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Vereinbarung Uber die Lieferung von Applikationssof tware fir die
Technologiebaugruppen MD29, MD29AN, UD7x und SM-App lications (Lite)

der CT Antriebe
Lieferant: Fa. Control Techniques GmbH, MeysstralBe 20, 53773 Hennef
Gegenstand: Software und Software-Dokumentation fii r die Technologieregler MD29,

UD70, SM-Applications (Lite) sowie der auf der MD29 bzw. uD70
aufbauenden Technologieregler (MD29AN, UD73, UD74 e tc.)

Mit der Ubergabe der Software oder der Software- Dokumentation an den Kunden treten folgende Vereinbarungen in
Kraft:

1. Lieferumfang

Der Lieferumfang beschrénkt sich je nach vertraglicher Vereinbarung auf die Ubergabe der Software in Form von
Quelltext, kompiliertem Programm oder als programmiertes Optionsmodul und der Softwarebeschreibung in
elektronischer oder gedruckter Form.

2. Lizenzbedingungen

Die Software ist urheberrechtliches Eigentum der Fa. Control Techniqgues GmbH. Software-Quelltexte, kompilierte
Programmfiles oder deren Beschreibungen dirfen weder vollstandig noch auszugsweise ohne vorherige schriftliche
Zustimmung der Fa. Control Techniques GmbH vervielfaltigt oder an Dritte weitergegeben werden. Das Kopieren des
Quelltextes und der ausfiihrbaren Programme ist nur zum Zweck der Datensicherung zulassig.

3. Gewaéhrleistung

Sollten sich bei dem bestimmungsgerechten Gebrauch der Software durch den Kunden erhebliche Abweichungen
von der zugehdrigen Softwarebeschreibung ergeben, so ist die Fa. Control Techniques zur Nachbesserung
berechtigt und verpflichtet. Das Recht zum Wandeln oder Mindern ist ausgeschlossen.

Der Gewahrleistungsanspruch beschrankt sich auf den Ersatz des oben beschriebenen Lieferumfangs. Reisekosten
und Reisenebenkosten sind vom Gewahrleistungsanspruch ausgeschlossen.

Die Gewahrleistungsverpflichtung besteht nur, wenn der Kunde nachpriifbare Unterlagen tber Art und Auftreten der
Abweichung von der Softwarebeschreibung zur Verfligung stellt.

Gewadbhrleistungsanspriiche sind ausgeschlossen, wenn der Kunde die ihm Uberlassene Software oder deren
Dokumentation verandert.

Die Gewahrleistungsfrist betragt 6 Monate und beginnt mit der Lieferung der Software und der Beschreibung.

4. Haftung

Obwohl die Software mit grof3ter Sorgfalt entwickelt und getestet wurde, Gbernimmt die Fa. Control Techniques
GmbH keine Haftung fir die Eignung der Software fur irgendeinen bestimmten Zweck.

Es liegt in der Verantwortung des Kunden, die Software vor der Weitergabe der Maschine fiur die vorgesehene
Anwendung zu prifen.

Schadenersatzanspriche, gleich aus welchem Rechtsgrund, sind ausgeschlossen, soweit sie nicht auf einem
vorsatzlichen oder grob fahrlassigen Verhalten der Fa. Control Techniques beruhen.

Der Haftungsausschluss gilt insbesondere fiir entgangenen Gewinn und alle Haftungs- und/oder
Produkthaftungsanspriiche, die sich auf das Produkt des Anwenders der Software beziehen, sowie fiir mittelbare
und/oder unmittelbare Folgeschaden, gleich aus welchem Rechtsgrund.

Sollten irgendwelche der in den Haftungs- und Lizenzbedingungen aufgefiihrten Bestimmungen aufgrund irgendeiner
anwendbaren Vorschrift oder eines Gesetzes unwirksam oder unvollstreckbar sein, so wird dadurch die Wirksamkeit
der Ubrigen Bedingungen nicht berihrt.

Diese Bedingungen gelten als Erganzung zu den ,Allgemeinen Lieferbedingungen fiir Erzeugnisse und Leistungen
der Elektroindustrie” und missen bei Auftragserteilung zusatzlich vereinbart werden.
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< * Achtung
Die Baugruppen sind mit elektrostatisch sensitiven Bauteilen bestlickt.
Bei der Handhabung und Prifung der Gerate sind folgende Hinweise unbedingt
zu beachten, da es sonst zu einer Zerstérung dieser Schaltkreise kommen kann.

. Bei Servicearbeiten zuerst fiir Potentialausgleich (statische
Aufladung) zwischen Gerét, Werkzeug, Messgeraten und
Personal sorgen.

. Baugruppen nur an den Kanten anfassen, Bauelemente und
deren Anschlusse nicht beriihren.

Sicherheitshinweise :

Es sind die in der Betriebsanleitung des Reglers enthaltenen Sicherheitshinweise
zu beachten!

Ohne unsere vorherige Zustimmung darf diese Unterlage weder vervielfaltigt, noch anderweitig Dritten
zuganglich gemacht werden. Sie darf durch den Empfanger oder Dritte auch nicht in anderer Weise
kopiert oder EDV - maRig verarbeitet werden. Der Hersteller behalt sich das Recht vor, ohne vorherige
Bekanntgabe den Inhalt dieser Dokumentation, bzw. die technischen Spezifikationen des Produktes zu
andern, um das bestmdogliche Erzeugnis liefern zu kénnen.

Fur das Geréat gelten die Gewahrleistungsbestimmungen des Herstellers in der zum Zeitpunkt des Kaufes
glltigen Fassung.

