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Sicherheitshinweise

Warnsymbole : Beachten Sie unbedingt die wichtigen Hinweise im Text, die
mit folgenden Symbolen gekennzeichnet sind :

c Gefahrdung durch Allgemeine Warnung
Elektrizitdt und ihre Wirkung Allgemeine Hinweise

Nur qualifiziertes Fachpersonal darf Arbeiten wie Transport, Installation,
Inbetriebnahme und Instandhaltung ausfiihren. Qualifiziertes Fachpersonal
sind Personen, die mit Transport, Aufstellung, Montage, Inbetriebnahme
und Betrieb des Produktes vertraut sind und iiber die ihrer Tatigkeit
entsprechenden Qualifikationen verfiigen. Das Fachpersonal mufl folgende
Normen bzw. Richtlinien kennen und beachten:

IEC 364 bzw. CENELEC HD 384 oder DIN VDE 0100

IEC-Report 664 oder DIN VDE 0110

nationale Unfallverhiitungsvorschriften oder VBG 4

Lesen Sie vor der Installation und Inbetriebnahme alle zum Servoverstéarker
gehérenden Dokumentationen. Falsches Handhaben des Servoverstarkers
kann zu Personen- oder Sachschdden fiihren. Halten Sie die technischen
Daten und die Angaben zu den AnschluBbedingungen (Typenschild und
Dokumentation) unbedingt ein.

Die Servoverstidrker enthalten elektrostatisch gefdhrdete Bauelemente, die
durch unsachgemiafe Behandlung beschddigt werden kénnen. Entladen Sie
lhren Koérper, bevor Sie den Servoverstdrker beriithren. Vermeiden Sie den
Kontakt mit hochisolierenden Stoffen (Kunstfaser, Kunststoffolien etc.).
Legen Sie den Servoverstarker auf eine leitfdhige Unterlage.

Offnen Sie die Geridte nicht. Halten Sie wihrend des Betriebes alle
Abdeckungen und Schaltschranktiiren geschlossen. Es besteht die Gefahr
von Tod oder schweren gesundheitlichen oder materiellen Schaden.

Wiahrend des Betriebes kénnen Servoverstarker ihrer Schutzart
entsprechend spannungsfiihrende, blanke Teile und heiBe Oberflachen
besitzen. Steuer- und Leistungsanschliisse kdnnen Spannung fiihren, auch
wenn sich der Motor nicht dreht.

Lésen Sie die elektrischen Anschliisse der Servoverstarker nie unter
Spannung. In ungiinstigen Fallen kénnen Lichtbogen entstehen und
Personen und Kontakte schadigen.

Warten Sie nach dem Trennen der Servoverstirker von den
Versorgungsspannungen mindestens zwei Minuten, bevor Sie
spannungsfiihrende Geriteteile (z.B. Kontakte, Gewindebolzen) beriihren
oder Anschliisse I6sen. Kondensatoren fiihren bis zu zwei Minuten nach
Abschalten der Versorgungsspannungen gefahrliche Spannungen. Messen
Sie zur Sicherheit die Spannung im Zwischenkreis und warten Sie, bis die
Spannung unter 40V abgesunken ist.

Sicherheitshinweise Seite - C -



=eidel 05.98 BIT CONNECT

Richtlinien und Normen

Servoverstérker sind Komponenten, die zum Einbau in elektrische Anlagen/Maschinen
bestimmt sind.

Bei Einbau in Maschinen/Anlagen ist die Aufnahme des bestimmungsgemé&Ren Betriebes des
Servoverstérkers solange untersagt, bis festgestellt wurde, dal’ die Maschine/Anlage den
Bestimmungen der EG-Maschinenrichtlinie 89/392/EWG und der EG-EMV-Richtlinie
(89/336/EWG) entspricht. Beachten Sie auch EN 60204 und EN 292.

Zur Niederspannungsrichtlinie 73/23/EWG werden die harmonisierten Normen der Reihe
EN 50178 in Verbindung mit EN 60439-1, EN 60146 und EN 60204 fiir die Servoverstarker
angewendet.

Die Einhaltung der durch die EMV-Gesetzgebung geforderten Grenzwerte der Anlage/Maschine
liegt in der Verantwortung des Herstellers der Anlage/Maschine. Hinweise fiir die EMV-gerechte
Installation - wie Schirmung, Erdung, Anordnung von Filtern, Handling von Steckern und
Verlegung der Leitungen - finden Sie in den Montage-/Installationsanleitungender
Servoverstarker.

C € - Konformitit

Ab dem 1. Januar 1996 ist bei Lieferungen von Servoverstérkern innerhalb der europdischen
Gemeinschaft die Einhaltung der EG-EMV-Richtlinie 89/336/EWG zwingend vorgeschrieben.

In den Montage-/Installationsanleitungender Servoverstérker ist die EMV-gerechte Installation
dargestellt. Sie finden dort auch die erforderlichen Komponenten (Leitungen, Netzfilter usw.)

Abweichen vom in der Dokumentation beschriebenen Aufbau und Installation bedeutet, da3 Sie
selbst neue Messungen veranlassen missen, um der Gesetzeslage zu entsprechen.

Wir garantieren nur bei Verwendung der von uns genannten Komponenten und
Einhaltung der Installationsvorschriften die Konformitét der Servoverstéarker zu
folgenden Normen im Industriebereich:

EG-EMV-Richtlinie 89/336/EWG
EG-Niederspannungs-Richtlinie 73/123/[EWG

Seite - D - Richtlinien und Normen / CE-Konformitét



BIT CONNECT 05.98 =eicel

Allgemeines

Uber dieses Handbuch

Dieses Handbuch beschreibt Verdrahtung, Inbetriebnahme und Funktionsumfang des Interface-
Moduls BIT CONNECT. Es ist Bestandteil der Gesamtdokumentation der digitalen Servover-
starker-Familien digifas® 7100 und digifas® 7200.

Installation und Inbetriebnahme der Servoverstarker sowie alle Standardfunktionen werden in
der zugehdrigen Installationsanleitung beschrieben.

Sonstige Bestandteile der Gesamtdokumentation der digitalen Servoverstarker-Familien
digifas® 7100 und digifas® 7200:

Titel Herausgeber Best.Nr.
Bedienungsanleitung Bediener-Software BS7200 Seidel 82164
Installationsanleitung digifas® 7200 Seidel 81329
Installationsanleitung digifas® 7100 Seidel 82190

Dieses Handbuch richtet sich mit folgenden Anforderungen an Fachpersonal:

Installation : Fachleute mit elektrotechnischer Ausbildung
Inbetriebnahme : Fachleute mit regelungstechnischer Ausbildung

Wir bieten auf Anfrage Schulungs- und Einarbeitungskurse an.

BestimmungsgemiRe Verwendung des BIT CONNECT Interface-Moduls

Das Interface-Modul BIT-CONNECT ist fest eingebaut in digitalen Servoverstarkern der Serien
digifas® 7100-SPS und digifas® 7200-SPS.

Verwenden Sie die Servoverstarker nur am geerdeten, dreiphasigen 400V Industrienetz.

Die Servoverstarker der Serien digifas® 7100-SPS und digifas® 7200-SPS sind ausschlieBlich
dazu bestimmt, biirstenlose Synchron-Servomotoren der Serie 6SM geregelt anzutreiben.

Das BIT-CONNECT Interface-Modul dient allein dem Anschluf des Servoverstérkers an eine
Steuerung mit SPS-kompatiblen Ein-/Ausgéngen.

Die Servoverstarker werden als Komponenten in elektrischen Anlagen oder Maschinen einge-
baut und diirfen nur als integrierte Komponenten der Anlage in Betrieb genommen werden.

Vor der Inbetriebnahme der Anlage oder Maschine miissen Sie eine Gefahrenanalyse erstellen.

Wir garantieren nur bei Verwendung der von uns genannten Komponenten und
Einhaltung der Installationsvorschriften die Konformitit der Servoverstarker zu
folgenden Normen im Industriebereich:
EG-EMV-Richtlinie 89/336/EWG
EG-Niederspannungs-Richtlinie 73/23/EWG

Kapitel 1.1

Allgemeines Seite |-1
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1.3

Kurzbeschreibung

Fur einfache Automatisierungsaufgaben ist die Option BIT CONNECT eine dulRerst preiswerte
Moglichkeit, Servoantriebe als Drehzahl- oder Lageregler zu betreiben. Die bisher tblichen
CNC-Steuerungen oder Positionierbaugruppen kdénnen entfallen.

Das Interface-Modul BIT CONNECT ist in die Servoverstarker digifas® 7100-SPS bzw digifas®
7200-SPS integriert. Das Interface wird von einer herstellerunabhdngigen Steuerung tiber 10
E/A-Leitungen angesteuert. Der Anschluf? erfolgt iber einen 12-poligen MINI-Combicon-Stek-
ker.

Die Parametrierung des Servoverstéarkers (Stromregler, Drehzahlregler, Lageregler) und die
Eingabe von Fahrsatzparametern erfolgt mit Hilfe der Bedienersoftware BS7200. Die Nummer
eines automatisch startenden Folgeauftrages kann angegeben werden.

Von der Steuerung werden die gespeicherten Fahrsatze (max. 15 Fahrsatze) abgerufen und
gestartet. Zwischenstops kénnen ausgeldst und eine Schleppfehlermeldung kann von der
Steuerung geldscht werden. Die Meldungen “In Position” und “Schleppfehler” kdnnen von der
Steuerung ausgewertet werden.

Zwischen dem Abfahren einzelner Fahrsatze entsteht eine Verweilzeit, die in der Grétenord-
nung Ublicher Steuerungs-Reaktionszeiten liegt.

Zusatzlich stehen die digitalen Steuereingdnge und -ausgénge der Servoverstarker weiter zur
Verfiigung. Der analoge Sollwerteingang SW+/— ist aul3er Funktion.

Neue Funktionen

Fahrauftrage konnen automatisch nacheinander ausgefiihrt werden (Folgeauftrag).
Damit sind Geschwindigkeitsprofile und einfache Handlingaufgaben mdglich.

Zwei neue Arten relativer Fahrsatze ermdglichen Druckmarkensteuerungen und dhnliche
Anwendungen.

Bis zu 15 konstante Drehzahlen kdnnen von der Steuerung angewahlt werden.
(Endlosschleife eines relativen Fahrauftrages bei einer Rundachse)

Umschaltmdglichkeit zwischen laufenden Fahrauftragen (fliegender Start - nur bei
eingestellter Rampenart “Trapez”)

Zehn verschiedene Referenzfahrtarten
Die maximale Drehzahl (Enddrehzahl) kann auf 6000 min! eingestellt werden.

