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Sicherheitshinweise

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

u Gefährdung durch Allgemeine Warnung
Elektrizität und ihre Wirkung Allgemeine Hinweise

u Nur qualifiziertes Fachpersonal darf Arbeiten wie Transport, Installation,
Inbetriebnahme und Instandhaltung ausführen. Qualifiziertes
Fachpersonal sind Personen, die mit Transport, Aufstellung, Montage,
Inbetriebnahme und Betrieb des Produktes vertraut sind und über die
ihrer Tätigkeit entsprechenden Qualifikationen verfügen. Das
Fachpersonal muß 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 Unfallverhütungsvorschriften oder VBG 4

u Lesen Sie vor der Installation und Inbetriebnahme alle zum
Servoverstärker gehörenden Dokumentationen. Falsches Handhaben des
Servoverstärkers kann zu Personen- oder Sachschäden führen. Halten Sie
die technischen Daten und die Angaben zu den Anschlußbedingungen
(Typenschild und Dokumentation) unbedingt ein.

u Die Servoverstärker enthalten elektrostatisch gefährdete Bauelemente,
die durch unsachgemäße Behandlung beschädigt werden können.
Entladen Sie Ihren Körper, bevor Sie den Servoverstärker berühren.
Vermeiden Sie den Kontakt mit hochisolierenden Stoffen (Kunstfaser,
Kunststoffolien etc.). Legen Sie den Servoverstärker auf eine leitfähige
Unterlage.

u Öffnen Sie die Geräte nicht. Halten Sie während des Betriebes alle
Abdeckungen und Schaltschranktüren geschlossen. Es besteht die
Gefahr von Tod oder schweren gesundheitlichen oder materiellen
Schäden.

u Während des Betriebes können Servoverstärker ihrer Schutzart
entsprechend spannungsführende, blanke Teile und heiße Oberflächen
besitzen. Steuer- und Leistungsanschlüsse können Spannung führen,
auch wenn sich der Motor nicht dreht.

u Lösen Sie die elektrischen Anschlüsse der Servoverstärker nie unter
Spannung. In Ungünstigen Fällen können Lichtbögen entstehen und
Personen und Kontakte schädigen.

u Warten Sie nach dem Trennen der Servoverstärker von den
Versorgungsspannungen mindestens zwei Minuten, bevor Sie
spannungsführende Geräteteile (z.B. Kontakte, Gewindebolzen) berühren
oder Anschlüsse lösen. Kondensatoren führen bis zu zwei Minuten nach
Abschalten der Versorgungsspannungen gefährliche Spannungen.
Messen Sie zur Sicherheit die Spannung im Zwischenkreis und warten
Sie, bis die Spannung unter 40V abgesunken ist.

Seite 4 Sicherheitshinweise
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Richtlinien und Normen

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

Bei Einbau in Maschinen/Anlagen ist die Aufnahme des bestimmungsgemäßen Betriebes des
Servoverstärkers solange untersagt, bis festgestellt wurde, daß 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 für die Servoverstärker
angewendet.

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

- Konformität

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

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

Abweichungen vom in der Dokumentation beschriebenen Aufbau bedeuten, daß Sie selbst
neue Messungen veranlassen müssen, um der Gesetzeslage zu entsprechen.

Richtlinien und Normen / CE-Konformität Seite 5
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Wir garantieren nur bei Verwendung der von uns genannten Komponenten und
Einhaltung der Installationsvorschriften die Konformität der Servoverstärker zu

folgenden Normen im Industriebereich:

EG-EMV-Richtlinie 89/36/EWG
EG-Niederspannungs-Richtlinie 73/23/EWG



Diese Seite wurde bewußt leer gelassen



I Allgemeines

I.1 Über dieses Handbuch

Dieses Handbuch beschreibt Verdrahtung, Inbetriebnahme und Funktionsumfang des Interface-
moduls PULSE CONNECT. Es ist Bestandteil der Gesamtdokumentation der digitalen
Servoverstärker-Familien digifasâ 7100 und digifasâ 7200.