BV — Nr. BV 80-K1301-3 BV 80-L1301-3 BV 80-M1301-3
Art. Nr. Software 9671-7014 9671-7015 9671-7065
Art. Nr. Dokumentation 0178-7014

Autor Drackert - Politowicz/ Control Techniques / Bensheim / Applikation
Version 1.09

Softwarenummer 1301-3

K13013k.doc
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1 Kurzbeschreibung der Software

Die Software positioniert einen Antrieb auf eine gewiinschte Zielposition. Auswahl von 64 Festpositionen
maoglich.

Diese Zielposition kann relativ oder absolut angefahren werden.

Der Antrieb ist als Linearachse oder Rundachse einsetzbar.

Die Schwenkrichtung wird bei relativem Verfahren tiber das Vorzeichen der Sollposition erkannt oder tGber
die Konfiguration festgelegt.

In der Software sind Zusatzfunktionen, wie z.B. Fahren auf Teilung mit wahlbarer Richtung oder Dauerlauf
auf Teilung Fahren fir die Inbetriebnahme enthalten.

Datensicherung auf Smartcard

Programmierung von Ablaufen lGber SyptLite moglich

Ansteuerung

Die komplette Ansteuerung ist tiber Klemmen maglich

Die komplette Ansteuerung ist tiber das Steuerwort méglich

Die Vorgabe einer Zielposition ist Giber Bus, serielle Schnittstelle oder analog méglich
Die Steuersignale kdnnen statisch oder tiber Flanken ausgewertet werden

Motion Funktionen (einzelne Modi)

Tippen £

Referenzwert setzen Uber Preset, Auswahl des Referenzlaufes oder Fliegend
Positionierung absolut / relativ und Fahren auf Teilung (Rundachse)

Override (0...100%) fur Tippen und Positionierung

S-Rampen / lineare Rampen einstellbar

Beschleunigung / Verzégerung separat einstellbar

Beschleunigungsénderung / Verzégerungsanderung separat einstellbar

Anzeige der Istposition, Positioniergeschwindigkeit, aktueller Schleppfehler und Beschleunigung
frei einstellbare Umlauflange und Teilung fir Rundachsen

Registrierung (<0.1ms) der Istposition Uber schnelle Eingange am SM-Applications
Bremsensteuerung

Folgende Auswahl von Motorgebern steht hierfur zur Verfligung:

Resolver (Optionsmodul SM-Resolver erforderlich)
(Servo-) Encoder (Ab.Servo, Ab)

Sincosgeber (SC, SC.SSI, SC.Endat, SC.Hiper)
Absolutwertgeber (EnDat, SSI)

Die Betriebsart des Unidrive SP kann in Open/Closed Loop oder Servo eingestellt werden. Weitere
Anpassungen kdnnen vom Anwender Uber die Onboard SPS Funktion des Unidrive SP durchgefiihrt werden
(SYPT Lite). Hierzu sollten Sie jedoch Kontakt mit lhnrem CT-Drive Center aufnehmen.

Bedienung
Die Positioniersoftware kann tber das Display oder die PC-Bedienoberflache in Betrieb genommen werden.
Die menugefiihrte Bedienoberflache ist auf unserer H  omepage www.controltechnigues.de _ unter dem

Kundenportal im Bereich Applikationen kostenfrei verfugbar. Sollte dies nicht mdglich se in, kann sie
auch telefonisch im nachstgelegenen Drive Centre an  gefordert werden.
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2 Installation

2.1 Manuelle Voreinstellung des UNIDRIVE SP (Ohne PC-Oberflache)

Bevor mit der Inbetriebnahme der SM-Application (Lite) Software begonnen werden kann, miissen
zunachst einige Grundeinstellungen des UNIDRIVE SP ohne Zusatzprozessor SM-Application
(Lite) vorgenommen werden (Optionsmodul SM-Application (Lite) nicht gesteckt).

Vor dem Einschalten der Versorgungsspannung ist die Reglerfreigabe zu deaktivieren (KI. 31 6ffnen).

Die Software ist fur alle Betriebsarten bestimmt (,Servo“, ,Open-“ oder ,,Closed-Loop*).
Zur Einstellung der Betriebsart ist folgendermalf3en vorzugehen:

Umschalten des UNIDRIVE SP z.B. in die Betriebsart “Servo*:

#00.00 = 1253

#00.48 = SErVvO

den roten <RESET> Knopf@ am LED-Display drticken

#00.00 = 1000 und den roten Knopf @drﬂcken (zum Abspeichern)

Zur Einstellung einer anderen Betriebsart ist in #00.48 die gewlnschte
Betriebsart einzutragen; ansonsten gleiche Vorgehensweise

Es sind jetzt die Standardwerte in den Parametern eingetragen.

Nun ist der UNIDRIVE SP ohne Zusatzprozessor in Betrieb zu nehmen. Hinweise dazu finden Sie
in der Betriebsanleitung des UNIDRIVE SP.

HINWEIS

Grundvoraussetzung fur die weitere Inbetriebnahme der Software ist, dass der
UNIDRIVE SP uber den gesamten bendétigten Drehzahlbereich in Drehzahlregelung ohne Probleme lauft.

Bitte Uberprifen Sie die korrekte Einstellung der e ntsprechenden Parameter fir die
Geberfehlererkennung ( siehe #03.40 Grundgerat, in  Slot 1 (#15.17), in Slot 2 (#16.17) oder in Slot 3
(#17.17)) auf dem Unidrive SP.

2.2 Menugefuhrte Voreinstellung des UNIDRIVE SP

Zur komfortablen Einstellung des Unidrive SP kann die PC Bediensoftware verwendet werden. Dadurch wird
der Anwender schnell und sicher durch die einzelnen Punkte gefiihrt und kann per Mausklick die einzelnen
Funktionen starten bzw. aktivieren. Die einzelnen Schritte fur die Voreinstellungen werden nachfolgend
beschrieben und in sinnvoller Reihenfolge durchlaufen. Der vorgegebene Ablauf ist nicht zwingend und kann
jederzeit durch Blattern in die jeweiligen Menils geandert werden.