Auch Fahrsatzdaten kdnnen jetzt ausgedruckt werden.

Seite [-2

Allgemeines Kapitel 1.3



BIT CONNECT 05.98

Seid=l

Technische Daten

Steuereingdnge 24V/7mA , SPS-kompatibel

Adresse Fahrauftrag BitO bis Bit3
fur 15 binar kodierte Fahrauftrage und eine Referenzfahrt

Start/Stop Positionierung

Nullpunkt Initiator Nullpunkt erreicht

Schleppfehler16schen Fehlermeldung Schleppfehlerléschen

Z\W-Stop Zwischenstop

Meldeausginge OpenEmitter 24V/30mA , SPS-kompatibel

In Position Position erreicht

Schieppfehler Beschleunigung und/oder Geschwindigkeit wird nicht erreicht,
Lagefehler

Versorgungseingédnge nach IEC 1131

24V - SPS, 18...30V, 100mA [ Versorgung der Schnittstellen-Optokoppler

0V - SPS Versorgung der Schnittstellen-Optokoppler
AnschluBtechnik
Stecker MiniCombicon, 12-polig, kodiert an PIN1
Leitung bis 50m Lange : 12 x 0,5mm2, nicht geschirmt

Relevante Zeiten

Wartezeit zwischen 2 Fahrauftragen | t; , abhangig von der Reaktionszeit der Steuerung

Adressierzeit (min.) ta > 4ms
Startverzégerung (max.) ts <2ms
Fahrsatzparameter
Nr Nummer des Fahrauftrages
Art Auswabhl relativer / absoluter Fahrauftrag
s_soll [mm] Verfahrstrecke
v_soll [mm/s] Verfahrgeschwindigkeit
t_beschl [ms] Beschleunigungszeitvon 0 auf v_soll
t_brems [ms] Bremszeit von v_soll auf 0
Nr.Folge Nummer des Folgeauftrages (wird automatisch gestartet)
Zwischenstop automatischer Zwischenstop zwischen aktuellem und
Folgeauftrag
max. einstellbare Motor-Enddrehzahl
Enddrehzahl | 6000 min™

Allgemeines

Seite [-3
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05.98-A.4.014.4/1,4 BIT CONNECT

1.5 Frontansicht digifas® 7100/ 7200 BIT CONNECT mit Funktionseinheiten
Signal—LEDs
fur Betriebsbereitschaft
und Summenfehler
- J_o]
[o ] HEX
o v HD
L [y
e} o
L nJ |
Combicon—Stecker, 12—polig L ° ln_° | Combicon—Stecker, 12—polig
fir AnschluB der Steuersignale ° flir BIT CONNECT
= 2
L
o o]
L nd | I
SN\ (Ewmly a7 ISl Pulse
‘DC\\QV\E Z:Lr“ conneet == connecr
N\ ==
SREEN [
N\
SHIELD
SubD—Buchse, 9—polig SubD—Buchse, 9—polig
fiir Host—PC AnschluB flir Resolver—AnschiuB
N
. e ® .
1.6 Steckerbelegung digifas™ 7100 / 7200 mit BIT CONNECT
X3 Kodierung Kodierung X7
SW + 1 E}i ohne Funktion E 1 BIT 0 (LSB)
SW — 2 |° # ohne Funktion E::Zl 2 BIT 1
AGND 17 o n [ o]ls BIT 2
PSTOP 10 [ & o] 4 BIT 3 (MSB)
NSTOP 11 o » [ o]ls START/STOP
DGND 12 [ HER G ZWISCHENSTOP
o 150 [ o]l7 SCHLEPPFEHLER LOSCHEN
ENABLE 16 [ o [ o]s NULLPUNKT
via/Dc 23 o 1 [ o]le INPOSITION
B8 21 [ ° f [ oll10  ScAEPPFERLER
BT822 [ ° 4 [ o] 24V—SPS
SHIELD s} [ oll12  ov-sps
BIT CONNECT
X6 X2
7 ~ N 7 — N
N = ) N = )
MISO 9 Og 5 Gnb R1 9 Og s R
vsv sl ||og 4 Mosl S 8|08 4 3
s 7| lo 3 GND EXT > 7l lo 3 s4
sclk 6l 0@ |2 vee ExT 5 oel ol 2 v
OJ) |1 cobE OJ) |1 SHELD
7 - N 7 -~ \
L\ - J N ~ J
PC RESOLVER
Seite I-4 Allgemeines Kapitel 1.5
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1.7

Signalbeschreibung

Alle Eingange und Ausgdnge am Mini-Combicon Stecker X7 sind tiber Optokoppler vom
Verstarkerpotential entkoppelt. Die Optokoppler werden von der Steuerung tiber die Klemmen
X7/11 (+24V) und X7/12 (0V) gemal IEC 1131 versorgt. Die Logik ist SPS-kompatibel fiir
+24V/7TmA ausgelegt. H-Pegel von +12...30V, L-Pegel von 0...7V bzw. nicht angesteuert. Wenn
nicht anders gekennzeichnet, sind die Signale HIGH-aktiv.

Eingdnge am Servoverstarker

Bit 0 - Bit3 : Auswahl des binar kodierten Fahrauftrages (Bit0 ist LSB)
Start / Stop : Der angewéahlte Fahrauftrag wird gestartet bzw. gestoppt
Zwischenstop : Unterbrechen eines laufenden Fahrauftrages

Schleppfehler I6schen :Ldschen eines Schleppfehlers nach einer Schleppfehlermeldung und
(LOW-aktiv bzw. offen) Wiederfreigabe des Lagereglers im Servoverstarker.
Zur Léschung des Schleppfehlers mul der Regler disabled sein.

Nullpunkt : Eingang fiir Referenzschalter (Nullpunktinitiator)

Ausgange am Servoverstarker

Schleppfehler : Meldung an die Steuerung, dal® die Last das vorgewahlte Schlepp-

(LOW-aktiv) fehlerfenster verlassen und der Regler daraufhin eine Not-Bremsung
durchgefiihrt hat. Der Lageregler bleibt danach gesperrt bis tiber den
Eingang “Schleppfehler I6schen” die Meldung geldscht wird.

In Position : Der Lageregler meldet tiber diesen Ausgang den Abschlul? eines
erfolgreichen Positioniervorgangs an die Steuerung

Kapitel .7
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1.8 Beispiel-Fahrprofil mit Signaldiagramm
+v I | | | | \
|| Fahrauftrag 1 ‘ I Fahrauftrag 2 \ || Fahrauftrag 3
v_soll || L ‘ ! o \
| o of | bf 1| |
Beispiel fur | | | \ | |
Fahrprofil | | I | | I |
| | || |
’ | L ™ T I :
‘ _brems | | | | | | |
| t_beschl | I \ \ | | |
| | I | | \ |1 \
Y || | . \ | | | |
|1 | Loy | | \ |1 \
1t b es ! ! o \
= - | T } } \ | \
I n | ‘

1 ‘ ' N
Adresse s‘
Fahrauftrag
0 L 1 ' '
1 |
Befehl t_7
Start
0

\
\
Befehl \
\
\
I

/wischenstop

0
1

Meldung
In Position

Der zuriickgelegte Weg ergibt sich aus der Flache unter der Geschwindigkeitskurve.
Brems- und Beschleunigungszeiten bei einem Zwischenstop sind identisch mit den
Standardzeiten, die im Fahrauftrag eingestellt wurden (oben dargestellt im Fahrauftrag 2).

tz Wartezeit zwischen zwei Fahrauftragen
abhangig von der Reaktionszeit der Steuerung (min. 2ms)

ta minimale Adressierzeit : die Adressen sollten noch ldnger als 2ms nach dem Start-
Signal anliegen, um die Startverzégerung sicher zu tiberbriicken.

ts maximale Startverzégerung : kleiner als 2ms, verstarkerinterne Verzégerung

tbeschl Beschleunigungszeit zwischen v=0 und v=vsg||

torems Zeit der Bremsbeschleunigung zwischen v=vso| und v=0
Beschleunigung

Bremsbeschleunigung

High-Pegel

Low-Pegel

Geschwindigkeit

Zeit

< O-=70T 9

Seite I-6 Allgemeines Kapitel 1.8
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1.1

/N

1.1.1

Installation und Inbetriebnahme

Installation

Sorgen Sie fiir eine sichere Freischaltung des Schaltschrankes (Sperre, Warnschilder
etc.). Erst bei der Inbetriebnahme werden die einzelnen Spannungen eingeschaltet.

Restladungen in den Kondensatoren kénnen auch mehrere Minuten nach Abschalten
der Netzspannung gefahrliche Werte aufweisen. Messen Sie die Spannung im Zwi-
schenkreis und warten Sie, bis die Spannung unter 40V abgesunken ist.

Steuer- und Leistungsanschliisse kénnen Spannung fiihren, auch wenn sich der Motor
nicht dreht.

Elektronische Geréate sind grundsétzlich nicht ausfallsicher. Der Anwender ist dafiir
verantwortlich, daR bei Ausfall des Servoverstirkers der Antrieb in einen maschinell
und personell sicheren Zutand gefiihrt wird, z.B. mit Hilfe einer mechanischen Bremse.

Antriebe mit Servoverstarkern und CONNECT Baugruppen sind fernbediente Maschi-

nen. Sie kdnnen sich jederzeit ohne vorherige Ankiindigung in Bewegung setzen. Ma-
chen Sie das Bedienungs- und Wartungspersonal durch entsprechende Hinweise dar-
auf aufmerksam.

Stellen Sie durch entsprechende SchutzmafRnahmen sicher, daB ein ungewolltes Anlau-
fen der Maschine nicht zu Gefahrensituationen fiir Mensch und Maschine fiihren kann.
Software-Endschalter ersetzen nicht die Hardware-Endschalter der Maschine.

Installieren Sie den Servoverstarker wie in der Installationsanleitungen digifas® 7100
bzw. digifas® 7200 beschrieben. Die Verdrahtung des analogen Sollwerteingangs und
des Positionsinterfaces nach dem AnschluBbild des Installationshandbuchs entfallen.

Benutzen Sie zum Anschlu des CONNECT-Interfaces den fiir den verwendeten Ver-
stérker giiltigen AnschluBplan in Kapitel 11.1.2 im vorliegenden Handbuch.

Installieren und verdrahten Sie die Gerdate immer in spannungsfreiem Zustand. Weder
die Leistungsversorgung, noch die 25V-Hilfsspannung, noch die Betriebsspannung
eines anderen anzuschlieBenden Gerites darf eingeschaltet sein. Losen Sie die elektri-
schen Anschliisse der Servoverstarker nie unter Spannung. Es kénnte zu Zerstérungen
der Elektronik kommen.

