse einstellen

Uber den folgenden Parameter wird die Fehlerklasse fiir eine zu groRe
lastbedingte Geschwindigkeitsabweichung eingestellt.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
ErrorResp_v_dif Fehlerreaktion auf zu hohe lastbedingte - UINT16 CANopen 3005:3Cy,
Geschwindigkeitsabweichung.
1 R/W Modbus 1400
1/ Error Class 1: Fehlerklasse 1
3 per.
2/ Error Class 2: Fehlerklasse 2 3

3/ Error Class 3: Fehlerklasse 3

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe madglich.

Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Aktivieren der Endstufe ibernommen.

Verflgbar mit Firmware-Version 2V01.08.

Motorstillstand und Bewegungsrichtung

Beschreibung

Der Status einer Bewegung kann Giberwacht und ausgegeben werden. Dabei
kann festgestellt werden, ob sich der Motor im Stillstand befindet, oder ob sich der
Motor in eine bestimmte Richtung bewegt.

Eine Geschwindigkeit von weniger als 9 1/min wird als Stillstand interpretiert.

~n act

35 3 3
nann
o ©

Motor

Standstill 0 L
Motor Moves 1 T
Positive 0 —oeee-
Motor Moves 1 ~TTTTTTTTTC
Negative 0

Der Status kann Gber Signalausgange angezeigt werden. Um den Status
anzeigen zu kénnen, muss die Signalausgangsfunktion "Motor Standstill", "Motor
Moves Positive" oder "Motor Moves Negative" parametriert sein, siehe Digitale
Signaleingange und digitale Signalausgange, Seite 211.
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Drehmomentfenster

Beschreibung

Mit dem Drehmomentfenster kann Giberwacht werden, ob der Motor das
Zielmoment erreicht hat.

Wenn die Abweichung zwischen Zielmoment und Istmoment fir die Zeit MON_tq_
winTime im Drehmomentfenster bleibt, gilt das Zielmoment als erreicht.

Verfuigbarkeit

Das Drehmomentfenster ist in folgenden Betriebsarten verflgbar:
* Profile Torque

Einstellungen

‘ MON_tqg winTime

tq 4

T 2*MON_tqg win

_tg act @

-~y

1 Zielmoment

2 Zielmoment erreicht (das Istmoment war wahrend der Zeit MON_tq_winTime
innerhalb der zuldssigen Abweichung MON_tq_win).

Die Parameter MON_tq_win und MON_tq_winTime definieren die Groflie des
Fensters.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert

MON_tq_win Drehmomentfenster, zulassige Abweichung % UINT16 CANopen 3006:2Dn,
Das Drehmomentfenster kann nur in der 0,0 R/W Modbus 1626
Betriebsart Profile Torque aktiviert werden.

3,0 per.
In Schritten von 0,1 %.

3000,0 -
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

MON_tq_winTime Drehmomentfenster, Zeit ms UINT16 CANopen 3006:2Eh
Wert 0: Drehmomentfensteriiberwachung 0 R/W Modbus 1628
deaktiviert

0 per.
Eine Veranderung des Wertes flihrt zu einem
Neustart der Drehmomentiiberwachung. 16383 -
Das Drehmomentfenster wird nur in der
Betriebsart Profile Torque verwendet.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Velocity Window

Beschreibung

Verfugbarkeit

Einstellungen

Mit dem Geschwindigkeitsfenster kann iberwacht werden, ob der Motor die
Zielgeschwindigkeit erreicht hat.

Wenn die Abweichung zwischen Zielgeschwindigkeit und Istgeschwindigkeit fur
die Zeit MON_v_winTime im Geschwindigkeitsfenster bleibt, gilt die
Zielgeschwindigkeit als erreicht.

Das Geschwindigkeitsfenster ist in folgenden Betriebsarten verfugbar:
» Profile Velocity

| MON_v_winTime

P
2*MON v win

_Vv_act @

—~+y
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1 Zielgeschwindigkeit

2 Zielgeschwindigkeit erreicht (die tatsachliche Geschwindigkeit war wahrend der
Zeit MON_v_winTime innerhalb der zuldssigen Abweichung MON_v_win).

Die Parameter MON_v_win und MON_v_winTime definieren die Gréle des

Fensters.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert

MON_v_win Geschwindigkeitsfenster, zulassige Abweichung usr_v UINT32* CANopen 606D:0n
Geanderte Einstellungen werden sofort 1 R/W Modbus 1576
Ubernommen.