Ablauf zur Konfiguration und Voreinstellung des Unidrive SP

Programmstart : Identifikation der Software
Menl
1. Schnittstelle : Einstellung der Kommunikation zum Antrieb
2. Antrieb : Unidrive SP --- Einstellen der Betriebsart (Servo, Open- oder Closed Loop)

hiermit wird die benétigte Reglerbetriebsart eingestellt

3. Positionierung : Motor- und Gebereinstellung
Unterpunkt Autotuning falls erforderlich durchfiihren

8/77 10.03.09



7

‘ié\@:i\i’ ‘r'gg;lﬂ:loo‘ufs Softwarebeschreibung K13013

Programmestart

. Positionierung K1301-3 V04.04.04 Rev. 06.02.09 A — | O] ]
Datei Schnittstelle Ffﬂine Antrieb  Positionierung Programm  Hilfe

e A e o

" Inbetriebnahme " Projektierung

Parameterfile Mame

Applikations

Applikationzmodulls oftware Wersion #2001 I 109 ‘

[ “Unidrive DK - fuH

Software Version:
Hier wird die aktuelle Programmversion fur die
Positionierung angezeigt.

Software Identhummer:

Hier sollte die angezeigte Nummer mit der

Bedienoberflache Gbereinstimmen. T-TCP/IP Protokoll:
typisch (192.168.1.100)

Y = Steckplatz (Slot) Nr. 1 oben
Steckplatz (Slot) Nr. 2 mittig
Steckplatz (Slot) Nr. 3 unten

Menu : Schnittstelle

rbindung mit dem PC erforderlich:

Communication Settings | \F/olgende Einstellungen sind fir die
e

Protocal - Ok I Be@ Protocol is_t ,,C'_I'—RTL_J“ einZl_Jtragen
- Bei Hardware ist die aktive serielle
Hardweare ; Il:le‘I LI &l Schnittstelle des PC’s einzutragen
Advanced | - Die hier eingetragene Baudrate muss mit
BaudRate : |19.2 Kbz vI -~ = der Baudrate des UNIDRIVE SP

Y= . Ubereinstimmen (#00.36)
\04.00.00 Bei Verwendung des SM Ethernet Moduls
- S~ wird CT-TCP/IP Protokoll ausgewahlt.

!

Cancel AnschlieRend die Werte mit OK bestatigen
und auf den Menupunkt ,,Online* gehen.

Auf dem Startbild erscheint unten rechts der
Status auf grinem Hintergrund!
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Ment : Motor- und Motorgeber

Geber-Umdrehungzzahler
#a28 | i

Encoder Grundgerat Fehlererkennung

Automatizche Konfiguration

#0240 [v Bit 1: Phazenfehler
[ Bit 2 551 Spannung

HOZ47 s/ Gray Code (01

Poszition des Gebers
#3.29 | 33004

Daten Motor und Motorgeber =] F3
2. Bremswiderstand It - Ubemmachung abschalten I
idri SP1406 - »
gl s I —I I=t Ubervachung Bremswiderstand OFF
Eremzchopperfehler #10.37 IEnabled [INH] ;I
1. Motortvp Einschaltdaver [s] #10.30 [ 0.00
Motortyp (Urrichter Betriebsart] #11.31 ISynchmn mit Geber ;I Periodendauer [s] #10.31 I—D 0
3 Geberdaten e
Selektar flir Drehzahirlickfibnng Dirive LI
HO3.26 Sallwertbegrenzung [IU/min, Hz] #01.06 I 2000.0
Geberlyp #0338 [Ab SErvo = Schwelle Uberdrshzahl [U/min] #03.08 | 0
Resolver Ereguna  Hwxw 13 I e ;I Takifrequenz #05.18 |1 2kHz - I
Elasalvar Dale b 12 I s ~] Anzahl der Maotorpole #05.11 IE Fole - I
fatar- Leistungsfakton cos phil 05 10 I [
Geberversorgungzzpannung #0336 |5\-" ;I
fetar- Mennspannung [+ HOS 09 400
Amzahl der Geber Umdrehungsbite #0333 I n] M atar- Nerndretizall [U/min] #05.08 I—SDDD.DD
Geberstriche/U #03.34 I 4096 hirgan: hlenntrami[Al i 12 IT
Bits pro Geberumdrehung wia HS485 #0335 I ] lntar lerireriene | 50502 I—
Baudiate 5485 Encaderanschiuss. #0337 |300 kBaud =1 e e e i s EaE
Abschlubwiderstinde #02.39 [zugeschaket (1]~ | Motorzaitkonstante #0415 [172.0
w Bit O: K.abelbruch
o | | OFF

Thermiztor Typ

Farameter zpeichern und Drive Reset |

totar/Geberparameter won File laden | Autotune |

= Zuri.jckl weiter [ |

Hier sind die Punkte einzeln nach der Reihe abzuarbeiten und einzutragen. Bei Verwendung von

Fremdmotoren ist das , Autotune*

* durchzufhren.

Dabei sind unterschiedliche Modi wahlbar.

