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GRUNDLEGENDE SICHERHEITS-
HINWEISE

1.1 Allgemeine Hinweise

Diese Betriebsanleitung enthalt die erforderlichen Informationen fir den bestimmungsgemafien
Gebrauch der darin beschriebenen Produkte. Sie wendet sich an technisch qualifiziertes Per-
sonal, welches speziell ausgebildet ist und griindlich mit allen Warnungen und Instandhaltungs-
maflnahmen vertraut ist. Die Einheiten sind nach dem Stand der Technik gefertigt und
betriebssicher.

Es lassen sich TM Positionierung u. Gleichlauf V-Regler gefahrlos installieren und in Betrieb
setzen und funktionieren problemlos, wenn sichergestellt ist, dass die Hinweise der Betriebsan-
leitung beachtet werden.

GEFAHR
Beim Betrieb dieser elektrischen Einheit stehen zwangslaufig bestimmte Teile dieser Einheit
unter gefahrlicher Spannung.

Bei Nichteinhaltung dieser Sicherheitshinweise und Warnungen kénnen Tod, schwere Kor-
perverletzung und/oder Sachschaden auftreten.

Nur qualifiziertes Personal, das vertraut ist mit Sicherheitshinweisen sowie Montage-, Be-
triebs- und Wartungsanweisungen, darf an dieser Einheit arbeiten.

1.2 Gefahrenhinweise

Die Hinweise dienen einerseits der personlichen Sicherheit des Anwenders und andererseits
der Sicherheit vor Beschadigung der beschriebenen Produkte oder angeschlossenen Geréate.

Die verwendeten Begriffe haben im Sinne der Betriebsanleitung und der Hinweise auf den Pro-
dukten selbst folgende Bedeutung:
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Qualifiziertes Personal

GEFAHR
bedeutet, dass Tod, schwere Korperverletzung oder erheblicher Sachschaden
eintreten werden, wenn die entsprechenden VorsichtsmalRnahmen nicht getroffen werden.

WARNUNG

bedeutet, dass Tod, schwere Korperverletzung oder erheblicher Sachschaden

eintreten konnen, wenn die entsprechenden Vorsichtsmalinahmen nicht getroffen werden.

HINWEIS
ist eine wichtige Information (ber das Produkt, die Handhabung des Produktes oder den

jeweiligen Teil der Dokumentation, auf den besonders aufmerksam gemacht werden soll.

1.3 Qualifiziertes Personal

Qualifiziertes Personal im Sinne der sicherheitsbezogenen Hinweise in dieser Betriebsanleitung

oder auf den Produkten selbst sind Personen, die mit Aufstellung, Montage, Inbetriebsetzung

und Betrieb des Produktes vertraut sind und Uber die ihrer Tatigkeit entsprechenden Qualifika-

tion verfugen:

e Ausbildung oder Unterweisung bzw. Berechtigung Stromkreise und Gerate gemal den Stan-
dards der Sicherheitstechnik in Betrieb zu nehmen, zu erden und zu kennzeichnen.

® Ausbildung oder Unterweisung gemafR den Standards der Sicherheitstechnik in Pflege und
Gebrauch angemessener Sicherheitsausristung.

1.4 BestimmungsgemaRer Gebrauch

WARNUNG

Die Einheit/das System darf nur fir die in der Betriebsanleitung vorgesehenen Einsatzfalle

und nur in Verbindung mit von der Baumdller Ntirnberg GmbH empfohlenen bzw. zugelasse-
nen Fremdgeraten und -komponenten verwendet werden.

Eigenmachtige Umbauten und Veranderungen an der Einheit sind aus Sicherheitsgrinden
nicht gestattet. Der Bediener ist verpflichtet, eintretende Veranderungen, die die Sicherheit
der Einheit/des Systems beeintrachtigen kdnnten, sofort zu melden.
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INBETRIEBNAHME POSITIONIERUNG

Mit dieser Inbetriebnahmeanleitung soll es lhnen ermdglicht werden, das Technologie-Modul
Positionierung des V-Reglers mit Hilfe von WinBASS so zu parametrieren, dass ein stand-alone
- Positionierbetrieb (Betrieb ohne WIinBASS) Uiber Schaltersignale maoglich ist. Dabei ist eine
Umsetzung auf die Maschine mit Ansteuerung durch Relaiskontakte oder digitale Ausgange
(Ubergeordnete Steuerung) maoglich.

2.1 Funktionsbeschreibung

Das standardmaRig im Betriebssystem vorhandene Technologie-Modul Positionierung des V-
Reglers positioniert eine Achse. Es kann damit eine

® Streckenpositionierung oder eine

e Rundtischpositionierung realisiert werden.

® Als Geschwindigkeitsprofil kann zwischen einem Trapezprofil oder einer S-Kurve ausgewahlt
werden.

Die Positionierdaten (z. B. Positions-Sollwert, Positioniergeschwindigkeit, Positionierbeschleu-
nigung, etc.) sind dabei in zwei Positioniersatzen abgelegt.

Die Positionierdaten kénnen

e statisch (also vor Beginn der Positionierung) oder

e dynamisch (nur bei Trapezprofil) gedndert werden.

Bei der dynamischen Positionierung wird wahrend des Verfahrprozesses ein neuer Positions-
sollwert ibergeben. Den Ubergang vom alten auf den neuen Positionssollwert gleicht ein spe-
zieller Rechenalgorithmus aus.

Die Zielposition kann

® absolut,

e relativ zur Zielposition oder

® relativ zur momentanen Istposition (,fliegende Positionierung®)

angegeben werden.
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Funktionsbeschreibung

Damit Sie die Positions-Sollwerte in Maschinengrdéf3en wie mm oder Grad eingeben kdnnen, hat
das Technologie-Modul Positionierung einen frei einstellbaren Normierungsfaktor. Damit wer-
den die maschinenspezifischen Lage-Parameter in die Baumdller interne Zahlennormierung
umgerechnet. Diese maschinenspezifischen Werte (wie Positionssollwert, Referenzpunkt) sind
durch das Kirzel BE fir Benutzereinheiten gekennzeichnet.

Gebersysteme

Der Positions-Istwert kann mit einem der Gebersysteme
* |Inkrementalgeber: Rechteckinkrementalgeber, Sinusinkrementalgeber

oder

e Absolutwertgeber: Singleturngeber (Resolver, SCS70, SRS50), Multiturngeber
(SCM70,SRM50)

erfasst werden.

Da der Inkrementalgeber und der Resolver (bei mehreren Motorumdrehungen) nur relative
Lage-Informationen liefern, ist vor Beginn des Positioniervorganges eine Referenzfahrt notwen-
dig (absoluter Bezug der Position des Antriebes auf die Verfahrstrecke). Die Single-Turn-Abso-
lutwertgeber (Resolver, SCS70, SRS50) liefern nur innerhalb einer (Motor-)Umdrehung eine
absolute Lageinformation.

Zum Herstellen dieses Bezuges stehen dem Anwender verschiedene Methoden der Referenz-
fahrt zur Verfiigung (Die Auswahl der Methode erfolgt je nach Applikation).

Im laufenden Betrieb der Positionierung kann die Bewegung des Antriebes durch frei einstell-
bare Softwareendschalter begrenzt werden. Erreicht der Antrieb einen solchen Softwareend-
schalter, wird er abgebremst und ein Fehlersignal generiert.

Neben den Betriebsarten Positionierung und Referenzfahrt steht dem Anwender im Technolo-
gie-Modul Positionierung noch die Betriebsart Handbetrieb zur Verfligung. Ist diese Betriebsart
aktiviert, so kann mit Hilfe der Befehle “Tippen+“ und “Tippen-“ der Antrieb innerhalb der Soft-
wareendschaltergrenzen verfahren werden, um z.B. eine Maschine einzurichten.

2.1.2 Steuerung

Das Technologie-Modul Positionierung wird entweder gesteuert
® (ber die digitalen Eingange des V-Regler,

® (iber eine Feldbusanschaltung oder

e mittels eines Qmega-DriveLine.

Die Parametrierung und der Start der einzelnen Funktionen des Technologie-Moduls Positionie-
rung wird im folgenden erklart.
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Inbetriebnahme Positionierung

2.2 Struktur

Positionier- Umnormierung Sollwertgenerator Lage- Drehzahl-
satz- Begrenzung Umschalten S-Kurve regler regler
Tabelle

1 —> : ' Lage-Sollwert O

age-Sollwe

2 —> \ /\ 9 A

Start-—p> o
position
R fT Drehzahl-
eof?;tz?z- Sollwertgenerator ~ Sollwert- istwert
Trapez glattung Lage-
istwert
Drehzahl-

vorsteuerun
— L) ;

Sollwertgenerator
Trapez

Geschwindigkeit Handbetrieb
Geschwindigkeit Referenzieren —p» ﬂ
Beschleunigung Handbetrieb
Beschleunigung Referenzieren

TMPG_001_rev01_int.cdr

Abbildung 1:  Struktur des TM Positionierung

2.3 Ablauf

Zu Beginn der Positionierung wird ein Positionssatz (P 401) ausgewahlt bzw. ein Positioniersatz
Ubertragen. Mit dem Kommando Start Positionierung (Bit Nr. 11 im Steuerwort) wird die Positi-
onierung gestartet

Das Startbit muss zum Start einer Positionierung immer gesetzt sein. Die Positionierung wird
dann unabhangig vom Startbit zu Ende gefiihrt.

Abhangig vom Parameter Zielangabe (P 416 oder P 423) ergeben sich fir dieses Startbit fol-
gende Unterschiede:

Bei der absoluten begrenzten Zielvorgabe (Zielangabe = 0, begrenzt auf maximale Fahrbrei-
te) kann das Startbit standig gesetzt bleiben, es wird dann immer auf die jeweils aktuelle, ab-
solute Zielposition positioniert. Das bedeutet, dass bei gesetztem Startbit nur noch neue
(absolute) Zielpositionen geschrieben werden missen.

Bei den normalen relativen Zielvorgaben (Zielangabe = 1, -1) kommt es dagegen auf die po-
sitive Flanke des Startbits an. Eine neue Zielposition wird relativ zur alten Zielposition gebil-
det, wenn die positive Flanke des Startbits auftritt.

Bei den fliegenden relativen Zielvorgaben (Zielangabe = 2, -2) kommt es ebenfalls auf die
positive Flanke des Startbits an. Eine neue Zielposition wird relativ zur momentanen Istposi-
tion gebildet, wenn die positive Flanke des Startbits auftritt.

Bei der absoluten unbegrenzten Zielvorgabe (Zielangabe = 3, nicht begrenzt auf maximale
Fahrbreite) wird in Richtung des kirzeren Weges zum Ziel positioniert. Der maximale Ver-
fahrbereich kann Uberschritten werden, wenn der SW-Endschalter aus ist.

Q
BAUMULLER
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Ablauf

Zielpositionen durfen jederzeit gedndert werden.

Beim Trapezprofil werden die Anderungen sofort wirksam, auch wenn der Antrieb gerade in Be-
wegung ist. Er beginnt dann sofort mit dem Positionieren auf die neue Zielposition, wenn die
zielangabenabhangige Bedingung fir das Startbit erfiillt ist. Anderungen von Positioniersatz,
Positioniergeschwindigkeit, Positionierbeschleunigung und Positionierverzégerung sind eben-
falls sofort wirksam und unabhangig vom Parameter Zielangabe (P 416 oder P 423).

Bei der S-Kurve kénnen die Zielpositionen ebenfalls jederzeit gedndert werden. Die Daten wer-
den jedoch erst Ubernommen, wenn das Bit ,Funktion beendet® gesetzt ist.

Ist das Startkommando vom Antriebsregler Gbernommen beginnt der Antrieb mit der Positionie-
rung und Lageziel erreicht (Bit-Nr. 10 im Statuswort) wechselt auf 0.

Erkennt die Positionierung eine Schnellhaltanforderung hat dies zur Folge, dass der Antrieb ent-
sprechend dem Parameter M SCHNELLHALT-Code (P 131) bis zum Stillstand abbremst und
die Positionierung abschaltet. Wird der Betrieb wieder freigegeben und ein erneuter Start ange-
fordert, positioniert der Antrieb bei absoluter Positionierung wieder auf die urspriingliche Ziel-
position.
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Inbetriebnahme Positionierung

2.3.1 Ablauf einer absoluten Positionierung (Zielangabe = 0)

v TMPG_002_rev01_int.cdr
Daten | || ||

Start Positionierung |_|

Steuerwort Bit-Nr. 11

Funktion beendet
Modul-State Bit-Nr. 7

Lageziel erreicht
Statuswort Bit-Nr. 10

Geschwindigkeits-
profil des Antriebs

12 34 12 5 6 34 !
Abbildung 2:  Zielangabe = 0 (absolute Positionierung)
Beschrei-
Qung der Ubergang Bedeutung Erliuterung
Ubergange
1 Start Positionierung L = H Positionierdaten gultig; Startanforderung an Steuerwort tibertra-
gen.
2 Funktion beendetH = L und | Positionierung wird gestartet. Start Positionierung kann zurlickge-
Lageziel erreicht H = L setzt werden.
Zwischen (1) und (2) entsteht eine Verzégerung von 3 bis 11ms!
3 Funktion beendet L = H Sollwertvorgabe durch den Rampengenerator beendet.
Achtung: Uber den Verschliffbildner kénnen weiterhin noch Lage-
sollwerte ausgegeben werden; sieche POS Modul-State Bit-Nr.15
4 Lageziel erreicht L = H Wird abhéngig von dem eingestellten Pos.-Fenster und der Pos.-
Fensterzeit entsprechend spater als Funktion beendet gesetzt.
5 Neue Zielposition gultig Start-Bit ist gesetzt; neue Zielposition Uibertragen oder der Pos.-
Satz wurde gewechselt (im Beispiel findet darum eine Drehrich-
tungsumkehr statt).
6 Neue Pos.-Geschwindigkeit Es wurde eine neue Positioniergeschwindigkeit Ubertragen oder
glltig der Pos.-Satz gewechselt.
HINWEIS
Um die aktuelle Positioniergeschwindigkeit oder die aktuellen Beschleunigungswerte wah-

rend des Verfahrens zu verandern, braucht das Bit-Nr.11 im Steuerwort nicht gesetzt zu sein.
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Ablauf

2.3.2 Ablauf einer normalen relativen Positionierung (Zielangabe = 1 oder -1)

TMPG_003_rev01_int.cdr

Daten

Start Positionierung
Steuerwort Bit-Nr. 11

1 1

Funktion beendet
Modul-State Bit-Nr. 7

Lageziel erreicht
Statuswort Bit-Nr. 10

Geschwindigkeits-
profil des Antriebs

\ /-

N/

12 34 12 5 6 34 !
Abbildung 3:  Zielangabe = 1 oder -1 (relative Positionierung)
Beschrei-
t_)_ung der Ubergang Bedeutung Erliuterung
Ubergange
1 Start Positionierung L = H Positionierdaten gultig; Startanforderung an Steuerwort lbertra-
gen.
2 Funktion beendet H = L und | Startflanke im Bit-Nr.11 des Steuerworts erkannt. Positionierung
Lageziel erreicht H = L wird gestartet. Start Positionierung kann zuriickgesetzt werden.
Zwischen (1) und (2) entsteht eine Verzégerung von 3 bis 11ms !
3 Funktion beendet L = H Sollwertvorgabe durch den Rampengenerator beendet.
Achtung: Uber den Verschliffbildner kénnen weiterhin noch Lage-
sollwerte ausgegeben werden; sieche POS Modul-State Bit-Nr.15
4 Lageziel erreicht L = H Wird abhangig von dem eingestellten Pos.-Fenster und der Pos.-
Fensterzeit entsprechend spater als Funktion beendet gesetzt.
5 Neue Zielposition gultig Neue Zielposition Ubertragen, Zielangabe gedndert oder der Pos.-
Satz wurde gewechselt Start-Bit wird wieder gesetzt. Neue Ver-
fahrstrecke wird auf vorherige addiert (im Beispiel findet eine
Drehrichtungsumkehr statt, da z.B. zielangabe von +1 auf -1
gewechselt hat).
6 Neue Pos.-Geschwindigkeit Es wurde eine neue Positioniergeschwindigkeit Ubertragen oder
glltig der Pos.-Satz gewechselt.
HINWEIS

Um die aktuelle Positioniergeschwindigkeit oder die aktuellen Beschleunigungswerte wah-

rend des Verfahrens zu verandern, braucht das Bit-Nr.11 im Steuerwort nicht gesetzt zu sein.
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Inbetriebnahme Positionierung

2.4 Hardwarevoraussetzungen

Um mit einem Antriebssatz das Technologie-Modul Positionierung in Betrieb zu nehmen, ist ein
gewisser mechanischer Aufbau Voraussetzung.

Die nachfolgenden Ubersichtsbilder zeigen den mechanischen und elektrischen Aufbau, auf die
die Beispiel-Inbetriebnahme ausgelegt wurde.

GEFAHR
Beachten Sie wahrend der gesamten Inbetriebnahme die Sicherheitsvorschriften, welche Sie
der Dokumentation der Einzelkomponenten finden.

Motor-
anschlul3-
leitung

-

o“"
g?‘ ’
Referenz-  Position 1

Motor- endschalter ’
geber- Position 2
leitung
....
Leistungsteil TMPG_004_rev01_int.cdr
BUM 61
Abbildung 4:  Positionierung - mechanischer Aufbau
GO 2 5 (5 Oy 13
09l & 24—o O 12
O o g 23 —O G+— 1
09| 5 22—l O 10
09| ¢ 21—o0 91 2
ov 09| # 2001 8
+24V ~—0O o Schnellhalt 19—1O (}: 6
~—O o Digitaler Eingang 4: Betriebsart Referenzfahrt/ Positionierung 18—O S5
~—+0O o Digitaler Eingang 3: Start Referenzfahrt/ Positionierung 17—19 ol a
~—~0O o) Digitaler Eingang 2: Positioniersatz 1/ 2 16—1O o3
~—+0O o Digitaler Eingang 1: Referenzpunktendschalter 15—10 o2
~—O Impulsfreigabe 14—O
O G 1

Abbildung 5:  Positionierung - elektrischer Abschlussstecker X26

Voraussetzung fiir den Betrieb des Technologie-Moduls Positionierung ist eine abgeschlossene
Erstinbetriebnahme des Antriebssatzes (siehe Erstinbetriebnahme V-Regler mit WinBASS).
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Allgemeine Inbetriecbnahme

A\

GEFAHR

Achten Sie bei der Erstinbetriebnahme darauf, dass der Antrieb frei drehen kann und keine
mechanischen Begrenzungen vorhanden sind.

Nach erfolgreicher Erstinbetriebnahme |hres Antriebssatzes kdnnen Sie nun mit der Inbetrieb-
nahme des Technologie-Moduls Positionierung beginnen.

Alle Parametereinstellungen, die in der nachfolgenden Inbetriebnahme nicht geadndert werden,
sind durch die gefiihrte Inbetriebnahme bereits auf funktionelle Default-Werte eingestellt. MAch-
ten Sie Anderungen an diesen Einstellungen vornehmen, so finden Sie in der Parameterbe-
schreibung (siehe >Parameter Positionierung< ab Seite 29) eine Erklarung des Parameters
und dessen Einstellmdglichkeiten.

2.5 Allgemeine Inbetriebnahme

Nachdem Sie lhre Komponenten nach den Schaltbildern >Hardwarevoraussetzungen< ab
Seite 13 verschalten und Uberprift haben, legen Sie bitte die Versorgungsspannungen an und
starten das Reglerbedienprogramm WinBASS. Es erscheint das Startfenster von WinBASS.

FA|WinBASS - [Baumiiller Miirnberg - Adr. 0]
Datei Betrieb Module Hardware ‘wWerkzeuge Einstelungen Fenster  Hilfe - |El|1|

X| | E| el 5] o Yn] |

Inbetriebnahmefiihrung

Regler-Bedienung

Klicken Sie nun auf den Button o | in der Menuleiste, um die Kommunikation zum Regler auf-
zubauen. Nach erfolgreichem Aufbau der Kommunikation wechselt die Bezeichnung des But-
tons von Off in On und die laufende Kommunikation wird durch ein sich drehendes griines
Kreissegment dargestellt.
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Klicken Sie nun auf den Button Reglerbedienung in der Bildmitte und es erscheint der Regler-
Funktionsplan.

EN|WinBASS - [Funktionsplan - Adr. 0] HE R
Qatei Betrieb  Module Hardware ‘'werkzeuge Einstellungen  Fenster  Hilfe _|ﬁ'|1|
=
X| o] el 28 %] oof tn| |
Regler-Funktions-Plan: Fenster-
bezeichnung
Hochlauf-
Sollwert- Betriebs-
Gen. - art
Motor—:
Poti Drehzahl- Drehmoment-
. Regler 15trom- Regler
Gleich- Soll 9 + KT { PYWM
Lauf lJ, "—“-. —-" Soll
Positionie- - - Istl let—
rung Ist st
Ist
Geber —
Stromer-
fassung
Leistungs-
D |einheit
(o | -
Motor 4 L |

Durch Anklicken des Funktionsblockes Positionierung im Fenster Funktionsplan erscheint das
Fenster Allgemeine Positionierung. Von diesem Fenster aus sind alle Funktionen des Techno-
logie-Moduls Positionierung erreichbar.

EAWinBASS - [Allgemeine Positionierung [PO5] - Adr. 0]

Qatei Betrisb  Module Hardware ‘werkzeuge Einstellungen Fenster Hilfe =1 B
=
X oo E] Al 28 7] o] n| |
Positionierung, allgemeine Angaben: STOP j
Normierung:
Normierung: Lage-Norm 2
InkrementefStrecke = 1 Positionierart:
) -age-Norm N Ref.-Fahrt
1jAuflisung: = BE
Hinweis: Ganze Zahlen! Handbetrieb

Positionierung
v’ SW-Endschalter-Funktion aktiv

Positionierung2

Halt-Verzdgerung

4200 Jums Lage-Regler

ELEER

In diesem Fenster wird die Normierung der maschinenspezifischen Werte auf die interne Zah-
lennormierung eingestellt. Im Parameter Lage-Norm Z wird die Anzahl der Inkremente einge-
geben, die dem im Parameter Lage-Norm N eingestellten Benutzerwert entsprechen. Eine
Motorumdrehung ist dabei in 65536 Inkremente (unabhangig vom Gebersystem) aufgeteilt. In

unserem Beispiel ist ein Verhaltnis von 1/1 eingestellt, so dass 65536 BE (Benutzereinheiten)
einer Motorumdrehung entsprechen.
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Referenzfahrt

2.6 Referenzfahrt

2.6.1

Um einen absoluten Bezug der Position des Antriebes auf die Verfahrstrecke zu erhalten, ist es
in unserem Beispiel notwendig, eine Referenzfahrt durchzufiihren (der angebaute Resolver lie-
fert nur absolute Lageinformationen innerhalb einer Motorumdrehung). Diese Referenzfahrt
muss jedesmal nach dem Einschalten des Reglers wiederholt werden, damit der absolute La-
gebezug im Regler (Umdrehungen und Winkelinformation) hinterlegt werden kann.