Bedingt durch die interne Darstellung der Lageregler-Parameter kann der Lageregler
nur betrieben werden, wenn die Enddrehzahl des Antriebs héchstens 6000 U/min be-
tragt. Alle Angaben liber Aufldsung, Schrittweite, Positioniergenauigkeit etc. beziehen
sich auf rechnerische Werte. Nichtlinearitaten in der Mechanik (Spiel, Elastizitat etc.)
sind nicht beriicksichtigt.

Wenn die Enddrehzahl des Motors verdndert werden muf}, miissen alle vorher eingege-
benen Lageregelungs- und Fahrsatzparameter angepaRt werden.

AnschluBtechnik

Wir empfehlen im Rahmen der EN 60204 folgende Leiterquerschnitte:

Netzanschlu3, MotoranschluB3, digitale Steuerleitungen siehe Installationsanleitung
digifas® 7100 bzw. digifas® 7200

BIT CONNECT (X7) bis 50m Lange, 12 x 0,5 mm?
Kabeltyp: Olflex

Kapitel 1.1
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11.1.2 AnschluBbild digifas® 7100-SPS / 7200-SPS
digifas® 7100/7200 [ Steuerung
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1.2 Inbetriebnahme
11.2.1 Linearachse

VAN

1.2.1.1

Die unten genannten Parameterwerte fiir die Funktionspriifung des Lagereglers sind
nicht fiir alle Anlagen sinnvoll oder kénnen fiir manche Anlagen gefahrlich sein.

Priifen Sie daher unbedingt die Werte. Wenn Sie Werte verandern miissen, beachten
Sie unbedingt, daB es hier zundachst nur um eine Funktionspriifung geht. Stellen Sie ab-
solut sichere Werte ein, die keinesfalls zu einer Beschiadigung der Maschine fiihren
kénnen.

Funktionspriifung Linearachse

2—
3. —

5—
6. —

Optimieren Sie liber die Service-Funktion “Reversierbetrieb” den Drehzahlregler

Antriebe abschalten, Enable-Signal fiir den Verstarker abschalten (Zustimmungstaster)

Wahlen Sie in der Bedienersoftware die Meniiseite CONNECT an und stellen Sie die
Lageregler-Parameter (nach Uberpriifung, ob die Anlage die Werte zulaRt) wie folgt ein:

Parameter Einstellung Parameter Einstellung
Kp 0,5...1 t_not Min. Bremszeit, die die
Anlage zulanit
Ff 1 Referenz- je nach Anwendung
fahrtart
Achstyp linear Nullpunktoffset [0
Zahlrichtung | je nach Anwendung Endsch. 2 70% des erlaubten Verfahr-
weges vom Nullpunkt gerechnet
Aufldsung Verfahrweg / Motorumdrehung | Endsch. 1 30% des erlaubten Verfahr-
weges vom Nullpunkt gerechnet
v_max kleiner als 50% der maximalen | In Position Fenster groRRer als die
Lastgeschwindigkeit Anwendung erfordert
t_beschl_min | Die doppelte min. Beschleuni- | Schleppfehler |Fenster gréRer als die
gungszeit, die die Anlage zulaf3t Anwendung erfordert

Geben Sie die Fahrauftrage 0 (Referenzfahrt), 1 und 2 ein (ohne Folgenummern).

Nr [Art s_soll v_soll t_beschl t brems
0 Absolut|0 1% der max. Zweifache min. Beschleuni- Zweifache min.
Lastgeschwindig- | gungszeit, die die Anlage zulaf3t| Bremszeit, die
keit die Anlage zulafdt
1 Absolut|40% des er-[ 10...20% der max.| Zweifache min. Beschleuni- Zweifache min.
laubten Ver-| Lastgeschwindig- | gungszeit, die die Anlage zulaf3t | Bremszeit, die
fahrwegs keit die Anlage zulafdt
2 Absolut|60% des er-[ 10...20% der max.| Zweifache min. Beschleuni- Zweifache min.
laubten Ver-| Lastgeschwindig- | gungszeit, die die Anlage zulaf3t | Bremszeit, die
fahrwegs keit die Anlage zulaft

Antriebe einschalten, Enable-Signal fir den Verstérker einschalten (Zustimmungstaster)

Fihren Sie eine Referenzfahrt aus (Fahrauftrag 0).
Priifen Sie, ob die Last sich im Referenzpunkt befindet.

Fihren Sie nun Fahrauftrag 1 aus.
Priifen Sie die Position der Last (s_soll(1) vom Referenzpunkt aus).

Fihren Sie nun Fahrauftrag 2 aus.
Priifen Sie die Position der Last (s_soll(2) vom Referenzpunkt aus).

Kapitel 11.2
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11.2.1.2

VAN

Optimierung Linearachse

Strom-, Drehzahl- und Lageregler arbeiten als klassische Kaskadenregelung. Es ist daher
Voraussetzung fiir eine Optimierung des Lagereglers, daB der innere Drehzahlregelkreis
korrekt, d.h. steif, eingestellt ist, bevor die Optimierung des Lagereglers vorgenommen
wird.

1. — Fihren Sie nun abwechselnd die Fahrauftrdge 1 und 2 aus.

2. — Verandern Sie den Ff-Faktor solange, bis die Schleppfehleranzeige (Istwertanzeige auf
der Connect-Seite) bei konstanter Drehzahl minimal wird.

Anwender-Hinweis:

Bei positiver Drehrichtung sollte der Schleppfehler positiv sein, da der Antrieb dann
leicht hinterher lauft (Ff vergréBern). Bei negativem Schleppfehler (Ff verkleinern) eilt der
Antrieb seinem Sollwert voraus (wird iibersteuert).

Bei negativer Drehrichtung gilt sinngemaR das gleiche.

3. — Wiederholen Sie die Punkte 1 und 2 in mehreren Schritten mit verdnderter Geschwindig-
keit (v_soll) und verdnderten Beschleunigungs-/Bremszeiten, bis die gewiinschte Last-
geschwindigkeit und das gewiinschte Brems-/Beschleunigungsverhalten erreicht wird.
Je nach anzutreibender Masse kann es vorkommen, dal3 alleine mit dem Ff-Faktor die
gewiinschte Lastgeschwindigkeit nicht erreicht wird. In diesem Fall muf3 der Kp-Faktor
leicht erh6ht werden.

4. — Der Kp-Faktor wird solange erhdéht, bis der Regler leicht zu schwingen beginnt und dann
wieder etwas zuriickgenommen. Mit Hilfe eines Oszilloskops kann der Einschwing-
vorgang beim Beschleunigen am Drehzahlmonitor (VTA) des Reglers beobachtet und
ggf. der Kp-Faktor angepal3t werden.

5. — Stellen Sie zum Abschlul? folgende Parameter der Anwendung entsprechend ein :
Software-Endschalter 1 und 2, Schleppfehler-Fenster, InPositions-Fenster,
Nullpunktoffset, t_beschl_min, v_max, t_not

Geben Sie die gewilinschten Fahrséatze ein.

Achtung :

Wenn die Enddrehzahl des Motors verdandert werden muf}, miissen alle vorher
eingegebenen Lageregelungs- und Fahrsatzparameter angepafit werden !

Wenn Irms und / oder Ipeak verdndert werden, nachdem der Lageregler optimiert wurde,
miissen Kp und Ff angepalit werden !

Seite II-4
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1.2.2

VAN

11.2.2.1

Rundachse

Die unten genannten Parameterwerte fiir die Funktionspriifung des Lagereglers sind
nicht fiir alle Anlagen sinnvoll oder kénnen fiir manche Anlagen geféhrlich sein.

Priifen Sie daher unbedingt die Werte. Wenn Sie Werte verdndern miissen, beachten
Sie unbedingt, daB es hier zundachst nur um eine Funktionspriifung geht. Stellen Sie ab-
solut sichere Werte ein, die keinesfalls zu einer Beschadigung der Maschine fiihren
kénnen.

Funktionspriifung Rundachse

2—
3. —

5—
6. —

Optimieren Sie liber die Service-Funktion “Reversierbetrieb” den Drehzahlregler

Antriebe abschalten, Enable-Signal fiir den Verstarker abschalten (Zustimmungstaster)

Wahlen Sie in der Bedienersoftware die Meniiseite CONNECT an und stellen Sie die
Lageregler-Parameter (nach Uberpriifung, ob die Anlage die Werte zulaRt) wie folgt ein:

Parameter Einstellung Parameter Einstellung
Kp 0,5...1 t_not Min. Bremszeit, die die
Anlage zulanit

Ff 1 Referenz- je nach Anwendung
fahrtart

Achstyp rund Nullpunktoffset [0

Zahlrichtung | je nach Anwendung Endsch. 2 entfallt

Aufldsung Verfahrweg / Motorumdrehung | Endsch. 1 entfallt

v_max kleiner als 50% der maximalen | In Position Fenster groRRer als die

Lastgeschwindigkeit

Anwendung erfordert

t_beschl_min

Die doppelte min. Beschleuni-

gungszeit, die die Anlage zulaf3t

Schleppfehler

Fenster groRRer als die
Anwendung erfordert

Geben Sie die Fahrauftrage 0 (Referenzfahrt) und 1 ein (ohne Folgenummern).

Nr_ | Art s_soll v_soll t_beschl t_brems
0 Absolut|0 1% der max. Zweifache min. Beschleuni- Zweifache min.
Lastgeschwindig- | gungszeit, die die Anlage zulaf3t| Bremszeit, die
keit die Anlage zu-
lant
1 Relativ | Verfahrweg, [ 10...20% der max.| Zweifache min. Beschleuni- Zweifache min.
der aus- Lastgeschwindig- | gungszeit, die die Anlage zulaf3t| Bremszeit, die
reicht, um | Kkeit die Anlage zu-
v_sollzu lant
erreichen

Antriebe einschalten, Enable-Signal fir den Verstérker einschalten (Zustimmungstaster)

Fihren Sie eine Referenzfahrt aus (Fahrauftrag 0).
Priifen Sie, ob die Last sich im Referenzpunkt befindet.

Fihren Sie nun Fahrauftrag 1 aus.
Priifen Sie die Position der Last (s_soll(1) vom Referenzpunkt aus).

Kapitel 11.2
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11.2.2.2

VAN

Optimierung Rundachse

Strom-, Drehzahl- und Lageregler arbeiten als klassische Kaskadenregelung. Es ist daher
Voraussetzung fiir eine Optimierung des Lagereglers, daB der innere Drehzahlregelkreis
korrekt, d.h. steif, eingestellt ist, bevor die Optimierung des Lagereglers vorgenommen
wird.