K1301_3FAutotune

=10l x|

Autotuning

P Short Low Speed Test

Fommutierungsoffzet [grd el ] #03.25 IT
hmtar Lerstungstakian Bos. Bhi #0510 I—
Stindemiderstand [Ohm] #0517 [ 12637
Streuinduktivitat [mH] #05.24 [ 35643
Stenderndukfivitat [mH #0525 [ - - |

Maanet Kennlinie Funke 1 (2Fssignsza [ - -
Meanet Kennline Funkt 2 (Foss #0520 [ - |

ode

=P Stationary Test |

pilormnal Low Speed Test

Minimnal Movernent T est |

——
-
|

Inertia Meazurement Test

Calculate Current Loop

Software Reglerfreigabe #0615 I 1
Hardware Reglerfreigabe Klemme 31 #08.03 I i}

Antrieb Riicksetzen Parameter speichern | Zurueck, |

Fur das Autotuning sind die beiden Bedingungen Software Reglerfreigabe und Hardware Reglerfreigabe
erforderlich. AnschlieBend ist das gewiinschte Autotuning per Mausklick zu starten.
Nach Abschluss des Tests sind alle Parameter abzuspeichern .
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10.03.09




‘r',‘,’.-é’}'ﬁ,oéy;; Softwarebeschreibung K13013
Auto- Beschreibung
tune
=1 stationdres Autotune (Stationary Test)
Open Loop Closed Loop Servo
Ermittlung von Rs und Ermittlung von R, Lss und | Kurztest zur Ermittlung des
Spannungs-Offset die Berechnung der Encoderwinkels
Stromreglerverstarkungen
=2 dynamisches Autotune (normal Low Speed Test)
Open Loop Closed Loop Servo
Ermittlung von Rg und Ermittlung von Rs, Lss und | Normaltest zur Ermittlung
Spannungs-Offset und die Berechnung der des Encoderwinkels und
cos_phi Stromreglerverstarkungen Berechnung der
und cos_phi Stromreglerverstarkungen
=3 Tragheitsmessung (Inertia Measurement Test)

Closed Loop und Servo
Ermittlung der Gesamttragheit (Motor und Last) und Berechnung der
Drehzahlreglerverstarkungen

=4 Berechnung der Stromreglerverstarkung (Calculate Cu rrent Loop)
Closed Loop (stationarer Test) Servo (stationadrer Test)
Der Motor wird nicht bestromt . Nur Der Motor wird bestromt und die

Berechnung der Stromreglerverstarkungen | Stromreglerverstarkungen berechnet.

aus Rs, Lsggestartet (Werte konnen auch | Voraussetzung dafir ist ein korrekter
manuell eingetragen werden) Encoderwinkel. Bei falschem Encoderwinkel
entsteht eine Bewegung des Laufers und die
Werte sind nicht korrekt.

=5 Einphasen mit minimaler Bewegung (minimal Movement Test)
Servo
Ermittlung des Encoderwinkels zur Kommutierung

=6 Berechnung der Stromreglerverstarkung (Calculate Cu rrent Loop)
Servo

Der Motor wird nicht bestromt . Nur Berechnung der Stromreglerverstarkungen aus Rg, Lsg
gestartet (Werte kdnnen auch manuell eingetragen werden)

Empfehlungen fur das Autotuning !

Werden rotierende Motoren mit Drehzahlriickfiihrung verwendet, ist das Autotuning im Modus 1 bis 3 zu
empfehlen. Es ist sicherzustellen, dass der Motor frei drehen kann bzw. nur Reibung Gberwinden oder
rotierende Massentragheiten (Uber ein Getriebe) antreiben muss. Hublasten oder Vorschubkréafte wahrend des
Autotunings sind nicht zulassig.

Closed Loop : Modus 1...3

Servo : Modus 2 oder 3
Open Loop : Modus 1 oder 2

Damit ist die Voreinstellung auf den Motor abgeschlossen.
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2.3 ldentifikation der Software und mechanische Installation

Die Software kann je nach Bedarf mit dem Optionsmodul SM-Application oder SM- Application-
Lite bezogen werden. (Unterschiedlich ist in diesem Fall die Bestellbezei chnung, funktionell
gibt es keine Unterscheidungen) und tragt folgende Beschriftung:

SM-Application SM-Apllication Lite SM-Application Plus
BV 80-K1301-3, V 1.09 BV 80-L1301-3, V 1.09 BV 80-M301-3, V 1.09
Komfort Positionierung fur Linear- / Komfort Positionierung fur Linear- Komfort Positionierung fur Linear-
Rundachsen / Rundachsen / Rundachsen

Fur die Installation der Module empfehlen wir das SM-Application (bzw. -Lite) in Slot 3 und die
Busanschaltung, z.B. das SM-Profibus in den dartber liegenden Slot 2 zu stecken.

HINWEIS Die verschiedenen Optionsmodule (SM ) dirfen nur bei abgeschalteter
Versorgungsspannung ( Display dunkel ) und abgeschalteter externer 24V Versorgung
montiert, bzw. entfernt werden.

Einsatzen ginzs Applikationsmoduls Herausnehmen gines Applikationsmoduls Drai singesetzte Applikationsmodul

\*“

=% in Sieckplalz 1 Slot 1

g%, Applikatiorsmodul
in Steckplatz 2 Slot 2
¥ applikaionsmodul]  Slot 3
in Steckplatz 3

Drilcken Sie zum Einsstzen sines Applikationsmoduls diesss in deroben Wie in der Abbildung dargestsllt, kénnen in alla drei Steckplitzs
dargesteliten Richiung hinein, bis =5 an baiden Seiten ainrastst. Applikationsmodule singesetzt warden.

Zum Enffemen des Applikationsmod uls miissen Sie an den Punkten (&) nach
innen dricken und in der dargestalten Richtung (B} ziehen.

Abbildung 1.1

Es kann sein, dass jetzt nach dem Einschalten der Versorgungsspannung, der
UNIDRIVE SP mit einer Fehlermeldung (trip Enc2, Drahtbruch) abschaltet.
Ursache kann die neue Konfiguration nach dem Stecken eines Moduls oder die noch nicht
erfolgte Einstellung der fiir dieses Optionsmodul und deren bendétigte Parameter sein, die in
den folgenden Kapiteln beschrieben wird.
Nahere Hinweise und Vorgehensweise bei Fehlerabschaltung siehe Betriebsanleitung
UNIDRIVE SP Kap. 13

12/77 10.03.09
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2.4 SM-Application (Lite, Plus) Software Grundeinstellung

Fur die Software sind einige Parameter - Voreinstellungen notwendig. In der Software ist eine Funktion
integriert, die diese Einstellungen automatisch durchfihrt.