Durch Anklicken des Buttons Ref-Fahrt | wechseln Sie in das Fenster Referenzfahrt.

EN|WinBASS - [Referenzfahit [POS] - Adr. 0] _ 5] ]
Qatei Betrieb  Module Hardware ‘Werkzeuge Einstelungen Fenster  Hilfe _|ﬁ'|1|

X| | F| sl 8%] oo n| |

Referenzfahrt durchfiihren:
[Betriebsart: LR]

Hardware-Eingénge:

|Ahs' Gl Meth 1 j| @ Impulsfreigabe
- Ref.-Fahrmodus . . )
Details | Referenzfahrt: @ Leistungsteil bereit
RStart | Stop |

@ Sollwert erreicht
@ Ref-Fahrt abgs./Sollw.quit.
@ Fehler

Referenzpunkt |Geber-Offset

ﬂuuumuuu |BE ﬂu ||

@ Nullpunktumschalter

SW-Endschalter 1 SW-Endschalter 2

~{00000000 |BE g 5. |FFFFFFFF |BE

@ negativer Endschalter Lageistwert @ positiver Endschalter
’7IJI]I]1 9250 |BE
Allg. Positionierung | @ SYY-Endschalter-Funktion aktiv Lage-Regler |

Bevor die Referenzfahrt gestartet werden kann, missen noch Voreinstellungen durchgefihrt
werden:

Festlegen des Referenzpunktes

Durch Eintragen des Hex-Wertes 00010000y, in den Parameter ,Referenzpunkt” ist der Refe-
renzpunkt absolut festgelegt.

Zusammensetzung der Positionswerte wie z.B. Referenzpunkt:

Der Wert 00010000, BE entspricht 655364, BE. Der Dezimalwert in Benutzereinheiten muss
noch in Inkremente umgerechnet (655364, Inkremente = 1 Motorumdrehung) werden.
655364, BE x Normierung = 655364, BE x 1Ink./1BE = 655364, Ink.= 1 Motorumdrehung

2.6.2 Festlegen der Methode der Referenzfahrt

Anhand des mechanischen Aufbaus (negativer Endschalter) und der Art des verwendeten End-
schalters wurde die Referenzfahrtmethode -4 festgelegt (weitergehende Beschreibung der Me-
thoden finden Sie in der Parameterbeschreibung im Kapitel >Parameter Positionierung< ab
Seite 29). Zum Anwahlen dieser Methode klicken Sie auf den Button  Details | und Sie gelangen
in das Fenster Details Ref.-fahrt.
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Inbetriebnahme Positionierung

A WinBASS - [Details Ref-Fahrt - Adr. 0] HE E
Datei Betrieb Module Hardware ‘werkzeuge Einstellungen Fenster  Hilfe -|ﬁ'|5|

X| | F| el 85] o n| |

Details Referenz-Fahrt:

|Abs. G1 Meth 1 H
Modus

Ref.-Endgeschw.

:I: 10 Iims

Referenzgeschw. v

=480 lfms y Referenzverzig.
= 2
Referenzbeschl. x m Ifms
5

= m lfms? Geschwindigkeitsprofil
Pos.-Fenster

Schalter-Art 2100001000 |BE

O pos. Endschalter = Gffner J‘:":"L.. Pos.-Fensterzeit
o s
O neg. Endschalter = Offner i ﬂ:l e

O Nullpunktumschalter = Gffner

Ref kt
PUS— e BTBI'IZPUI'I

iokeit | —{00010000 |BE
zur Ref-Fahrt | Genauigkeit

Nach dem Betéatigen des Buttons E‘ erscheint ein Auswahlfenster.

Referenzfahrmodus einstellen

Meth -4 id

IKG G2 Meth 4 N

IKG G2 Meth 5 e

IKG G2 Meth 6

Meth -5

Meth -3 h

ok | Abbuch |

Wahlen Sie nun die festgelegte Referenzfahrmethode aus dem Listenfeld aus und bestatigen
Sie die Auswahl mit einem Klick auf OK. Durch Anklicken des Buttons X| in der Mendileiste
schlielen Sie das Fenster Details Ref.-fahrt. Dadurch kehren Sie zum Fenster Referenzfahrt
durchfiihren zurtck.
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Referenzfahrt

2.6.3 Programmierung des digitalen Einganges

an dem der Referenzpunktendschalter angeschlossen ist.
Zum Programmieren des digitalen Eingangs 1 klicken Sie im Pulldown-Men( Hardware auf Ein-
gange.

A WinBASS - [Bild_1]

Qatei Betrieb  Module W=EGHREEE Werkzeuge Einstellungen Fenster  Hilfe

X| oo| | s ; T s rons < 1
Ext. Elngange Analog Eingang 2 [AE 2]
prp— Digital Eingang 1 [DE 1)
Ext.Ausgange 4 D!gital E!ngang 2[pEZ
LEDs 5 Digital Eingang 3 [DE 3]
Digital Eingang 4 [DE 4]
1/0-Zustande 3
Adresze

Anzch. ans USS-Protokoll [485]

Geber »
M atordaten
Leistungsteil [LT)

Im daraufhin erscheinenden Untermen( wahlen Sie den Menlpunkt Digital Eingang 1 (DE1) aus
und es 6ffnet sich das Programmierfenster fir diesen Eingang.

A WinBASS - [Digital Eingang 1 (DE 1) - Adr. 0]

[#a] Datei Betieb Module Hardware Werkzeuge Einstellungen Femster Hife ===l
X =|E He W A f] oo fn| |

DE 1, Signalverarbeitung:

1 Ziel Param
1 Bit-Auswahl |_’

= &
=[0002 | hex —_—— T ——
- Inhalt des
1 LOW-Muster 1 N -I- Ziel-Psxocx
R e

1 HIGH-Muster 1

L e
mhex —l-—& LUIGH HW/- Eingang

@ Eingang 1 vollst. parametriert

Geben Sie nun in die Felder 1 Ziel Param, 1 Bit-Auswahl, 1 LOW-Muster und. 1 HIGH-Muster nach-
einander die oben angegebenen Werte ein. Haben Sie die Werte richtig eingetragen (auch Wer-
te, die sich scheinbar nicht andern, sind neu einzutragen) wird Ihnen dies durch das Aufleuchten
der LED Eingang 1 vollst. parametriert bestatigt. Durch diese Programmierung wird auf dem
Parameter 433 (siehe Parameterbeschreibung im Kapitel >Parameter Positionierung< ab Seite
29) des V-Reglers der Zustand des Referenzpunktendschalters abgebildet. Durch Anklicken
des Buttons X| in der Meniileiste schlieRen Sie dieses Fenster und kehren zum vorhergehen-
den Fenster Details Ref.-Fahrt zuriick.
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Inbetriebnahme Positionierung

2.6.4 Umschalten der Betriebsart auf Referenzfahrbetrieb (LR)

Um die Referenzfahrt durchzufiihren, muss die Betriebsart des V-Reglers umgestellt werden.
Klicken Sie dazu den Button ﬂ (Betriebsartauswahl) in der Mendleiste an. Es erscheint ein Be-
triebsarten-Auswahlfenster. Wahlen Sie aus dem Listenfeld die Betriebsart. Referenzfahrbetr.
(LR) aus und bestatigen Sie die Auswahl mit einem Klick auf OK.

Diese Auswahl der Betriebsart werden wir spater mit Hilfe eines digitalen Einganges durchfiih-
ren, der entsprechend dafiir programmiert wird.

Betriebsart Betriebsart
Auswahl der Betriebsart Auswahl der Betriebsart
Referenzfahrbetr. [LR] ﬂ Referenzfahrbetr. [LR ﬂ
Rastlage refer. [RL] -
Lagezielvorgabe [LP) s
Geschwind.w_)lg. 1]
Hand[ahlhelneh LT ’TI Abbruch |

Der BLEcl)n der Betriebsartauswahl in der Menlleiste andert nun entsprechend seine Beschrif-
tung: e

Nachdem nun alle Voreinstellungen erfolgt sind, kdnnen Sie jetzt mit dem Referenzieren des
Antriebes beginnen. Zum Starten dieses Vorganges muissen Sie die Hardwarefreigaben am
Regler setzen (zuerst Schnellhalt, dann Impulsfreigabe) und dann auf den Button | RStart | kli-
cken. Der Motor bewegt nun den Werkzeugschlitten solange in die Richtung des Referenzend-
schalters, bis dieser betatigt wird (Der genaue Ablauf der Referenzfahrt wird im Kapitel
>Parameter Positionierung< ab Seite 29 erklart). Der Abschluss der Referenzfahrt wird durch
das Aufleuchten der Anzeige Ref-Fahrt abgs./Sollw.quit signalisiert. Klicken Sie nun auf den But-
ton | step |und schalten Sie die Hardwarefreigaben ab.

Ilhr Antrieb ist nun referenziert und Sie kbnnen mit der Inbetriebnahme fortfahren.
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2.7 Handbetrieb

Der Handbetrieb dient zum manuellen Verfahren des Antriebes. Durch einfaches Betatigen von
Tasten kann der Antrieb auch ohne Positionssollwert bewegt werden. Dies dient z. B. zum Ein-
richten einer Maschine, oder zum Ermitteln der spater benétigten Positionssollwerte.

SchlieRen Sie nun durch Anklicken des Buttons X| in der Meniileiste das Fenster Referenzfahrt.
Sie kehren dadurch zum vorhergehenden Fenster Allgemeine Positionierung zuriick.

Betatigen Sie nun den Button @ Handbetieb | um in das Fenster fiir den Handbetrieb zu gelan-

gen.
F|WinBASS - [Handbebieb [PO5] - Adr. 0] _[5]
Qatei Betrieb  Module Hardware ‘'werkzeuge Einstellungen Fenster  Hilfe _Iﬁllﬂ
e

X =] e 28 7 oo tk| |

Handbetrieb: Hardware-Eingénge:

(Betriebsart: LT) @ Verfahrbereich verlassen

STOP j @ Impulsfreigabe

Tippen - Tippen + @ Leistungsteil bereit

Tippgeschw.

: ms

Tippbeschleunig.

200 Jums : lms?

SW-Endschalter 1 SW-Endschalter 2

={00000000 |BE =IFFFFFFFF |BE

@ negativer Endschalter @ positiver Endschalter
Lageistwert Lagesollwert
[oo010008 |BE | (00010000 |BE

Allg. Positionierung | i@ S¥/-Endschalter-Funktion aktiv Lage-Regler |

@ Nullpunktumschalter

Tippverziigerung

Um den Antrieb im Handfahrbetrieb zu bewegen, muss die Betriebsart des V-Reglers umgestelit
werden. Klicken Sie dazu den Button n| (Betriebsartauswahl) in der Meniileiste an. Es er-
scheint ein Betriebsarten-Auswahlfenster. Wahlen Sie aus dem Listenfeld die Betriebsart Hand-
fahrbetrieb (LT) aus und bestatigen Sie die Auswahl mit einem Klick auf OK.

Betriebsart Betriebsart
Auswahl der Betriebsart Auswahl der Betniebsart
Handfahrbetrieb (LT) ﬂ Handfahrbetrieb [LT j
Rastlage refer. [RL] -
Lagezielvorgabe [LP) o
Geschwind. vorg. 1
Reoferenziahibetr. (LR) - 0K | Abbruch |

Der Button der Betriebsartauswahl in der Mendleiste andert nun entsprechend seine Beschrif-
tung: gl

Zum Starten des Handfahrbetriebes missen Sie nun die Hardwarefreigaben am Regler setzen
(zuerst Schnellhalt, dann Impulsfreigabe). Der Positionierschlitten kann nun innerhalb der Gren-
zen der Software- bzw. Hardwareendschalter (Einstellung siehe Parameterbeschreibung Kapi-
tel >Parameter Positionierung< ab Seite 29) verfahren werden.
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Klicken Sie auf den Button | Tippen + | , so wird der Lagesollwert des Antriebes erhdht (positive
Sollwertvorgabe), klicken Sie auf den Button | Tippen- | so wird der Lagesollwert des Antriebes
verringert (negative Sollwertvorgabe) und der Antrieb wird entsprechend seiner Vorgabe posi-
tioniert.

Durch das Loslassen des entsprechenden Buttons wird der Antrieb wieder zum Stehen ge-
bracht.
Ist fir die spatere Positionierung nicht der Wert der Soll-Positionen bekannt, so kann durch An-

fahren der zukiinftigen Soll-Positionen deren Wert ermittelt werden. Der aktuelle Lageistwert
wird durch den Parameter |Lageistwet | im Fenster angezeigt.

oot oot J e

Nach dem Beenden des Handfahrbetriebes schalten Sie bitte die Hardwarefreigaben wieder ab.

2.8 Positionierung

Bevor mit der Positionierung begonnen werden kann, missen noch die Positions-Sollwerte
(Zielpositionen) festgelegt werden. In diesem Beispiel werden zwei absolute Positions-Sollwer-
te verwendet (absolute Positionierung): der erste Positions-Sollwert 00020000}y
(1 Umdrehung vom Referenzpunkt entfernt) und der zweite Positions-Sollwert 00030000,y
(2 Umdrehungen vom Referenzpunkt entfernt).

Schliel’en Sie nun durch Anklicken des Buttons ﬁl in der Menlleiste das Fenster Handbetrieb.
Sie kehren dadurch zum vorhergehenden Fenster Allgemeine Positionierung zurick.

Betatigen Sie nun den Button Pesitionierungi |, um in das Fenster Positionierung 1 zu gelangen.

A WinBASS - [Positionierung 1 [PO5] - Adr. 0]
Datei Betrieb Module Hardware ‘wWerkzeuge Einstelungen  Fenster  Hilfe - |5’|1|

X| || HEji 5] o 'a| |

Positionierung 1:
[Betriebsart: LF]

Hardware-Eingénge:

@ Schnellhalt
& Aktiviere Positioniersatz 1 @ Sollwert erreicht @ Impulsfreigabe
" Aktiviere Positioniersatz 2 @ Leistungsteil bereit
Lade Datensatz N PStart | Stop |
Zielposition 1 |ahso|ut j|

Positionierungzl :I: 00020000 |BE

@ Nullpunktumschalter

SWEndschatter 1 —— L e [SWEndochalter?

BE  -F - BE Details_|

@ negativer Endschalter @ positiver Endschalter
Lageistwert Lagesollwert

|uuu1uuuu |BE |uuu1uuuu |BE

Allg. Positionierung | @ SW-Endschalter-Funktion aktiv Lage-Regler |
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Zielposition 1

Tragen Sie unter Zielposition 1 den ersten Positions-Sollwert BE ein. Klicken Sie da-
nach auf den Button Positionierun92| und es 6ffnet sich das Fenster Positionierung 2.

A WinBASS - [Positionierung 2 [PO5] - Adr. 0]
Datei Betish  Module Hardware ‘werkzeuge Einstelungen  Fenster  Hilfe - |ﬁ||1|

X| | E| i e 9] oo re| |

Positionierung 2:
[Betriebsart: LP)

Hardware-Eingdnge:

@ Schnellhalt
& Aktiviere Positioniersatz 1 ¥ Sollwert erreicht @ Impulsfreigabe
" Aktiviere Positioniersatz 2 @ Leistungsteil bereit
Lade Datensatz N PStart | Stop |
Zielposition 2 |ahsu|ut jl

Positiunierung1| :I‘ 00030000 |BE
- @ Nullpunktumschalter

SW-Endschalter 1 i f S\W-Endschalter 2
! 5 ~
={00000000 |BE - bGoo o = FFFFFFFF |BE

@ negativer Endschalter @ positiver Endschalter

=
J

Details |

Lageistwert
|I]I]I]1 0000 |BE

e @® SW-Endschalter-Funktion aktiv
Allg. Pusmunlerungl Lage—FlegIerl

Lagesollwert
|I]I]I]1I]I]I]I] BE

Zielposition 2

Tragen Sie unter Zielposition 2 den zweiten Positions-Sollwert BE ein. Klicken Sie
danach auf den Button  Pesitionierungl | und Sie gelangen in das Fenster Positionierung 1 zu-
ruck.

Desweiteren muss die Betriebsart des V-Reglers umgestellt werden.

Klicken Sie dazu den Button L_Tl (Betriebsartauswahl) in der Menlleiste an. Es erscheint ein
Betriebsarten-Auswahlfenster. Wahlen Sie aus dem Listenfeld die Betriebsart Lagezielvorgabe
(LP) aus und bestatigen Sie die Auswahl mit einem Klick auf OK.

Betriebsart Betriebsart
Auswahl der Betriebsart Auswahl der Betniebsart
|Lagezielv0lgahe ILP) j Lagezielvorgabe [LP j

Eeschwind.volg. 1v]

Handfahrbetrieb [LT]
Referenzfahibetr. (LR) ~ ok |  Abbuch |

Der Button der Betriebsartauswahl in der Mendileiste &ndert nun seine Beschriftung: |

Zum Starten der Positionierung miissen Sie nun die Hardwarefreigaben am Regler setzen (zu-
erst Schnellhalt, dann Impulsfreigabe). Klicken Sie nun auf den Button | Pstart_| und der Positi-
onierschlitten fahrt in die Zielposition 1. Den Abschluss des Positioniervorganges signalisiert
das Aufleuchten der Anzeige Sollwert erreicht oberhalb des Buttons PStart.

Klicken Sie nun auf den Button Aktiviere Positioniersatz 2 oben links.

~ Aktiviere Positioniersatz 1
 Aktiviere Positioniersatz 2
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Sofort nach dem Aktivieren fahrt der Positionierschlitten in die Zielposition 2. Durch Aktivieren
des Positioniersatzes 1 fahrt der Antrieb wieder zuriick in Zielposition 1. Sie kénnen dies solan-
ge wiederholen bis Sie den Button Stop betatigen.

Die Auswahl des Positioniersatzes werden wir spater mit Hilfe eines digitalen Eingangs durch-
fuhren, der entsprechend daflir programmiert wird.

Nach dem Beenden des Positionierbetriebes schalten Sie bitte die Hardwarefreigaben wieder
ab.

2.9 Datensicherung

Um nach dem Ausschalten des Reglers nicht die eingestellten Daten zu verlieren sollten sie die-
se im nichtflichtigen Speicher des Reglers hinterlegen.

Klicken Sie hierzu auf den Button g (Datensatzverwaltung) in der Mendlleiste. Es erscheint
das Fenster Datensatzverwaltung.

FA| WinBASS - [Datensatzverwaltung [DSY] - Adr. 0] [ _ =]
Datei Betrieb Module Hardware ‘werkzeuge Einstellungen  Fenster  Hilfe - |ﬁ'|5|

X o Z| sl 28] o |2t |
::I)Jaézll'l:satzvemaltung ’m‘

Status W
Download | Datensatz-Nr.

wft
Laden |
Upload | Speichern |
Vergleich | Laschen |

[Operationen auf Regler]

Um die programmierten Daten zu sichern, klicken Sie bitte den Button | Speichern | an. Die Para-
meter werden dann im Datensatz 0 ( = Bootdatensatz = der Datensatz, der beim Einschalten
des Gerates geladen wird) abgespeichert. Nach erfolgreichem Abspeichern erscheint ein Be-
statigungsfenster, welches Sie bitte durch Anklicken des Buttons OK schliel3en.

Datenszatz speichem

. Datengatz wurde komekt

gespeichert |
i
I z
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Stand alone - Betrieb

2.10 Stand alone - Betrieb

Betriebsar-
tenumschal-
tung

Nachdem das Technologie-Modul Positionierung mit Hilfe von WinBASS in Betrieb genommen
wurde, zeigen wir nun die Erweiterungen der Parametrierung des V-Reglers, um ihn als eigen-
standiges Gerat (stand-alone) ohne WinBASS betreiben zu kénnen.

Dazu missen die drei Funktionen Betriebsartenumschaltung, Start Referenzfahrt/Positionie-
rung und die Anwahl des Positioniersatzes mittels der digitalen Eingénge realisiert werden.
Um im spateren Stand-Alone-Betrieb die Betriebsart des V-Reglers auch ohne WinBASS um-
schalten zu kénnen, programmieren wir einen digitalen Eingang, der diese Funktion Gbernimmt.
Zum Programmieren des digitalen Eingangs 4 klicken Sie im Pulldown-Menu Hardware auf Ein-
gange.

BN WinBASS - [Bild_1]

Qatei Betieb  Module WEEGMETER ‘Werkzeuge Einstelungen Fenster  Hilfe

ll 2' El ﬁ i £nalog Eingang 1 (4 1)

Eingange

Ext Eingange 3 Analog Eingang 2 [AE 2]
Digital Eingang 1 [DE 1]
Digital Eingang 2 [DE 2]
Diigital Eingang 3 [DE 3]
Digital Eingang 4 [DE 4]

Ausginge 3
E=t.Ausgange 3
LEDs 3

1/0-Zustande

Adresse
Anzch. ang U5 5-Frotokoll [485]

Geber 3
Muotordaten
Leistungsteil [LT)

Im daraufhin erscheinenden Untermeni wahlen Sie den Menlpunkt Digital Eingang4 (DE4) aus
und es 0ffnet sich das Programmierfenster fir diesen Eingang.

EN WinBASS - [Digital Eingang 4 (DE 4) - Adr. 0]

[#a] Datei Betieb Module Hardware Werkzeuge Einstellngen Fenster Hife =&l x|
X =|E] HE W 28] oo =t |

DE 4, Signalverarbeitung:

4 Ziel Param
4 Bit-Auswahl |_’

= &—I
: FFFF hex —_— - N —
-I-_..,

Inhalt des
Ziel-Pxoox

4 LOW-Must ~
<[on01 e = & ow

4 HIGH-Muster

0006 (hex —— 4= H¥- Eingang

@ Eingang 4 vollst. parametriert

Geben Sie nun in die Felder 4 Ziel Param, 4 Bit-Auswahl, 4 LOW-Muster und 4 HIGH-Muster nach-
einander die oben angegebenen Werte ein. Haben Sie die Werte richtig eingetragen, wird Ihnen
dies durch das Aufleuchten der LED Eingang 4 vollst. parametriert bestatigt. Durch diese Para-
metrierung wird beim Ubergang vom Low- zum High-Zustand die Betriebsart ,Referenzfahrbetr.
(LR)“ und beim Ubergang vom High- zum Low-Zustand des Einganges die Betriebsart ,Lage-
zielvorgabe (LP)“ angewahlt.