Das Handbuch ist in 4 Kapitel unterteilt :

Kapitel 1: Allgemeines, Leistungsmerkmale, Technische Daten
Kapitel 2: Installation und Inbetriebnahme
Kapitel 3: Beschreibung der Bedienersoftware (Menüpunkt CONNECT) mit allen

Funktionen und Parametern
Kapitel 4: Anhang mit Formblättern

Sonstige Bestandteile der Gesamtdokumentation der digitalen Servoverstärker-Familien
digifasâ 7100 und digifasâ 7200:

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

Alle erforderlichen Dokumentationen sind der Verpackung der Servoverstärker beigefügt.

Dieses Handbuch richtet sich mit folgenden Anforderungen an Fachpersonal:

Wir bieten auf Anfrage Schulungs- und Einarbeitungskurse an.

I.2 Bestimmungsgemäße Verwendung

Das PULSE CONNECT Interfacemodul ist fest eingebaut in digitalen Servoverstärkern der
Serien digifasâ 7100-STEP und digifasâ 7200-STEP.
Verwenden Sie die Servoverstärker nur am geerdeten, dreiphasigen 400V Industrienetz
(TN oder TT) und für den Betrieb eines Synchron-Servomotors der Serie 6SM.
Die Servoverstärker der Serien digifas 7100-STEP und digifas 7200-STEP sind ausschließlich
dazu bestimmt, bürstenlose Synchronmotoren der Serie 6SM geregelt anzutreiben.
Das PULSE CONNECT Interfacemodul dient allein dem Anschluß des Servoverstärkers an eine
Schrittmotorsteuerung bzw. an einen Master mit Inkrementalgeber-kopmpatiblem
Signalausgang.
Die Servoverstärker werden als Komponenten in elektrischen Anlagen oder Maschinen einge-
baut und dürfen nur als integrierte Komponenten der Anlage in Betrieb genommen werden.

Kapitel I Allgemeines Seite 7
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Verdrahtung : Fachleute mit elektrotechnischer Ausbildung
Inbetriebnahme : Fachleute mit elektrotechnischer Ausbildung sowie weit-

reichenden Kenntnissen aus dem Bereich Regelungstechnik.

Wir garantieren nur bei Verwendung der von uns genannten Komponenten und
Einhaltung der Installationsvorschriften die Konformität der Servoverstärker zu

folgenden Normen im Industriebereich:
EG-EMV-Richtlinie 89/336/EWG
EG-Niederspannungs-Richtlinie 73/23/EWG



I.3 Leistungsmerkmale PULSE CONNECT

Das PULSE CONNECT Interfacemodul dient der Anbindung eines digitalen Servoverstärkers
der Familien digifas 7100 oder digifas 7200 an eine herstellerneutrale Schrittmotor-Steuerung
oder zum Zusammenschalten zweier oder mehrerer Digitalregler (Master-Slave-Betrieb).

Anbindung des Digitalreglers an eine Schrittmotor-Steuerung:
Parametrierung im PC-AT mit Bedienersoftware BS7200
Schrittzahl einstellbar (Anpassung an alle Steuerungen möglich)
Ansteuer-Pegel +24V für Funktionswahl

+24V für Puls- / Richtungssignale
oder RS422 für Puls- / Richtungssignale

einstellbare Schleppfehlerauswertung
Stillstandsmeldung

der Inkrementalgeber-Eingang für Betrieb als Slave-Regler:
Parametrierung im PC-AT mit Bedienersoftware BS7200
Impulszahl / Umdrehung einstellbar
Auswertung 1-, 2- oder 4-fach
Ansteuer-Pegel +5V für Spur A und Spur B
einstellbare Schleppfehlerauswertung
Stillstandsmeldung

Um den Positionsausgang des (analogen) Master-Reglers nicht zu überlasten, dürfen
maximal 2 Slave-Verstärker angeschlossen werden.