Die automatische Einstellung erfolgt beim Ersteinschalten des Unidrive SP wenn der Parameter #18.50 = off
ist, bei Wechsel der Betriebsarten von Open Loop in Closed Loop bzw. Servo oder spater

nach Bedarf. Die Aktivierung finden Sie im Untermenl Grundeinstellung der Bedienoberflache:
Grundeinstellung-Freigabe anwéahlen und Ubernehmen-Taste driicken.

Ohne PC Oberflache wie folgt vorgehen:
Reglerfreigabe Aus ( Kl. 31 offen)
#18.50 = off, ,Grundeinstellung bei Netzein oder nach Reset ausfihren”
#XX.19 = 1 setzen, ,Reset des SM-Application (Lite) Modul“ (wechselt automatisch wieder auf 0). Wobei
#XX fur den entsprechenden Steckplatz steht in den das Modul gesteckt ist.
Es gilt: #15.19 = Steckplatz 1 (oben), #16.19 = Steckplatz 2 (Mitte), #17.19 = Steckplatz 3 (unten)!

Es werden dann die fur die Software bendtigten Parameter so eingestellt, dass die Software grundsétzlich
lauft. Diese Standard-Einstellung muss auf lhre aktuelle Anwendung angepasst werden.

Die Software muss jetzt grundsatzlich laufen. Erkennbar ist dies an folgenden Parametern:

Wechseln im Sekunden Rhythmus zwischen folgenden Werten: #20.02 = 13013 und -13013
#20.01 = 109 Statische Anzeige der Versionsnummer
#18.50=1 die Automatische Grundeinstellung wurde durchgefihrt

Wenn diese Werte angezeigt werden, ist die korrekte Software geladen und lauft. Erkennbar auch auf dem
Startbildschirm der Bedienoberflache.

2.5 Anschluss

Klemmenbelegung nach der Grundeinstellung der Positioniersoftware:

Unidrive SP
Externe Funktion Klemme | Anzeige- Interne Funktion
parameter
Betriebsbereit - 41 #08.08 |Relais Ausgang 1 _\
Betriebsbereit - 42 Relais Ausgang 1 _
3 0V - Masse
- 4 +10 V Referenzspannung (10mA)
Zielposition * ® 5 #07.01 [ Analog-Differenzeingang nicht inv. +
Zielposition * ® 6 Analog-Differenzeingang invertierend -
® 7 #07.02 | Analogeingang 2
® 8 #07.03 | Analogeingang 3
Drehzahlistwert - 9 Analogausgang 1
Stromistwert - 10 Analogausgang 2
11 0V - Masse
21 nicht benutzt
- 22 +24V Versorgung ( 200mA ) oder Ausgang
23 0V - Masse
- 24 #08.01 | F1 Digital Eingang-Ausgang (je nach Einstellung)
- 25 #08.02 | F2 Digital Eingang-Ausgang (je nach Einstellung)
HW-Limit + ** ® 26 #08.03 [ F3 Digital Eingang-Ausgang (je nach Einstellung)
HW-Limit - ** ® 27 #08.04 | F4 Digital Eingang
® 28 #08.05 [ F5 Digital Eingang
Schnellstopp *** ® 29 #08.06 | F6 Digital Eingang
30 0V - Masse
Reglerfreigabe ® 31 Reglerfreigabe
- Als Ausgang programmiert *) nur wenn #19.49 = On und Steuerwort Bit 14 = 1
® Eingang **) fest zugeordnete Funktion der Eingdnge wenn Hardwareendschalter aktiv (#19.33 = On)

***) fest zugeordnete Funktion des Eingangs wenn #08.26 = 18.32 (Schnellstopp) gesetzt wird

13/77 10.03.09
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3 Softwarebeschreibung
3.1 Allgemeine Funktionsbeschreibung

3.1.1 Rampen

Die Positioniersoftware kann das Geschwindigkeitsprofil fir lineare Rampen oder S-Rampen berechnen. Das
Geschwindigkeitsprofil wird bei beiden Rampenarten durch den Verfahrweg, die maximale Geschwindigkeit,
die maximale Beschleunigung und die maximale Beschleunigungsanderung (Ruck) begrenzt.

Bei der linearen Rampe ist die Beschleunigung konstant, dies fiihrt zu einer schlagartigen Anderung in der
Beschleunigung. Verwendung findet die lineare Rampe vor allem bei zeitkritischen Positioniervorgéngen.

Zeschwindigkeit

B

| T
| I
Beschleunigung ———» | !
|

Bei der S-Rampe setzt die Beschleunigung nicht ruckartig ein. Uber die Variable "Ruck" lasst sich der Anstieg
der Beschleunigung einstellen. Dadurch erhé@lt man eine sanftere Geschwindigkeitsanderung. Der Ruck kann
fur jeden Modus (Tippen, Positionierung) separat eingestellt werden.

¥ 3
Geschwindigkeit

Ruck

d

+-—p
t = #20.28 und #20.29

Zeit

Beschleunigung

14/77 10.03.09
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Fur den Positioniervorgang erlaubt die Software die Einstellung unterschiedlicher Werte fir
Beschleunigung und Verzdgerung.
Im Tippbetrieb wird nur ein Wert fir Beschleunigung und Verzégerung verwendet.
Fur den Schnell-Halt (Stopp) steht eine separate Verzdgerung zur Verfigung.