24

von 102

Betriebsanleitung TM Positionierung u. Gleichlauf V-Regler
Dokument-Nr.: 5.96187.09a Baumiiller Nirnberg GmbH



Inbetriebnahme Positionierung

Durch Anklicken des Buttons ﬁl in der Mendlleiste schlieRen Sie dieses Fenster und kehren
zum vorhergehenden Fenster zurtck.

Start Refe- Um im spateren Betrieb die Referenzfahrt bzw. die Positionierung ohne WinBASS zu starten,
renzfahrt/ programmieren wir den digitalen Eingang 3, der diese Funktion Gbernimmt.
Positionie-

rung Zum Programmieren des digitalen Eingangs 3 klicken Sie im Pulldown-Men( Hardware auf Ein-

gange.

Datei Eetrieb  Module WEEIGEEIEE 'Werkzeuge Einstellungen  Fenster  Hilfe
ﬁl 2' @ ﬁﬂ Eingange Analog Eingang 1 [AE 1]
Ext.Eingange 3 Analog Eingang 2 [AE 2]
Digital Eingang 1 [DE 1]
Drigital Eingang 2 [DE 2]
Digital Eingang 3 [DE 3)

Ausgange 3
Ext.Ausgange 3
LEDs

[Diigital Eingang 4 [DE 4]

1/0-Zustande r

Adresze
Anzch. ans USS-Pratokoll [485]

Geber 3
Motordaten
Leistungsteil [LT]

Im daraufhin erscheinenden Untermeni wahlen Sie den Menlpunkt Digital Eingang3 (DE3) aus
und es 6ffnet sich das Programmierfenster fur diesen Eingang.

BN WinBASS - [Digital Eingang 3 [DE 3] - Adr. 0]
Datei Betrieb Module Hardware ‘werkzeuge Einstelungen Fenster  Hilfe - Iﬁ'lzl

X| | F| el 5] o2t |

DE 3, Signalverarbeitung:

3 Ziel Param
3 Bit-Auswahl |_’

: 0810 |hesx — - i ——

_ - Inhalt des
3 LOW-Muster L -I- Ziel-Pxocx
10000 |hex — & Low
3 HIGH-Muster
o I
<0810 |hex —— o & HIGH . Fingang
DE 3

@Eingang 3 vollst. parametriert

Geben Sie nun in die Felder 3 Ziel Param, 3 Bit-Auswahl, 3 LOW-Muster und 3 HIGH-Muster nach-
einander die oben angegebenen Werte ein. Haben Sie die Werte richtig eingetragen, wird lhnen
dies durch das Aufleuchten der LED Eingang 3 vollst. parametriert bestatigt. Durch diese Para-
metrierung wird beim Ubergang vom Low- zum High-Zustand des Einganges das Startbit fiir die
Referenzfahrt bzw. Positionierung gesetzt. Beim Ubergang von High- zum Low -Zustand wer-
den die Startbits wieder zuriickgesetzt (Der Antrieb wird dadurch nicht gestoppt, sondern been-
det die gestartete Funktion).

Durch Anklicken des Buttons X]| in der Meniileiste schlieBen Sie dieses Fenster und kehren
zum vorhergehenden Fenster zurtick.
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Stand alone - Betrieb

Anwabhl Um im spateren Betrieb einen anderen Positioniersatz auch ohne WinBASS anwahlen zu kén-
Positionier- nen, programmieren wir den einen digitalen Eingang 2, der diese Funktion Gbernimmt.

satz Zum Programmieren des digitalen Eingangs 2 klicken Sie im Pulldown-Men( Hardware auf Ein-

gange.

A WinBASS - [Bild_1]

Qatei Betieb  Module WEEGEEEN Werkzeuge Einstelungen  Fenster  Hilfe

X| | D] < ércotrows 61 [
-— Ext.Eingange 3 Analog Eingang 2 [AE 2) L

J—— 5 Dgtal Engang DE

Ext Ausgiings Dgtal Engang 2[DE 2)

LEDs " Digital Eingahg 3 [DE 3]

Digital Eingang 4 [DE 4]

1/0-Zuztande »

Adresse

Ansch. ans USS-Protokoll [485]

Geber 3

Motardaten

Leistungsteil [LT)

Im daraufhin erscheinenden Untermeni wahlen Sie den Menupunkt Digital Eingang2 (DE2) aus
und es 6ffnet sich das Programmierfenster fir diesen Eingang.

F WinBASS - [Digital Eingang 2 [DE 2) - Adr. 0]

Qatei Betrieb Module Hardware ‘'werkzeuge Einstellungen Fenster  Hilfe ;Iilil
X| | E] S 28 7| oof HE| |

DE 2, Signalverarbeitung:

2 Ziel Param
2 Bit-Auswahl |_’

: FFFF |hex — - i —

_ Inhalt des
2 LOW-Must T— Ziel-Pxoox

@ Eingang 2 vollst. parametriert

Geben Sie nun in die Felder 2 Ziel Param, 2 Bit-Auswahl, 2 LOW-Muster und. 2 HIGH-Muster nach-
einander die oben angegebenen Werte ein. Haben Sie die Werte richtig eingetragen, wird lhnen
dies durch das Aufleuchten der LED Eingang 2 vollst. parametriert bestatigt. Durch diese Para-
metrierung wird beim Ubergang von Low- zum High-Zustand des Einganges der Positioniersatz
1 angewahlt und beim Ubergang von High- zum Low- Zustand der Positioniersatz 2 angewahlt.

Durch Anklicken des Buttons ﬁl in der Menlileiste schlieRen Sie dieses Fenster und kehren
zum vorhergehenden Fenster zurlck.
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Inbetriebnahme Positionierung

Einstellen

Der Steuerzugriff (Kommunikationsquelle) Gber RS232/BASS muss fiir den stand-alone-Betrieb

der Kommu- gesperrt werden, damit der V-Regler nicht auf Kommandos von WinBASS wartet. Wahlen Sie

nikations-  dazu durch Anklicken des Buttons il (Betriebszustandsanzeige) den Antriebs-Manager aus.
quelle
KA WinBASS - [Antriebs-Manager [M) - Adr. 0] = 7] x|
Qatei Betieb Module Hardware ‘Werkzeuge Einstellungen Fenster Hilfe _Iﬁ'|5|
X | E] sl 28 7] oo 2% |
Antriebs-Manager [M]: Betriebsart |
|Einschalthereit j| IstBetrichsart
Zustand |Lagezielvorgahe LF j|
Aus-
geschaltet
Bit 1
Hardware-Eingénge: Bit 2
@ Schnellhalt B Stop
@ Impulsfreigabe
@ Leistungsteil bereit Uberwachungen |
. Betrieb
Reaktmncnl frei
reigegeben
@
Meldungen |
Steuerzugriﬂl Reaqler Fehler
mR3232!BASS freigegeben Meldung Iﬂ:l 3
[Zugriff iiber WinBASS] | j|
Der Steuerzugriff iber RS232/BASS ist derzeit freigegeben. Klicken Sie auf das Hakchen um
diese Funktion zu sperren.
Steuerzugriﬂl
O R5232/BASS freigegeben
[Zugriff iiber WinBASS]
Durch Anklicken des Buttons X| in der Meniileiste schlieRen Sie dieses Fenster wieder und
kehren zum vorigen Fenster zurlck.
Um keine Daten durch das Ausschalten des Gerates zu verlieren, sollten Sie den Datensatz ab-
speichern (siehe >Datensicherung< ab Seite 23).
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Stand alone - Betrieb

Haben Sie alle obigen Anderungen durchgefiihrt, so arbeitet der Antrieb nun nach dem folgen-

den Schema:

Gerat einschalten

v

Digitalen Eingang 4 “high” setzen
(Betriebsart “Referenzfahrtbetrieb” anwahlen)

v

Hardwarefreigaben setzen
(zuerst Schnellhalt, dann Impulsfreigabe)

v

Digitalen Eingang 3 “high” setzen
(“Start Referenzfahrt”)

Referenzfahrt abgeschlossen
Digitalen Eingang “low” setzen
(“Start Referenzfahrt” zuricknehmen)

v

Digitalen Eingang 4 “low” setzen
(Betriebsart “Lagezielvorgabe” anwahlen)

v

Digitalen Eingang 3 “high” setzen
(“Start Positionierung”)
Antrieb fahrt in Position 1

g}

Digitalen Eingang 2 “high” setzen
(“Positioniersatz 2 aktivieren”)
Antrieb fahrt in Position 2

v

Digitalen Eingang 2 “low” setzen
(“Positioniersatz 1 aktivieren”)
Antrieb fahrt in Position 1

v

Ist eine weitere

Abbildung 6:

Positionierung
erwunscht?

¢ nein

Digitalen Eingang 3 “low” setzen
(“Start Positionierung” zurticknehmen)
Hardwarefreigabe zurticksetzen
(zuerst Schnellhalt, dann Impulsfreigabe)

Ablauf - Schema (Stand-alone Betrieb Positionierung)

TMPG_006_rev01_int.cdr
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PARAMETER POSITIONIERUNG

Bei den fiir die Positionierung relevanten Parametern wird zwischen globalen, also fiir beide
Verfahrsatze giltigen Parametern und positioniersatzbezogenen Parametern unterschieden.

3.1 Globale Parameter

Parameter Name Bereich Einheit nur
min. ... max. Anzeige
P 400 POS Modul-State 0000 ... FFFF X
P 401 POS Akt. Satz-Nummer 1.2
P 402 POS Lage-Norm Z 1...65535 |
P 403 POS Lage-Norm N 1...32768 BE
P 406 POS Modus 0000 ... FFFF
P 408 POS Halt-Verzégerung 0.25 ... 450.00 I/ ms?
P 409 POS Tippgeschw. 1...13200 I/ ms
P 410 POS Tippbeschleunig. 0.25 ... 450,00 I/ ms?
P 411 POS Tippverzégerung 0.25 ... 450,00 I/ ms?
P 412 POS Referenzgeschw. 1...13200 I/ ms
P 413 POS Referenzbeschl. 0.25 ... 450,00 | / ms?
P 414 POS Ref.-Fahrmodus -2199 ... 2199
P 429 POS Pos.-Fenster 0 ... FFFF FFFF BE
P 430 POS Pos.-Fensterzeit 1...FFFF ms
P 431 POS Loseausgleich 0 ... FFFF FFFF BE
P 432 POS Referenzpunkt 0 ... FFFF FFFF BE
P 433 POS Zustand Schalter 0 .. FFFF X
P 434 POS Modus Schalter 0..FFFF
P 435 POS Geber-Offset. 0..FFFF |

Q
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Globale Parameter

Parameter Name Bereich Einheit nur
min. ... max. Anzeige
P 436 POS Lage-Sollwert 0 ... FFFF FFFF BE X
P 437 POS Lage-Istwert 0 ... FFFF FEFF BE x
P 438 POS Soll-Geschw. -13200 ... +13200 I/ ms X
P 439 POS SW-Endschalter 1 0 ... FEFF FEFE BE
P 440 POS SW-Endschalter 2 0 ... FEFF FEFE BE
P 442 POS Referenzverzog. 0.25 ... 450,00 |/ ms2
P 443 POS Ref.-Endgeschw. 1...50 |/ ms?
P 444 POS Clip-Umgebung 1 1 ... EFFFFEFF BE
P 445 POS Clip-Umgebung 2 1 ... EFFFFEFF BE
| = Inkremente

BE = Benutzereinheiten
Normierung der Geschwindigkeiten und Beschleunigungen:
1 Umdrehung des Motors «» 65536 Inkremente

1 60 - 1000 U U
IOOOn—lg = 1000 - T65536 min 5n—1—i1-1
PYOO POS Modul-State
Dieser Parameter zeigt den Status der Positioniermodule an, wobei die einzelnen Bits nicht von
allen Betriebsarten genutzt werden.
Bit-Nr. Bedeutung Lagezielvorgabe Tippen Referenzfahrt
0 0: STOP  1:RUN X X X
4 1: SW-Endschalter 1 aktiv X X
5 1: SW-Endschalter 2 aktiv X X
7 1: Funktion beendet X
8 reserviert
9 reserviert
10 1: Lage-Norm Z < Lage-Norm N X X
11 1: Verfahrbereich wird verlassen
12 1: Sollwert erreicht X X
13 1: Clip-Umgebung 1 erreicht X
14 1: Clip Umgebung 2 erreicht X
15 1: Sollgeschwindigkeit = 0 X X X
Bemerkung:
e Bit 7 wird gesetzt, wenn der Rampengenerator seine Funktion beendet hat.
e Bit 11 wird gesetzt, wenn der maximal zulassige Verfahrbereich verlassen wurde.
e -Bit 12 ,Sollwert erreicht” bedeutet in der Betriebsart Lagezielvorgabe ,Lageziel erreicht“ und
im Referenzfahrbetrieb ,Referenzgeschwindigkeit erreicht.
30 Betriebsanleitung TM Positionierung u. Gleichlauf V-Regler
von 102 Dokument-Nr.: 5.96187.09a Baumdller Nirnberg GmbH



Parameter Positionierung

e Bit 15 wird gesetzt, wenn die Sollgeschwindigkeit = 0 ist, d. h. keine neuen Lagewerte auf
den Lagereglereingang geschrieben werden.
Speziell fir die Betriebsart Lagezielvorgabe bedeutet dies, dass auch der Verschliffbildner
seine Funktion beendet hat.

® Die Bits bleiben nur solange gesetzt, wie sich der Regler im Zustand BETRIEB_ FREIGEGE-
BEN befindet.

PYO1 POS Akt. Satz-Nummer.

Mit diesem Parameter wird der aktuelle Positioniersatz ausgewahlt.

Wert Bedeutung
1 Positioniersatz 1 aktiv
2 Positioniersatz 2 aktiv

P4O2 POS Lage-Norm Z
P40 3 POS Lage-Norm N

Diese Parameter dienen zur Umrechnung der applikationsspezifischen Lageparameter auf die
interne Zahlennormierung (1 Umdrehung des Motors <> 65536 Inkremente).

Applikationsspezifische Lageparameter sind alle globalen Parameter und alle Positioniersatz-
Parameter, in deren Einheit sich das Kirzel BE (Benutzereinheit) befindet.

Umnormierung am Beispiel eines Lage-Eingangsparameters:

POS Lage-Norm Z [I]

Eingangsparameter[I] = Eingangsparameter[BE]POS Lage-Norm N [BE]
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Globale Parameter

P406

P408

HINWEIS

Bedingung 1: POS Lage-Norm Z > POS Lage-Norm

Ist diese Bedingung nicht erfillt, bleibt der zuletzt beschriebene Normierungs-Parameter auf

S

einem alten Wert gesetzt und Bit-Nr.10 im Modul-State wird gesetzt.

Erst wenn einer der beiden Parameter so verandert wurde, dass die Bedingung erfillt wurde,
wird das Bit zurtickgesetzt und die neue Normierung ibernommen.

Bedingung 2: Die zuldssigen Grenzen der applikationsspezifischen Lage-Eingangspara-

meter verkleinern sich um den Faktor POS Lage-Norm N .
POS Lage-Norm Z

Eine Uberwachung bei Uberschreitung dieser Grenzen findet nicht statt und unterliegt der
Verantwortung des Anwenders!

Bedingung 3: POS Lage-Norm Z + POS Lage-Norm N < 65536

Diese Bedingung wird automatisch tUberwacht.

Bei der Umnormierung der applikationsspezifischen Eingangsparameter werden alle Wer-
te abgerundet. Die Positionierung erfolgt entsprechend der mdglichen Rechengenauigkeit.
Es gehen jedoch keine Lagewerte bei wiederholter relativer Positionierung verloren.

Eine Erweiterung des Normierungsfaktors flihrt zu keiner héheren Auflésung, z. B.

20000 _ 20

1000 1

Bedingung 4: Das Andern der Normierung kann nur Offline erfolgen, d. h. der Regler muss
gesperrt sein.

POS Modus
Mit diesem Parameter kdnnen die u. a. Funktionen ein- bzw. ausgeschaltet werden.

Bit-Nr. Bedeutung
0 1: Funktion der Software-Endschalter aktiv
1 0: Zeitoptimale Positionierung (Trapezprofil der Geschwindigkeit)

1: Ruckbegrenzte Positionierung (S-Kurvenprofil der Geschwindigkeit)

2-15 reserviert
HINWEIS
Dieser Parameter kann nur noch "Offline" (Regler befindet sich im gesperrten Zustand) gean-
dert werden.

POS Halt-Verzégerung

Dieser Parameter ist nur in der Betriebsart Handbetrieb relevant. Er wird wirksam, sobald der
Antrieb einen Software- oder Hardware-Endschalter Gberfahrt. Der Antrieb bremst dann mit der
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PH09

P410

PY11

PY1e2

PY13

PY 1Y

eingestellten Halt-Verzogerung bis auf Drehzahl Null ab. Er bleibt aber im Zustand
BETRIEB_FREIGEGEBEN.

POS Tippgeschw.

Die Tippgeschwindigkeit gibt die Verfahrgeschwindigkeit des Antriebs im Handbetrieb an.
POS Tippbeschleunig.

Die Tippbeschleunigung beschreibt die max. Beschleunigung des Antriebs im Handbetrieb.
POS Tippverzégerung

Die Tippverzogerung gibt die maximale Verzégerung des Antriebs im Handbetrieb an.
POS Referenzgeschw.

Die Referenzfahr-Geschwindigkeit gibt den Betrag der maximalen Verfahrgeschwindigkeit des
Antriebs in der Betriebsart Referenzfahrt an, mit der die Referenzschalter angefahren werden.

POS Referenzbeschl.

Die Referenzfahr-Beschleunigung gibt die maximale Beschleunigung des Antriebs in der Be-
triebsart Referenzfahrt an. Fir das Abbremsen des Antriebs in der Betriebsart Referenzfahrt gilt
der Referenzfahr-Verzégerungswert (P 442).

POS Ref.-Fahrmodus

Dieser Parameter legt den Ablauf der Referenzfahrt fest. Darunter fallen die Anfahrrichtung des
Referenzpunktes sowie die Auswertung des Referenzinitiators.

Parameterwert = l/é _X_ X X X

_I: Methode-Nr. (ohne Vorzeichen)
Gebertyp: 0: Absolutwertgeber/Resolver

(Nullwinkelreferenzierung)
1: Inkrementalgeber
(Nullimpulsreferenzierung)

Gebereingang: 1 oder 2

Vorzeichen: +: Methode nach DRIVECOM-Profil
-: Methode herstellerspezifisch

TMPG_007_rev01_int.cdr

Methode = Vorzeichen - Methoden-Nr.

HINWEIS

Far die Methoden -3, -4 und -5 sind die Angabe von Gebertyp und Gebereingang nicht rele-
vant. Deshalb besteht der Parameterwert nur aus der Methoden-Nummer.

Referenzfahrt

Fur den Betrieb von positionierenden Antrieben ist in der Regel eine genaue Kenntnis der ab-
soluten Position des Antriebs erforderlich. Wird fiir die Lage-Istwerterfassung ein Inkremental-
geber eingesetzt oder ist bei Istwerterfassung mit Resolver fiir den gesamten Verfahrbereich
mehr als eine Motorumdrehung notwendig, so ist eine Referenzfahrt erforderlich. Auch Absolut-
wertgeber kdnnen mittels einer Referenzfahrt initialisiert werden. Die Referenzlage und die An-
fahrrichtung, d. h. der genaue Ablauf der Referenzfahrt wird Uber den Parameter Ref.-
Fahrmodus (P 414) eingestellt.

Die Referenzfahrten nach DRIVECOM-Profil unterteilen sich in folgende Phasen
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® Phase 1
In Phase 1 wird mit der Referenziergeschwindigkeit gefahren, wie sie im Parameter P 412
definiert wurde.

® Phase 2
Nach Erreichen des Referenzinitiators (Endschalter oder Nullpunktumschalter) wird mit der
Referenzverzégerung (P442) auf Null abgebremst und auf ein Achtel der Referenzierge-
schwindigkeit (mindestens jedoch Ref.-Endgeschwindigkeit P 443) mit umgekehrter Fahrt-
richtung beschleunigt. Der Wert der Beschleunigung wird im Parameter POS
Referenzbeschleunigung (P 413) eingestellt.

® Phase 3
Die nachste Schaltflanke des Schalters I6st ein Abbremsen auf die Ref.-Endgeschwindigkeit
(P 443) aus. Sobald das Referenzmodul diese Geschwindigkeit vorgibt, erfolgt die Erfassung
des Geberwinkels.

® Bei Erkennung eines Gebernullwinkels? ( = Referenzpunkt ) bzw. Nullimpulses des Inkre-
mentalgebers werden keine neuen Lage-Sollwerte mehr vorgegeben und der Antrieb bleibt
auf seiner aktuellen Lage stehen. Der momentane Winkel und der Lagewert des Referenz-
punktes (P 432) werden nun auf den Lage-Ist- und Lage-Sollwert (P 209 bzw. 208) kopiert,
sobald sich der POS Lage-Istwert (P 437) die in P 430 festgesetzte Zeit im Positionierfenster
(P 429) um den aktuellen Lage-Sollwert befindet.

® Phase 4 bei Resolver / Absolutwertgeber
In Phase 4 wird nun automatisch auf den Wert des Referenzpunktes positioniert. Bei wieder-
holten Anfahren des Referenzpunktes ist eine Abweichung bis zu 0,1 ° moglich.

o Phase 4 bei Inkrementalgeber
Hier wird nun mit der Ref.-Endgeschwindigkeit (P 443) der um den Geberoffset (P 043) ver-
schobene Referenzpunkt angefahren.

Um identische Referenzpunkte zu ermitteln missen folgende Bedingungen erfillt sein:

e Referenziergeschwindigkeit, -beschleunigung und -verzdégerung sowie der Geberoffset
durfen nach einmaliger Einstellung nicht mehr verandert werden.

® |n Phase 1 muss die Referenziergeschwindigkeit erreicht werden.

) Im Gebernullwinkel hat der Parameter Mot Phi-mechanisch (P 030) einen Wert von 180°.

Herstellerspezifische Referenzfahrten

Die Referenzfahrmethoden -4 und -5 fiihren Referenzfahrten durch, die nur die Endschalter zur
Referenzierung benutzen.

-4 = Anfahren des negativen Endschalters
-5 = Anfahren des positiven Endschalters

Die herstellerspezifische Referenzfahrten -4 und -5 unterteilen sich in folgende Phasen

® Phase 1
In Phase 1 wird mit der Referenziergeschwindigkeit gefahren, wie sie im Parameter P 412
definiert wurde.

® Phase 2
Nach Erreichen des Endschalters wird mit der Referenzverzégerung (P 442) auf Null abge-
bremst und auf ein Achtel der Referenziergeschwindigkeit (mindestens jedoch die Ref.-End-
geschwindigkeit P 443) mit umgekehrter Fahrtrichtung beschleunigt. Der Wert der
Beschleunigung wird im Parameter POS Referenzbeschleunigung (P 413) eingestellt.