10 per.
* Datentyp flir CANopen: UINT16
2147483647 -

MON_v_winTime Geschwindigkeitsfenster, Zeit ms UINT16 CANopen 606E:0y
Wert 0: Geschwindigkeitsfensteriiberwachung 0 R/W Modbus 1578
deaktiviert

0 per.
Eine Veranderung des Wertes fiihrt zu einem
Neustart der Geschwindigkeitsiiberwachung. 16383 -
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
Stillstandsfenster
Beschreibung
Uber das Stillstandsfenster kann kontrolliert werden, ob der Antrieb die
Sollposition erreicht hat.
Wenn die Abweichung zwischen Zielposition und Istposition flr die Zeit MON_p
winTime im Stillstandsfenster bleibt, gilt die Zielposition als erreicht.
Verfugbarkeit

Das Stillstandsfenster ist in folgenden Betriebsarten verfugbar:
» Jog (Schrittbewegung)
* Profile Position
* Homing

* Motion Sequence (Move Absolute, Move Additive, Move Relative und
Reference Movement)
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Einstellungen
_p dif &
MON p winTime
/
0 —_— t
T 2*MON p win usr
@ (MON p win)
1 Zielposition erreicht (die Istposition hat die zulassige Abweichung MON_p_win_
usr wahrend des Zeitraums MON_p_winTime nicht Gberschritten).
Die Parameter MON_p_win_usr(MON_p_win) und MON_p_winTime definieren
die Grole des Fensters.
Uber den Parameter MON_p_winTout kann eingestellt werden, nach welcher Zeit
ein Fehler gemeldet wird, wenn das Stillstandsfenster nicht erreicht wurde.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
MON_p_win_usr Stillstandsfenster, zuldssige Regelabweichung. usr_p INT32 CANopen 3006:40n
Innerhalb dieses Wertbereichs muss sich die 0 R/W Modbus 1664
Regelabweichung fiir die Stillstandsfensterzeit
befinden, damit ein Stillstand des 16 per.
Antriebsverstérkers erkannt wird.
2147483647 -
Die Bearbeitung des Stillstandsfensters muss
Uber den Parameter MON_p_winTime. aktiviert
werden.
Minimalwert, Werkseinstellung und Maximalwert
héngen vom Skalierungsfaktor ab.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
MON_p_win Stillstandsfenster, zulassige Regelabweichung. Umdrehung UINT16* CANopen 6067:0n
Innerhalb dieses Wertbereichs muss sich die 0,0000 R/W Modbus 1608
Regelabweichung fiir die Stillstandsfensterzeit
befinden, damit ein Stillstand des 0,0010 per.
Antriebsverstarkers erkannt wird.
3,2767 -

Die Bearbeitung des Stillstandsfensters muss
Uber den Parameter MON_p_winTime. aktiviert
werden.

Uber den Parameter MON_p_win_usr kann der
Wert in Anwendereinheiten eingegeben werden.

In Schritten von 0,0001 Umdrehungen.

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

* Datentyp fur CANopen: UINT32
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
MON_p_winTime Stillstandsfenster, Zeit. ms UINT16 CANopen 6068:0n
Wert 0: Uberwachung des Stillstandsfensters 0 R/W Modbus 1610
deaktiviert
0 per.

Wert >0: Zeit in ms, innerhalb welcher die
Regelabweichung sich im Stillstandsfenster 32767 -
befinden muss

Geanderte Einstellungen werden sofort

Ubernommen.
MON_p_winTout Timeout-Zeit fiir Uberwachung des ms UINT16 CANopen 3006:26h
Stillstandsfensters.
0 R/W Modbus 1612
Wert 0: Timeout-Uberwachung deaktiviert
0 per.
Wert >0: Timeout-Zeit in ms
16000 -

Die Werte fir die Stillstandsfensterbearbeitung
werden in den Parametern MON_p_win und
MON_p_winTime eingestellt.

Die Zeitliberwachung beginnt vom Zeitpunkt des
Erreichens der Zielposition (Sollposition
Lageregler) oder beim Bearbeitungsende des
Profilgenerators.

Geanderte Einstellungen werden sofort
Uubernommen.

Position Register

Beschreibung

Mit dem Positionsregister kann Uberwacht werden, ob der Motor sich innerhalb
eines parametrierbaren Positionsbereichs befindet.

Eine Bewegung kann Uber 4 unterschiedliche Methoden Uberwacht werden:
» Motorposition ist grof3er oder gleich dem Vergleichswert A.
* Motorposition ist kleiner oder gleich dem Vergleichswert A.