Der Ruck kann separat eingestellt werden fir:

Bei Positionierung:
Im Tippbetrieb:

3.1.2 Geschwindigkeit

separat einstellbar fiir Beschleunigung und Verzdgerung
gemeinsam fir Beschleunigung und Verzégerung

Die Maximalgeschwindigkeiten fir die einzelnen Modi - Positionierung, Tippen und Referenzierung durch

Referenzlauf — kénnen jeweils separat eingestellt werden.

Wahrend der Fahrt kann auf die aktuelle Geschwindigkeit jederzeit tiber einen Override #18.18 (0...100%)

Einfluss genommen werden.

Der Override wirkt in den Modi Positionierung, Tippen und Referenzfahrt auf den jeweiligen

Geschwindigkeitsendwert mit O..

.100%.

Zusatzlich wird die Sollgeschwindigkeit mit dem Parameter #20.18 fein beeinflusst. Dieser Wert
kann von 0 — 1000 eingestellt werden und bedeutet 0.0%-100.0%. Die Beeinflussung wird mit diesem

Parameter sofort wirksam (Abtastung im #MM.11; 6mS in Grundeinstellung)

3.1.3 Schnell-Halt (Stopp)

Soll der Positioniervorgang unterbrochen werden, kann das auf verschiedene Arten erfolgen:

Fur eine normale Unterbrechung kann das Startsignal fiir die Positionierung zurtickgesetzt werden.
Danach erfolgt der Abbremsvorgang Uber die eingestellte Verzégerung der Positionierung.

Wird der Eingang Schnell-Halt (KI. 29) aktiviert oder Software-Reglerfreigabe (Steuerbit 0 oder #18.46)
abgeschaltet, bremst der Antrieb mit einer separat einstellbaren Rampe fiir Schnell-Halt ab. Diese
separate Rampe kann durch mit Verschliff = 0 als lineare Rampe konfiguriert werden.

/ Schnellstoprampe

=10l x|

F

Schrellhalt
#18.32

Rampengenerator

tax. Beschleunigung #2033 I B000 s

Werzogerung
#20.30

EOO
s

Yerzchliff #74.50

|ztposition

lztqeschw,
mmd's

I 0.00

#7422

Sollgeschw.
mmss

W00 —

H74.21

Sollposgition
i

| W0 —

#20.39

#74.20

01 mm

Parameter gpeichern und Diive Reszet |

| Unidrive OK - INH

Alarm Details |

‘ [ sLave: lstpos. #74.90 [INNNOMIIN rm  Abweichung #74.29 [NNNOIEENNN

Schliefen |

Wwieiter |>> |

Hinweis!

Der Eingang fur Schnell-Halt (KI. 29, #08.26 = 18.32) hat Uibergeordnete Prioritét vor allen anderen Motion

Funktionen.

15/77
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3.1.4 Bremsensteuerung

Die Positionierung verfiigt Gber eine integrierte Bremsensteuerung, welche die Haltebremse des Motors tber
einen digitalen Ausgang und Koppelrelais oder den Relaiskontakt (41/42) direkt ansteuert.

Die Bremsensteuerung ermdglicht das Anfahren einer Hublast ohne Absacken fiir Servomotoren und
Asynchronmotoren mit Geber.

Der gewlinschte Ausgang muss vom Anwender verzeigert werden.

Auswahl / Einstellung der Bremsensteuerung tber die Bedienoberflache im Untermen( Positionierung:

/' Bremsensteuerung

Bremsensteuerung akbivieren #19.37 Eingezchaltet=1

Bremsenstatus #18.35 I 1]

‘erzogerung des Offnens der Bremse nach Feglerfreigabe #1825 200 I

Yerzogerung der Reglersperre nach dem Bremse schlielen #18.26 I 2000 ma

Yerzogerung der Sollwertfreigabe nach dem Bremsze offnen #18.27 200 MmE

Yerzogerung awizchen [n Position und Bremse schliefen #18.28 I 1] 0.1z

Parameter zpeichern und Drive Reszet | Schliefen

Unidrive OF - INH Alarm Detailsl <] Zuiick | Weiter [

Damit ergibt sich dann folgender Ablauf:

Neue Zielposition #20.37 X

Start Positionierung  (Steuerwort) | 4
Bit_3 : | |
Interne Freigabe (Steuerwort)J L
Bit_0 |

Bremsensausgang #18.35

Trs Tal ) Tere
Motor bestromt #10.02

Position erreicht #18.37 | |

o i e
3

Drehzahl #03.02

stilistand (In| < Ny~ #10.03 | | [ |

T #18.25 - Zeit zwischen Motor bestrom:t und Bremse 6ffnen (#18.35 = 1) :

Trs #18.27 - Zeit zwischen Bremse offen und Rampenstart (Bremsendffnungszeit)
Tere #18.26 - Zeit zwischen Bremse schliel3en und Reglerfreigabe aus
Tcl #18.28 - Zeit zwischen Position erreicht und Bremse schlie3en, hiermit kann bei

entsprechender Einstellung der Zeit das Schalten der Bremse vor dem nachsten
Start vermieden werden.
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3.1.5 Referenzlauf / Preset

Eine Referenzierung des Antriebes ist erforderlich, um den Bezug zu den mechanischen Gegebenheiten der
Maschine herzustellen. Bei Verwendung von Inkrementalgebern ist eine Referenzierung nach jedem
Netzzuschalten zwingend erforderlich. Werden absolute multiturn Geber verwendet kann auf die Referenzfahrt
nach jedem Netzzuschalten verzichtet werden.

Einteilung der Geber (Feedbacksysteme)

Gebertyp inkrementell absolut Single - absolut Multi - Referenzierung
Turn Turn nach Netz AUS

Resolver xX* nicht erforderlich

Inkrementalgeber, X erforderlich

Servoencoder

Sincos X erforderlich

Sincos —EnDat oder X* X nicht erforderlich

Hiperface nicht erforderlich

SSI und Sincos-SSI

Geber

*nur dann wenn der Verfahrbereich innerhalb der Singleturngrenzen liegt!!!