® Phase 3
Die nachste fallende Schaltflanke des Endschalters 16st ein erneutes Abbremsen und Um-
kehren des Antriebes. Es wird nun mit der Ref.-Endgeschwindigkeit P 443 in Richtung End-
schalter gefahren.
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® Phase 4
Nach dem Erreichen des Endschalters wird der Antrieb sofort auf Drehzahl Null abgebremst.
Die aktuelle Position entspricht dem Referenzpunkt. Der Lagewert des Referenzpunktes
(P 432) wird nun auf den Lage-Ist- und Lage-Sollwert (P 209 und 208) kopiert, sobald sich
der Lage-Istwert (P 437) die in P 430 festgesetzte Zeit im Positionierfenster (P 429) um den
aktuellen Lage-Sollwert befindet.

HINWEIS
Die Referenzfahrmethoden -4 und -5 sind aufgrund der Schalttoleranzen von Endschalter

nicht so exakt. Es bedarf jedoch keiner Einstellung des Geberoffsets (P 435).

Die Referenzmethoden -1, -2 und -6 (Resolver/Absolutwertgeber) bzw.
-101, -102 (Inkrementalgeber):

Mit diesen Methoden wird auf den nachsten Gebernullwinkel bzw. Nullimpuls referenziert.

Bei -1 bzw. -101 bewegte sich der Antrieb mit Rechtsdrehung und bei -2 bzw. -102 mit Links-
drehung auf den Gebernullwinkel bzw. Nullimpuls.

Bei -6 wird der Gebernullwinkel auf dem kiirzesten Weg angefahren. Die Geschwindigkeit dabei
ist fest auf die Ref.-Endgeschwindigkeit P 443 programmiert. Es ist kein Referenzinitiator (End-
schalter oder Nullpunktumschalter) notwendig.

Die Referenzfahrt -3 :

Hier wird sofort der Lagewert des Referenzpunktes (P 432) auf den Lage-Istwert und Lage-Soll-
wert (P 209 bzw. 208) kopiert ohne dass sich der Antrieb bewegt!

HINWEIS
e Wird im M Status-Wort (P 121) das Bit-Nr. 12 nach durchgefuhrter Referenzfahrt nicht ge-
setzt, so ist der angegebene Wert im Parameter POS Pos.-Fenster (P 429) zu vergrof3ern.
e Erfordert die Stellung des Werkzeugschlittens keine Umkehr am Referenzinitiator (End-

schalter oder Nullpunktumschalter) entfallt Phase 1 und es wird auf ein Achtel der Referen-
ziergeschwindigkeit beschleunigt (Phase 2).

® Mit dem Parameter Geberoffset (P 435) kann der Gebernullwinkel fir die interne Berech-
nung so verschoben werden, dass er auferhalb der Toleranzen des Schalters liegt. Der
Gebernullwinkel entspricht bei einem Geberoffset von 0 Inkrementen einem tatsachlichen
Geberwinkel von 180°.

e Wird ein Endschalter iberfahren, muss der Schalterzustand solange anliegen, bis der End-
schalter nach einer Drehrichtungsumkehr erneut geschalten wird.
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Anfahren
des negati-
ven End-
schalters
O O
I I
Bit-Nr. 1 I Bit-Nr. 0 1
ID-Nr. 433 .+ ID-Nr. 433 |+ |
Phase 1
£
Phase 2 Referenzpunkt Methode 1
Anfahrrichtung Phase 4
neg. i Phase 3 ?
Endschalter 5
ool
. | | [0 Ausgangslage vor dem Start der Referenzfahrt 8
Nullimpuls W Referenzpunkt g'
=
Abbildung 7:  Referenzfahrt - negativer Endschalter
Anfahren
des positi-
ven End-
schalters
O O
I I
Bit-Nr. 1 I Bit-Nr. 0 I
ID-Nr. 433 ID-Nr. 433 |+ |
Phase 1
£
Phase 2 Referenzpunkt Methode 1
Anfahrrichtung Phase 4
neg. i Phase 3 ‘§‘
Endschalter -E,
ool
. | | [0 Ausgangslage vor dem Start der Referenzfahrt 8
Nullimpuls W Referenzpunkt g'
=
Abbildung 8: Referenzfahrt - positiver Endschalter
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Anfahren
des positi-
ven Null-
punktumsch
alters
BitNr.2 T~
ID-Nr. 433 )
Phase 4  Phase 3 Phase 2
<—= al
G Phase 1
Phase 2 Referenzpunkt Methode 3
Phase 4
L
Phase 3
Phase 2 Rhase 3 | Phase 4
& —>
Phase 1 a
Referenzpunkt Methode 4 Phase 2
Phase 4
i >
Phase 3
|
Nullpunkt- E
umschalter o
[ Ausgangslage vor dem S
Nullimpulse | | Start der Referenzfahrt g'
W Referenzpunkt =
Abbildung 9:  Referenzfahrt - positiver Nullpunktumschalter
Betriebsanleitung TM Positionierung u. Gleichlauf V-Regler 37

[o]
BAUMULLER Dokument-Nr.: 5.96187.09a von 102



Globale Parameter

Anfahren
des negati-
ven Null-
punktumsch
alters
.
T Bitae2
@) ID-Nr. 433
Phase 2 Phase 3 | Phase 4
G L >
Phase 1 a
Referenzpunkt Methode 5 Phase 2
Phase 4
L >
Phase 3
Phase 4 |Phase 3 Phase 2
<t L £
G Phase 1
Phase|2 Referenzpunkt Methode 6
Phase 4
< L
Phase 3
Nullpunkt- 3
umschalter [] Ausgangslage vor dem Start g
) der Referenzfahrt oy
Nullimpulse Il Referenzpunkt %
Abbildung 10: Referenzfahrt - negativer Nullpunktumschalter
HINWEIS
Wird ein Endschalter Uberfahren, muss der Schalterzustand ,Betétigt* solange anliegen, bis
der Endschalter nach einer Drehrichtungsumkehr erneut geschalten wird.
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Methode Bedeutung

-6 Anfahren des nachsten Gebernullwinkels

-5 Anfahren des positiven Endschalters

-4 Anfahren des negativen Endschalters

-3 Referenzpunkt setzen

-2 Anfahren des Gebernullwinkels bzw. Nullimpulses mit Linksdrehung

-1

Anfahren des Gebernullwinkels bzw. Nullimpulses mit Rechtsdrehung

Anfahren des negativen Endschalters mit Gebernullwinkel- bzw. Nullimpulsreferenzierung

2 Anfahren des positiven Endschalters mit Gebernullwinkel- bzw. Nullimpulsreferenzierung

3 Anfahren des positiven Nullpunktumschalters mit Gebernullwinkel- bzw. Nullimpulsreferenzierung

4 Anfahren des positiven Nullpunktumschalters mit Gebernullwinkel- bzw. Nullimpulsreferenzierung

5 Anfahren des negativen Nullpunktumschalters mit Gebernullwinkel- bzw. Nullimpulsreferenzierung

6 Anfahren des negativen Nullpunktumschalters mit Gebernullwinkel- bzw. Nullimpulsreferenzierung

Gebertyp Geber an Eingang Methode-Nr. Parameter-Wert (P 414)
Absolutwert-Geber 1 -6 -1006
Absolutwert-Geber 1 -2 -1002
Absolutwert-Geber 1 -1 -1001
Absolutwert-Geber 1 1 1001
Absolutwert-Geber 1 2 1002
Absolutwert-Geber 1 3 1003
Absolutwert-Geber 1 4 1004
Absolutwert-Geber 1 5 1005
Absolutwert-Geber 1 6 1006
Absolutwert-Geber 2 -6 -2006
Absolutwert-Geber 2 -2 -2002
Absolutwert-Geber 2 -1 -2001
Absolutwert-Geber 2 1 2001
Absolutwert-Geber 2 2 2002
Absolutwert-Geber 2 3 2003
Absolutwert-Geber 2 4 2004
Absolutwert-Geber 2 5 2005
Absolutwert-Geber 2 6 2006
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Gebertyp Geber an Eingang Methode-Nr. Parameter-Wert (P 414)
Inkrementalgeber 1 -2 -1102
Inkrementalgeber 1 -1 -1101
Inkrementalgeber 1 1 1101
Inkrementalgeber 1 2 1102
Inkrementalgeber 1 3 1103
Inkrementalgeber 1 4 1104
Inkrementalgeber 1 5 1105
Inkrementalgeber 1 6 1106
Inkrementalgeber 2 -2 -2102
Inkrementalgeber 2 -1 -2101
Inkrementalgeber 2 1 2101
Inkrementalgeber 2 2 2102
Inkrementalgeber 2 3 2103
Inkrementalgeber 2 4 2104
Inkrementalgeber 2 5 2105
Inkrementalgeber 2 6 2106

nicht relevant nicht relevant -5 -5
nicht relevant nicht relevant -4 -4
nicht relevant nicht relevant -3 -3

HINWEIS

Bei Eingabe des Gebertyps Inkrementalgeber wird die Bereitstellung eines Nullimpulses vo-
rausgesetzt. Nur dann dirfen die fur Inkrementalgeber vorgesehenen Referenzfahrmodi ein-

gestellt werden.

P42 9 POS Pos.-Fenster
Erreicht der Antrieb ein Fenster um die neue Zielposition, so wird das Bit ,Lageziel erreichtim
Status-Wort gesetzt. Das Positionierfenster liegt symmetrisch um die Zielposition. Seine Grofie
wird durch den Parameter ,Pos.-Fenster” festgelegt.
Sollposition
- > >
Fenster fur Antrieb in Position
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PY30 POS Pos.-Fensterzeit
Um zu verhindern, dass das Bit ,Lageziel erreicht* bei kurzzeitigem Uberstreichen des Positio-
nierfensters gesetzt wird, kann mit diesem Parameter eine Zeit festgelegt werden, in der sich
der Antrieb im Positionierfenster befinden, muss bis die korrekte Positionierung angezeigt wird.
PY31] POS Loseoffset
Noch nicht implementiert.
PY3ce POS Referenzpunkt
POS Referenzpunkt ist der Lagewert, der die absolute Lage des Antriebs am Referenzpunkt an-
gibt. Dieser Wert muss vor der Referenzfahrt gesetzt werden. Hat der Antrieb nach der Refe-
renzfahrt den Referenzpunkt erreicht, wird dieser Lagewert auf Lage-Sollwert und Lage-Istwert
umkopiert. Der Wert des Referenzpunktes muss innerhalb des zuldssigen Verfahrbereichs lie-
gen, d. h. zwischen den Software-Endschaltern (P 439 und 440).
PY33 POS Zustand Schalter
Der Zustand der Endschalter und des Nullpunktumschalters werden mittels der digitalen Ein-
gange auf diesen Parameter abgebildet.
Ist das dem Schalter entsprechende Bit = 1, so ist der Schalter betatigt.
Bit-Nr. Bedeutung
0 Zustand Endschalter positiv
1 Zustand Endschalter negativ
2 Zustand Nullpunktumschalter
3 reserviert
4 reserviert
5 reserviert
6-15 reserviert
Beispiele fiir Schliesser:
Programmierung des digitalen Eingang 1 firr pos. Endschalter (Methode 2)
DE Eingang 1 Pxxx = 433 P 370
DE Bit-Auswahl 1 =1 = 0001,¢4 P 371
DE LOW-Muster 1 = 0 = 0000},¢x P 372
DE HIGH-Muster 1 =1 = 0001,¢4 P 373
Programmierung des digitalen Eingang 1 fir neg. Endschalter (Methode 1)
DE Eingang 1 Pxxx= 433 P 370
DE Bit-Auswahl 1 = 2 = 0002},¢ P 371
DE LOW-Muster 1 = 0 = 0000}, P 372
DE HIGH-Muster 1 = 2 = 0002},o P 373
Programmierung des digitalen. Eingang 1 fir Nullpunktumschalter (Methode 3 bis 6)
DE Eingang 1 Pxxx = 433 P 370
DE Bit-Auswahl 1 = 4 = 0004,c P 371
DE LOW-Muster 1 = 0 = 0000},¢x P 372
DE HIGH-Muster 1 = 4 = 0004,o4 P 373
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Beispiele fiir Offner:
Positiver Endschalter ist Offner --> Bit 4 zusatzlich als Erkennungsbit

DE Eingang 1 Pxxx = 433 P 370
DE Bit-Auswahl 1 = 0011},¢x P 371
DE LOW-Muster 1 = 0010p,¢x P 372
DE HIGH-Muster 1 = 0011},¢4 P 373

Negativer Endschalter ist Offner --> Bit 5 zusatzlich als Erkennungsbit

DE Eingang 1 Pxxx = 433 P 370
DE Bit-Auswahl 1 = 0022},o4 P 371
DE LOW-Muster 1 = 00206y P 372
DE HIGH-Muster 1 = 0022;,¢4 P 373
HINWEIS

Bit-Nr. 0 und Bit-Nr. 1 werden auch in der Betriebsart Handbetrieb als Endschalterzustande
ausgewertet!

P43y POS Modus Schalter
Mit diesem Parameter kann fiir jeden Referenzinitiator getrennt eingestellt werden, ob es sich
um einen SchlieRer oder Offner handelt.
Bit-Nr. Bedeutung
0 Modus Endschalter positiv
1 Modus Endschalter negativ
2 Modus Nullpunktumschalter
3-15 reserviert
Bit = 0: Schalter ist SchlieRer
Bit = 1: Schalter ist Offner
Schaltung der digitalen Eingange (wegen Drahtbruch zu bevorzugen):
Referenzinitiator
Tt
+24v O digitaler
Eingang
M24V O
PY35 POS Geber-Offset
Der Geberoffset wird bei der Referenzfahrt dem aktuellen Geberwinkel hinzuaddiert und ermdég-
licht somit eine Verschiebung des Nullwinkelsignals. Dadurch kann das Nullwinkelsignal auf3er-
halb der Schalttoleranzen des Referenzinitiators gelegt werden.
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PY36 POS Lage-Sollwert

Hier wird der von der Positionierung erzeugte Lage-Sollwert in BE angezeigt (vgl. P 208 Lage-
Sollwert in Inkrementen).

PY31 POS Lage-Istwert
Hier wird der aktuelle Lage-Istwert in BE angezeigt (vgl. P 209 Lage-Istwert in Inkrementen).
PY438  POs soll-Geschw.

Unter diesem Parameter wird die von der Positionierung vorgegebene aktuelle Sollgeschwin-
digkeit in I/ms angezeigt.

P439 POS SW-Endschalter 1
PY40 POS SW-Endschalter 2

Diese beiden Parameter begrenzen den zulassigen Verfahrbereich in den Betriebsarten Lage-
zielvorgabe und Handbetrieb.

untere obere
Bereichsgrenze Bereichsgrenze

SWH1 Referenzpunkt SW2

vy ;

zuldssiger Verfahrbereich

< Max. Verfahrbereich ————————

Untere Bereichsgrenze = 0000 0000y,¢y

POS Lage-Norm N (P 403)

Bereich: = OxFFFFFFFF
Obere Bereichsgrenze = 0x *70S Lage-Norm Z (P 402)

Der SW-Endschalter 1 enthalt den Wert fir den zulassigen Verfahrbereichsanfang, der SW-
Endschalter 2 den Wert flr das zulassige Verfahrbereichsende.

Fur die korrekte Funktion der Software-Endschalter missen folgende Voraussetzungen

gegeben sein:

® |m Parameter POS Modus (P 406) muss das Bit-Nr. 0 gesetzt sein.

® Es muss eine Referenzfahrt durchgefiihrt werden, bevor in die Betriebsarten Lagezielvorga-
be bzw. Handbetrieb umgeschaltet werden darf. Im Referenzfahrbetrieb sind die SW-End-
schalter nicht aktiv !

® (0 < SW-Endschalter 1 < Referenzpunkt < SW-Endschalter 2 < Obere Bereichsgrenze.

e Der Maximale Verfahrbereich darf in keiner Betriebsart Gberschritten werden (auf3er Refe-
renzfahrt).

Funktion der Software-Endschalter:

® in der Betriebsart Lagezielvorgabe (P 122 = 1):
Bei der Lagezielvorgabe wird Giberpriift, ob das neue Lageziel aulerhalb des zulassigen Ver-
fahrbereichs liegt. Ist dies der Fall, so wird auf den SW-Endschalter positioniert, dessen Wert
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PYY2

PYY3

PYY4Yy

PYY45

Uberschritten werden sollte. Zusatzlich wird im Modul-State (P 400) entweder das Bit-Nr. 4
fir den SW-Endschalter 1 oder Bit- Nr. 5 fir den SW-Endschalter 2 gesetzt.

e \Wird der Wert eines SW-Endschalters nach der Referenzfahrt geandert, kann der Antrieb au-
Rerhalb des neuen zulassigen Verfahrbereichs stehen. Die Aktualisierung der Anzeige im
Modul-State sowie die Gliltigkeit des neuen Wertes erfolgt bei der nachsten Datenlbernah-
me. Es wird unabhangig von der Zielangabe auf den entsprechenden SW-Endschalter posi-
tioniert, wenn das vorgegebene Lageziel ebenfalls aulRerhalb liegt.

® in der Betriebsart Handbetrieb (P 122 = 5):
Sobald ein Software-Endschalter erreicht wird, bremst der Antrieb mit der eingestellten Halt-
Verzdgerung (P 408) ab und das entsprechende Bit im Modul-State wird gesetzt. Eine Bewe-
gung ist nur noch in die entgegengesetzte Fahrtrichtung maglich.
Wird der Wert eines SW-Endschalters nach der Referenzfahrt gedndert, kann der Antrieb au-
Rerhalb des neuen zulassigen Verfahrbereichs stehen. Die Aktualisierung der Anzeige im
Modul-State erfolgt, sobald ein ,Tippen* erfolgt.
Der Antrieb besitzt erst nach einer kompletten Parametrierung und Inbetriebnahme der Posi-
tionierung zwei Software-Endschalter in den Betriebsarten Lagezielvorgabe und Handbe-
trieb, so dass bei fehlerfreiem Verlauf keine mechanischen Endschalter in diesen
Betriebsarten mehr gebraucht werden. Um jedoch immer die méglicherweise immense En-
ergie, die in den Massen eines bewegten Antriebs steckt, systematisch reduzieren zu kon-
nen, sind Endschalter, die unmittelbar auf das Leistungsteil d. h. auf die Impulsfreigabe des
Reglers wirken, unabdingbar.

POS Referenzverzog.

Die Referenzfahrverzégerung gibt die maximale Verzdégerung des Antriebs in der Betriebsart
Referenzfahrt an.

POS Referenzier-Endgeschwindigkeit

Die Referenzier-Endgeschwindigkeit gibt den Betrag der Verfahrgeschwindigkeit an, mit wel-
cher der Antrieb den Gebernullwinkel bzw. Nullimpuls anfahren soll. Dieser Parameter ist nur in
der Betriebsart Referenzfahrt wirksam.

POS Clip-Umgebung 1

Erreicht der Istwert der Position ein Fenster um die Zielposition, so wird das Bit ,Clip-
Umgebung 1 erreicht® (Bit-Nr. 13 im Parameter P 400 ,Modul-State*) gesetzt. Dieses Fenster
liegt symmetrisch um die Zielposition, seine GrofRe wird durch den Parameter ,Clip-Umgebung
1* festgelegt.

POS Clip-Umgebung 2

Erreicht der Istwert der Position ein Fenster um die Zielposition, so wird das Bit ,Clip-
Umgebung 2 erreicht® (Bit-Nr. 14 im Parameter P 400 ,Modul-State”) gesetzt. Dieses Fenster
liegt symmetrisch um die Zielposition, seine Grofle wird durch den Parameter ,Clip-
Umgebung 2“ festgelegt.
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3.2 Positioniersatz-Parameter

Mit dem Parameter Aktuelle Satz-Nummer (P 401) kann zwischen 2 Positioniersatzen ausge-

wahlt werden.

Parameter Name Bereich Einheit nur
min. ... max. Anzeige
P415 POS Zielposition 1 0 ... FFFF FFFF BE
P416 POS Zielangabe 1 -2...+3
P417 POS Pos.-Geschw. 1 1...13200 I/ ms
P418 POS End-Geschw. 1 0 I/ ms
P419 POS Pos.-Beschl. 1 0.25 ... 450.00 | / ms?
P420 POS Pos.-Verzog. 1 0.25 ... 450.00 I/ ms?
P421 POS Verweilzeit 1 0...65535 ms
P422 POS Zielposition 2 0 ... FFFF FFFF BE
P423 POS Zielangabe 2 -2 ... +3
P424 POS Pos.-Geschw. 2 1...13200 I/ ms
P425 POS End-Geschw. 2 0 I/ ms
P426 POS Pos.-Beschl. 2 0.25 ... 450.00 | / ms?
P427 POS Pos.-Verzog. 2 0.25 ... 450.00 I/ ms?
P428 POS Verweilzeit 2 0...65535 ms
P441 POS Verschliff 0..8191 ms
P446 POS Kriimmung S-Kurve 1..225 [ /(16ms?)

POS Zielposition 1
POS Zielposition 2

Die Zielposition gibt die Position in BE an, bei der der Antrieb die Endgeschwindigkeit erreicht
hat.

6 POS Zielangabe 1
3 POS Zielangabe 2

Die ,Zielangabe“ beschreibt ob die Zielposition absolut angegeben ist oder relativ angefahren
werden soll.

Wert Bedeutung

-2 relativ zur Istposition in Richtung kleinerer Lage-Sollwerte (fliegend)

-1 relativ zur Zielposition in Richtung kleinerer Lage-Sollwerte (normal)

0 absolut - begrenzt auf maximalen Verfahrbereich

1 relativ zur Zielposition in Richtung gréfRerer Lage-Sollwerte (normal)

2 relativ zur Istposition in Richtung gréRerer Lage-Sollwerte (fliegend)

3 absolut in Richtung des klrzeren Weges zum Ziel, d.h. maximaler Verfahrbereich kann (iber-
schritten werden (Bedingung: SW-Endschalter aus !)
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17 POS Pos.-Geschw. 1
c4 POS Pos.-Geschw. 2

Die Positioniergeschwindigkeit bezeichnet die maximale Verfahrgeschwindigkeit des Antriebs
in der Betriebsart Positionierung.

0o
£

PY18  POSEnd-Geschw. 1
PY25  POSEnd-Geschw. 2
Noch nicht implementiert.
P419  POSPos.-Beschl. 1
PY26  POSPos.-Beschl. 2
Die maximale Beschleunigung des Antriebs in der Betriebsart Positionierung wird Uber diesen
Parameter eingestellt.
PY20 POS Pos.-Verzog. 1
PYC 1 POS Pos.-Verzog. 2
Analog zur maximalen Beschleunigung bezeichnet die Positionierverzégerung die maximale
Verzdgerung des Antriebs in der Betriebsart Positionierung.
PY2 1  POS Verweilzeit 1
PY28  POs Verweilzeit 2
Noch nicht implementiert.
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PHY41  POS Verschiiff

Um eine Verrundung der Verfahrrampenecken zu erreichen, ist ein PT4-Glied implementiert.
Uber diesen Parameter kann die Zeitkonstante des PT4-Gliedes eingestellt werden.