I.4 Technische Daten

Technische Daten PULSE CONNECT

Steuereingänge

X7/1...2 Impuls +/-

24V/12mA , (18...36V), Low-Pegel 0...7V, High-Pegel 12...36V

Für Anschluß an Schrittmotor-Steuerung mit 24V-Signalen

Impuls wird gezählt bei ansteigender Flanke

X7/3...4 Richtung +/-

24V/12mA , (18...36V), Low-Pegel 0...7V, High-Pegel 12...36V

Für Anschluß an Schrittmotor-Steuerung mit 24V-Signalen

Zählrichtung positiv bei Low-Pegel, negativ bei High-Pegel

Umschaltung nur möglich bei Impuls = LOW

X7/5...6 Spur A +/- (Impuls +/-)

5V/15mA , (4,5...5,5V), Low-Pegel 0...2V, High-Pegel 2,5...5V

Für Anschluß an Inkrementalgeber bzw.

für Anschluß an Schrittmotor-Steuerung mit RS422-Signalen

X7/7...8 Spur B +/- (Richtung +/-)

5V/15mA , (4,5...5,5V), Low-Pegel 0...2V, High-Pegel 2,5...5V

Für Anschluß an Inkrementalgeber bzw.

für Anschluß an Schrittmotor-Steuerung mit RS422-Signalen

X7/9...10 Y1 / Y2

24V/12mA , (18...36V), Low-Pegel 0...7V, High-Pegel 12...36V,

Kodierung der Connect-Funktion

Funktion Y1 Y2 Impulszahl/3500min
-1

Schrittm. 24V bzw. RS422 0 0 max. 2048 Imp./Umdr.

Inkremental 1-fach 1 0 max. 2048 Imp./Umdr.

Inkremental 2-fach 0 1 max. 1024 Imp./Umdr.

Inkremental 4-fach 1 1 max. 512 Imp./Umdr.

X7/12 0V-SPS Bezugsmasse für Eingänge X7/9...10

Anschlußtechnik Stecker : MiniCombicon, 12-polig, kodiert an PIN1

Leitung : bis 50m Länge : 4 x 2 x 0,5mm
2
, paarig verseilt

max. einstellbare Motorenddrehzahl 6000 min
-1

max. Impulsfrequenz 120 kHz

Seite 8 Allgemeines Kapitel I
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I.5 Frontansicht digifas® 7100 / 7200-STEP mit Funktionseinheiten

I.6 Steckerbelegung digifas® 7100 / 7200-STEP

Kapitel I Allgemeines Seite 9
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I.7 Signalbeschreibung

Entkopplung : Alle Eingänge am Stecker X7 sind über Optokoppler vom Verstärker
potentialfrei entkoppelt.

Pegeldefinition: siehe Kapitel I.4

Klemme X3/15: Ausgang mit der Funktion “Schleppfehler” oder “Stillstand”
Die für Ihre Anwendung gewünschte Funktion können Sie auf der Menüseite
Allgemein der Bediensoftware wählen (siehe auch Bedienungsanleitung
Bedienersoftware BS7200) alle anderen Funktionen in diesem Menüpunkt
sind inaktiv.

Schleppfehler : Meldung an die Steuerung, daß die Last das vorgewählte
(LOW-aktiv) Schleppfehler-Fenster verlassen und der Verstärker daraufhin

eine Notbremsung durchgeführt hat. Der Verstärker bleibt
danach gesperrt, bis durch Aus- und Wiedereinschalten der
25V-Versorgung des Verstärkers die Meldung gelöscht wird.

Stillstand : Meldung an die Steuerung, daß die Motordrehzahl unterhalb
10min-1 liegt. Diese Meldung wird gelöscht, sobald die Dreh-
zahl wieder über diesen Wert ansteigt.