Auswahl der Referenzierung tber die Bedienoberflache im Untermeni Positionierung
/' Referenzierung -0l x|

Referenzpunkt Setzen (0] £ Suchlauf [1] #19.22 ISetzen=D vl
Heferenzlauf Bichtung #1531 IF'ositiv=D vl

FeterenzlautWariante (053] #1330 IEI - &uf Schalter mit Richtungzumbkehr + Offzet ;I
|Lageregler wahrend Suchlaufs #1950 IGESCh|DSSEn=D - I I SLAVE:
lztpoz. #74.90
Fliegende Referenzierung #19.43 IGESDEHt=U vl _ o
Referenzpunkt Position #20.38 I 0o T #bweichung #74.83
T o
Geschwindighkeit 2um Feferenzsensar $1814 I 20 s
Geschyindiaket fen#1815 | 5 /s o D
[ffset nach der Feterenztahnt #18.30 I 0o i Referenzierung durchgefiitrt #16.48 I 1
Freigabe Offset nach Feferenzfaht #1542 IDeaktiviert:D - I |stpozition #20.39 I 0.1 mnrm

Registiierung aktivieren #13.44 IDeaktiviert=D - I Geschwindigkeitzzk alierung

#1818 (%)  «#2018(%)

Registrienura Status #2022 it 7 | Ricferena Start (#18.41) [ 100 x| 1000
Registrierte Pasiion #7486 | 0.0 mm Sailevs Fekabepabe [ 00 T
Parameter speichern und Drive Resat | | Schliefen I
I Unidrive OF, - IMH Alarm Detailz | I Referenzierung vorhanden <] Zuriick | weiter [ |

Die Positioniersoftware verfugt Giber unterschiedlich konfigurierbare Referenzlaufroutinen. Die Auswahl der
Referenzierung durch einen Referenzlauf wird mit #19.32 = 1 (Suchlauf) aktiviert.

AnschlieRend wird mit #19.30 die Art des Referenzlaufes bestimmt. Werden absolute Geber im Motor
verwendet, kann ein elektronischer Preset einmalig bei der Inbetriebnahme der Maschine durchgefihrt
werden. Danach ist keine weitere Referenzierung erforderlich, es sei denn, der Motor oder der eingebaute
Geber werden ausgetauscht.

Wird bei Revisionsarbeiten an der Maschine der Motor von der Mechanik getrennt, ist anschlieRend auch ein
erneuter Preset erforderlich. Der Presetwert kann tUber den Parameter #20.38 vorgegeben werden. Nach
erfolgreichem Referenzieren, wird der Parameter #18.48 auf 1 gesetzt. Damit wird auch die entsprechende
Meldung im Statuswort gesetzt und kann von der Steuerung ausgewertet werden.

Hinweis !
Zur korrekten Ansteuerung und Auswabhl der Motion Funktionen ist darauf zu achten, dass jeweils nur ein Bit
im Steuerwort oder im Modus Klemmenbelegung gesetzt ist.

17177 10.03.09
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Hinweis ! — Endschalter wahrend eines Suchlaufs.

Wenn wahrend eines Suchlaufs ein Hardwareendschalter erreicht wird ohne das Referenzsignal
(Schalter oder Nullmarke) detektiert wurde, kehrt der Motor um und der Suchlauf erfolgt in die
Gegenrichtung. Wird jetzt die andere Endlage erreicht bleibt der Motor stehen und der Suchlauf
wird abgebrochen.

3.1.5.1 Referenzlauf auf Nocken (#19.30 = 0)

Der Referenzlauf dreht den Motor mit einstellbarer Richtung (#19.31) und Geschwindigkeit (#18.14) solange
bis der Referenznocken detektiert wird ( 0-1 Flanke). Anschlie3end halt der Motor an und fahrt mit verringerter
Geschwindigkeit (#18.15) in umgekehrter Richtung wieder von der Nocke herunter. Beim Verlassen der Nocke
( 1-0 Flanke) wird die Istposition auf den Parameterinhalt von #20.38 gesetzt. Steht der Motor beim Starten
der Referenzfahrt bereits auf der Nocke, wird sofort mit verringerter Geschwindigkeit von der Nocke
heruntergefahren.

Der Antrieb kann nach dem Istwertsetzen auch auf einen einstellbaren Offset, (absoluter Wert) in #18.30,
selbstandig positionieren. Der Offset zur Referenzposition wird Uber #19.42 = 1 aktiviert.

Bei #19.42 = 0 wird kein Offset aktiviert und der Antrieb nimmt die Nocke als Referenzpunkt.

Hinweis!

Der Nocken muss mechanisch lange genug ausgefiihrt sein, dass er bei der 0 — 1 Flanke und dem
anschlieBenden Stopp einen digitalen Eingang bedeckt halt. Mit der Riickfahrgeschwindigkeit kann die
Genauigkeit der Referenzposition beeinflusst werden. Es empfehlen sich daher relativ kleine
Geschwindigkeiten von ca. 1/5 bis 1/10 der Referenzgeschwindigkeit.

Ablauf fir #19.42 =0

v_ref E / E \ E E
ref_start : |
ref_nocke E E
ref OK E E E
v_ref = #18.14 und #18.15
ref start = #18.41 oder Steuerwort Bit_4
ref_nocke = #18.36
ref OK = #18.48 oder Statuswort Bit_3
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3.1.5.2 Referenzlauf auf den nachsten Nullimpuls (#19.30 = 1)

Nur fiir Geber mit Nullimpuls.