Er gilt fir beide Positionierdatensatze, wenn zeitoptimale Positionierung (P 406 Bit-Nr. 1 =0)
aktiviert ist.

Bei einer Einstellung von 0 ms ist der Verschliff abgeschaltet.
P4456 POS Krimmung S-Kurve

Dieser Parameter entspricht der max. zuldssigen Beschleunigungsédnderung (max. Ruck). Je
kleiner der Wert, desto kleiner der zuldssige Ruck. Der Parameter gilt fir beide Positioniersatze.

Beispiel:
P 446 = 4 1/(16 ms®)
P 419 = 10,00 I/ms? (zulassige Beschleunigung)
Nach welcher Zeit wird der Wert von P 419 erreicht?

t = 10, OOrns = 40ms

16

HINWEIS
Bei zeitoptimaler Positionierung (P 406 Bit-Nr. 1 = 0):

Eine Online-Anderung der Werte wird sofort Gibernommen.

Bei ruckbegrenzter Positionierung (P 406 Bit-Nr. 1 = 1)

Eine Online-Anderung der Werte ist ebenfalls mdglich. Diese wird jedoch erst ibernommen,
wenn die Sollwertvorgabe der vorangegangenen Positionierung abgeschlossen ist. Das ist
der Fall, wenn im P 400 POS Modul-State das Bit-Nr. 7 "Funktion beendet" gesetzt ist. Die
Werte in Zielangaben +2 bzw. -2 (relativ zur Istposition, fliegend) machen fir die ruckbegrenz-
te Positionierung keinen Sinn.
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TEST DER BETRIEBSARTEN
,,POSITIONIERUNG*

Im folgenden Kapitel wird die Vorgehensweise zum Testen der Betriebsarten Referenzfahrt, La-
gezielvorgabe und Handbetrieb beschrieben.

HINWEIS
Vor dem Testen muss die Parametrierung des Gerates erfolgt sein!

4.1 Testen der Betriebsart Referenzfahrt

Parametrie-
rung der
relevanten
Parameter

e Festlegung der Normierung von externen Benutzereinheiten (BE) auf interne Inkremente (1)
POS Lage-Norm Z z.B. 1 P 402
POS Lage-Norm N z.B.1 P 403

Werden beide Parameter auf 1 gesetzt, entspricht 1 Inkrement = 1 Benutzereinheit
® Festlegung des Geschwindigkeitsprofils wahrend des Referenzierens

POS Referenzgeschw z.B. 500 I/ms P 412
POS Ref.-Endgeschw z.B. 10 I/ms P 443
POS Referenzbeschl. z.B.5.00 I/ms?2 P 413
POS Referenzverzdg. z.B. 10.00 I/ms?2 P 442

Der Lagewert, der die absolute Lage des Antriebs am Referenzpunkt angibt, muss im Parame-
ter POS Referenzpunkt (P 432) eingegeben werden, z. B. 655360 BE.
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Testen der Betriebsart Referenzfahrt

Program-
mierung des
digitalen
Eingangs
fiir den
Referenz-
initiator

Die Lage des Referenzpunktes und die Anfahrrichtung, d. h. der genaue Ablauf der Referenz-

fahrt, wird ber den Parameter POS Ref.-Fahrmodus (P 414) eingestellt.

Bit-Nr.2 ~ 1~ °
ID-Nr. 433 ¢
G Phase 1
Phase 2 Referenzpunkt Methode 3
Phase 4
L
Phase 3 5
EI
| S
Nullpunkt- §|
umschalter [0 Ausgangslage vor dem Start S
Nullimpulse | der Referenzfahrt 8'
B Referenzpunkt =

Abbildung 11: Lage des Referenzpunkts

In diesem Beispiel soll Methode 3 (Anfahren des positiven Nullpunktumschalters) benutzt wer-
den. Dies bedeutet, dass der Nullpunktumschalter links vom Nullpunkt immer unbetatigt und
rechts vom Nullpunkt immer betatigt sein muss. Der Referenzpunkt liegt rechts vom Nullpunkt!

e Als Geber wird ein Resolver auf Gebereingang 1 verwendet.

POS Ref.-Fahrmodus z. B. 1003 (P 414)

® Im POS Modus Schalter (P 434) kann fur jeden Referenzinitiator getrennt eingestellt werden,
ob es sich um einen SchlieRer oder Offner handelt.

e Aufgrund des eingestellten POS Ref.-Fahrmodus wird im Beispiel nur der Nullpunkt umschal-
ter wahrend der Referenzfahrt ausgewertet. Bei dem Nullpunktumschalter soll es sich um ei-
nen Offner handeln.

POS Modus Schalter: 0004 ey (Bit-Nr. 2 = 1)

® Die Bits 0 und 1 firr die beiden Endschalter sind bei diesem POS Ref.-Fahrmodus nicht rele-
vant.

® Der Parameter POS Geber-Offset (P 435) wird auf 0 eingestellt.

Im Beispiel wird nun der digitale Eingang 1 auf das Bit-Nr. 2 des Parameters POS Zustand
Schalter (P 433) programmiert.

DE Eingang 1 Pxxx = 433 P 370
DE Bit-Auswahl 1 = 00040, P 371
DE LOW-Muster 1 = 0000},0x P 372
DE HIGH-Muster 1 = 00040, P 373
HINWEIS

Es ist auch die Eingabe von 0000}, erforderlich! Im Parameter DE Status (P 382) muss Bit 0
gesetzt sein, damit der digitale Eingang softwaremafig durchgeschaltet wird.

Zum Test ist der Referenzinitiator evtl. von Hand zu betatigen. Es ist zu prifen, ob im Parameter
POS Zustand Schalter (P 433) das entsprechende Bit gesetzt wird. Im Beispiel muss das Bit-
Nr. 2 gesetzt werden, wenn der Referenzinitiator betatigt wird.
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Test der Betriebsarten ,,Positionierung“

Einstellen
der
Betriebsart

Antriebs-
Manager
freigeben

Externe
Impulsfrei-
gabe setzen

Referenz-
fahrt starten

Checkliste
zur Fehler-
beseitigung:

Bei der Parametrierung ist zu beachten, dass das uber den digitalen Eingang ausgewabhlte Bit
des POS Zustand Schalter (P 433) mit dem POS Ref.-Fahrmodus (P 414) korrespondiert (siehe
Beschreibung Parameter P 433).

Fur den Referenzfahrbetrieb muss der Parameter M Soll-Betriebsart (P 122) auf 6 gestellt wer-
den.

Fur die Freigabe des Antriebs-Managers ist folgende Eingabesequenz notwendig:
® M Steuer-Wort = 6 = 0006, (Kommando Stillsetzen) P 120
e M Steuer-Wort = 15 = 000F,,, (Kommando Betrieb freigeben) P 120

Bei Fragen zur Steckerbelegung bitte die Bedienungsanleitung des entsprechenden Regelge-
rates verwenden.

Dazu muss Bit-Nr. 4 im Parameter M Steuer-Wort (P 120) gesetzt werden.
e Referenzfahrt wird durchgefihrt;
e Referenzfahrt ist beendet, wenn im M Status-Wort (P 121) Bit-Nr. 12 gesetzt ist.

Verhalten des Antriebs im Beispiel:

e Der Antrieb steht links vom Nullpunkt:
Nach dem Startsignal bewegt sich der Antrieb mit POS Referenzgeschw. (P 412) Richtung
Nullpunkt, dreht am Nullpunkt um und bleibt am Referenzpunkt stehen
(Phasen 1 bis 4; siehe Bild >Seite 50<).

® Der Antrieb steht rechts vom Nullpunkt:
Nach dem Start-Signal bewegt sich der Antrieb mit einem Achtel der in P 412 eingestellten
Geschwindigkeit Richtung Nullpunkt, Gberfahrt den Nullpunkt und bleibt am Referenzpunkt
stehen (Phasen 2 bis 4, siehe Bild >Seite 50<).

O Antrieb startet nicht
Olst der Antrieb freigegeben und die externe Impulsfreigabe gesetzt?
Olst M Ist-Betriebsart = 6 (P 123)?
Olst Positionierung eingeschaltet; Bit-Nr.0 = 1 im POS Modul-State (P 400)?
OWird Start-Bit im M Steuer-Wort (Bit-Nr. 4, P 120) gesetzt?

Olst im M Status-Wort (P 121) Bit-Nr. 12 gesetzt?
Wenn ja, dann stand der Antrieb moglicherweise bereits in der Nahe des Referenzinitiators.
Aufgrund des kurzen Weges konnte evtl. keine Bewegung erkannt werden.

o Antrieb reagiert nicht auf das Signal des Referenzinitiators
Olst M Ist-Betriebsart = 6 (P 123) ?
Olst Positionierung eingeschaltet; Bit-Nr. 0 = 1 im POS Modul-State (P 400)?

OProgrammierung des digitalen Eingangs Uberprifen (siehe »>Programmierung des
digitalen Eingangs fur den Referenz- initiator< auf Seite 50)
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Referenz- o Antrieb fuhrt Referenzfahrt durch, im M Statuswort (P 121) wird jedoch Bit-Nr. 12 (,Referenz
fahrt starten erreicht®) nicht gesetzt.
(Fortsetzung) o POS Pos.-Fenster (P 429) vergroRern, bis Bit gesetzt wird.
® POS Pos.-Fensterzeit (P 430) verkleinern, bis Bit gesetzt wird.
Antrieb fahrt mit geringerer Geschwindigkeit als in POS Referenzgeschw. (P 412) angege-
ben.
® |st M Ist-Betriebsart = 6 (P 123)?
® |st Positionierung eingeschaltet; Bit-Nr. 0 = 1 im POS Modul-State (P 400)7?
e Zustand des Referenzinitiators ist ,betatigt*; der Antrieb fahrt folglich nur mit einem Achtel
der Referenzgeschwindigkeit.
® Programmierung des digitalen Eingangs tberpriifen, falls diese Antriebsbewegung nicht
korrekt ist (siehe >Programmierung des digitalen Eingangs fur den Referenz- initiator< auf
Seite 50)
® POS Modus Schalter (P 434) uberprifen!
Antrieb bewegt sich nach Start in die falsche Richtung:
® |st M Ist-Betriebsart = 6 (P 123)?
e |st Positionierung eingeschaltet; Bit-Nr.0 = 1 im POS Modul-State (P 400)?
e Fahrt der Antrieb mit nur einem Achtel der Referenzgeschwindigkeit?
Zustand des Referenzinitiators ist ,betatigt”.
® Programmierung des digitalen Eingangs tberpriifen, falls diese Antriebsbewegung nicht
korrekt ist (siehe >Programmierung des digitalen Eingangs fur den Referenz- initiator< auf
Seite 50)
® POS Modus Schalter (P 434) uberprifen!
e Eingestellten POS Ref.-Fahrmodus (P 414) Uberprifen!
Nach mehrmaligem Referenzieren ergeben sich zwei Referenzpunkte:
o Mittels POS Geber-Offset (P 435) Gebernullwinkel verschieben, z. B. um eine halbe Mo-
torumdrehung (32768 Inkremente eingeben)!
Die Eingabe eines Wertes bei den Parametern POS Lage-Norm Z (P 402) oder POS Lage-
Norm N (P 403) wird nicht akzeptiert.
® Es muss die Bedingung POS Lage-Norm Z > POS Lage-Norm N erfillt sein!
Die Eingabe eines Wertes bei den Parametern POS Referenzpunkt (P 432), POS SW-
Endschalter 1 (P 439) oder POS SW-Endschalter 2 (P 440) wird nicht akzeptiert.
e Es muss folgende Bedingung erfullt sein:
POS SW-Endschalter 1 < POS Referenzpunkt < POS SW-Endschalter 2
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4.2 Testen der Betriebsart Lagezielvorgabe

Parametrie-
rung der
relevanten
globalen
Parameter

Parametrie-
rung der
Positionier-
satz-Para-
meter

Zuvor muss jedoch in jedem Fall eine Referenzfahrt (siehe >Testen der Betriebsart
Referenzfahrt< ab Seite 49) durchgefuhrt worden sein.

Fur das folgende Beispiel gelten die gleichen Einstellungen fir die Parameter POS Norm-Lage
Z (P 402), POS Norm-Lage N (P 403) und. POS Referenzpunkt (P 432) wie in >Testen der
Betriebsart Referenzfahrt< ab Seite 49.

Im Parameter POS Modus (P 406) kann die Software-Endschalteriberwachung ein- bzw. aus-
geschaltet werden. Zum Test der Software-Endschalter muss POS Modus auf 0001.;,¢, gesetzt
werden. Als nachstes mussen die Werte fir die Software-Endschalter eingegeben werden.

Es ist folgende Bedingung zu beachten:
POS SW-Endschalter 1 < POS Referenzpunkt < POS SW-Endschalter 2

Im Beispiel wurde fir POS Referenzpunkt (P 432) ein Wert von 655360 BE eingegeben. Die
Normierung wurde auf 1 BE =1 Inkrement definiert (siehe >Testen der Betriebsart
Referenzfahrt< ab Seite 49).

Der zuléssige Verfahrbereich soll z. B. auf funf Motorumdrehungen nach links und zehn Mo-
torumdrehungen nach rechts vom Referenzpunkt begrenzt werden.

e POS SW-Endschalter 1= (655360 - 5 * 65536) BE = 327680 BE (P 439)
e POS SW-Endschalter 2 = (655360 + 10 * 65536) BE = 1310720 BE (P 440)

Mit POS Akt. Satz-Nummer (P 401) wird der glltige Positioniersatz ausgewahlt,
z.B. Positioniersatz 1.

Die drei folgenden Parameter sind in >Globale Parameter< ab Seite 29 ausfiihrlich beschrie-
ben.

® POS Pos.-Fensterz.B. 10BE (P 429)

® POS Pos.-Fensterzeitz.B. 10ms (P 430)

Die Parameter des ersten Positioniersatzes gehen von P 415 bis 421, die des zweiten Positio-
niersatzes von P 422 bis 428.

Beispiel:

Der Antrieb steht nach der Referenzfahrt exakt am Referenzpunkt (= 655360 BE). Er soll sich
nun um sechs Motorumdrehungen nach rechts drehen. Im Beispiel wurde der Positioniersatz 1
ausgewahlt, dessen Parameter jetzt entsprechend eingestellt werden mussen.

e 1. Mdglichkeit: Absolute Positionierung.
POS Zielposition 1 = (655360 + 6 * 65536)BE = 1048576 BE (P 415)

POS Zielangabe 1 =0 (P 416)
o 2. Moglichkeit: Relative Positionierung

POS Zielposition 1 =6 * 65536 BE = 393216 BE (P 415)
POS Zielangabe 1 =1 (P 416)
Die Einstellung der Gbrigen Positioniersatz-Parameter ist unabhangig von POS Zielangabe 1.

Die folgenden drei Parameter legen das Geschwindigkeitsprofil beim Positionieren vor, z.B.:

POS Pos.-Geschw. 1 =500 I/ms P 417
POS Pos.-Beschl. 1=5,00 I/ms? P 419
POS Pos.-Verzég. 1= 1,00 I/ms? P 420

Die Parameter POS End-Geschw.1 (P 418) und POS Verweilzeit 1 (P 421) sind noch nicht im-
plementiert und missen nicht eingestellt werden!
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Einstellen Fir diese Betriebsart muss der Parameter M Soll-Betriebsart (P 122) auf 1 gestellt werden.
der Be-
triebsart

Antriebs- Fir die Freigabe des Antriebs-Managers ist folgende Eingabesequenz notwendig:
Ma.nager e M Steuer-Wort = 6 = 0006 1o, (Kommando Stillsetzen) (P 120)
freigeben o/ Stevuer-Wort = 15 = 000F .o, (Kommando Betrieb freigeben) (P 120)

Externe Im- Bei Fragen zur Steckerbelegung bitte die Bedienungsanleitung des entsprechenden Regelge-
pulsfreiga- rates verwenden (siehe >Hardwarevoraussetzungen< ab Seite 13).
be setzen

Lagezielvor- Im M Steuer-Wort (P 120) Bit-Nr.11 zusatzlich setzen.

gabe starten Das Lageziel ist erreicht, wenn im M Status-Wort (P 121) Bit-Nr. 10 gesetzt wird. Im Parameter

Lage-Sollwert (P 436) steht nach Beendigung der Beispielpositionierung 1048576 BE.

Checkliste © Antrieb startet nicht
zur F.e.hler- Olst der Antrieb freigegeben und die externe Impulsfreigabe gesetzt?
beseitigung 4 1y /st.Betriebsart = 1 (P 123)?
Olst Positionierung eingeschaltet; Bit-Nr.0 = 1 im POS Modul-State (P 400)?
OWird Start-Bit im M Steuer-Wort (Bit-Nr. 11, P 120) gesetzt?
ODie Parameter P 416 bzw. 423 (POS Zielangabe 1 bzw. POS Zielangabe 2) stehen auf 0,

d. h. es soll absolut positioniert werden. Der aktuelle POS Lage-Sollwert (P 436) ist iden-
tisch mit POS Zielposition 1 (P 415) bzw. POS Zielposition 2 (P 422).

Olst die Software-Endschalteriberwachung aktiv; POS Modus = 1 (P 406)?

OSind im POS Modul-State (P 400) die Bits 4 oder 5 gesetzt?
Wenn ja, dann ist einer der beiden Software-Endschalter aktiviert worden. Die weitere Vor-
gehensweise fiir diesen Fall ist bei der Beschreibung der Parameter POS SW-Endschalter

1 und POS SW-Endschalter 2 (P 439 und 440) in >Globale Parameter< ab Seite 29 doku-
mentiert.

o Antrieb legt kiirzere Strecke zurlick als vorgegeben.
Olst die Software-Endschalteriiberwachung aktiv; POS Modus = 1 (P 406)?
OSind im POS Modul-State (P 400) die Bits 4 oder 5 gesetzt?
Wenn ja, dann ist einer der beiden Software-Endschalter aktiviert worden. Die weitere Vor-

gehensweise fir diesen Fall ist bei der Beschreibung der Parameter
POS SW-Endschalter 1 und POS SW-Endschalter 2 (P 439 und 440) dokumentiert.

o Antrieb steht nach dem Positionieren einige Inkremente neben dem berechneten Ziel.
OWurde ,relativ* positioniert (P 416 oder 423 sind nicht 0)?
OWurde nach dem letzten Positionieren oder Referenzieren der Zustand ,Betrieb freigege-
ben® verlassen (Impulse gesperrt)?

OWenn ja, dann entstand beim erneuten Freigeben des Reglers diese Abweichung. Die Ur-
sache dafir ist die Synchronisierung des Lage-Sollwertes auf den Lage-Istwert (Regelab-
weichung!) beim Freigeben.

o Die Eingabe eines Wertes bei den Parametern POS SW-Endschalter 1 (P 439) oder POS
SW-Endschalter 2 (P 440) wird nicht akzeptiert.

Olst folgende Bedingung erfillt ?
POS SW-Endschalter 1 < POS Referenzpunkt < POS SW-Endschalter 2
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4.3 Testen der Betriebsart Handbetrieb

Parametrie-
rung der
relevanten
Parameter

Einstellen
der Be-
triebsart

Program-
mierung der
digitalen
Eingange

Antriebs-
Manager
freigeben

Externe Im-
pulsfreiga-
be setzen

Tippen
vorwarts
starten

Fur das folgende Beispiel gelten die gleichen Einstellungen fir die Parameter POS Norm-Lage
Z (P 402), POS Norm-Lage N (P 403), POS Modus (P 406), POS Referenzpunkt (P 432), POS
SW-Endschalter 1 (P 439) und POS SW-Endschalter 2 (P 440) wie in den vorhergehenden Ka-
piteln.

Die Festlegung des Geschwindigkeitsprofils wahrend des Handbetriebs wird in folgenden Para-
metern definiert:

POS Tippgeschw. z. B. 300 I/ms P 409
POS Tippbeschleunig. z. B. 4,00 l/ms? P 410
POS Tippverzégerung z. B. 6,00 I/ms? P 411
POS Halt-Verzégerung z. B. 20,00 l/ms? P 408

Fur die Betriebsart Handbetrieb muss der Parameter M Soll-Betriebsart (P 122) auf 5 gestellt
werden.

Es muss ein digitaler Eingang auf das Bit-Nr. 11 (Tippen vorwarts) und ein weiterer auf das Bit-
Nr. 12 (Tippen rickwarts) des M Steuer-Wort (P 120) programmiert werden.

Beispiel:
Digitaler Eingang 2 fir Tippen vorwarts (hier Rechtsdrehung)

DE P Eingang 2 = 120 P 374
DE Bit-Auswahl 2 = 0800 hex P 375
DE LOW-Muster 2 = 0000 hex P 376
DE HIGH-Muster 2 = 0800 hex P 377
Digitaler Eingang 3 fiir Tippen rickwarts (hier Linksdrehung)
DE P Eingang 3 = 120 P 378
DE Bit-Auswahl 3 = 1000 hex P 379
DE LOW-Muster 3 = 0000 hex P 380
DE HIGH-Muster 3 = 1000 hex P 381
HINWEIS

Es ist auch die Eingabe von 0000, erforderlich! Im Parameter DE Status (P 382) mussen
die Bits 1 und 2 gesetzt sein, damit die digitalen Eingange 2 und 3 softwaremafig durchge-
schalten werden.

Fir die Freigabe des Antriebs-Managers ist folgende Eingabesequenz notwendig:

M Steuer-Wort = 6 = 0006}, (Kommando Stillsetzen) (P 120)
M Steuer-Wort = 15 = 000F,,o, (Komm. Betrieb freigeben) (P 120)

Bei Fragen zur Steckerbelegung bitte die Bedienungsanleitung des entsprechenden Regelge-
rates verwenden (siehe >Hardwarevoraussetzungen< ab Seite 13).

Digitaler Eingang 2 (Tippen vorwarts) muss Bit-Nr. 11 im M Steuer-Wort setzen.