1. — Fihren Sie den relativen Fahrauftrag 1 erneut aus.

2. — Verandern Sie den Ff-Faktor solange, bis die Schleppfehleranzeige (Istwertanzeige auf
der Connect-Seite) bei konstanter Drehzahl minimal wird.

Anwender-Hinweis:

Bei positiver Drehrichtung sollte der Schleppfehler positiv sein, da der Antrieb dann
leicht hinterher lauft (Ff vergréBern). Bei negativem Schleppfehler (Ff verkleinern) fahrt
der Antrieb vor seinem Sollwert. Bei negativer Drehrichtung gilt sinngemaR das gleiche.

3. — Wiederholen Sie die Punkte 1 und 2 in mehreren Schritten mit verdnderter Geschwindig-
keit (v_soll) und verdnderten Beschleunigungs-/Bremszeiten, bis die gewiinschte Last-
geschwindigkeit und das gewiinschte Brems-/Beschleunigungsverhalten erreicht wird.
Je nach anzutreibender Masse kann es vorkommen, dal3 alleine mit dem Ff-Faktor die
gewiinschte Lastgeschwindigkeit nicht erreicht wird. In diesem Fall muf3 der Kp-Faktor
leicht erh6ht werden.

4. — Der Kp-Faktor wird solange erhdéht, bis der Regler leicht zu schwingen beginnt und dann
wieder etwas zuriickgenommen. Mit Hilfe eines Oszilloskops kann der Einschwing-
vorgang beim Beschleunigen am Drehzahlmonitor (VTA) des Reglers beobachtet und
ggf. der Kp-Faktor angepal3t werden.

5. — Stellen Sie zum Abschlul? folgende Parameter der Anwendung entsprechend ein :
Schleppfehler-Fenster, InPositions-Fenster,
Nullpunktoffset, t_beschl_min, v_max, t_not
Geben Sie die gewilinschten Fahrséatze ein.

Achtung :

Wenn die Enddrehzahl des Motors verdandert werden muf}, miissen alle vorher
eingegebenen Lageregelungs- und Fahrsatzparameter angepafit werden !

Wenn Irms und / oder Ipeak verdndert werden, nachdem der Lageregler optimiert wurde,
miissen Kp und Ff angepalit werden !

Seite I1-6
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]| Bedienersoftware
.1 Allgemeines

Die digitalen Servoverstérker der Serien digifas® 7100/ 7200 miissen an die Gegebenheiten Ih-
rer Maschine angepalt werden. Ein komfortables Hilfsmittel zur Parametrierung ist die Bedie-
nersoftware BS7200.

In diesem Abschnitt wird nur der Teil der Bediensoftware BS7200 beschrieben, der sich
auf das Interface-Modul BIT CONNECT bezieht. Der Umgang mit der Software und die
Parameter fiir die Strom-/Drehzahlregelung werden in der Bedienungsanleitung BS7200
beschrieben.

In der Meniizeile der Bedienersoftware erscheint der Meniipunkt “Connect’. Unter diesem
Menlpunkt finden Sie alle relevanten Parameter fiir die Einstellung des Lagereglers. Im Feld
“Fahrauftrag” kbnnen Sie einen Fahrauftrags-Parametersatz zur Bearbeitung anwéhlen.

Auf der Meniiseite CONNECT werden folgende Istwerte online angezeigt:

s_ist aktuelle Position der Last (0...99.999.999,999 mm)
s_fehl aktueller Schleppfehler der Last (0...99,999 mm)
v_ist aktuelle Geschwindigkeit der Last (0...9.999,999 mm/s)

dig_in Zustand der digitalen Eingénge
es werden die physikalischen Pegel der digitalen Eingdnge angezeigt:
Bit3|Bit2|Bit1|Bit0|Start/Stop*|ZW-Stop|Schleppf. Léschen|Nullpunkt
* nur bei enabletem Regler

Kapitel 111.1 Bedienersoftware Seite 11I-1
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.2 Funktionen und Parameter

.21 Funktionsbeschreibung

ll.2.1.1 Referenzfahren

VAN

n.2.1.1.1

Der Fahrauftrag Nr. 0 hat eine besondere Bedeutung. Er kann nur als Absolutauftrag einge-
geben werden und dient der Referenzfahrt.

Sie kdénnen den Nulldurchgang der Motorwelle durch den Parameter “Nullpunktoffset” beliebig
innerhalb einer Umdrehung verschieben. Nach der Referenzfahrt meldet der Antrieb “In Positi-
on” und gibt damit den Lageregler im Servoverstarker frei.

Sorgen Sie dafiir, daB die Lage des Maschinennullpunktes (Referenzpunkt) die nachfol-
genden Positioniervorgdnge zulaft. Die im digifas® parametrierten Software-Endschalter
sind eventuell unwirksam. Die Achse fahrt eventuell auf den Hardware-Endschalter bzw.
auf den mechanischen Anschlag. Es besteht die Gefahr von Beschadigungen.

Wird der Referenzpunkt (Maschinennullpunkt) z.B. bei hohen Massentragkeitsmomenten
mit zu hoher Geschwindigkeit angefahren, kann er iiberfahren werden und die Achse
fahrt in ungiinstigen Fallen auf den Hardware-Endschalter bzw. auf den mechanischen
Anschlag. Es besteht die Gefahr von Beschadigungen.

Ohne vorherige Referenzfahrt kann der Lageregler nicht betrieben werden.

Nach Zuschalten der 25V-Hilsspannung muB zunéachst eine Referenzfahrt durchgefiihrt
werden.

Wahrend der Referenzfahrt darf das Start-Signal nicht weggenommen werden. Das Start-
Signal muB solange anstehen, bis die “In Positions”-Meldung erscheint.

Startvoraussetzung :

Enable =1 Zwischenstop =0
Bit0 - Bit3 = Start =01
Schleppfehler l6schen = v_soll <10% von v_max

Referenzoffset

Mit dem Referenz-Offset konnen Sie dem Referenzpunkt einen von 0 abweichenden absoluten

Positionswert zuordnen. Physikalisch &ndern Sie mit einem Offset an der Referenzposition

nichts, nur innerhalb der Lageregelung des Servoverstéarkers wird mit dem Offset als Bezugs-

wert gerechnet. Eine Homefahrt zum Referenzschalter endet dann nicht mehr bei Null, sondern

bei dem eingestellten Referenz-Offset-Wert.

Der Referenz-Offset muRB vor Start der Referenzfahrt gesetzt werden. Eine Anderung des

Offsets wird erst giiltig nach erneuter Referenzfahrt.

Eingabegrenzen : -20% Aufldsung ... +maximale Wegeingabe

Hierbei bedeuten : Auflésung = Zahlenwert der eingestellten Aufldsung in mm

maximale Wegeingabe = 32767 « Auflosung < 999.999,99 mm. Ist die Auf-

I6sung groler als 30,52 mm/Umdr., wird der max.
mdogliche Eingabewert auf 999.999,99 mm
begrenzt.

Seite IlI-2
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.2.1.1.2

Referenzfahrtart

Sie kdonnen wahlen, welche Art der Referenzfahrt ausgefiihrt werden soll.
Auswahl: 1-, 1+, 2-, 2+, 3-, 3+, 4- 4+ 5- 5+

Referenzfahrt 1 (1-, 1+) Fahren auf Referenzschalter mit Nullmarkenerkennung

Eine Referenzfahrt ist hier auch ohne Hardware-Endschalter méglich. Voraussetzung hierfir ist
eine der unten dargestellte Startsituation :

1 negativ (Zahlrichtung positiv) 1 negativ (Zahlrichtung negativ)

[R)

%)
)

> ————— o
%)
)

3 s

|
5 i

Die Referenzfahrt 1 negativ ist damit kompatibel zur Referenzfahrt der dlteren Softwareversio-
nen (vor 6A40), wenn der Referenzoffset auf 0 gesetzt wurde.

Der Referenzpunkt wird immer auf den ersten Nulldurchgang des Resolvers (Nullmarke) nach
Erkennung der Referenzschalterflanke gesetzt.

Ein zweipoliger Resolver hat genau einen Nulldurchgang pro Umdrehung, damit ist die Positio-
nierung auf die Nullmarke innerhalb einer Motorumdrehung eindeutig. Wenn die Flanke des
Referenzschalters in der Nahe des Nulldurchgangs des Resolvers liegt, kann die Positionierung
auf die Nullmarke um eine Motorumdrehung schwanken.

Referenzfahrt 2 (2-, 2+) Fahren auf Hardwareendschalter mit Nullmarkenerkennung

Der Referenzpunkt wird auf den ersten Nulldurchgang des Resolvers (Nullmarke) aufzerhalb
des Endschalters gesetzt.

Referenzfahrt 3 (3-, 3+) Fahren auf Referenzschalter ohne Nullmarkenerkennung

Der Referenzpunkt wird auf die Flanke des Referenzschalters gesetzt.

Referenzfahrt 4 (4-, 4+) Fahren auf Hardwareendschalter ohne Nullmarkenerkennung

Der Referenzpunkt wird auf die Flanke des Hardwareendschalters gesetzt.

Die Wiederholgenauigkeit bei Referenzfahrten ohne Nullmarkenerkennung hédngt ab
von der Verfahrgeschwindigkeit und von dem mechanischen Aufbau des Referenz-
schalters bzw. Endschalters.

Referenzfahrt 5 (5-, 5+) Fahren auf die ndchste Resolver-Nullmarke
Der Referenzpunkt wird auf die nachste Nullmarke des Resolvers gesetzt.

Auf den folgenden Seiten finden Sie flir jede mogliche Ausgangssituation die Verfahrwege
wahrend der verschiedenen Referenzfahrtarten (Zahlrichtung positiv).

Kapitel 1.2
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In den Zeichnungen bedeuten
N Endschalter NSTOP P Endschalter PSTOP SP Startposition
R Referenzschalter Vref Sollgeschwindigkeit NM Nullmarke des Resolvers
Referenzfahrt 1- (mit Referenzschalter, Fahrtrichtung negativ, 3 Startsituationen, Z&hlrichtung positiv, mit Nullmarke)
Mo R el R Pl R 7]
Py i ‘ sP 1
| | |
| | |
| | |
S
T Vref
1 1 1
| | |
o L L L L L L]
Startpunkt in positiver Richtung Startpunkt in negativer Richtung Startpunkt auf dem
vom Referenzschalter vom Referenzschalter Referenzschalter

ﬁ Achtung !
Uberpriifen Sie vor dem Start der Referenzfahrt die Sicherheit der Anlage, da ein Verfah-
ren der Last auch bei nicht angeschlossenen oder defekten Endschaltern moglich ist.