» Motorposition befindet sich innerhalb des Bereiches zwischen Vergleichswert
A und Vergleichswert B.

» Motorposition befindet sich aul3erhalb des Bereiches zwischen
Vergleichswert A und Vergleichswert B.

Zur Uberwachung stehen getrennte parametrierbare Kanale zur Verfiigung.

356 0198441113949.04



Funktionen flir den Betrieb

Integriertes Servo-Antriebssystem

Pact >= A

o =

Pact <= A

o =

Pact in [A-B]

o =

N

Pact out [A-B]

Anzahl der Kanale

Es stehen 4 Kanale zur Verfiigung.

Statusmeldungen
Uber den Parameter _PosRegStatus wird der Status des Positionsregisters
angezeigt.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
liber Feldbus
Mindestwert RIW
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
_PosRegStatus Status der Kanale des Positionsregisters - UINT16 CANopen 300B:1y
Signalzustand: - R/- Modbus 2818

0: Vergleichskriterium nicht erfullt

1: Vergleichskriterium erfullt

Bitbelegung:

Bit 0: Status Kanal 1 des Positionsregisters
Bit 1: Status Kanal 2 des Positionsregisters
Bit 2: Status Kanal 3 des Positionsregisters

Bit 3: Status Kanal 4 des Positionsregisters

Zusatzlich kann der Status Uber die Signalausgange angezeigt werden. Um den
Status Uber die Signalausgange anzuzeigen, missen Sie zuerst die

Signalausgangsfunktionen “Position Register Channel 1”,“Position Register
Channel 27, “Position Register Channel 3” und “Position Register Channel 4”
parametrieren, siehe Digitale Signaleingange und digitale Signalausgange, Seite

211.

Positionsregister starten

Uber die folgenden Parameter werden die Kanéle des Positionsregisters

gestartet.

0198441113949.04
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Parametername

Beschreibung

Einheit
Mindestwert

Werkseinstellun-
gen

Hochstwert

Parameteradresse
uber Feldbus

Datentyp
R/W
Persisten-
te
Variablen

Expert

PosReg1Start

Start/Stopp von Kanal 1 des Positionsregisters

0 / Off (keep last state): Kanal 1 des
Positionsregisters ist ausgeschaltet und Status-Bit
behalt den letzten Zustand

1/0n: Kanal 1 des Positionsregisters ist
eingeschaltet

2 | Off (set state 0): Kanal 1 des
Positionsregisters ist ausgeschaltet und Status-Bit
wird auf 0 gesetzt

3/ Off (set state 1): Kanal 1 des
Positionsregisters ist ausgeschaltet und Status-Bit
wird auf 1 gesetzt

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

UINT16 CANopen 300B:2

R/W Modbus 2820

PosReg2Start

Start/Stopp von Kanal 2 des Positionsregisters

0 / Off (keep last state): Kanal 2 des
Positionsregisters ist ausgeschaltet und Status-Bit
behalt den letzten Zustand

1/ 0n: Kanal 2 des Positionsregisters ist
eingeschaltet

2 | Off (set state 0): Kanal 2 des
Positionsregisters ist ausgeschaltet und Status-Bit
wird auf 0 gesetzt

3/ Off (set state 1): Kanal 2 des
Positionsregisters ist ausgeschaltet und Status-Bit
wird auf 1 gesetzt

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

UINT16 CANopen 300B:3

R/W Modbus 2822

PosReg3Start

Start/Stopp von Kanal 3 des Positionsregisters

0 / Off (keep last state): Kanal 3 des
Positionsregisters ist ausgeschaltet und Status-Bit
behalt den letzten Zustand

1/0n: Kanal 3 des Positionsregisters ist
eingeschaltet

2 | Off (set state 0): Kanal 3 des
Positionsregisters ist ausgeschaltet und Status-Bit
wird auf 0 gesetzt

3/ Off (set state 1): Kanal 3 des
Positionsregisters ist ausgeschaltet und Status-Bit
wird auf 1 gesetzt