® Der Antrieb erhalt grof3er werdende Lage-Sollwerte und dreht sich nach rechts solange das
Bit gesetzt bleibt und Software-Endschalter 2 nicht erreicht wird.
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Tippen Digitaler Eingang 3 (Tippen riickwarts) muss Bit-Nr. 12 im M Steuer-Wort setzen.
rickwarts o Dper Antrieb erhalt kleinerwerdende Lage-Sollwerte und dreht sich nach links solange das Bit
starten gesetzt bleibt und Software-Endschalter 1 nicht erreicht wird.
HINWEIS
Ist Bit-Nr. 11 und 12 im M Steuer-Wort gesetzt, bremst der Antrieb auf Drehzahl 0 ab!
Checkliste o Antrieb startet nicht.
zur F.e.hler- Olst der Antrieb freigegeben und die externe Impulsfreigabe gesetzt?
beseitigung 4 1/ /st.Betriebsart = 5 (P 123)?
Olst Positionierung eingeschaltet; Bit-Nr. 0 = 1 im POS Modul-State (P 400)?
OWird Start-Bit im M Steuer-Wort (Bit-Nr. 11 oder 12) gesetzt (P 120 ?
Olst sowohl Bit-Nr. 11 als auch 12 im M Steuer-Wort gesetzt (P 120)?
Olst die Software-Endschalteriberwachung aktiv; POS Modus = 1 (P 406)?
OSind im POS Modul-State (P 400) die Bits 4 oder 5 gesetzt?
Wenn ja, dann ist einer der beiden Software-Endschalter aktiviert worden. Die weitere Vor-
gehensweise flr diesen Fall ist bei der Beschreibung der Parameter POS SW-
Endschalter 1 und POS SW-Endschalter 2 (P 439 und 440) dokumentiert.
o Die Eingabe eines Wertes bei den Parametern POS SW-Endschalter 1 (P 439) oder POS
SW-Endschalter 2 (P 440) wird nicht akzeptiert.
Olst folgende Bedingung erfullt?
POS SW-Endschalter 1 < POS Referenzpunkt < POS SW-Endschalter 2
O Antrieb 14t nur eine Drehrichtung zu.
Olst positiver oder negativer Hardware-Endschalter aktiv?
OSind im Parameter P 433 das Bit-Nr. 0 oder 1 gesetzt?
Wenn ja, muss uberprift werden, ob sich der Antrieb tatséchlich in einem der beiden End-
schalter befindet.
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VERGLEICH DER POSITIONIERMODI

Im folgenden werden die verschiedenen Positioniermodi anhand eines Beispiels verglichen.

Positioniereckdaten fiir Beispiel:

o Verfahrweg = 5 Motorumdrehungen = 50000},
o Max. Verfahrgeschwindigkeit = 1000 I/ms?

o Max. Beschleunigung = 20 I/ms?

o Max. Verzégerung = 20 I/ms?

5.1 Positioniermodi in Kurvenform

P 406 Bit-Nr. 1 =0
V

1200

] \
600 / \
/ \

B

400 £

/ \ ;

200 \ 2

g|

0 — Abtastschritte g

1 23 45 67 89 111 133 155 177 =

Abbildung 12: Zeitoptimale Positionierung (Trapezprofil der Geschwindigkeit)
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P 406 Bit-Nr. 1 =0
\Y

1200
1000 1

800 / \
600 / \

400 / \
v / K
— Abtastschritte

0
1 21 41 61 81 101 121 141 161 181 201 221
Abbildung 13: Zeitoptimale Positionierung mit Verschliff = 10 ms (PT4-Glied)

TMPG_014_rev01_int.cdr

P 406 Bit-Nr. 1 =1
V

1200

1000

N \
400 / \
7 N

200

0 — Abtastschritte
1 21 41 61 81 101 121 141 161 181 201 221 241

Abbildung 14: Ruckbegrenzte Positionierung (S-Kurvenprofil der Geschwindigkeit) mit Krimmung = 2

TMPG_015_rev01_int.cdr

P 406 Bit-Nr. 1 =1
V

1200

800 / \
600 / \
400 / \

/ \

200 \
— Abtastschritte

1 27 53 79 105 131 157 183
Abbildung 15: Ruckbegrenzte Positionierung (S-Kurvenprofil der Geschwindigkeit) mit Krimmung = 10

TMPG_016_rev01_int.cdr
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5.2 Gegenuberstellung

1200

1000

wl M NN
ol I/ [\

200 g
W \\ \ -
|
0 — Abtastschritte 2
1 23 45 67 89 111 133 155 177 199 221 243 265 287 g
Abbildung 16: Gegenlberstellung der Kurven (Trapezprofil und S-Kurvenprofil)
Zeitoptimal Zeitoptimal mit Verschliff Ruckbegrenzt
(S-Kurve)
Dauer [Abtastschritten] 188 230 207 bzw. 257
Anfahrverhalten - o +
Einfahren ins Ziel - + +
Beschleunigungsprofil Rechteckférmig PT4-Verhalten Trapezformig
Max. Ruck (Aa) Unendlich Indirekt einstellbar Uber Zeit- | Einstellbar tber Krimmung
konstante
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ANWENDUNGSBEISPIEL
POSITIONIERUNG

6.1 Beispiele

Im folgenden Beispiel wird die Vorgehensweise bei der Parametrierung der Positionierung an-
hand einer Spindelpositionierung beschrieben.

Gegeben ist der gezeichnete Aufbau. Es sollen die auf den Spindeln befindlichen Schlitten im
Bereich zwischen den beiden Software-Endschalter SW1 und SW2 positioniert werden, wobei
die Lage bei gleicher Schlittenstellung fir beide Antriebseinheiten identisch sein muss. Die fol-
genden Daten gelten fiir alle zwei Antriebseinheiten.

Motor:

N, = 3000 U/min

1 Motorumdrehung (65536 Inkremente)

— np, = 3000 U/min * 65536 Inkremente / (60*1000 ms/min)
— np, = 3000 U/min * 1.092 Inkremente*ms/min

— np, = 3276 Inkremente/ms

Getriebeuntersetzung:
1:25
Spindelsteigung:

6,4 mm

Zul. Verfahrbereich:
3000 mm ( Strecke SW1 - SW2)

Geber:
Inkrementalgeber auf Gebereingang 2
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SW1 . SW2
Motor 1 Getriebe 1 (\
V positiver Vorschub
—_—
@ Referenzpunkt
-
negativer Endschalter
{\ Getriebe 2 Motor 2
positiver Vorschub
Pt o | ;
i ‘E‘
3 2
SW1 Referenzpunkt @ SW2 g
~ i
positiver Endschalter %

Abbildung 17: Beispiel fuir Positionierung

Es soll folgende Normierung gelten:1 BE <> /499 mm

Berechnung der Normierungsparameter:1 Motorumdrehung <> 65536 |
1 Motorumdrehung <» 2.5 * 6.4 mm = 16 mm

/400 MM <> 65536 | * 17,00 mm / 16 mm

/400 MM <> 1 BE <> 40.96 |

— POS Lage-Norm Z = 4096 (P 402)

— POS Lage-Norm N = 100 (P 403)

Im Parameter G2 Mode (P241, Bit-Nr. 1) besteht die Moglichkeit einer Drehrichtungsumkehr
durch Vorzeichenumkehr des Sollwertes. Bei folgender Parametrierung des G2 Mode kénnen
darum beide Antriebseinheiten nach dem Referenzieren in der Lagezielvorgabe identisch be-
handelt werden.

G2 Mode = 0020;,¢ fUr Antriebseinheit 1 (P 241)
= 0022,,¢« flr Antriebseinheit 2

Schnellhalt Der Schnellhalt soll Gber einen digitalen Eingang ausgeldst werden.
Programmierung des digitalen Eingangs 1 auf M Steuer-Wort (P 120):
DE Eingang 1 Pxxx =120 (P 370)
DE Bit-Auswahl 1 = 4 = 8004,c (P 371)
DE LOW-Muster 1 = 32768 = 8000},¢x (P 372)
DE HIGH-Muster 1 = 32772 = 8004,cx (P 373)
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HINWEIS
Das Bit-Nr. 15 im M Steuer-Wort ist das sogenannte Schreibschutz-Bit. Das Setzen dieses

Bits verhindert, dass das M Steuer-Wort durch eine andere Kommunikationsquelle tber-
schrieben wird bevor es verarbeitet wurde. Das Schreibschutz-Bit wird automatisch wieder
zurlickgesetzt.

Parametereinstellungen fur die Referenzfahrt:

M Steuer-Wort = 15 = 000F o, = Betrieb freigegeben (P 120)
M Soll-Betriebsart = 6 (P 122)
POS Referenzgeschw. z.B. 500 I/ms (P 412)
POS Ref.-Endgeschw. z.B. 10 I/ms (P 443)
POS Referenzbeschl. z.B. 5,00 I/ms (P 413)
— ergibt eine Beschleunigungszeit von 100 ms

POS Referenzverzdg. (P 442) z. B. 10,00 I/ms (P 413)

—ergibt eine Bremszeit von 50 ms
POS Ref.-Fahrmodus (P 414) festlegen:

Antrieb 1: Fahrt auf negativen Endschalter = POS Ref.-Fahrmodus = 2101

POS Modus Schalter = 0 = 0000,y (P 434), da Endschalter ein SchlieRer
(POS Modus Schalter = 2 = 0002;,¢,, wenn Endschalter ein Offner ware)

Programmierung des digitalen Eingangs 2 fiir Endschalter auf
POS Zustand Schalter (P433):

DE Eingang 2 Pxxx = 433 (P 374)
DE Bit-Auswahl 2 = 2 = 0022 pey (P 375)
DE LOW-Muster 2 = 0 = 0020 pey (P 376)
DE HIGH-Muster 2 = 2 = 0022 1oy (P 377)

Antrieb 2: Fahrt auf positiven Endschalter = POS Ref.-Fahrmodus = 2102

POS Modus Schalter = 0 = 0000,y (P 434), da Endschalter ein SchlieRer
(POS Modus Schalter = 1 = 0001;,¢,, wenn Endschalter ein Offner ware)

Programmierung des digitalen Eingangs 2 fur Endschalter auf POS Zustand Schalter (P 433):

DE Eingang 2 Pxxx = 433 (P 374)
DE Bit-Auswahl 2 = 1= 00116y (P 375)
DE LOW-Muster 2 = 0 = 0010}y (P 376)
DE HIGH-Muster 2 =1 = 00114, (P 377)

Nach dem Ermitteln der Referenzpunkte missen deren Lagewerte definiert werden. In dieser
Anwendung muss zusatzlich der Abstand der Referenzpunkte zueinander gemessen werden,
um bei gleichem Lage-Sollwert die selbe Schlittenstellung zu erreichen.

z.B. Abstand der Referenzpunkte 2800 mm ( 280 000 BE)

= Antrieb 1: POS Referenzpunkt = 110 000 BE(P 432)
= Antrieb 2: POS Referenzpunkt = 390 000 BE(P 432)

Start der Referenzfahrt: M Steuer-Wort Bit-Nr.4 zusatzlich setzen — 31 = 001F gy
Die Referenzfahrt ist beendet, wenn im M Status-Wort auch Bit-Nr. 12 gesetzt ist —» 1037,y
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Beispiele

HINWEIS
Sollten sich nach mehreren Referenzfahrten an einem Antrieb zwei Referenzpunkte ergeben,

mittels Geberoffset (P 435) Referenzpunkt verschieben!

Software-Endschalter parametrieren:
Zulassiger Verfahrbereich 3000 mm ( 300 000 BE)

= POS SW-Endschalter 1 = 100 000 BE(P 439)
= POS SW-Endschalter 2 = 400 000 BE(P 440)

Einstellungen fir den Handbetrieb:
M Steuer-Wort = 15 = 000F,,., = Betrieb freigegeben (P 120)

M Soll-Betriebsart = 5 (P122)
POS Tippgeschw. z. B. 200 I/ms (P 409)
POS Tippbeschl. z. B. 5,00 I/ms? (P 410)
—ergibt eine Beschleunigungszeit von 40 ms

POS Tippverzégerung z. B. 10,00 l/ms? (P 411)

—ergibt eine Verzégerungsszeit von 20 ms

Start Tippen vorwarts: M Steuer-Wort zusatzlich Bit-Nr. 11 setzen = 2063 = 080F |,y
Start Tippen riickwarts: M Steuer-Wort zusétzlich Bit-Nr. 12 setzen = 4111 = 100F ¢y
Parametrierung fur die Lagezielvorgabe:

M Steuer-Wort = 15 = 000F .y = Betrieb freigegeben (P 120)

M Soll-Betriebsart = 1 (P 122)
POS Pos.-Fenster z. B. 4 BE (P 429)
POS Pos.-Fensterzeit z. B. 10 ms (P 430)
POS Akt. Satz-Nummer z. B. 1 (P 401)

Beispiel fir Parametrierung eines Positioniersatzes:

Der Antrieb 1 steht nach durchgefiihrter Referenzfahrt z. B. bei einem aktuellen Lage-Sollwert
von 110000 BE. Er soll mittels absoluter Positionierung auf eine Lage von 250000 BE positio-
niert werden. Die Verfahrzeit muss so gering wie moglich sein.

— POS Zielposition 1 = 250000 BE (P 415)
— POS Zielangabe 1 = 0 (absolut Pos.) (P 416)
— POS Pos.-Geschw. 1= 3276 I/ms ( 3000 U/min) (P 417)
Der Motor 12t folgende maximale Beschleunigungswerte zu:

—> POS Pos.-Beschl. 1= 20,00 I/ms? (P 419)
—> POS Pos.-Verzég. 1= 24,00 l/ms? (P 420)

Positionierung starten:M Steuer-Wort Bit-Nr.11 zusatzlich setzen = 2063 = 080F ¢,

Die Positionierung ist beendet, wenn im Pos Modul-State Bit-Nr. 7 gesetzt wird = 0081,¢
Das Lageziel ist erreicht, wenn im M Status-Wort Bit-Nr. 10 gesetzt wird = 0437},¢y
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Anwendungsbeispiel Positionierung

Beschleunigungszeit tg in ms

Verzbgerungszeit ty, in ms

Zeit in der max. Geschwindigkeit gefahren wird - tx in ms
Gesamte Verfahrzeit tyes in ms

Max. Geschwindigkeit v in I/ms

Gesamtweg s in BE

zurickgelegter Weg in Beschleunigungsphase sg in BE
zuruckgelegter Weg in der Verzdgerungsphase sy, in BE
zurtickgelegter Weg mit max. Geschwindigkeit sk in BE
Beschleunigung ag in I/ms?

Verzdgerung ay in l/ms?

\

o !B

\4

<

TMPG_019_rev01_int.cdr

tges

<

\ 4

A

<

bbildung 18: Drehzahl-Zeitdiagramm (Positionierung)

Drehzahl-/Zeitprofil

I I
. 3276 — . 3276 —
ts= 2 - i =~ 164 ms t,= v I = 137 ms
° 20 —, v 24 —,
ms ms
s = 250 000 BE - 110 500 BE = 139 500 BE (zuriickgelegter Weg)
I 100 BE
= . .42 = . . . 2 = = . —
$o= 053,/ =0.5- 20 — - (164ms)’ = 268960 [ = 268960 I- -~ =~ 6566 BE
=05-a,-t’=0.5" 24" - (137ms)’ = 225228 1 = 225208 T- 29 BE _ 5498 BE
sEUorath =L me? (137ms) = - 40961
S =S-S,-s, = (139500 - 5498 - 6566) BE s, = 127436 BE
o TAWEE AOGL o,
3276 - —
ms %‘
o
:

t,.=t, +t,+t = (164 + 137 + 1594) ms = 1895 ms

Die oben durchgefiihrten Berechnungen gelten flr eine kontinuierliche Lage-Sollwertvorgabe.

Die Ergebnisse stimmen jedoch mit hinreichender Genauigkeit mit denen flr die diskrete Soll-
wertvorgabe Uberein.

Q
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Funktions-
beschrei-
bung

SPINDELPOSITIONIERUNG (M19)

HINWEIS
Verfligbar ab V-Regler SW-Version 04.01.

Mit dem Aktivieren der M Soll-Betriebsart -6 (P 122, Spindelpositionierung) schaltet der Antrieb
in Lageregelung (sofern nicht schon aktiv), synchronisiert sich dabei auf den aktuellen Drehzah-
listwert auf und beginnt auf die SP Pos.-Drehzahl (P 309) abzubremsen. Ist diese erreicht, po-
sitioniert der Antrieb unter Bericksichtigung des SP Mode (P 307) in die unter
SP Winkelposition (P 308) vorgegebenen Winkelstellung.

Erreicht der Lagesollwert die SP Winkel-Position (P 308) und befindet sich der Lageistwert die
L SF-Zeit (P 214) innerhalb der L SF-Grenze statisch (P 212), wird vom Antrieb im SP Status
(P 306) die Meldung ,In Position“ gesetzt. Die Meldung ,In Position* entspricht auch dem Bit 10
des M Status-Wort (P 121)

Solange die Betriebsart ,Spindelpositionierung“ aktiv ist, behalt der Antrieb die Lageregelung
bei und nimmt jede neue Winkelstellung ein, die in der SP Winkel-Position (P 308) vorgegeben
wird.

Das Online-Umschalten bei N=0 auf die Betriebsart Spindelpositionierung ist aus folgenden Be-
triebsarten zulassig:

® Gleichlauf P 122 = -5

® |[ageregelung P 122 = -4

® Drehzahlregelung P 122 = -3

® | agezielvorgabe P 122 = 1

e Geschwindigkeitsvorgabe 1 P 122 =2

e Handfahrbetrieb P 122 =5

e Referenzfahrbetrieb P 122 = 6

Aus der Betriebsart Stromregelung (P 122 = -2) darf zwar online in die Spindelpositionierung
umgeschaltet werden, die Drehzahl muss jedoch Null sein!
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7.1 Parameteriibersicht

7.1 Parameteriibersicht

Parameter Name Bereich Einheit nur
min. ... max. Anzeige
P 306 SP Status 0000 ... FFFF X
P 307 SP Mode 0000 ... FFFF
P 308 SP Winkelposition 0000 .. FFFF I
P 309 SP Pos.-Drehzahl 0,01 ... 10,00 %
P 310 SP Verzégerung 0,25 ... 450,00 I/ms2

A WinBASS - [Spindelpositionierung (SP) - Adr. 0]

FEEE TN B

in Richtung griBerer Lage-Sollwerte
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Spindelpositionierung (M19)

P306 SP Status

e Gibt den internen Zustand des Funktionsmoduls an.

Bit-Nr. Bedeutung
0..2 000: STOP
001: RUN
101: INIT
3 reserviert
4.6 Zustand des aktuellen Positioniervorgangs:

000: Abgeschaltet

001: Initialisierung

010: Beschleunigen auf SP Pos.-Drehzahl
011: Abbremsen auf SP Pos.-Drehzahl
100: SP Pos.-Drehzahl erreicht

101: Positionieren auf SP Winkelposition
110: Sollwertvorgabe abgeschlossen

7.1 reserviert
12 In Position
13...15 reserviert

P307 sSPMode

Bei Geschwindigkeits-Sollwert = 0, d. h. wenn im GM Status (P 225) das Bit 10 (N =0 - Mel-
dung vom motorflihrenden Geber) gesetzt ist, kann hier die Drehrichtung zum Erreichen der SP
Winkelposition (P 308) vorgegeben werden. Ist er Geschwindigkeits-Sollwert = 0, so wird die
vorhandene Drehrichtung zum Erreichen der SP Winkelposition beibehalten.

Bit-Nr. Bedeutung

0..1 00: in Richtung gréRerer Lage-Sollwerte
01: in Richtung kleinerer Lage-Sollwerte
10: kiirzester Weg

11: Reserve

2..15 reserviert

Der Parameter ist nur bei gesperrtem Regler anderbar!

P308 SP Winkelposition
Dies ist die anzufahrende absolute Winkelposition bezogen auf den Referenzpunkt.
Die 64-Bit Zielposition wird wie folgt zusammengesetzt:

P 205 P 206
63 32 3 0

L Rev-Sollwert L Phi-Sollwert

8
31 0
Winkelposition 0000pex P 308
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Diagramme Spindelpositionierung

P3089

P310

SP Pos.-Drehzahl

Wird die Betriebsart Spindelpositionierung aktiviert, bremst der Antrieb entweder auf die SP
Pos.-Drehzahl ab oder er behalt die vorgegebene Drehzahl bei.

Wird aus dem Stillstand in die Betriebsart Spindelpositionierung geschaltet, beschleunigt der

Antrieb maximal auf die SP Pos.-Drehzahl.
Der Parameter ist nur bei gesperrtem Regler anderbar!

SP Verzégerung

Hier kann die maximale Verzdgerung des Antriebs in der Betriebsart Spindelpositionierung ein-

gestellt werden.

Der Wert gilt gleichzeitig auch fur die Beschleunigung von N = 0 auf SP Pos.-Drehzahl.

Der Parameter ist nur bei gesperrtem Regler anderbar!

7.2 Diagramme Spindelpositionierung

Umgeschaltet auf
Betriebsart -6
Spindelpositionierung

n
A l

Bremsen mit
~" SP Verzdgerung

SP Pos.-Drehzahl

SP Winkelposition

Abbildung 19: Geschwindigkeits-Istwert > SP Pos.-Drehzahl

P phi

TMPG_021_rev01_int.cdr
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Spindelpositionierung (M19)

Umgeschaltet auf
Betriebsart -6
Spindelpositionierung

SP Pos.-Drehzahl

Geschwindigkeits-Sollwert
wird beibehalten

Bremsen mit 2
<" SP Verzdgerung <
2
2
S
v P phi ©
H o
SP Winkelposition =
Abbildung 20: Geschwindigkeits-Istwert < SP Pos.-Drehzahl
Umgeschaltet auf
Betriebsart -6
n Spindelpositionierung
A
Beschleunigen mit
SP Verzbgerung
' SP Pos.-Drehzahl _
_ Bremsen mit f\
" SP Verzbgerung S
. g
S
: » phi o
! o
SP Position angle g
Abbildung 21: Geschwindigkeits-Istwert = 0 (N-Meldung vom motorfihrenden Geber gesetzt)
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Diagramme Spindelpositionierung
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INBETRIEBNAHME GLEICHLAUF

Mit dieser Inbetriebnahmeanleitung soll es lhnen ermdglicht werden, das Technologie-Modul
Gleichlauf des V-Reglers mit Hilfe von WIinBASS so zu parametrieren, dass ein stand-alone -
Betrieb Uiber Schaltersignale betrieben werden kann. Eine Umsetzung auf die Maschine mit An-
steuerung durch Relaiskontakte oder digitale Ausgange (iibergeordnete Steuerung) ist méglich.

8.1 Funktionsbeschreibung

Geschwin-
digkeits-
gleichlauf/
relativer
Winkel-
gleichlauf

Absoluter
Winkel-
gleichlauf

Das standardmafig im Betriebssystem vorhandene Technologie-Modul Gleichlauf des V-Reg-
lers bewegt eine Folgeachse (auch Slaveachse genannt) winkelsynchron zu einer Leitachse
(auch Masterachse genannt).