Um die volle Funktionalitidt der Referenzfahrt zu erreichen, mufl die Endschalterfunktion
STOP aktiviert werden.

Referenzfahrt 1+ (mit Referenzschalter, Fahrtrichtung positiv, 3 Startsituationen, Z&hlrichtung positiv mit Nullmarke)

Startpunkt in positiver Richtung Startpunkt in negativer Richtung Startpunkt auf dem

vom Referenzschalter
vom Referenzschalter Referenzschalter

c Achtung !
Uberpriifen Sie vor dem Start der Referenzfahrt die Sicherheit der Anlage, da ein Verfah-
ren der Last auch bei nicht angeschlossenen oder defekten Endschaltern méglich ist.

Um die volle Funktionalitidt der Referenzfahrt zu erreichen, mufl die Endschalterfunktion
STOP aktiviert werden.
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In den Zeichnungen bedeuten
N Endschalter NSTOP P Endschalter PSTOP SP Startposition
R Referenzschalter Vref Sollgeschwindigkeit NM Nullmarke des Resolvers
Referenzfahrt 2- (ohne Referenzschalter, Fahrtrichtung negativ, 2 Startsituationen, Zahlrichtung positiv, mit Nullmarke)
o HEN i
‘ P Py
+ Veef | + Veer }
1
S S
—Vref 1 —  Vref }
| |
| |
| |
o LU e L]

Startpunkt auf

Startpunkt in positiver Richtung
dem Endschalter

vom Endschalter

c Achtung !
Hardware-Endschalter miissen vorhanden und angeschlossen sein.

Die Endschalterfunktion STOP muR eingeschaltet sein.

(ohne Referenzschalter, Fahrtrichtung positiv, 2 Startsituationen, Zahlrichtung positiv, mit Nullmarke)

Referenzfahrt 2+
] Hal 7]
Pl 1 Pl
+ Vrer } ‘ + Vref }
1 1
S S
T Vref ‘ Vref ‘
1 1
o LR e L] ]

Startpunkt auf

Startpunkt in negativer Richtung
dem Endschalter

vom Endschalter

c Achtung !
Hardware-Endschalter miissen vorhanden und angeschlossen sein.

Die Endschalterfunktion STOP muR eingeschaltet sein.
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In den Zeichnungen bedeuten

N Endschalter NSTOP P Endschalter PSTOP SP Startposition

R Referenzschalter Vref Sollgeschwindigkeit

Referenzfahrt 3- (mit Referenzschalter, Fahrtrichtung negativ, 3 Startsituationen, Z&hlrichtung positiv, ohne Nullmarke)
N R P, B 7) ] )

SPi |
|

/)
V s

?
|
|
|

+ Vret

T Vret

Startpunkt in positiver Richtung Startpunkt in negativer Richtung Startpunkt auf dem
vom Referenzschalter vom Referenzschalter Referenzschalter

c Achtung !
Uberpriifen Sie vor dem Start der Referenzfahrt die Sicherheit der Anlage, da ein Verfah-
ren der Last auch bei nicht angeschlossenen oder defekten Endschaltern méglich ist.

Um die volle Funktionalitat der Referenzfahrt zu erreichen, mul die Endschalterfunktion
STOP aktiviert werden.

Referenzfahrt 3+ (mit Referenzschalter, Fahrtrichtung positiv, 3 Startsituationen, Zahlrichtung positiv, ohne Nullmarke)
Pl [N [R) P
*
oisP
Vet \

Startpunkt in positiver Richtung Startpunkt in negativer Richtung Startpunkt auf dem
vom Referenzschalter
vom Referenzschalter Referenzschalter

f’: Achtung !
Uberpriifen Sie vor dem Start der Referenzfahrt die Sicherheit der Anlage, da ein Verfah-
ren der Last auch bei nicht angeschlossenen oder defekten Endschaltern moglich ist.

Um die volle Funktionalitidt der Referenzfahrt zu erreichen, mufl die Endschalterfunktion
STOP aktiviert werden.
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In den Zeichnungen bedeuten
N Endschalter NSTOP P Endschalter PSTOP SP Startposition
R Referenzschalter Vref Sollgeschwindigkeit
Referenzfahrt 4- (ohne Referenzschalter, Fahrtrichtung negativ, 2 Startsituationen, Z&hlrichtung positiv, ohne Nullmarke)
] e] [ 7]
! sp Pl |
+Vref ‘ +Vrer } ‘
1
! S ! S
~ Vref - ~ Vref I
Startpunkt in positiver Richtung Startpunkt auf
vom Endschalter dem Endschalter

c Achtung !
Hardware-Endschalter miissen vorhanden und angeschlossen sein.
Die Endschalterfunktion STOP muB eingeschaltet sein.

Referenzfahrt 4+ (ohne Referenzschalter, Fahrtrichtung positiv, 2 Startsituationen, Zahlrichtung positiv, ohne Nullmarke)
] i R
P 1 ISP
+ Veer } ‘ + Veer } }
| [
| I
S S
~ Vref T Vref
Startpunkt in negativer Richtung Startpunkt auf
vom Endschalter dem Endschalter
c Achtung !
Hardware-Endschalter miissen vorhanden und angeschlossen sein.

Die Endschalterfunktion STOP muR eingeschaltet sein.
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=eidel 05.98 - A.024.3/8,10,13 BIT CONNECT
In den Zeichnungen bedeuten

N Endschalter NSTOP P Endschalter PSTOP SP Startposition

R Referenzschalter Vref Sollgeschwindigkeit NM Nullmarke des Resplvers

Referenzfahrt 5- (ohne Referenzschalter, Fahrtrichtung positiv, Z&hlrichtung positiv, mit Nullmarke)

] 7]

+Vrer

~ Vref

Referenzfahrt 5+ (ohne Referenzschalter, Fahrtrichtung negativ, Zahlrichtung positiv, mit Nullmarke)

] 7]

+Vrer

~ Vref

c Verhalten bei mehrmaligem Start der Referenzfahrt 5 hintereinander:

Der Lageregler kann den Motor nur in der Nullposition halten, indem er die Nullmarke um
+ 1 count uiberfahrt. Bei erneutem Start der Referenzfahrt 5 wird je nach Position (1 count
vor oder 1 count hinter der Nullmarke) und Zahlrichtung eventuell eine volle
Motorumdrehung gefahren!
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1.2.1.2

.2.1.3

VAN

Auftrag starten

Nachdem der Lageregler durch eine Referenzfahrt freigegeben wurde, kann nach Anlegen
einer Auftragsnummer (zwischen 1 und 15) ein Auftrag gestartet werden.
Das Timing fur einen Auftragsstart entnehmen Sie dem Signaldiagramm in Kapitel |.8.

Startvoraussetzungen :

Enable =1

Bit0 - Bit3 = binér codierte Auftragsnummer 1...15
Schleppfehlerléschen =1

Zwischenstop =0

Start =051

Sind die Startvoraussetzungen erfiillt, so beschleunigt der Regler innerhalb der im Fahrauftrag
definierten Beschleunigungszeit auf die im Fahrauftrag definierte Geschwindigkeit und halt
diese, bis er zu dem aus der Bremszeit berechneten Bremspunkt gelangt. Dort bremst der Reg-
ler den Antrieb innerhalb der eingestellten Bremszeit herunter, positioniert ihn im Zielpunkt und
bleibt dort kraftschliissig stehen. Uber den Ausgang “In Position” meldet der Regler die ord-
nungsgemale Abarbeitung des gewahlten Fahrauftrags.

Fahrauftrag abbrechen

Der Auftrag kann jederzeit durch Riicknahme des Start-Signals abgebrochen werden.
Der Antrieb bremst dann in der eingestellten Bremszeit bis zum Stillstand ab und bleibt dort
kraftschliissig stehen.

Zwischenstop

Ist ein Auftrag gestartet worden, so kann er mit Hilfe des Zwischenstop-Signals unterbrochen
werden. Der Antrieb fahrt hierbei innerhalb der eingestellten Bremszeit t_brems aufv =0 und
verharrt geregelt in dieser Position. Es wird kein “In Position” gemeldet. Durch Riicknahme des
Zwischenstop-Signals beschleunigt der Antrieb in t_beschl wieder auf die \Werte des alten
Fahrauftrages, auch wenn zwischendurch ein anderer Fahrauftrag angewéhlit wurde.

Achtung:

Der Befehl “Zwischenstop” hat Vorrang vor dem Befehl “Stop” (Startsignal weggenom-
men". Wahrend eines Zwischenstops kénnen Sie den Fahrauftrag also weder abbre-
chen noch einen neuen Fahrauftrag starten !

Zwischenstop-Voraussetzungen :

Enable =
Start =
Zwischenstop =0 -1

Kapitel 1.2
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.2.1.4

Teach-In

Mit dieser Funktion kénnen Sie Fahrauftrage erstellen, indem Sie die Last von Hand in die
gewiinschten Positionen bewegen (bei gesperrter Endstufe des Reglers) und diese
Positionswerte in den Parametersatz ilbernehmen.

Sie kdnnen die Last auch bei freigegebener Endstufe mit Hilfe der Cursor-Tasten am PC-AT
an die gewliinschte Position steuern und diesen Positionswert in den Fahrsatz lbernehmen .

l.2.1.4.1 Teach-In mit gesperrter Endstufe

VAN

Achtung !

Stellen Sie sicher, daB die Antriebsenergie personell sicher abgeschaltet ist.

Dies geschieht durch Wegnahme des Enable-Signals und durch zusatzliche Abschaltung
der Leistungsversorgung (L1, L2, L3).

Eine vorhandenen Bremse muBl gegebenenfalls gelést werden.

Fir diese Betriebsart ist es erforderlich, da die Achse gefahrlos von Hand bewegt wer-
den kann. Besondere Vorsicht ist bei Vertikalachsen geboten.

Fihren Sie (nach erfolgter Referenzfahrt) folgende Schritte durch:
1.- Nehmen Sie das Enable-Signal weg

2.- Schalten Sie die Leistungsversorgung L1, L2, L3 fir den Regler ab

3.-  Wahlen Sie die Fahrauftragsseite an
4.- Wabhlen Sie den Fahrauftrag, fiir den ein Teach-In durchgefiihrt werden soll
5.-  Aktivieren Sie den Teach-In Betrieb mit der Funktionstaste F5, in der Statuszeile wird

“TEACH IN” angezeigt.
6.- Bringen Sie die Last manuell in die gewiinschte Position.

7.- SchlieBen Sie Teach-In mit der Funktionstaste F5 ab. Die aktuelle Istposition der Last
wird als Sollposition fiir den gewéhlten Fahrauftrag tibernommen und angezeigt.