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

UINT16 CANopen 300B:Ch

R/W Modbus 2840
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
PosReg4Start Start/Stopp von Kanal 4 des Positionsregisters - UINT16 CANopen 300B:Dn
0/ Off (keep last state): Kanal 4 des 0 R/W Modbus 2842
Positionsregisters ist ausgeschaltet und Status-Bit
behalt den letzten Zustand 0 -
1/ 0n: Kanal 4 des Positionsregisters ist 3 -
eingeschaltet
2/ Off (set state 0): Kanal 4 des
Positionsregisters ist ausgeschaltet und Status-Bit
wird auf 0 gesetzt
3/ Off (set state 1): Kanal 4 des
Positionsregisters ist ausgeschaltet und Status-Bit
wird auf 1 gesetzt
Geanderte Einstellungen werden sofort
ibernommen.
PosRegGroupStart Start/Stopp der Kanale des Positionsregisters - UINT16 CANopen 300B:16n
0/ No Channel: Kein Kanal aktiviert 0 R/W Modbus 2860
1/ Channel 1: Kanal 1 aktiviert 0 per.
2/ Channel 2: Kanal 2 aktiviert 15 -

3/Channel 1 & 2: Kanéle 1 und 2 aktiviert

4/ Channel 3: Kanal 3 aktiviert

5/ Channel 1 & 3: Kanéle 1 und 3 aktiviert

6/ Channel 2 & 3: Kanale 2 und 3 aktiviert

7 /Channel 1 & 2 & 3: Kanale 1, 2 und 3 aktiviert
8/ Channel 4: Kanal 4 aktiviert

9/ Channel 1 & 4: Kanale 1 und 4 aktiviert

10/ Channel 2 & 4: Kanéle 2 und 4 aktiviert
11/Channel 1 & 2 & 4: Kanéle 1, 2 und 4 aktiviert
12/ Channel 3 & 4: Kanale 3 und 4 aktiviert

13/ Channel 1 & 3 & 4: Kanale 1, 3 und 4 aktiviert
14 / Channel 2 & 3 & 4: Kanale 2, 3 und 4 aktiviert

15/Channel1 & 2 & 3 & 4: Kanale 1,2, 3und 4
aktiviert

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Vergleichskriterium einstellen

Uber die folgenden Parameter wird das Vergleichskriterium eingestellt.

Beim Vergleichskriterium “Pact in” und “Pact out” wird unterschieden zwischen
“basic” (einfach) und “extended” (erweitert).

« Einfach: Die auszufihrende Bewegung bleibt innerhalb des
Bewegungsbereiches.

» Erweitert: Die auszuflihrende Bewegung kann Uber den Bewegungsbereich
hinaus gehen.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
PosReg1Mode Auswahl der Vergleichskriterien fur Kanal 1 des - UINT16 CANopen 300B:4y,
Positionsregisters
0 R/W Modbus 2824
0/ Pact greater equal A: Die Istposition ist gréer
als oder gleich Vergleichswert A fur Kanal 1 des 0 per.
Positionsregisters 5
1/ Pact less equal A: Die Istposition ist kleiner
als oder gleich Vergleichswert A fiir Kanal 1 des
Positionsregisters
2/ Pact in [A-B] (basic): Die Istposition liegt im
Bereich A-B, einschlieRlich Grenzen (einfach)
3/ Pact out [A-B] (basic): Die Istposition liegt
auRerhalb des Bereichs A-B, ausschliel3lich
Grenzen (einfach)
4/ Pact in [A-B] (extended): Die Istposition liegt
im Bereich A-B, einschlieRlich Grenzen (erweitert)
5/ Pact out [A-B] (extended): Die Istposition liegt
auRerhalb des Bereichs A-B, ausschliellich
Grenzen (erweitert)
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
PosReg2Mode Auswahl der Vergleichskriterien fur Kanal 2 des - UINT16 CANopen 300B:5y
Positionsregisters
0 R/W Modbus 2826
0 / Pact greater equal A: Die Istposition ist grof3er
als oder gleich Vergleichswert A fiir Kanal 2 des 0 per.
Positionsregisters 5

1/ Pact less equal A: Die Istposition ist kleiner
als oder gleich Vergleichswert A fiir Kanal 2 des
Positionsregisters

2/ Pact in [A-B] (basic): Die Istposition liegt im
Bereich A-B, einschlieBlich Grenzen (einfach)

3/ Pact out [A-B] (basic): Die Istposition liegt
auBerhalb des Bereichs A-B, ausschliellich
Grenzen (einfach)

4 |/ Pact in [A-B] (extended): Die Istposition liegt
im Bereich A-B, einschlieRlich Grenzen (erweitert)

5/ Pact out [A-B] (extended): Die Istposition liegt
auBerhalb des Bereichs A-B, ausschlielRlich
Grenzen (erweitert)

Geanderte Einstellungen werden sofort
Uubernommen.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
PosReg3Mode Auswahl der Vergleichskriterien fiir Kanal 3 des - UINT16 CANopen 300B:En
Positionsregisters
0 R/W Modbus 2844