Anwahl Y1/Y2: Kodierung der Connect-Funktion, Abfrage immer aktiv. Die Eingänge müssen
fest verdrahtet sein. Umschaltung nur bei abgeschaltetem Regler erlaubt.

Klemme X7/9..10 Funktion Y1 Y2 Impulszahl/3500min-1

Schrittm. 24V bzw. RS422 0 0 max. 2048 Imp./Umdr.
Inkremental 1-fach 1 0 max. 2048 Imp./Umdr.
Inkremental 2-fach 0 1 max. 1024 Imp./Umdr.
Inkremental 4-fach 1 1 max. 512 Imp./Umdr.

Der analoge Sollwerteingang SW+/- (Klemmen X3/1...2) ist außer Funktion.

Alle anderen Ein- bzw. Ausgänge siehe Handbücher digifas® 7100 / 7200.

Seite 10 Allgemeines Kapitel I
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I.8 Beispiel-Fahrprofil mit Signaldiagramm

I.8.1 Anschluß an Schrittmotor-Steuerung

I.8.2 Anschluß an Master (Slave-Betrieb)

Kapitel I Allgemeines Seite 11
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Diese Seite wurde bewußt leer gelassen



II Installation und Inbetriebnahme

II.1 Installation

II.1.1 Anschlußtechnik

Wir empfehlen im Rahmen der VDE 0113 folgende Leiterquerschnitte:

Netzanschluß, Motoranschluß, digitale Steuerleitungen siehe Bedienungsanleitung
digifas® 7100 bzw. digifas® 7200

PULSE CONNECT (X7) bis 50m Länge, 4 x 2 x 0,5 mm2,
paarweise verseilt

Kabeltyp: Ölflex

Kapitel II Installation und Inbetriebnahme Seite 13
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Sorgen Sie für eine sichere Freischaltung des Schaltschrankes (Sperre, Warnschilder
etc.). Erst bei der Inbetriebnahme werden die einzelnen Spannungen eingeschaltet

Restladungen in den Kondensatoren können auch mehrere Minuten nach Abschalten
der Netzspannung gefährliche Werte aufweisen. Messen Sie die Spannung im
Zwischenkreis und warten Sie, bis die Spannung unter 40V abgesunken ist.

Steuer- und Leistungsanschlüsse können Spannung führen, auch wenn sich der Motor
nicht dreht.

Elektronische Geräte sind grundsätzlich nicht ausfallsicher. Der Anwender ist dafür
verantwortlich, daß bei Ausfall des Servoverstärkers der Antrieb in einen maschinell
und personell sicheren Zustand geführt wird, z.B. mit Hilfe einer mechanischen Bremse.

Antriebe mit Servoverstärkern und CONNECT Baugruppen sind fernbediente
Maschinen. Sie können sich jederzeit ohne vorherige Ankündigung in Bewegung
setzen. Machen Sie das Bedienungs- und Wartungspersonal durch entsprechende
Hinweise darauf aufmerksam.

Stellen Sie durch entsprechende Schutzmaßnahmen sicher, daß ein ungewolltes
Anlaufen der Maschine nicht zu Gefahrensituationen für Mensch und Maschine führen
kann. Software-Endschalter ersetzen nicht die Hardware-Endschalter der Maschine.

Installieren Sie den Servoverstärker wie in der Installationsanleitung digifasâ 7100 bzw.
digifasâ 7200 beschrieben. Die Verdrahtung des analogen Sollwerteingangs und des
Positionsinterfaces nach dem Anschlußbild des Installationshandbuchs entfallen.

Benutzen Sie zum Anschluß des CONNECT-Interfaces den für den verwendeten
Verstärker gültigen Anschlußplan in Kapitel II.1.2 im vorliegenden Handbuch.

Installieren und Verdrahten Sie die Geräte immer in spannungsfreiem Zustand. Weder
die Leistungsversorgung, noch die 25V-Hilfsspannung, noch die Betriebsspannung
eines anderen anzuschließenden Gerätes darf eingeschaltet sein. Lösen Sie die
elektrischen Anschlüsse der Servoverstärker nie unter Spannung. Es könnte zu
Zerstörungen der Elektronik kommen.