8.-  Vervollstandigen Sie den Fahrauftrag (Art, Beschleunigungszeit, Bremszeit,
Geschwindigkeit, Folgeauftrag)

9.-  Speichern Sie den Fahrauftrag : auf der Meniiseite “Verwaltung” die Funktion
“Speichern im EEPROM” ausfiihren.

Seite 11I-10
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05.98 Seid=l

l.2.1.4.2 Teach-In mit freigegebener Endstufe

VAN

Achtung !

Stellen Sie sicher, daB sich wahrend des Teach-In Betriebes keine Personen im Arbeits-
bereich der Maschine aufhalten.

Fihren Sie (nach erfolgter Referenzfahrt und Regleroptimierung) folgende Schritte durch:

1.-
2.-
3.-

4-

Wahlen Sie die Fahrauftragsseite an
Wahlen Sie den Fahrauftrag, fiir den ein Teach-In durchgefiihrt werden soll

Aktivieren Sie den Teach-In Betrieb mit der Funktionstaste F5, in der Statuszeile wird
“TEACH IN” angezeigt.

Endstufe freigeben (Leistungsversorgung eingeschaltet und Enable-Eingang High-Pegel).
Uber die Cursor-Tasten <« | (negative Richtung) und (positive Richtung) kann der
Antrieb nun verfahren werden.

Mit jeder Betétigung der Cursortasten wird die Last um eine Schrittweite verfahren
(Tippbetrieb). Abhangig von der Aufldsung variiert dabei die rechnerische Schrittweite:

Aufliésung
4096 Schritte / Umdrehung

Schrittweite =

z.B. Auflésung = 100 mm/Umdr

100mm/ Umdr.

Schrittweite = 4096 Schritte | Umar. =0,024 mm / Schritt

Alle Angaben Uiber Aufldsung, Schrittweite, Positioniergenauigkeit etc. beziehen sich auf
rechnerische Werte. Unlinearitaten in der Mechanik (Spiel, Elastizitét etc.) sind nicht
beriicksichtigt.

Wird eine der Cursortasten langer als 3 Sekunden betétigt, verfahrt der Antrieb mit einer
konstanten Geschwindigkeit in die jeweilige Richtung. Die Geschwindigkeit betragt 1%
der maximalen Maschinengeschwindigkeit v_max.

SchlieRen Sie Teach-In mit der Funktionstaste F5 ab. Die aktuelle Istposition der Last
wird als Sollposition fiir den gewéhlten Fahrauftrag Gibernommen und angezeigt.

Vervollstandigen Sie den Fahrauftrag (Art, Beschleunigungszeit, Bremszeit,
Geschwindigkeit, Folgeauftrag)

Speichern Sie den Fahrauftrag : auf der Meniiseite “Verwaltung” die Funktion
“Speichern im EEPROM” ausfiihren.

Kapitel 1.2
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l.2.2

.2.2.1

l.2.2.2

.2.2.3

.2.2.4

Parameterbeschreibung Meniiseite CONNECT

Die Parameter kdnnen ausgedruckt und abgespeichert werden.

Kp, P-Verstarkung

Legt die proportionale Verstarkung des Lagereglers fest. Einstellbereich : 0...8

Effekte : Wert zu niedrig —  zu groBer Nachlauf, Antrieb zu weich
Wert zu hoch —  Antrieb schwingt

Ff, Vorsteuerfaktor

Legt die Geschwindigkeits-Vorsteuerung des Lagereglers fest. Die Vorsteuerung dient der
Entlastung des P-Reglers. Je besser der Ff-Faktor bestimmt wird, um so besser kann der
Dynamikbereich des P-Reglers genutzt werden. Die giinstigste Einstellung (meist bei 1,0) hdngt
von dulBeren Faktoren des Antriebes wie Reibung, dynamischem Widerstand und Steifigkeit ab.
Einstellbereich : 0...2

Effekte : Wert zu niedrig — der Dynamikbereich des P-Reglers wird eingeschrankt.
Antrieb l1auft nach
Wert zu hoch — der Dynamikbereich des P-Reglers wird eingeschrankt.
Antrieb lauft vor

Achsentyp

Uber den Achsentyp wird ausgewéhlt, ob die Achse als Linear- oder als Rundachse betrieben
werden soll. Je nachdem, ob Sie eine Linear- oder Rundachse wahlen, ergeben sich Unter-
schiede in der Behandlung der Software-Endschalter. Auswahl: Linear/Rund

Linear

Eine Linear-Achse ist eine Achse mit begrenztem Verfahrbereich. Die Ausfilhrung des Getrie-
bes ist beliebig, z.B. Kugelrollspindel, Zahnriemen oder Getriebe mit Kurbelarm. Die Linear-Ach-
se verfahrt innerhalb der von den Software-Endschaltern vorgegebenen Verfahrstrecke absolut
und relativ. Linearachsen kdnnen sein:

Vorschubantrieb, Hubtisch, Verstellantrieb

Rund

Eine Rundachse ist eine Achse mit unbegrenztem Verfahrbereich. Die Software-Endschalter
haben hier keine Bedeutung. Die Rund-Achse verfahrt immer nur relativ, auch wenn die
Auftrage absolut eingegeben wurden. Bei jedem neuen Start wird die aktuelle Istposition auf
0 gesetzt. Rundachsen kdnnen sein:

Fahrantrieb, Rundtisch, Foérderband (Endlosband), Wickler, Walzenantrieb

Zahlrichtung

Legt die Zahlrichtung der Positionswerte fest. Auswahl : positiv/ negativ

Effekte : positiv — bei positiver Drehrichtung (Rechtsdrehung mit Blick auf die
Motorwelle) steigende Positionswerte
negativ — bei negativer Drehrichtung (Linksdrehung mit Blick auf die
Motorwelle) steigende Positionswerte

In beiden Fallen zahlt die Istposition aufwarts !

Seite 111-12
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.2.2.5

VAN

Auflésung

Mit der Auflosung wird eine Beziehung zwischen dem eingebauten MeRsystem und der Position
Ihrer Last hergestellt. Die Aufldsung legt fest, welche Verfahrstrecke die Last innerhalb ei-
ner Motorwellenumdrehung zuriicklegt. Die rechnerische Aufldsung beriicksichtigt sédmt-
liche Ubersetzungen und Getriebe, die sich zwischen Motor und Last befinden.

Nichtlinearitdten in der Mechanik (Spiel, Elastizitat etc.) sind nicht beriicksichtigt.

Die absolute Positioniergenauigkeit unter Beriicksichtigung von Ungenauigkeit und
Temperaturgang des Resolver-MeRkreises betragt £25 Winkelminuten.

Einstellbereich: 0,01...999,9 mm/Umd

z.B. Anzahl Motorumdrehungen:i= 10 Umd , Verfahrweg bei i Motorumdrehungen: s = 50mm

. . " 50mm
Auflésung =s /i Auflsung =10Umdr.- 5mm [ Umdr.

Die theoretisch erreichbare Positioniergenauigkeit ds 188t sich nun wie folgt berechnen:

ds = Auflosung B 5mm /[ Umdr. 00012207 ! Schritt

S = 4096 Schritte / Umar. ~ 4096 Schritte / Umdr.~ > mm e

Effekte :  Wert zu niedrig — die physikalisch gewiinschten Werte werden nicht erreicht
Wert zu hoch — die physikalisch gewiinschten Werte werden tiberschritten

Wenn Sie die Auflésung @ndern, priifen Sie unbedingt alle Parameter auf der Meniiseite
CONNECT und in den FAHRSATZEN, ob sie sich in den erlaubten min/max-Grenzen be-
finden. Eventuell Parameter anpassen !

Programmverhalten nach Eingabe des Parameterwertes Auflésung

Es wird unterschieden zwischen internen Parametern und Meniiwerten. Interne Parameter sind
die Werte, die das Programm intern verwendet, um den Lageregler zu bedienen.
Menlwerte sind die in den Menlseiten angezeigten aktuellen (eingegebenen) Parameter.

Fall 1 : Sie geben denselben Wert fiir die Auflésung erneut ein, der vorher im Feld stand
Das Programm errechnet die internen Parameter neu. Die Meniwerte bleiben
unveréandert erhalten.

Fall 2 : Sie geben einen anderen Wert fiir die Auflésung ein
In diesem Fall miissen die Zuordnungen zwischen Meniiwerten und internen Para-
metern neu bestimmt werden. Hierbei gibt es zwei grundséatzliche Moglichkeiten:
a.- Die Meniiwerte werden angepaldt, die internen Parameter bleiben
unverdndert. Dies ist z.B. sinnvoll, wenn der Anlal3 der Auflésungs-
anderung war, dal3 die Last mechanisch richtig stand, die Istposition
aber falsch angezeigt wurde.(Abfrage mit “J” beantworten)
b.- Die Menliwerte bleiben unveréndert, die internen Parameter werden
angepalt. Dies ist sinnvoll, wenn der Anlal3 der Aufldsungs-
anderung war, dal3 die Last mechanisch falsch stand, die Sollvorgaben
aber nicht verandert werden diirfen.(Abfrage mit “N” beantworten)

Achtung !

Nach einer Anderung befindet sich der neue Parametersatz nur im Arbeitsspeicher des
Verstirkers. Um ihn dauerhaft zu speichern, muB auf der Meniiseite “Verwaltung” die
Funktion “Speichern im EEPROM” ausgefiihrt werden.

Kapitel 1.2

Bedienersoftware Seite 111-13



=eidel 05.98 BIT CONNECT

1.2.2.6 v_max, Maximale Geschwindigkeit

Mit diesem Parameter wird die maximale Verfahrgeschwindigkeit den Grenzen der Arbeitsma-
schine angepalit. Die obere Einstellgrenze wird abh&ngig von der gewéhlten Enddrehzahl des
Antriebs (Bedienungsanleitung BS7200, Drehzahlregler, max. 6000 min'1) berechnet.

Der eingegebene Wert dient als Grenzwert fur die Eingabe “v_soll” in den Fahrauftragen.

Bei der Inbetriebnahme kdnnen Sie mit v_max (ohne die Einstellung der Fahrsédtze zu verén-
dern) die Geschwindigkeit begrenzen.

Ein kleinerer Wert von v_max libersteuert v_soll der Fahrauftrage.

Effekte : Wert zu niedrig — gewiinschte Geschwindigkeit kann nicht eingestellt werden
Wert zu hoch — die Mechanik der Arbeitsmaschine kann Schaden nehmen

1.2.2.7 Rampenart

Legt fest, welche Art der Beschleunigungs- bzw. Bremsrampe bei Ausfiihrung eines
Fahrauftrages benutzt werden soll.
Auswahl : Trapez / Sinus?