Hierbei kann der Lage-Istwert der realen Leitachse mit einem der Gebersysteme
® Inkrementalgeber: Rechteckinkrementalgeber, Sinusinkrementalgeber

oder

e Absolutwertgeber: Singleturngeber (Resolver, SCS70, SRS50), Multiturngeber (SCM70,
SRM50)

erfasst werden.

Die Leitachse flir den Slave kann auch ein virtueller Master sein.

Es werden drei verschiedene Gleichlaufmodi unterschieden:

Wird der Antriebsregler in die Betriebsart ,Gleichlauf” freigegeben oder online in diese Betriebs-
art umgeschalten, werden die zu diesem Zeitpunkt gliltigen Lageistwerte der Geberauswertung
der Leitachse und des Lagereglers als Berechnungsgrundlage verwendet. Dies bedeutet, dass
die rotierende Welle (Leitachse) und der Motor (Folgeachse) ab diesem Zeitpunkt einen festen,
aber nicht definierten Winkelbezug zueinander haben.

Bei Reglersperre oder Wechsel in eine andere Betriebsart geht der eventuell vorhandene Win-
kelbezug zwischen Leit- und Folgeachse verloren.

Nach der Reglerfreigabe bzw. der Online-Umschaltung in diese Betriebsart wird der Nullimpuls
der Folgeachse auf den Nullimpuls der Leitachse synchronisiert. Dies ist nur moglich, wenn die
Leitachse rotiert und an Leit- und Folgeachse Inkrementalgeber mit identischer Strichzahl vor-
handen sind (Diese Betriebsart ist daher nicht mit Resolvern mdglich).

Betriebsanleitung TM Positionierung u. Gleichlauf V-Regler 73

BAUMULLER Dokument-Nr.: 5.96187.09a von 102



Struktur

Synchrone Bei der synchronen Sollwertvorgabe werden die Lagesollwerte direkt vorgegeben (z. B. Uber
Sollwertvor- Feldbus).

gabe

Elektroni- Das elektronische Getriebe erweitert die Funktionalitat des Technologie-Moduls Gleichlauf um
sches die Verstellbarkeit des Ubersetzungsverhéltnisses zwischen Folgeachse und Leitachse. Das
Getriebe Ubersetzungsverhéltnis i wird von 32767 : 1 bis 1 : 32767 als Quotient aus zwei natiirlichen

Zahlen vorgegeben und ist online (im laufenden Betrieb) veranderbar.

Das Technologie-Modul Gleichlauf wird entweder gesteuert

® (iber die digitalen Eingange des V-Reglers,

® (ber eine Feldbusanschaltung oder

® mittels eines Qmega-DrivelLine.

Die Parametrierung und der Start der einzelnen Funktionen des Technologie-Moduls Gleichlauf
wird im folgenden erklart.

8.2 Struktur

N Vorst. P207
N Vorst. Glattung P213

A

elektronisches

Leitachse A_(p2 Getriebe ] L-Regler L Getriebefa:tor L N-Grenze
2 T + I+ — + Sollwert w_/|n
@cp A >0 i sl > >0 soll
. P208 A + P050 f /\
. - . +
@ | eitachse *@ Folgeachse | Modulo 264 Kv [1/s] 0})312(1’)5 n Zusath)
(P256:P255) Ligt P202 soll
K P047
v k Ak P209
+ ~__/ T
O A
AL ®2: Geber flr Lageerfassung an Folgeachse _
o1: Geber flr Drehzahlerfassung an Folgeachse 8
7
Aot 2
T e
@=L - L
o
Folgeachse Modulo 264 %

Abbildung 22: Struktur des TM Gleichlauf

8.3 Hardwarevoraussetzungen

Um mit einem Antriebssatz das Technologie-Modul ,Gleichlauf‘ in Betrieb nehmen zu kénnen,
ist ein gewisser mechanischer Aufbau Voraussetzung.

Die nachfolgenden Ubersichtsbilder zeigen den mechanischen und elektrischen Aufbau, auf
welche die Beispiel-Inbetriebnahme ausgelegt wurde.
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Inbetriebnahme Gleichlauf

GEFAHR
Beachten Sie wahrend der gesamten Inbetriebnahme die Sicherheitsvorschriften, welche Sie
in der Dokumentation der Einzelkomponenten finden.

Transportgut,
z.B. Papier

Inkrementalgeber
Leitachse

geber-
leitung

Leistungsteil
BUM 61

TMPG_025_rev01_int.cdr

Abbildung 23: Schaubild mechanischer Aufbau

O O
0) 255 OF— 13
5 R o—12
09 24—10 S}
08 ZB—951 4o
09 2051 ]
o 21—0 O —
oV 7700 20*@<}78
+24V ~—0 8 Schnellhalt 19—O %: é 3
S 18—O : z
o0 7oy o
8 o 16 —O (}7 3 3
15— O o
g—o\gj Impulsfreigabe 14*%: ? 3
@) O 2

Abbildung 24: Schaubild elektrischer Abschluss Stecker X26

Voraussetzung flir den Betrieb des Technologie-Moduls Gleichlauf ist eine abgeschlossene Er-
stinbetriebnahme des Antriebsatzes (siehe Erstinbetriebnahme V-Regler mit WinBASS). Ach-
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Inbetriebnahme

ten Sie bei der Erstinbetriebnahme darauf, dass der Antrieb frei drehen kann und keine
mechanischen Begrenzungen vorhanden sind.

Nach erfolgreicher Erstinbetriebnahme lhres Antriebssatzes kénnen Sie nun mit der Inbetrieb-
nahme des Technologie-Moduls Gleichlauf beginnen.

Alle Parametereinstellungen, die in der nachfolgenden Inbetriebnahme nicht geandert werden,
sind durch die geflihrte Inbetriebnahme bereits auf funktionelle Default-Werte eingestellt. Méch-
ten Sie Anderungen an diesen Einstellungen vornehmen so finden Sie in >Parameter
Gleichlauf< ab Seite 83 eine Erklarung des Parameters und dessen Einstellmdglichkeiten.

8.4 Inbetriebnahme
Nachdem Sie Ihre Komponenten nach den Schaltbildern gemafl >Hardwarevoraussetzungen<
ab Seite 74 verschaltet und Uberprift haben, legen Sie bitte die Versorgungsspannungen an
und starten das Reglerbedienprogramm WIinBASS. Es erscheint das Startfenster von Win-
BASS.
FA| WinBASS - [Baumiiller Miirnberg - Adr. 0]
[7a] Datei Betieb Module Hardware Werkzeuge Einstellungen Fenster Hife ==l
X| e s 87| o in| |

= Inbetriebnahmefiihrung
: Regler-Bedienung

Klicken Sie nun auf den Button M in der MenlUleiste, um die Kommunikation zum Regler auf-
zubauen. Nach erfolgreichem Aufbau der Kommunikation wechselt die Bezeichnung des But-
tons von Off in On und die laufende Kommunikation wird durch ein sich drehendes griines
Kreissegment dargestellt.
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Inbetriebnahme Gleichlauf

Klicken Sie nun auf den Button Reglerbedienung in der Bildmitte und es erscheint der Regler-
Funktionsplan.

[EN|WinBASS - [Funktionsplan - Adr. 0] HE R
Datei  Betieb  Module Hardware ‘wierkzeuge Einstellungen  Fenster  Hilfe - |ﬁ'|1|
T 1
X| o] el 28 %] oof tn| |
Regler-Funktions-Plan: Fenster-
L : bezeichnung

Hochlauf-
Sollwert- Betriebs-
Gen. - art
Motor-
Pt Drehzahl- Drehmoment-
Gleich Regler {Strom- Regler
Laut + KT § PWM
Lauf : Soll . "ﬂ, } _hl Soll {
Positionie- = | —- F._' I—bl
rung Ist st *
Ist
Geber —
Stromer-
fassung
Leistungs-
B |einheit

(a5 | -k
Motor 4 J

Durch Anklicken des Funktionsblockes Gleichlauf wechseln Sie in das Fenster Gleichlauf. Von
diesem Fenster aus sind alle Funktionen des Technologie-Moduls Gleichlauf erreichbar.

FA WinBASS - [Gleichlauf [GL) - Adr. 0] M= E
Qatei Betrieb  Module Hardware ‘“werkzeuge Einstellungen Fenster  Hilfe _Iﬁllil

X| |7 HEW o] o] dn|

STOP - L-Regler
[Betriebart: GL] J 9 |

|Geschwindigkeits—."reI.WinkeI—GIeichIauf j
Mode

Hardware-Eingiinge:

_Details | @ Schnellhalt
Elekironisches Getriebe: @ Impulsfreigabe
O Getriebe-Anderungen nicht sofort wirksam! OLErmEE B
Uhersetzung i
Geschwindigkeits
Umdr Folgeachse rel. Winkel-Gleichlauf
) »2 m - @ Toleranzschwelle erreicht!
i=
Umdr Leitachse Status: - @ Auf Nullimpuls referenziert!
L @ Sollwert initialisiert
- @ Aktueller Sollwert liegt vor!
GLStart |~ Stop |

Interpolation j

In diesem Fenster wird der Gleichlauf-Mode eingestellt. Wahlen Sie hier aus dem Listenfeld die
Option Geschwindigkeits-/rel.Winkelgleichlauf aus. Ferner kann die Ubersetzung des elektroni-

schen Getriebes eingestellt werden. Auf die Einstellmdglichkeiten dieser Parameter wird im
spateren Verlauf dieser Inbetriebnahme hingewiesen.
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Inbetriebnahme

8.41 Geschwindigkeitsgleichlauf / relativer Winkelgleichlauf
Beim relativen Winkelgleichlauf versucht der Lageregler des V-Reglers die Lageabweichung
zwischen Leit- und Sollachse so klein wie mdglich zu halten. Er wird dabei von der Drehzahl-
vorsteuerung unterstiitzt, die aus den kontinuierlich eintreffenden Lagesollwerten einen Haupt-
sollwert fir den Drehzahlregler berechnet. Der Korrektursollwert des Lagereglers und der
Hauptsollwert ergeben in der Summe den Drehzahlsollwert der Folgeachse.
Der Geschwindigkeitsgleichlauf ist in der Funktion ahnlich, jedoch hier ist der Lageregler abge-
schaltet (P-Verstarkung des Lagereglers = Kv-Faktor = 0). Dadurch kénnen groRRere Lageab-
weichungen zwischen Leit- und Folgeachse auftreten. Die Drehzahlvorsteuerung muss in
diesem Fall den erforderlichen Drehzahlsollwert ganz alleine erzeugen.
Zum Verandern des Kv-Faktors klicken Sie den Button [LRegler| und es 6ffnet sich das Fenster
Lageregler.
A WinBASS - [Lageregler [L] - Adr. 0] [_ =] x|
Qatei Betieb  Module Hardware ‘werkzeuge Einstelungen Fenster  Hilfe ;Iilll
X| =|E] HE W H7] o] Ha| |
Lageregler: N-¥orst. Ausgang
Soiwern PO 1% seien
L n-aoliwe
o000 Jine ol g |} : b0 s
GL | Rev-Sollwert N-Vorsteuerung n—FlegIerl
pos [ ={00000000 |hex :_: 100.00 3%
|Phi'30"“’8ﬂ N-Vorst. Glsttung ReglerAusgang
Soovoons Joex| | {spo e |20
Istwert . AL _
:-: [0000E9F0 |ine = Kv-Faktor
Geber |Rev—|stwert Schleppfehler : m s
00000000 | nex inc
Philstwert Ubil @ Soll icht [SF <= SF-Fenst]
= ollw. ErTEIC! S -FENsT.
hex @ Regler an Stellgrenze
Mode| Lageerfassung Motor j|
KvFakior
Tragen sie im Parameter Kv-Faktor US den Wert ,0“ fir den Geschwindigkeitsgleich-
lauf und einen Wert > O fur den relativen Winkelgleichlauf ein. Je grof3er der Kv-Faktor gewahlt
wird , desto kleiner ist der Schleppfehler (Abweichung vom Lage-Istwert zum Lage-Sollwert)
wahrend des Betriebes.
Durch Anklicken des Buttons ﬂ in der Menlleiste schlieBen Sie dieses Fenster und kehren
zum vorhergehenden Fenster zurtck.
Um den Antrieb im Gleichlauf mit einer Leitachse arbeiten zu lassen, muss die Betriebsart des
V-Reglers umgestellt werden. Klicken Sie dazu den Button | (Betriebsartauswahl) in der Me-
nuleiste an.
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Inbetriebnahme Gleichlauf

Es erscheint ein Betriebsarten-Auswahlfenster. Wahlen Sie aus dem Listenfeld die Betriebsart
Gleichlauf (Gl) aus und bestatigen Sie die Auswahl mit einem Klick auf OK.

Betriebzart Betrnebsart
Auswahl der Betriebsart Auswahl der Betriebsart
Gleichiauf (61) T A ~ |
Lageregelung (8] —
Drehzahlregelung [n] —
Racttae setes [['FI]L] hd Ok | _ Abbuch |

Der Button der Betriebsartauswahl in der Menlleiste andert nun entsprechend seine Beschrif-

tung: ﬂl

Nachdem nun alle Voreinstellungen erledigt sind, kann der Antrieb freigegeben werden. Zum
Starten dieses Vorganges miissen Sie die Hardwarefreigaben am Regler setzen (zuerst
Schnellhalt, dann Impulsfreigabe) und dann auf den Button | 6Lstart | klicken. Der Motor (Folge-
achse) bewegt sich nun solange im Gleichlauf mit der Leitachse, bis die Hardwarefreigaben wie-
der abgeschaltet werden, bzw. bis der Button __ Stop | angeklickt wird.

8.4.2 Elektronisches Getriebe

Als Ersatz fiir mechanische Getriebe, die das Ubersetzungsverhaltnis zwischen Folgeachse
und Leitachse verandern, steht dem Anwender die Funktion des elektronischen Getriebes im
Technologie-Modul Gleichlauf zur Verfigung.

Zum Andern des Ubersetzungsverhéltnisses geben Sie im Fenster Gleichlauf Ihr gewiinschtes
Ubersetzungsverhaltnis bei den Parametern ,Umdr.Folgeachse® und ,Umdr.Leitachse* ein.

Ubersetzung i

Umdr Folgeachse
S —
Umdr Leitachse

In den Parameter ,Umdr.Folgeachse® konnen auch negative Werte eingetragen werden, so
dass ein Umkehrgetriebe realisiert werden kann. Die Anderung der Ubersetzung kann online er-
folgen. Dies bedeutet, dass es bei der Anderung einer der beiden Parameter zu unerwiinschten
Ubersetzungsverhaltnissen kommen kann. Um dies zu verhindern, kann die Ubernahme einer
neuen Ubersetzung verhindert werden.

Elektronisches Getriebe:

O Getriebe-Anderungen nicht sofort wirksam!

Klicken sie dazu das Kéastchen ,Getriebe-Anderungen nicht sofort wirksam!“ an und das er-
scheinende Hakchen bestatigt Ihnen diese Funktion.

Nun kénnen Sie das Ubersetzungsverhéltnis ohne unerwiinschte Nebeneffekte verandern.
Durch nochmaliges Anklicken des Kastchens ,Getriebe-Anderungen nicht sofort wirksam!“ wird
die Sperrfunktion aufgehoben und das Ubersetzungsverhaltnis wird geandert.
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8.4.3 Datensicherung

Um nach dem Ausschalten des Reglers nicht die eingestellten Daten zu verlieren sollten sie die-

se im nichtfliichtigen Speicher des Reglers hinterlegen.
Klicken Sie hierzu auf den Button 23 (Datensatzverwaltung) in der Meniileiste. Es erscheint
das Fenster Datensatzverwaltung.

BN 'winBASS - [Datensatzverwaltung (DSY) - Adr. 0] [_ (&0 =]

Qatei Betrieb  Module Hardware Werkzeuge Einstelungen Fenster  Hilfe _|E||1|

Xl = HE W 8] o2k |
E)asti;satzvemaltung ’m‘

Status betrifft Parameter
Download | Datensatz-Nr.

wit

Laden

Upload | Speichern
Vergleich | Laschen

[Operationen auf Regler]

A

Um die programmierten Daten zu sichern, klicken Sie bitte den Button _Speichem | an und die Pa-
rameter werden im Datensatz 0 ( = Bootdatensatz = der Datensatz der beim Einschalten des
Gerates geladen wird) abgespeichert. Nach erfolgreichem Abspeichern erscheint ein Bestati-
gungsfenster, welches Sie bitte durch Anklicken des Buttons ,,OK* schlief3en.

Datensatz speichemn

Datensatz wurde komrekt

. gespeichert 1
i
I z

8.4.4 Stand alone - Betrieb

Nachdem das Technologie-Modul Gleichlauf mit Hilfe von WinBASS in Betrieb genommen wur-

de, zeigen wir nun die Erweiterungen der Parametrierung des V-Reglers um ihn als eigenstan-
diges Gerat (stand alone) ohne WinBASS betreiben zu kénnen.

Dazu muss der Steuerzugriff (Kommunikationsquelle) Gber RS232/BASS gesperrt werden, da-
mit der V-Regler nicht auf Kommandos von WinBASS wartet.
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Inbetriebnahme Gleichlauf

Wahlen Sie dazu durch anklicken des Buttons il (Betriebszustandsanzeige) den Antriebs-
Manager aus.

EN|WinBASS - [Antriebs-Manager [M] - Adr. 0] _[&] x|
Qatei Betieb  Module Hardware Werkzeuge Einstellungen Fenster  Hilfe -|ﬁ'|5|
X| =|iE SR G| oo 2 e |
X
Antriebs-Manager [M]: Betriebsart |
Ist-Betriebsart
|Einschaltbereit j| streinehsa
Zustand |Lagezielvurgahe [LP] j|
Aus-
geschaltet
Bit 1 |
Hardware-Eingénge: Bit 2|
@ Schnellhalt Start Stop

@ Impulsfreigabe

i Leistungsteil bereit . Uberwachungen
Fleakliunenl . Betrieb | R |
reigegeben

Meldungen |
Steuerzugriﬂl Reaqler Fehler
mR3232.-'BASS freigegeben Meldung Iﬂ:l_

{Zugriff iiber WinBASS) | j|

Der Steuerzugriff Gber RS232/BASS ist derzeit freigegeben. Klicken Sie auf das Hakchen, um
diese Funktion zu sperren.

Steuerzugriﬂl

O R5232/BASS freigegeben
[Zugriff iiber WinBASS]

Durch Anklicken des Buttons X| in der Meniileiste schlieRen Sie dieses Fenster. Dadurch keh-
ren Sie zum vorigen Fenster zurlck.

Um keine Daten durch das Ausschalten des Gerates zu verlieren, sollten Sie den Datensatz ab-
speichern (siehe >Datensicherung< auf Seite 80).

Haben Sie alle obigen Anderungen durchgefiihrt, so arbeitet der Antrieb nun auch ohne Win-
BASS in der beschriebenen Form nach dem Setzen der Hardwaresignale.
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9.1 Parameter-Ubersicht

PARAMETER GLEICHLAUF

Parameter Name Bereich Einheit nur
min. ... max. Anzeige
P 250 GL Status 0000 ... FFFF X
P 251 GL Mode 0000 ... 0013
P 255 GL Umdr Folgeachse -32767 ... +32767
P 256 GL Umdr Leitachse 1 ... 32767
P 252 GL Ausgleichs-Faktor 1 ... 1000
P 253 GL Toleranz 0020 ... 7FFF Inc
P 257 GL Lage-Sollwert 00000000 ... FFFFFFFF
P 258 GL Phi-Sollwert 00000000 ... FFFFFFFF
P 254 GL Sync.-Delta 80000001 ... 7FFFFFFF
P 259 GL Toleranz-Zeit 0.000 ... 60.000 s
P 300 GL N-Sollwert -100.00 ... 100.00 %
P 324 GL N P-Verstarkung 0.1 ... 1000.0
P 325 GL N Nachstellzeit 1.0 ... 2000.0 ms
P 323 GLd_ref0 0000 ... FFFF Ink

Q
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P2S0 GL Status

Dieser Parameter gibt den Status des Gleichlauf-Modules an

Bit-Nr. Bedeutung
0..3 0: STOP Gleichlauf abgeschaltet
1: RUN  Gleichlauf aktiv
4 Reserve
5 1: Referenzfahrt auf Nullimpuls der Leitachse hat die vorgegebene Toleranzschwelle

erreicht. (nur im Modus Referenzfahrt auf Nullimpuls der Leitachse P 251 = 1)

6 1: Referenzfahrt auf Nullimpuls der Leitachse ist abgeschlossen (nur im Modus
Referenzfahrt auf Nullimpuls der Leitachse P 251 = 1)

7 Reserve
8 1: synchroner Sollwert ist initialisiert (nur im Modus Synchrone Sollwertvorgabe)
9 1: ein aktueller synchroner Sollwert liegt vor
10 0: synchrone Interpolation ist aktiv
1: synchrone Extrapolation ist aktiv
11...15 Reserve

P2S51 GL Mode

Bit-Nr. Bedeutung

0..3 0000: Geschwindigkeits-Gleichlauf bzw. relativer Winkel-Gleichlauf
0001: absoluter Winkel-Gleichlauf

0010: Reserve

0011:  Gleichlauf mit synchroner Sollwertvorgabe

ab SW 3.08

1110: virtuelle Leitachse mit Hochlaufgeber

1111:  kundenspezifische Sonderfunktion

4 0: Transparent-Mode: Alle Anderungen werden sofort wirksam

1: Die Parameter Umdr. Folgeachse und Umdr. Leitachse kdnnen editiert werden.
Das Ubersetzungsverhéltnis bleibt vorerst unverandert

1-0: Die geanderten Parameter Umdr. Folgeachse und Umdr. Leitachse werden
gleichzeitig Ubernommen.

5..15 Reserve

P2S55 GL Umdr Folgeachse
Zahler im Ubersetzungsverhaltnis des elektronischen Getriebes.

P256 GL Umdr Leitachse
Nenner im Ubersetzungsverhaltnis des elektronischen Getriebes.

Das Ubersetzungsverhaltnis der elektronischen Getriebefunktion wird nach folgender Glei-
chung berechnet:

Umdr. Leitachse P256

; — Umdr. Folgeachse _ P255
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Parameter Gleichlauf

e Nenner und Zahler des Ubersetzungsverhaltnisses bestehen aus ganzen Zahlen ohne Nach-
kommastellen. Der Z&hler darf auch negativ werden, damit ist die Funktion eines Umkehrge-
triebes realisierbar.

e Es wird empfohlen, fir das notige Ubersetzungsverhaltnis die kleinstmdéglichen Werte fr
P 255 bzw. P 256 zu wahlen (nur relevant falls SW ,niedriger” als 04.01 verwendet wird).