Bedingt durch die interne Darstellung der Lageregler-Parameter kann der Lageregler
nur betrieben werden, wenn die Enddrehzahl des Antriebs höchstens 6000 U/min
beträgt. Alle Angaben über Auflösung, Schrittweite, Positioniergenauigkeit etc.
Beziehen sich auf rechnerische Werte. Nichtlinearitäten in der Mechanik (Spiel,
Elastizität etc.) sind nicht berücksichtigt.

Wenn die Enddrehzahl des Motors verändert werden muß, müssen alle vorher
eingegebenen Lageregelungsparameter angepaßt werden.



II.1.2 Anschlußbild digifas® 7100 / 7200-STEP
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II.2 Inbetriebnahme

II.2.1 Schrittmotorantrieb

II.2.1.1 Funktionsprüfung Schrittmotorantrieb

1. — Optimieren Sie über die Servicefunktion “Reversierbetrieb” den Drehzahlregler

2.— Antriebe abschalten, Enable-Signal für den Verstärker abschalten (Zustimmungstaster)

3. — Wählen Sie in der Bedienersoftware die Menüseite CONNECT an und stellen Sie die
Lageregler-Parameter (nach Überprüfung, ob die Anlage die Werte zuläßt) wie folgt ein:

Parameter Einstellung Parameter Einstellung
Kp 0,5...1 Impulszahl Impulse / Motorumdrehung

Ff 1 Zählrichtung je nach Anwendung

t_not
Min. Bremszeit, die

die Anlage zuläßt
Schleppfehler

Fenster größer als die

Anwendung erfordert

4.— Antriebe einschalten, Enable-Signal für den Verstärker einschalten (Zustimmungstaster)

5. — Mit der Schrittmotor-Steuerung über Tippbetrieb mit kleiner Geschwindigkeit in beiden
Richtungen verfahren.
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Die unten genannten Parameterwerte für die Funktionsprüfung des Lagereglers sind
nicht für alle Anlagen sinnvoll oder können für manche Anlagen gefährlich sein.
Prüfen Sie daher unbedingt die Werte. Wenn Sie Werte verändern müssen, beachten Sie
unbedingt, daß es hier zunächst nur um eine Funktionsprüfung geht. Stellen Sie absolut
sichere Werte ein, die keinesfalls zu einer Beschädigung der Maschine führen können.



II.2.1.2 Optimierung Schrittmotorantrieb

1. — Führen Sie abwechselnd Tippbetrieb (Jogging-Betrieb) in beiden Richtungen aus.

2. — Verändern Sie den Ff-Faktor solange, bis die Schleppfehleranzeige (Istwertanzeige auf
der Connect-Seite) beim Beschleunigen minimal wird.

Anwenderhinweis:
Bei positiver Drehrichtung sollte der Schleppfehler positiv sein, da der Antrieb dann
leicht hinterher läuft (Ff vergrößern). Bei negativem Schleppfehler (Ff verkleinern) eilt der
Antrieb seinem Sollwert voraus (wird übersteuert).
Bei negativer Drehrichtung gilt sinngemäß das gleiche.

3. — Wiederholen Sie die Punkte 1 und 2 in mehreren Schritten mit veränderter Geschwindig-
keit und veränderten Beschleunigungs-/Bremszeiten, bis die gewünschte Lastge-
schwindigkeit und das gewünschte Brems-/Beschleunigungsverhalten erreicht wird.
Je nach anzutreibender Masse kann es vorkommen, daß alleine mit dem Ff-Faktor die
gewünschte Lastgeschwindigkeit nicht erreicht wird. In diesem Fall muß der Kp-Faktor
leicht erhöht werden.