Trapez
Der Antrieb wird linear mit einer konstanten Beschleunigung (Beschleunigungszeit aus dem
Fahrauftrag) auf die Zielgeschwindigkeit beschleunigt bzw. abgebremst.

Sinus?

Der Antrieb wird zur Begrenzung des Rucks mit einer Beschleunigungsrampe ohne Spriinge
innerhalb der Beschleunigungszeit (Fahrauftrag) auf die Zielgeschwindigkeit beschleunigt bzw.
wieder abgebremst.

Der sich daraus ergebende Geschwindigkeitsverlauf entspricht einer sinus?-Kurve.

1.2.2.8 t_beschl_min, Maximalbeschleunigung

Ein Antrieb wird immer so ausgelegt werden, dald er mehr Leistung abgeben kann als es die
Anwendung erfordert. Mit diesem Parameter legt man den Grenzwert fiir die maximale, mecha-
nische Beschleunigung fest die der Antrieb nicht Giberschreiten darf. Er gilt gleichzeitig als
minimaler Grenzwert fir die Eingaben “t_beschl” und “t_brems” der Fahrauftrage.
Einstellbereich : 10...2550 ms

Effekte : Wert zu niedrig — Mechanik wird stark belastet und kénnte Schaden nehmen
Wert zu hoch — die erforderliche Beschleunigung wird nicht erreicht

1.2.2.9 t_not, Maximale Bremsbeschleunigung

Legt den Grenzwert fiir die Bremsbeschleunigung fest. Beim Erreichen eines Software-End-
schalters bzw. beim Verlassen des Schleppfehler-Fensters sowie beim Versuch, einen nicht
existierenden Fahrauftrag zu starten, wird der Antrieb, sofern ihm die elektrische Energie noch
zur Verfiigung steht, innerhalb der Not-Bremszeit abgebremst. Die Bremszeit kann hierbei
kleiner sein als die kleinste Brems- und Beschleunigungszeitt_beschl_min.

Einstellbereich : 10...2550 ms

Effekte : Wert zu niedrig — die Mechanik der Maschine und/oder der Antrieb
kénnen beschadigt werden
Wert zu hoch — der Antrieb bremst nicht schnell genug
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1.2.2.10

.2.2.11

.2.2.12

.2.2.13

.2.2.14

Referenzfahrtart

Sie konnen wahlen, welche Art der Referenzfahrt ausgefiihrt werden soll. Eine genaue
Beschreibung der verschiedenen Referenzfahrten finden Sie in Kapitel 111.2.1.1 .
Auswahl: 1-, 1+, 2-, 2+ .3-, 3+, 4- 4+, 5-, 5+

Nullpunktoffset

Mit dieser Eingabe wird der mechanische Nullpunkt der Achse innerhalb einer Umdrehung ver-
schoben. Der grof3te Betrag, um den der Nullpunkt verschoben werden kann, ist abhangig von
der eingestellten Auflésung.

Der Parameter ist nur relevant bei den Referenzfahrtarten 1-/1+/2-/2+/5-/5+

Einstellbereich: 0 .. Aufldsung

Referenzoffset

Mit dem Referenz-Offset konnen Sie dem Referenzpunkt einen von 0 abweichenden absoluten

Positionswert zuordnen. Physikalisch andern Sie mit einem Offset an der Referenzposition

nichts, nur innerhalb der Lageregelung des Servoverstarkers wird mit dem Offset als Bezugs-

wert gerechnet. Eine Homefahrt zum Referenzschalter endet dann nicht mehr bei Null, sondern

bei dem eingestellten Referenz-Offset-\Wert.

Der Referenz-Offset muR vor Start der Referenzfahrt gesetzt werden. Eine Anderung des

Offsets wird erst giiltig nach erneuter Referenzfahrt.

Eingabegrenzen : -20% Auflésung ... +maximale Wegeingabe

Hierbei bedeuten : Auflésung = Zahlenwert der eingestellten Aufldsung in mm

max. WWegeingabe = 32767 + Auflosung < 999.999,99 mm. Ist die Auf-

I6sung groler als 30,52 mm/Umdr., wird der max.
mdogliche Eingabewert auf 999.999,99 mm begrenzt.

Endsch. 2

Der Software-Endschalter 2 gehért zu den Uberwachungsfunktionen des Lagereglers. Er ist nur

im Linear-Mode aktiv. Er Giberwacht, ob die aktuelle Position groRer als der eingestellte Wert ist,

bremst bei Uberschreitung in der Zeit t_not und bleibt kraftschliissig stehen. Die Drehrichtung

(positive Zahlrichtung) ist nun gesperrt, Sie miissen in negativer Zahlrichtung aus dem End-

schalter 2 herausfahren.

Einstellbereich: 0 .. maximale Wegeingabe (keine negativen Werte eingeben !)

Effekte :  Wert zu niedrig — Wenn kleiner als Endsch.1 ist keine Bewegung mdglich
Wert zu hoch — Mechanischer Anschlag wird erreicht

Endsch. 1

Der Software-Endschalter 1 gehért zu den Uberwachungsfunktionen des Lagereglers. Er ist nur
im Linear-Mode aktiv. Er Giberwacht, ob die aktuelle Position kleiner als der eingestellte Wert ist,
bremst bei Unterschreitung in der Zeit t_not und bleibt kraftschliissig stehen. Die Drehrichtung
(negative Zahlrichtung) ist nun gesperrt, Sie missen in positiver Zahlrichtung aus dem End-
schalter 1 herausfahren.

Einstellbereich: —20% Auflésung .. maximale Wegeingabe

Effekte :  Wert zu niedrig — Mechanischer Anschlag wird erreicht
Wert zu hoch — Wenn groRer als Endsch.2 ist keine Bewegung moglich
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.2.2.15

1.2.2.16

.2.2.17

VAN

In Position

Stellt das In Positions-Fenster ein. Legt fest, bei welcher Entfernung von der Sollposition die
Meldung “In Position” ausgegeben werden soll. Der Antrieb fahrt genau in den Zielpunkt.
Einstellbereich : 0 ... 10% der Auflésung

Effekte : Wert zu niedrig — Positionierzeit steigt, keine In Positions-Meldung
Wert zu hoch — In Position wird zu frith an die SPS gemeldet

Restwegverarbeitung

Der Antrieb stoppt nach einer Fahrt zwar im Zielpunkt, die Motorachse kann jedoch
regelungstechnisch bedingt 1/4096 Umdrehung neben dem Zielpunkt stehen.

Diese minimale Fehlstellung wird beim Start des neuen Relativauftrages beriicksichtigt,
sodaR sich keine Fehler aufaddieren kénnen.

Die Restwegverarbeitung bezieht sich ausschlieBlich auf Abweichungen bei der
Positionierung. Rundungsfehler (max. 0,5/4096 Umdrehung) bei der Berechnung der
Zielpositionen kénnen nicht ausgeglichen werden. Dies bedeutet, daR das Fahren von
KettenmaRBen mit Relativauftrdgen immer zu geringfiigigen, sich aufaddierenden
Positionsabweichungen fiihren kann.

Um dies zu vermeiden, sollten Sie je nach geforderter Genauigkeit entweder iiberhaupt
keine KettenmaRe fahren oder aber mit einem Absolutauftrag zur Startposition zuriick-
fahren.

Schleppfehler

Der Schleppfehlerist die maximale Differenz zwischen Lagesoll- und Lageistwert, die wahrend
des Verfahrens auftreten darf. Die Schleppfehlereingabe wird als +/- Fenster interpretiert. Wird
dieses Fenster verlassen, so generiert der Lageregler eine Fehlermeldung und bremst den
Antrieb mit der Not-Beschleunigung (t_not) ab.

Einstellbereich : 0...49% Auflésung

Effekte : Wert zu niedrig — der Beschleunigungsvorgang wird abgebrochen
Wert zu hoch — Schleppfehler wird nicht erkannt
Fahrauftrag

Uber diese Eingabe wird die Fahrauftragsseite angewahit. Es kdnnen Auftragsnummern von
0 bis 15 eingegeben werden. Der angewéahlte Fahrauftrag erscheint dann beim Aufbau der
Fahrauftragsseite in der Eingabezeile. Einstellbereich: 0 .. 15

Achtung !

Wurde ein Fahrauftrag gedndert, mul er zum Verstérker libertragen werden. Dies
geschieht durch Betitigung der Funktionstaste F6. Nach einer Anderung befindet sich der
neue Parametersatz nur im Arbeitsspeicher des Verstéarkers. Um ihn dauerhaft zu spei-
chern, muB auf der Meniiseite “Verwaltung” die Funktion “Speichern im EEPROM” ausge-
fuhrt werden.

Seite 11I-16
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.2.3

VAN

1.2.3.1

11.2.3.2

1.2.3.3

VAN

.2.3.4

.2.3.5

Parameterbeschreibung Meniiseite FAHRAUFTRAGE

ACHTUNG:

Bedingt durch die interne Darstellung der Regler-Parameter kénnen bestimmte Werte-
kombinationen von Geschwindigkeit, Brems- und Beschleunigungszeit nicht dargestellt
werden. In diesem Fall wird die Brems- und Beschleunigungszeit vom Regler intern
automatisch angepaRBt. Diese Anpassung wird durch einen Stern neben dem Fahrauftrag
kenntlich gemacht.

Die Seite “Fahrauftrdge” zeigt die im Servoverstarker gespeicherten Fahrauftrage an. Fir jeden
Fahrauftrag gibt es eine Eingabezeile, in der nachfolgende Parameter editiert werden kdnnen:

Nr

Hier wahlen Sie den zu erstellenden oder zu dndernden Fahrauftrag aus. Die Fahrauftragsnum-
mern sind binar kodierte Dezimalzahlen mit Bit0 als LSB und Bit3 als MSB.

Eingabebereich: 0...15

Der Fahrauftrag “0" wird nur zur Referenzfahrt verwendet (Art = "absolut", s_soll = 0)

Art

Mit dieser Auswahl wird festgelegt, ob der Fahrauftrag als Relativ- oder Absolutauftrag zu

interpretieren ist.