¢ In der nachfolgenden Tabelle sind einige Ubersetzungsverhéltnisse und die dazugehérigen
Parameterwerte zusammengestellt:

i Umdr. Leitachse Umdr. Folgeachse
0.2 10 2
-0.78 -100 78
1.15 100 115
9.452 1000 9452
0.3333 10 3

Beispiel: Umschaltung des Ubersetzungsverhéltnisses vom 0,8 auf 1,15

mit Editier-
Mode =0 Umdr. Leitachse Umdr. Folgeachse Editier-Mode Ubersetzungsverhiltnis i
(Transpa-
10 8 0 0,8
rent-Mode)
10 —» 100 8 0 0,8 —» 0,08
100 8 —> 115 0 0,08 —» 1,15
oder
Umdr. Leitachse Umdr. Folgeachse Editier-Mode Ubersetzungsverhiltnis i
10 8 0 0,8
10 8 —» 115 0 0,8 > 11,5
10 —» 100 115 0 11,5 1,15
HINWEIS

Im Transparent-Mode kénnen unerwiinschte Ubersetzungsverhéltnisse auftreten!

Q
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mit Editier-
Mode =1 Umdr. Leitachse Umdr. Folgeachse Editier-Mode Ubersetzungsverhiltnis i
10 8 0 0,8
10 8 0->1 0,8
10 —» 100 8 1 0,8
100 8-> 115 1 0,8
100 115 150 1,15

Mit Editier-Mode = 1 treten keine unerwiinschten Ubersetzungsverhaltnisse auf!

P25 GL Lage-Sollwert

Dieser Parameter dient im Betriebs-Modus ,Gleichlauf mit synchroner Sollwertvorgabe“ als
Sollwerteingang.

Normierungen: Umdrehungen Winkel
31 16 15 0

P 257

Winkel
31 0

P 258

P258  GLPhi-Sollwert

Dieser Parameter dient im Betriebs-Modus ,Gleichlauf mit synchroner Sollwertvorgabe“ als
Sollwerteingang.

Normierungen: Umdrehungen Winkel
31 16 15 0
P 257
¢
Winkel
31 0
P 258
86 Betriebsanleitung TM Positionierung u. Gleichlauf V-Regler

von 102 Dokument-Nr.: 5.96187.09a Baumiiller Nirnberg GmbH



Parameter Gleichlauf

Abhangig vom ausgewahlten P 167 BS Sync.-Slot und P 103 PWM Frequenz wird eine be-
stimmte Anzahl von Bits im P 258 ausgeblendet. Dies ist notwendig, um fiir die interne Interpo-
lation vom eingestellten BS Sync.-Slot auf das Regelungsintervall immer ganze Zahlen zu

bekommen.
P 167 P 130 Maske Uber
BS Sync.-Slot PWM Frequenz P 258

[us] [kHz]
0 4 FFF8 0000
500 4 FFFF FFFC
1000 4 FFFF FFF8
2000 4 FFFF FFFO
4000 4 FFFF FFEO
8000 4 FFFF FFCO
0 8 FFF8 0000
500 8 FFFF FFF8
1000 8 FFFF FFFO
2000 8 FFFF FFEO
4000 8 FFFF FFCO
8000 8 FFFF FF80

Der tatsachlich wirksame Wert Phi-Sollwert wird in P 258 angezeigt.

P2SYy GL Sync. Delta

Hier wird im Betriebs-Modus "Gleichlauf mit synchroner Sollwertvorgabe" das vom Regler aktu-
ell berechnete Winkel-Delta angezeigt. Der Wert stellt die auf das Regelungsintervall interpo-
lierte Sollwertanderung (Winkel-Delta / Tregejung) dar.

(Phi-Sollwert_ ~— Phi-Sollwert, ) TRegelung

Sync.Delta = T
sync
e Fir P 103 PWM Frequenz = 4 kHz ist Tregelung = 125 Uis.
* Fir P 103 PWM Frequenz = 8 kHz ist Tregelung = 62,5 Us.
® In P 167 BS Sync.-Slot wird Tgy¢ eingestellt.

Normierungen: Winkel
31 16 15 0

P 254

Wird P 254 Sync.Delta direkt beschrieben und die Parameter P 257 bzw. P 258 bleiben unver-
andert, erfolgt die Sollwertanderung mit dem Wert von Sync.Delta.
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9.2 Beschreibung der Gleichlauf-Betriebsarten

Mode 0000

Mode 0001

Mode 0011

Gleichlauf (Standardfunktion)

Wenn der Antriebsregler in der Betriebsart Gleichlauf mit elektronischem Getriebe freigegeben
oder online in diese Betriebsart umgeschaltet wird, werden die zu diesem Zeitpunkt gultigen La-
geistwerte der Leitachse und des Lagereglers als Berechnungsgrundlage fur das elektronische
Getriebe verwendet. Dies bedeutet, dass die rotierende Welle (Leitachse) und der Motor (Fol-
geachse) ab diesem Zeitpunkt einen festen, nicht definierten Winkelbezug zueinander haben.
Wahrend des Betriebs werden alle Lageadnderungen der Leitachse mit dem Getriebefaktor i
multipliziert und an den Lageregler weitergegeben.

i  P2ss

P256

Bei Reglersperre oder Wechsel in die andere Betriebsart geht der evtl. vorhandene Winkelbe-
zug zwischen Leit- und Folgeachse verloren.

Gleichlauf mit Referenzfahrt auf Nullimpuls der Leitachse

HINWEIS

An Leitachse und Folgeachse missen Inkrementalgeber mit identischer Strichzahl vorhan-
den sein.

Nach jeder Reglerfreigabe bzw. Online-Umschaltung in diese Betriebsart wird der Nullimpuls
der Folgeachse auf den Nullimpuls der Leitachse synchronisiert. Dies ist nur bei rotierender
Leitachse moglich.

Am Schluss des Synchronisationsvorganges wird das Bit-Nr. 5 im GL Status gesetzt.

Gleichlauf mit synchroner Sollwertvorgabe

Nach jeder Reglerfreigabe bzw. Online-Umschaltung in diese Betriebsart muss der synchrone
Sollwert initialisiert werden. Dies geschieht durch Beschreiben von P 257 GL Lage-Sollwert
bzw. P 258 GL Phi-Sollwert. Das erste Beschreiben von P 257 bzw. P 258 bewirkt also nur eine
Initialisierung und noch keine Sollwertvorgabe. Ist der synchrone Sollwert initialisiert worden,
wird das Bit-Nr. 8 im P 250 GL Status gesetzt.

Abhangig vom eingestellten Zeitintervall in P 167 BS Sync.-Slot erwartet das Modul neue Soll-
werte. Wird ein neuer Sollwert geschrieben, wird im GL Status das Bit-Nr. 9 "aktueller synchro-
ner Sollwert liegt vor" auf 1 gesetzt. Sobald das Modul diesen neuen Sollwert erkennt, werden
die Bits 9 und 10 im GL Status zuriickgesetzt und mit der Sollwertinterpolation begonnen.
Werden die neuen Sollwerte langsamer als das eingestellte Zeitintervall geschrieben, so geht
das Modul nach dem eingestellten Zeitintervall solange in den Extrapolationsmodus bis ein neu-
er Sollwert eintrifft. Gleichzeitig wird auch das Bit-Nr. 10 "synchrone Extrapolation ist aktiv" im
GL Status gesetzt.
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Ubertragung
neuer |
Sollwert
Bit-Nr. 8
Bit-Nr. 9
Bit-Nr. 10 ' 3
§I
EI
gI
£
1*tsync 2*tsync 3*tsync 4*tsync =
Abbildung 25: Bit 8 bis 10 (Gleichlauf mit synchroner Sollwertvorgabe)
9.3 Ubersicht der Gleichlauf-Betriebsarten
Betriebs-Modus Kv N-Vorst. elektr. Bezug zum Bezug zur Geber-Typ
P 251 P 202 P 207 Getriebe Nullimpuls Absolutlage
der Leitachse | der Leitachse
Geschwindigkeits- =0 =100 % i=5 Nein Nein alle
Gleichlauf
relativer Winkel- >0 =100 % i=5 Nein Nein alle
Gleichlauf
Mode 1110  virtuelle Leitachse
notwendige Einstellungen
Parameter Name Wert
P 122 M Soll-Betriebsart -5 (Gleichlauf)
P 251 GL Mode 000E
P 328 GL Riickdrehweg 0 (mm)
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Mode 0001  absoluter Winkel-Gleichlauf
' N Vorst. P207
N Vorst. Glattung P213
elektronisches )
Leitachse Ap2 Getriebe L-Regler L Getriebefaktor L N-Grenze
- n
T, + i L + — Sollwert w_/|n
02 A O soll O O O soll >
| . P208" P050 f /N
: - . +
@ | eitachse *® Folgeachse | Modulo 254 Ky [1/s] ol w2 n Zusat§204
P256:P255 Lt P202 p216 soll
K ( : ) ist P047
k Apk P209
+ 29
O ~— TA
) - ®2: Geber fur Lageerfassung an Folgeachse _
®1: Geber fur Drehzahlerfassung an Folgeachse g
“
Aot 2
@=L L
gl
4
Folgeachse Modulo 26 %
Abbildung 26: Struktur des absoluten Winkel-Gleichlaufs
Mode 1110  virtuelle Leitachse mit Hochlaufgeber
N Vorst. P207 g
N Vorst. Glattung P213 i
o
P013 Mode 1\ o
-
P002 GL HLG elektronisches s
Eingang 1 N-Sollwert  Ausgang Getriebe L-Regler L Getriebefaktor L N-Grenze "~
Poo4 | Hoch-IP300 POOT [, - Lol - — X "Solwer~ [N/ ol
Eingang 2 geber ‘%hi g P208 , + P050 /\
P006 o ‘® T Kv[1/8] ol:n2 * P204
i Leitachse -~ Folgeachse
Eingang 3 (P256:P253) Ly 202 P216 nsoll Zusatz

Abbildung 27: S

P209 P047

o2: Geber fir Lageerfassung an Folgeachse
»1: Geber fiir Drehzahlerfassung an Folgeachse

truktur der virtuellen Leitachse mit Hochlaufgeber

Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Hochlaufgeber" in der Dokumentation "V-Regler",
5.95036.xx.

HINWEIS
Die nachfolgend beschriebenen Parameter sind nur im Mode 0001 wirksam.
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P2Sse GL Ausgleichsfaktor

Im Betriebsmodus ,Absoluter Winkelgleichlauf* kann tber diesen Parameter die Geschwindig-
keit des Ausgleichvorganges eingestellt werden.

GL Toleranz

P2S53
P2S9 GL Toleranz-Zeit

Im Betriebs-Modus ,Absoluter Winkelgleichlauf* kann (ber diesen Parameter die Toleranz-
schwelle und die Verzégerungszeit fiir das Status-Bit Nr. 5 eingestellt werden.

Normierung: 1 <> ein Inkrement des Gebers

Abweichung T

Toleranz

Toleranz-Zeit — >
gl |-

| |

Bit-Nr. 5

TMPG_028_rev01_int.cdr

Abbildung 28: Toleranz-Zeit (Absoluter Winkelgleichlauf)

HINWEIS
Der nachfolgend beschriebene Parameter ist nur im Mode 1110 wirksam.

GL N P-Verstarkung
GL N Nachstellzeit

die hier einstellbaren Werte fiir P-Verstarkung und Nachstellzeit werden bei aktiver Hochlaufbe-
triebsart (Mode = 1) im Drehzahlregler wirksam.

oo
W
oy
(W P g

P323 GLdrefo

Anzeige der aktuellen Regelabweichung in Strichen bezogen auf die verwendete Auflésung der
Inkrementalgeber
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P300  GLN-sollwert

Sollwerteingang fir die Funktion "Virtuelle Leitachse".
Normierung: 100 % <« GM Maximaldrehzahl (P 019)
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ANHANG A - ABKURZUNGEN

+|lAist| Betrag des Ankerstromistwertes BUG Baumdller Umrichter Grund-Ein-
(pos. Signal) speise-Einheit
AA Funktionsmodul Analoge Ausgan- BUM Baumduller Einzel-Leistungs-Ein-
ge heit
Abs. Absatz BUS Baumdiller Leistungs-Modul
AC Wechselstrom CPU Central Processing Unit
ADR Adressbyte DA Digital/Analog
AE Funktionsmodul Analoge Eingan- DAC Digital/Analog Wandler
g€ DB Datenbyte (8 Bit)
AK Auftrags-/Antwort-Kennung DC » Gleichstrom
AM » Asynchronmotor _ » Drive-Control
;eFrunktlonsmodul Antrigbs-Mana- DE Funktionsmodul Digitale Eingange
ASF Ankerschiitzfreigabe DES Digitaler Eingabe Steller
BAPS Baumiller Antriebe parallele DIN Deutsches Institut fir Normung
Schnittstelle ev. _
BASS Baumiiller Antriebe serielle DOPPELW Doppelwort (32 Bit)
Schnittstelle DSV Funktionsmodul Datensatzverwal-
BB Betriebsbereit tung _
BBext Betriebsbereitschaft (extern) bw Datenwort (16 B't_)
BBint  Betriebsbereitschaft (intern) DWort  Doppelwort (32 Bit)
BCC Block Check Character EMK Elektromagnetische Konstante
BE » Bauelement EMV Elektromagnetische  Vertraglich-
» Bedieneinheit keit
BEDAS Betriebsdatenspeicher EN Europals.che Norm
BOF  Begin of File EOF  End of File -
BS Funktionsmodul Betriebssystem ES Funktionsmodul Einspeisung
: Ext Funktionsmodul StromuUberwa-
BSA Bezugspotent!al a'nefnlog chung
BSD Bezugspotenna.l. digital | EXT, ext Extern
BSE ngﬁ;g extern fur 24 V-Steuerein- FBS BEDAS fehlt
BUB  Ballast-Einheit Fi Fehlerstrom
BUC Baumdller  Ein-/Ruckspeise-Ein- FLG Fehler Lagegebersignal
heit FPH fehlende Phase
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FTO Fehler Tachosignal MM » Funktionsmodul Motormodell
GL  Technologiemodul Gleichlauf > Momentenmelder
GRE Gleichrichterendlage $ Prafix fur Hexadezimalzahl
HE Hauptschiitz EIN Mot rFeuc?ler?r?gsmOdUI Feldwinkelbe-
HLG Funktionsmodul Hochlaufgeber MRA1 Momentenrichtung 1
HM Hauptmend MR2 Momentenrichtung 2
HS Hauptschiitz MT Funktionsmodul Motortemperatur
HSE Hauptschitz Ein mtr. Mitteltrage
HSF Hauptschiitz Freigabe n=0 Drehzahl = 0
HW High word N Funktionsmodul Drehzahlregler
I Funktionsmodul ?tromreg?lung Niet Drehzahlistwert
12t E#Srl%lonsmodul Uberlast-Uberwa- Nenax Maximaldrehzahl
laist Ankerstromistwert Nmin Minimaldrehzahl
IKG Funktionsmodul Inkrementalgeber NMX maximale Drehzahl Gberschritten
ID-Nr.  Identifikations-Nummer NN Hohe tber Normal Null
I Feldstrom Nsg Schleichgangdrehzahl
lEmax  Maximaler Feldstrom (Nennstrom) Nsoll Drehzahlsollwert
lEmin Minimaler Feldstrom P Identifikationsnummer
lEsoll Feldstromsollwert PBE Parameter-Beschreibung
Inc  Zahleinheit der Position PELV ?g‘r‘]’;ﬁﬂgf”gsg’:r’&g?”g mit sicherer
IND Index PKE Parameter-Kennung
Ink Strichzahl des Inkrementalgebers PKW Parameter-Kennung-Wert
INK. Inkrer'nental _ PNU Parameter-Nummer
KT Egﬂﬁgﬁ;ﬁ%ﬂm Koordinaten- POS Technologiemodul Positionierung
IPM Intelligentes Leistungs-Modul PWE  Parameter-Wert
(Intelligent Power Module) PWM Funktionsmodul Pulsweitenmodu-
lson Ankerstromsollwert lation
W Istwert PZD Prozessdaten
IWK  Istwertkanal R Reserviert
IXRpetrieb IXR-Kompensation bei ,Betrieb” Ra Ankerwiderstand
IXRsehieichaan IxXR-Kompensation  bei RA Funktionsmodul Relaisausgang
” ch?eichgang“ Res Funktionsmodul Resolverauswer-
1ZK Uberstrom im Zwischenkreis tung
KT Funktionsmodul Koordinaten- RF Reglerfreigabe
transformation RS Reglersperre
L Funktionsmodul Lageregelung SE Schirmerde
LED Leuchtdiode SELV  Schutzkleinspannung mit sicherer
LGE Telegrammlange Trennung
LT Funktionsmodul Leistungsteil SF Schleppfehler
LW Low word SGR Stromgrenze erreicht
M Funktionsmodul  Antriebs-Mana- SH Schnellhalt
ger SL Schutzleiter
M24 Bezugspotential 24 V SM Synchronmotor
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Abkirzungen

STX Start of Text

SV Funktionsmodul  Serviceschnitt-
stelle

SwW » Sollwert
» Software

SV Funktionsmodul  Serviceschnitt-
stelle

SWG Funktionsmodul Sollwertgenerator

SWK Sollwertkanal

TBA Ubertemperatur Ballastwiderstand

TKK Ubertemperatur Kihlkorper

™ Temperatur Motor

TMO Ubertemperatur Motor

Ua Ankerspannung

UM Untermenu

uUss Funktionsmodul USS-Protokoll

uvs Versorgungsspannung zu niedrig

USS®  Warenzeichen Siemens,
universelle serielle Schnittstelle

Uzk Zwischenkreisspannung

VBG Verwaltungs-Berufsgenossen-
schaft

VDE Verband deutscher Elektrotechni-
ker

VE Verknupfungselement

WRE Wechselrichterendlage

X Klemmleiste

ZK Zwischenkreis
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ANHANG B - PARAMETERLISTE

Q
BAUMULLER

Dokument-Nr.: 5.96187.09a

Parameter Standardwert Interne  Normierung Seite
- |P250 | GL Status - 1:1 82
X|P251 GL Mode 0000 1:1 82
X|P252 | GL Ausgleichsfaktor 1 1:1 89
X|P253 | GL Toleranz 0064 Inc 1:1 89
X|P254 | GL Sync. Delta 0000 0000 1:1 85
X|P255 | GL Umdr Folgeachse 1000 1:1 82
X|P256 | GL Umdr Leitachse 1000 1:1 82
- |P257 | GL Lage-Sollwert 0000 0000 Inc 1:1 84
- | P258 GL Phi-Sollwert 0000 0000 1:1 84
X | P259 GL Toleranz-Zeit 1,000 s 1,000 s = 1000 dez 89
X P300 GL N-Sollwert - +100,00 % = £16384 dez 90
- | P306 SP Status - 1:1 67
X|P307 |SP Mode 0000 1:1 67
X|P308 | SP Winkelposition 0000 1:1 67
X |P309 SP Pos.-Drehzahl 1,00 % 100,00 % = 16384 dez 68
X|P310 SP Verzdgerung 5,00 I/ms? 1:1 68
X|P323 |GLd_refo 0 11 89
X|P324 | GL N P-Verstarkung 10,0 10,0 = 100 dez 89
X|P325 GL N Nachstellzeit 250 ms 25,0 ms = 250 dez 89
X| P400 POSModul-State - 1:1 30
X | P401 POS Akt. Satz-Nummer 1 1:1 31
X| P402 POS Lage-Norm Z 11 1:1 31
X|P403 |POS Lage-Norm N 1BE 1:1 31
X|Paos | POS Modus 0001 11 32
X |P408 | POS Halt-Verzdgerung 5,00 I/ms? 1,00 I/ms? = 100 dez 32
X|P409 | POS Tippgeschw. 480 I/ms 1:1 32
X|P410 | POS Tippbeschleunig. 2,00 I/ms? 1,00 I/ms? = 100 dez 32
X | P411 POS Tippverzégerung 2,00 I/ms? 1,00 I/ms2 = 100 dez 32
X|P412 POS Referenzgeschw. 480 I/ms 1:1 32
X |P413 POS Referenzbeschl. 5,00 I/ms? 1,00 I/ms? = 100 dez 32
X: Parameter wird im Datensatz abgespeichert
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Parameter Standardwert Interne  Normierung Seite
X |P414 POS Ref.-Fahrmodus 1001 1:1 33
X|P415 | POS Zielposition 1 0000 0000 BE 1:1 44
X|P416 | POS Zielangabe 1 0 1:1 44
X|P417 POS Pos.-Geschw. 1 100 l/ms 1:1 45
X|P418 | POS End-Geschw. 1 0 I/ms 1:1 45
X|P419 POS Pos.-Beschl. 1 5,00 I/ms? 1,00 I/ms? = 100 dez 45
X |P420 POS Pos.-Verzdg. 1 1,00 I/ms? 1,00 I/ms? = 100 dez 45
X| P421 POS Verweilzeit 1 1ms 1:1 45
X| P422 POS Zielposition 2 0000 0000 BE 1:1 44
X|P423 POS Zielangabe 2 0 1:1 44
X|P424 | POS Pos.-Geschw. 2 100 I/ms 1:1 45
X|P425 | POS End-Geschw. 2 0 I/ms 1:1 45
X |P426 POS Pos.-Beschl. 2 5,00 I/ms? 1,00 I/ms? = 100 dez 45
X |P427 POS Pos.-Verzdg. 2 1,00 I/ms? 1,00 I/ms? =100 dez 45
X | P428 POS Verweilzeit 2 1ms 1:1 45
X| P429 POS Pos.-Fenster 000 1000 BE 1:1 39
X|P430 | POS Pos.-Fensterzeit 2ms 1:1 40
X | P431 POS Loseoffset 0000 0000 BE 1:1 40
X | P432 POS Referenzpunkt 0001 0000 BE 1:1 40
- | P433 POS Zustand Schalter - 1:1 40
X|P434 | POS Modus Schalter 0000 1:1 41
X|P435 | POS Geber-Offset 0l 1:1 41
- | P436 POS Lage-Sollwert - 1:1 42
- | P437 POS Lage-Istwert - 1:1 42
- | P438 POS Soll-Geschw. - 1:1 42
X | P439 POS SW-Endschalter 1 0000 0000 BE 1:1 42
X | P440 POS SW-Endschalter 2 FFFF FFFF BE 1:1 42
X | P441 POS Verschliff 0ms 1:1 46
X |P442 | POS Referenzverzdg. 5,00 I/ms? 1,00 I/ms? = 100 dez 43
X|P443 | POS Referenzier-Endgeschwindigkeit 10 l/ms 1:1 43
X |P444 | POS Clip-Umgebung 1 0001 0000 BE 1:1 43
X | P445 POS Clip-Umgebung 2 0001 0000 BE 1:1 43
X| P446 POS Kriimmung S-Kurve 20 I/(16ms?) 1:1 46
X: Parameter wird im Datensatz abgespeichert
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