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

5. — Stellen Sie zum Abschluß folgende Parameter der Anwendung entsprechend ein :
Schleppfehler-Fenster und t_not
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Strom-, Drehzahl- und Lageregler arbeiten als klassische Kaskadenregelung.
Es ist daher Voraussetzung für eine Optimierung des Lagereglers, daß der innere Dreh-
zahlregelkreis korrekt, d.h. steif, eingestellt ist, bevor die Optimierung des Lagereglers
vorgenommen wird.
Alle eingestellten Parameter des Drehzahlregelkreises inclusive der gewählten Brems-
und Beschleunigungsrampen bleiben wirksam.

Achtung :

Wenn die Enddrehzahl des Motors verändert werden muß, müssen alle
vorher eingegebenen Lageregelungsparameter angepaßt werden !

Wenn Irms und / oder Ipeak verändert werden, nachdem der Lageregler optimiert wurde,
müssen Kp und Ff angepaßt werden !



II.2.2 Master-Slave-Antrieb

II.2.2.1 Funktionsprüfung Master-Slave-Antrieb

1. — Optimieren Sie über die Servicefunktion “Reversierbetrieb” den Drehzahlregler

2.— Antriebe abschalten, Enable-Signal für den Verstärker abschalten (Zustimmungstaster)

3. — Wählen Sie in der Bedienersoftware die Menüseite CONNECT an und stellen Sie die
Lageregler-Parameter (nach Überprüfung, ob die Anlage die Werte zuläßt) wie folgt ein:

Parameter Einstellung Parameter Einstellung

Kp 0,5...1 Impulszahl Impulse / Motorumdrehung

Ff 1 Zählrichtung je nach Anwendung

t_not
Min. Bremszeit, die die

Anlage zuläßt
Schleppfehler

Fenster größer als die

Anwendung erfordert

4.— Antriebe einschalten, Enable-Signal für den Verstärker einschalten (Zustimmungstaster)

5. — Den angeschlossenen Master im Tippbetrieb mit kleiner Lastgeschwindigkeit in beiden
Richtungen verfahren. Der Slave muß dem Master folgen.
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Die unten genannten Parameterwerte für die Funktionsprüfung des Lagereglers sind
nicht für alle Anlagen sinnvoll oder können für manche Anlagen gefährlich sein.
Prüfen Sie daher unbedingt die Werte. Wenn Sie Werte verändern müssen, beachten Sie
unbedingt, daß es hier zunächst nur um eine Funktionsprüfung geht. Stellen Sie absolut
sichere Werte ein, die keinesfalls zu einer Beschädigung der Maschine führen können.



II.2.2.2 Optimierung Master-Slave-Antrieb

1. — Führen Sie mit dem Master-Regler abwechselnd Tippbetrieb (Jogging-Betrieb) in
beiden Richtungen aus.

2. — Verändern Sie den Ff-Faktor solange, bis die Schleppfehleranzeige des Slave-Reglers
(Istwertanzeige auf der Connect-Seite) beim Beschleunigen minimal wird.

Anwenderhinweis:
Bei positiver Drehrichtung sollte der Schleppfehler positiv sein, da der Antrieb dann
leicht hinterher läuft (Ff vergrößern). Bei negativem Schleppfehler (Ff verkleinern) eilt der
Antrieb seinem Sollwert voraus (wird übersteuert).
Bei negativer Drehrichtung gilt sinngemäß dasgleiche.

3. — Wiederholen Sie die Punkte 1 und 2 in mehreren Schritten mit veränderter Geschwindig-
keit und veränderten Beschleunigungs-/Bremszeiten, bis die gewünschte Lastge-
schwindigkeit und das gewünschte Brems-/Beschleunigungsverhalten erreicht wird.
Je nach anzutreibender Masse kann es vorkommen, daß alleine mit dem Ff-Faktor die
gewünschte Lastgeschwindigkeit nicht erreicht wird. In diesem Fall muß der Kp-Faktor
leicht erhöht werden.