0/ Pact greater equal A: Die Istposition ist gréRer
als oder gleich Vergleichswert A fur Kanal 3 des 0 per.
Positionsregisters 5

1/ Pact less equal A: Die Istposition ist kleiner
als oder gleich Vergleichswert A fiir Kanal 3 des
Positionsregisters

2/ Pact in [A-B] (basic): Die Istposition liegt im
Bereich A-B, einschlieflich Grenzen (einfach)

3/ Pact out [A-B] (basic): Die Istposition liegt
auflerhalb des Bereichs A-B, ausschlief3lich
Grenzen (einfach)

4/ Pact in [A-B] (extended): Die Istposition liegt
im Bereich A-B, einschlieRlich Grenzen (erweitert)

5/ Pact out [A-B] (extended): Die Istposition liegt
auflerhalb des Bereichs A-B, ausschliel3lich
Grenzen (erweitert)

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

PosReg4Mode Auswahl der Vergleichskriterien fir Kanal 4 des - UINT16 CANopen 300B:Fn
Positionsregisters
0 R/W Modbus 2846
0/ Pact greater equal A: Die Istposition ist groRer
als oder gleich Vergleichswert A fiir Kanal 4 des 0 per.
Positionsregisters 5

1/ Pact less equal A: Die Istposition ist kleiner
als oder gleich Vergleichswert A fiir Kanal 4 des
Positionsregisters

2/ Pact in [A-B] (basic): Die Istposition liegt im
Bereich A-B, einschliellich Grenzen (einfach)

3/ Pact out [A-B] (basic): Die Istposition liegt
auBerhalb des Bereichs A-B, ausschliel3lich
Grenzen (einfach)

4/ Pact in [A-B] (extended): Die Istposition liegt
im Bereich A-B, einschlieRlich Grenzen (erweitert)

5/ Pact out [A-B] (extended): Die Istposition liegt
auBerhalb des Bereichs A-B, ausschliel3lich
Grenzen (erweitert)

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Vergleichswerte einstellen

Uber die folgenden Parameter werden die Vergleichswerte eingestellt.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
Mindestwert R/W
Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
PosReg1ValueA Vergleichswert A fur Kanal 1 des usr_p INT32 CANopen 300B:8y,
Positionsregisters
- R/W Modbus 2832
0 per.
PosReg1ValueB Vergleichswert B fir Kanal 1 des usr_p INT32 CANopen 300B:9y
Positionsregisters
- R/W Modbus 2834
0 per.
PosReg2ValueA Vergleichswert A fiir Kanal 2 des usr_p INT32 CANopen 300B:Aj
Positionsregisters
- R/wW Modbus 2836
0 per.
PosReg2ValueB Vergleichswert B flr Kanal 2 des usr_p INT32 CANopen 300B:Bn
Positionsregisters
- R/W Modbus 2838
0 per.
PosReg3ValueA Vergleichswert A fur Kanal 3 des usr_p INT32 CANopen 300B:12,
Positionsregisters
- R/W Modbus 2852
0 per.
PosReg3ValueB Vergleichswert B fiir Kanal 3 des usr_p INT32 CANopen 300B:13h
Positionsregisters
- R/W Modbus 2854
0 per.
PosReg4ValueA Vergleichswert A fir Kanal 4 des usr_p INT32 CANopen 300B:14h
Positionsregisters
- R/W Modbus 2856
0 per.
PosReg4ValueB Vergleichswert B fiir Kanal 4 des usr_p INT32 CANopen 300B:15h
Positionsregisters
- R/W Modbus 2858
0 per.

Positionsabweichungs-Fenster

Beschreibung

Mit dem Positionsabweichungs-Fenster kann Uberwacht werden, ob der Motor
sich innerhalb einer parametrierbaren Positionsabweichung befindet.

Die Positionsabweichung ist die Differenz zwischen Sollposition und Istposition.
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Verfugbarkeit

Einstellungen

Anzeige des Status

Das Positionsabweichungs-Fenster setzt sich zusammen aus
Positionsabweichung und Uberwachungszeit.

Das Positionsabweichungs-Fenster ist in folgenden Betriebsarten verfugbar:
+ Jog
* Profile Position
* Homing

* Motion Sequence (Move Absolute, Move Additive, Move Relative und
Reference Movement)

_p dif &
MON ChkTime MON_ ChkTime
[ pa—
N 7 t

2*MON p DiffWin usr
(MON_p DiffWin)

N

>0

MON ChkTime

Die