Auswabhl: absolut /relativ / relativ1 / relativ2

absolut . eine Fahrt zu einem absoluten Zielpunkt bezogen auf den Referenzpunkt..

relativ : relativ zur letzten Zielposition (wenn die Last im InPositions-Fenster steht)
relativ zur letzten Istposition (wenn die Last nicht im InPositions-Fenster steht)

relativi . relativ zum letzten Ziel

relativ 2 : relativ zur letzten Ist-Position

s_soll

Dieser Parameter bestimmt die zu verfahrende Strecke in mm.
Einstellbereich:  Absolut 0 ... maximaler Weg
Relativ —max ... +max

Achten Sie bei Ketten von relativen Fahrauftragen darauf, daB jede Umdrehung intern
mit 16 Bit (0...65535) aufgeldst wird. Ist der Weg mit dieser Auflésung nicht exakt dar-
stellbar, kbnnen Rundungsfehler auftreten.

v_soll
Dieser Parameter bestimmt die Verfahrgeschwindigkeit in mm/s. Einstellbereich: 0 ... v_max

Wird v_max zu einem spéteren Zeitpunkt auf einen Wert kleiner als v_soll reduziert, verwendet
der Lageregler den kleineren Wert.

t_beschl

Dieser Parameter bestimmt die Beschleunigungszeit auf v_soll.

v_soll
Einstellbereich: 5 bzw. t_besch/_min m 2550 ms

Kapitel 1.2
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11.2.3.6

t_brems

Dieser Parameter bestimmt die Bremszeit von v_soll auf Null.
v_soll

Einstellbereich: 5 bzw. t_besch/_min m ... 2550 ms

Die langste, mogliche Zeit kann mit der Mindestbeschleunigung von 1 m/s? vorab nach folgen-
der Formel berechnet werden:

zB. v_soll=500mm/s a=1m/s* —> t_brems=t_beschl=v_soll/a=0.5s=500 ms
1.2.3.7 Nr Folge
Nummer des Folgeauftrages, der automatisch nach Abschlul3 des aktuellen Auftrages gestartet
werden soll. Die Eingabe “-" bedeutet, dal3 kein Folgeauftrag gestartet wird.
Das Signal InPosition wird erst freigeschaltet, wenn der letzte Fahrauftrag (kein weiterer Folge-
auftrag) abgearbeitet ist. Da das Weiterschalten abh&angig vom internen Sollwertgenerator ist,
bringt eine Vergréierung des InPositions-Fensters keine Beschleunigung.
Eingabebereich: 1...15
.2.3.8 Zwstop
Bestimmt, ob zwischen dem aktuellen Auftrag und dem Folgeauftrag ein Zwischenstop erfolgt.
Wirksam nur bei Rampenart TRAPEZ. Bei Rampenart SINUS? wird immer ein Zwischen-
stop ausgefiihrt, auch wenn “ohne” gewihlt ist.
Auswahl: mit / ohne
Seite 11l-18 Bedienersoftware Kapitel 1.2
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v Anhang
V.1 Formblatt Parameter CONNECT

Die unten angegebenen Default-Werte dienen nur der Erstinbetriebnahme.
Uberpriifen Sie die Werte im Hinblick auf die Anforderungen lhrer Anlage.

Displaytext Dim min max Default | aktueller Wert
Kp — 0 8 1

Ff — 0 2 1
Achstyp — linear rund rund
Zahlrichtung — positiv negativ positiv
Auflésung mm/Umd 0,01 999,99 10
v_max mm/s 0 Umrechnung 250

Nenndrehzahl

Rampenart — Trapez Sinus? Trapez
t_beschl_min ms 10 2550 100
t_not ms 10 2550 50
Referenzfahrtart — 1+/1- 5+/5- 1-
Nullpunktoffset mm 0 Auflésung 0
Referenzoffset mm -20% Auflésung max.\Weg 0
Endsch.2 mm 0 max.\Weg 300
Endsch.1 mm -20% Auflésung max.\Weg -2

In Position mm 0 10% Auflésung 0,1
Schleppfehler mm 0 49% Auflésung 2
Kunde Schrank-Nr. Geréte-Nr.
Ort,Datum Unterschrift

Kapitel 1V.1 Anhang Seite V-1
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Formblatt Fahrsatzparameter

Nr

Art

s_soll v_soll

t_beschl

t_brems | Nr Folge

ZwStop

absolut

10

11

12

13

14

15

Kunde

Schrank-Nr.

Geréte-Nr.

Ort,Datum

Unterschrift

Seite V-2
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Vertrieb und Service / Sales and Service / Agence et Services

Bundesrepublik Deutschland/
Germany/Allemagne

Seidel Servo Drives GmibH
Verkaufshiederlassung Nord
Dasselsbrucher Str. 49a
D-29227 Celle

Tel.: +49(0)5141 -98 10 40
Fax: +49(0)5141 -98 10 41

Seidel Servo Drives GmibH
Verkaufsniederlassung West
Wacholderstr. 40-42
D-40489 Dusseldorf

Tel.: +49(0)203 - 99 79 - 180
Fax: +49(0)203 -9979-118

Seidel Servo Drives GrmbH
Verkaufsniederlassung Sud-West
Bruchsaler Str. 3

D-76646 Bruchsal-Untergrombach
Tel.: +49(0)7257 -9 23 07

Fax: +49(0)7257 -9 23 08

Seidel Servo Drives GmibH
Verkaufsniederlassung Sud-Ost
Viehmarktstr, 7a

D-82256¢6 Furstenfeldioruck

Tel.: +49(0)8141 - 34 90 94
Fax: +49(0)8141 - 34 90 95

Servo-Dyn

Technik GmioH

Mdnzgasse 10

D-01067 Dresden

Tel.: +49(0)351 - 49 05 793
Fax: +49(0)351 - 49 05 794

Ddnemark/
Denmark/Danemark

DIGIMATIC
Ormhdjgaardvej 12-14
DK-8700 Horsens

Tel.: +45-76 26 12 00
Fax: +45-76261212

Finnland/
Finland/Finlande

Drivematic OY
Hevosenkenkd 4
FIN-28430 Pori

Tel.: +358 -2 - 52 99 600
Fox: +358 -2 -52 99 610

Frankreich/
France/France

Seidel Servo Drives GmbbH

Parc technologique St.Jacques
2 rue Pierre et Marie Curie
F-54320 Maxéville

Tel.: +33(0)3 83 95 44 80

Fax: +33(0)3 83 95 44 81

GroBbritannien/
Great Britain/Royaume-Uni

Kollmorgen

PO Box 147, KEIGHLEY

West Yorkshire, BD21 3XE
Tel.: +44(0)156 35 - 6076 88
Fax: +44(0)15 35 - 68 05 20
Heason Technologies Group
Claremont Lodge

Fontell Avenue

Eastergate Chichester PO20 6RY
Tel.: +44(0)12 43 - 54 54 00
Fax: +44(0)12 43 - 54 45 90

Italien/
Italy/ltalie

M.CA. s.r.l.

Via f, Turati 21

[-20016 Pero (Mi)

Tel.: +39(0)02 - 33 91 04 50
Fax: +39(0)02 - 33 9085 8

Niederlande/
Netherlands/Pays-Bas

Dynamic Drives

Jan van der Heydenstraat 24a
NL-2665 JA Bleiswijk

Tel.:  +31(0)10 - 52 15 490
Fax: +31(0)10 -52 18 994

Schweden/
Sweden/Suéde

SDT AB

SE-25467 Helsingborg
Tel.: +46(0)42 - 380 800
Fax: +46(0)42 - 380 813
Stockholm

SE-12030 Stockholm

Tel.: +46(0)8 - 640 77 30
Fax: +46(0)8 - 641 09 15
Goteborg

SE-42671 Vastra Frolunda
Tel.: +46(0)31 - 69 62 60
Fax: +46(0)31 - 69 62 69

Schweiz/
Switzerland/Suisse

Seidel Servo Drives GmbbH
Eggbuhistr. 14

CH-8050 Zurich

Tel.: +41(0)1 - 300 29 65
Fax: +41(0)1 - 300 29 66

Spanien/

Spain/Espagne
Comercial BROTOMATIC, S.L.
San Miguel de Acha, 2 Pab.3
E-01010 Vitoria

Tel.: +34 945 -24 94 11

Fax: +34 945 -22 78 32

Systempartner / System partners / Partenaires du systéme

Bundesrepublik Deutschland/
Germany/Allemagne

Wermner P. Hermes
IngenieurbUro

Turmstr. 23

40750 Langenfeld

Tel.: +49(0)212 - 6510 55
Fax :+49(0)212 - 65 10 57

EAT GmbH

Elekfronische Antriebstechnik
Abrichstr, 19

79108 Freiburg

Tel: +49(0)761 - 13 03 50
Fox: +49(0)761 - 13 03 555

IBK Ingenieurburo KeRler GmioH
Dachtmisser Str. 10

21394 Kirchgellersen

Tel: +49(0)4135 - 12 88
Fax:+49(0)4135 - 14 33

GroBbritannien/
Greaqt Britain/Royaume-Uni

Motor Technology Ltd.

Unit 1

Chadkirk Industrial Estate
Ofterspool Road

Romiley, Stockport
GB-Cheshire SKé 3LE

Tel.: +44(0)161 - 42 73 641
Fax : +44(0)161 - 42 71 306

Schweiz/Switzerland/Suisse

Bobry Servo Electronic AG
Zentralstr. 6

CH-6030 Ebikon

Tel.. +41(0)41- 440 -77 22
Fax : +41(0)41 - 440 - 69 43

Frankreich/France/France

Transtechnik Servomécanismes
ZA. Ahuy Suzon

17, Rue des Grandes Varennes
F-21121  AHUY

Tel.: +33(0)3 - 80 55 69 41

Fax: +33(0)3 - 80 53 93 63

Niederlande/
Netherlands/Pays-Bas

Kiwiet

IngenieurbUro

Helenaveenseweg 35

NL-5985 NK Panningen (Grashoek)
Tel.: +31(0)77 - 30 76 661

Fax: +31(0)77 - 30 76 646

Italien/ltaly/Italie

Servo Tecnica

Viale Lombardia 20

[-20095 Cusano Milanino (M)
Tel.: +39(0)02 - 66 42 01

Fox: +39(0)02 - 66 40 10 20

Australien/Australia/Australie

FCR Motion Technology PTY. Ltd.
23 Mac Arthurs Road

Altona North, 3025
Melboume/Australia

Tel., +61 393991511

Fox: +61 393 99 14 31

Seidel Servo Drives GmbH
Hausanschrift

Wacholderstr. 40-42

D - 40489 Dusseldorf

Tel.: +49(0)203 -9979 -0

Fax: +49(0)203 - 99 79 - 155

Internet : http://www.seidelservodrives.de

Kollmorgen
Postanschrift

Postfach 34 01 61
D-40440 Dusseldorf

201 Rock Road

Radford, VA 24141

Tel.: +1 540 - 639 - 24 95

Fax: +1 540 - 731 - 08 47

Internet : http://www.kollmorgen.com
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