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

5. — Stellen Sie zum Abschluß folgende Parameter der Anwendung entsprechend ein :
Schleppfehler-Fenster und t_not
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Strom-, Drehzahl- und Lageregler arbeiten als klassische Kaskadenregelung.
Es ist daher Voraussetzung für eine Optimierung des Lagereglers, daß der innere Dreh-
zahlregelkreis korrekt, d.h. steif, eingestellt ist, bevor die Optimierung des Lagereglers
vorgenommen wird.
Alle eingestellten Parameter des Drehzahlregelkreises inclusive der gewählten Brems-
und Beschleunigungsrampen bleiben wirksam.

Achtung :

Wenn die Enddrehzahl des Motors verändert werden muß, müssen alle
vorher eingegebenen Lageregelungsparameter angepaßt werden !

Wenn Irms und / oder Ipeak verändert werden, nachdem der Lageregler optimiert wurde,
müssen Kp und Ff angepaßt werden !



III Bedienersoftware

III.1 Allgemeines

Die digitalen Servoverstärker der Serien digifas® 7100 / 7200 müssen an die Gegebenheiten
Ihrer Maschine angepaßt (parametriert) werden. Ein komfortables Hilfsmittel zur Parametrierung
ist die Bedienersoftware BS7200.

In der Menüzeile der Bedienersoftware erscheint der Menüpunkt “Connect”. Unter diesem
Menüpunkt finden Sie alle relevanten Parameter für die Einstellung des Lagereglers.

Auf der Menüseite CONNECT werden folgende Werte online angezeigt:

s_ist aktuelle Position der Last [Impulse]

s_soll erstrebte Position der Last [Impulse]

s_fehl aktueller Schleppfehler der Last [Impulse]

v_ist aktuelle Geschwindigkeit der Last [Impulse/s]

v_max maximale Anzahl der Impulse / Sekunde,
die verarbeitet werden können (statische
Anzeige, die von den Eingaben abhängt) [Impulse/s]
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In diesem Abschnitt wird nur der Teil der Bediensoftware BS7200 beschrieben, der sich
auf das Interfacemodul PULSE CONNECT bezieht.
Der Umgang mit der Software und die Parameter für die Strom-/Drehzahlregelung
werden in der Bedienungsanleitung BS7200 beschrieben.



III.1.1 Parameterbeschreibung Menüseite CONNECT

Die Parameter können ausgedruckt und abgespeichert werden.

III.1.1.1 Kp, P-Verstärkung

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

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

III.1.1.2 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 günstigste Einstellung hängt von äußeren
Faktoren des Antriebes wie Reibung, dynamischem Widerstand und Steifigkeit ab.
Einstellbereich : 0...2 (Default-Wert 1 entspricht 100% Vorsteuerung)

Effekte : Wert zu niedrig — der Dynamikbereich des P-Reglers wird eingeschränkt,
Antrieb läuft nach

Wert zu hoch — der Dynamikbereich des P-Reglers wird eingeschränkt,
Antrieb läuft vor

III.1.1.3 t_not, Maximale Bremsbeschleunigung

Legt den Grenzwert für die Bremsbeschleunigung fest. Bei Verlassen des Schleppfehler-
fensters wird der Antrieb, sofern ihm die elektrische Energie noch zur Verfügung steht,
innerhalb der Not-Bremszeit abgebremst. Einstellbereich : 10...2550 ms

Effekte : Wert zu niedrig — die Mechanik der Maschine und/oder der Antrieb
können beschädigt werden

Wert zu hoch — der Antrieb bremst nicht schnell genug

III.1.1.4 Impulszahl

Die Impulszahl darf nur bei abgeschaltetem Regler geändert werden.

Bei Anbindung an Schrittmotor-Steuerung (Y1=Y2=0):
— Anpassung an die Impulsanzahl für eine Motorumdrehung, die von der Steuerung

ausgegeben wird

Bei Anbindung an Inkrementalgeber (Y1 v Y2 ≠ 0):
— Anzahl der Inkremente für eine Motorumdrehung, ausgegeben vom Inkremental-

geber bzw. vom ROD-Interface des Master-Reglers.
— Die Anwahl 1-, 2- oder 4-fach Auswertung (Y1 und Y2, siehe Kapitel I.9) wird

automatisch vom Programm berücksichtigt
Einstellbereich : 200...512 (1024, 2048) Impulse/Umdrehung

Impulszahl [Imp/Umdr.] Y-Funktionswahl Enddrehzahl [U/min] Bemerkung

512 4-fach 3500 Bei 2-fach Auswertung verdoppelt, bei

1-fach Auswertung vervierfacht sich

die Enddrehzahl bis zur Grenze von

6000 min
-1

1024 4-fach 1750

2048 4-fach 870

Effekte : Wert zu niedrig —die physikalisch gewünschten Werte werden nicht erreicht
Wert zu hoch —die physikalisch gewünschten Werte werden überschritten
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III.1.1.5 Zählrichtung

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

Effekte : positiv — bei positiver Drehrichtung (Rechtsdrehung mit Blick auf die
Motorwelle) steigende Positionswerte bei Richtungssignal = 0
bzw. Spur A vor Spur B

negativ — bei negativer Drehrichtung (Linksdrehung mit Blick auf die
Motorwelle) steigende Positionswerte bei Richtungssignal = 0
bzw. Spur A vor Spur B

In beiden Fällen zählt die Istposition aufwärts !

III.1.1.6 Schleppfehler

Der Schleppfehler ist die Differenz zwischen Lagesoll- und Lageistwert, die während des Ver-
fahrens auftritt. Die Schleppfehlereingabe wird als +/- Fenster interpretiert. Liegt der auftretende
Schleppfehler innerhalb dieses Fensters, wird er vom Lageregler erfaßt und ausgeregelt, es ge-
hen keine Impulse verloren.. Wird das Fenster verlassen, so generiert der Lageregler eine
Fehlermeldung und bremst den Antrieb mit der Not-Beschleunigung ab.
Einstellbereich : 0...49% der eingestellten Impulszahl

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

IV.1 Formblatt Parameter CONNECT

Die unten angegebenen Default-Werte dienen nur der Erstinbetriebnahme.
Überprüfen Sie die Werte im Hinblick auf die Anforderungen Ihrer Anlage.
Siehe auch Kapitel III

Displaytext Dim min max Default aktueller Wert

Kp �- 0 8 1

Ff �- 0 2 1

t_not ms 10 2550 50

Impulszahl Imp./Umd 200 2050 500

Zählrichtung �- positiv negativ positiv

Schleppfehler Impulse 0 49% Impulszahl 200

Kunde Schrank-Nr. Geräte-Nr.

Ort,Datum Unterschrift
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IV.2 Index
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SE-12030 Stockholm
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Fax:+49(0)4135 - 14 33

Großbri tannien/
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Motor Technology Ltd.
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Chadkirk Industrial Estate
Otterspool Road
Romiley, Stockport
GB-Cheshire SK6 3LE
Tel.: +44(0)161 - 42 73 641
Fax : +44(0)161 - 42 71 306

Schweiz/Switzer land/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
Z.A. 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/
Nether lands/Pays-Bas
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Helenaveenseweg 35
NL-5985 NK Panningen (Grashoek)
Tel.: +31(0)77 - 30 76 661
Fax: +31(0)77 - 30 76 646

I tal ien/ I taly/ I tal ie

Servo Tecnica
Viale Lombardia 20
I-20095 Cusano Milanino (MI)
Tel.: +39(0)02 - 66 42 01
Fax: +39(0)02 - 66 40 10 20

Austral ien/Austral ia/Austral ie

FCR Motion Technology PTY. Ltd.
23 Mac Arthurs Road
Altona North, 3025
Melbourne/Australia
Tel.: +61 393 99 15 11
Fax: +61 393 99 14 31
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