Der Motor fahrt innerhalb der ndchsten Umdrehung vom Startzeitpunkt des Referenzlaufes bis zur Position
des Nullimpulses vom Lagegeber. Die Geschwindigkeit ist im Parameter #18.15

einstellbar. Die Istposition wird mit dem Nullimpuls auf den Parameterinhalt von #20.38 gesetzt.

Der Antrieb kann anschlieRend auch auf einen einstellbaren Offset, absoluter Wert in #18.30, selbstandig
positionieren (damit z.B. den Bremsweg kompensieren). Der Offset zur Referenzposition wird tGber #19.42 = 1
aktiviert.

Bei #19.42 = 0 wird kein Offset aktiviert und der Antrieb nimmt den Nullimpuls als Referenzpunkt.

Ablauf fir #19.42 =0

v_ref E / E \ E
ref_start |
nullimpuls H E |'| E H
ref_OK i i
v_ref = Wert im #18.15 einstellbar
ref_start = #18.41 oder Steuerwort Bit_4
nullimpuls = aktiviert Uber #03.32 = 0 wird vom Programm ausgewertet
ref OK = #18.48 oder Statuswort Bit_3

Ein Referenzlauf mit #19.30 = 1, 2 oder 3 ist zur Z eit nur moglich bei angeschlossener Nullspur vom
Geber des Typs AB oder AB.Servo. Es werden die Sign  ale Z und —Z benétigt !
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3.1.5.3 Referenzlauf auf Nocken und anschliel3enden Nullimpuls (#19.30 = 2)

Nur fiir Geber mit Nullimpuls.

Der Referenzlauf dreht den Motor mit einstellbarer Richtung (#19.31) und Geschwindigkeit (#18.14) solange
bis der Referenznocken detektiert wird (0-1 Flanke). Bei Detektierung des Referenznockens wird die
Geschwindigkeit auf den Wert #18.15 verringert und auf die Position des ersten Nullimpulses vom Lagegeber
gefahren. Die Istposition wird mit dem Nullimpuls auf den Parameterinhalt von #20.38 gesetzt. Steht der Motor
beim Starten der Referenzfahrt bereits auf der Nocke, wird erst mit verringerter Geschwindigkeit von der
Nocke heruntergefahren angehalten und danach auf die Nocke zu gefahren, bis die ( 0-1 Flanke) detektiert
wird.

Der Antrieb kann anschlieRend auch auf einen einstellbaren Offset, absoluter Wert in #18.30, selbstandig
positionieren (damit z.B. den Bremsweg kompensieren).

Der Offset zur Referenzposition wird Gber #19.42 = 1 aktiviert.

Bei #19.42 = 0 wird kein Offset aktiviert und der Antrieb nimmt den Nullimpuls als Referenzpunkt.

Ablauf fir #19.42 =0

]

|

v_ref '\E
]

v

ref_nocke

nullimpuls J

==
 m—
v

v_ref = beginnt mit #18.14 und auf Nocke #18.15

ref_start = #18.41 oder Steuerwort Bit_4

ref_nocke = #18.36

nullimpuls = aktiviert Gber #03.32 = 0 wird vom Programm ausgewertet
ref OK = #18.48 oder Statuswort Bit_3

Ein Referenzlauf mit #19.30 = 1, 2 oder 3 ist zur Z eit nur moglich bei angeschlossener Nullspur vom
Geber des Typs AB oder AB.Servo. Es werden die Sign  ale Z und —Z benétigt !
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3.1.5.4 Referenzlauf auf Nocken, Richtungsumkehr und anschlieRendem Nullimpuls
(#19.30=3)

Nur fir Geber mit Nullimpuls.

Der Referenzlauf dreht den Motor mit einstellbarer Richtung (#19.31) und Geschwindigkeit (#18.14) solange,
bis der Referenznocken detektiert wird ( 0-1 Flanke). Bei Detektierung des Referenznockens halt der Motor an
und fahrt mit verringerter Geschwindigkeit (#18.15) in umgekehrter Richtung wieder von der Nocke herunter.
Nach dem Verlassen der Nocke ( 1-0) wird auf die Position des ersten Nullimpulses vom Lagegeber gefahren.
Die Istposition wird mit dem Nullimpuls auf den Parameterinhalt von #20.38 gesetzt. Steht der Motor beim
Starten der Referenzfahrt bereits auf der Nocke, wird erst mit verringerter Geschwindigkeit von der Nocke
heruntergefahren.

Der Antrieb kann nach dem Istwertsetzen auch auf einen einstellbaren Offset, absoluter Wert in #18.30,
selbstandig positionieren. Der Offset zur Referenzposition wird Uber #19.42 = 1 aktiviert.

Bei #19.42 = 0 wird kein Offset aktiviert und der Antrieb nimmt den Nullimpuls als Referenzpunkt.

Ablauf fir #19.42 =0

v_ref E / E \ | E E
! I S S— >
ref_start : i
ref_nocke E ' E E
nullimpuls |-| | |-| | E |-i |
ref_OK i
v_ref = beginnt mit #18.14, danach fester Wert nicht einstellbar
ref start = #18.41 oder Steuerwort Bit_4
ref_nocke = #18.36
nullimpuls = aktiviert tber #03.32 = 0 wird vom Programm ausgewertet
ref OK = #18.48 oder Statuswort Bit_3

Ein Referenzlauf mit #19.30 = 1, 2 oder 3 ist zur Z eit nur moglich bei angeschlossener Nullspur vom
Geber des Typs AB oder AB.Servo. Es werden die Sign  ale Z und —Z benétigt !
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3.1.5.5 Fliegende Referenzierung

Die Fliegende Referenzierung wird immer dann verwendet, wenn es sich um eine Rundachse handelt, bei der
endlos in eine Richtung positioniert werden soll. Das ist insbesondere der Fall bei nicht starren Verbindungen
zwischen Motor und anzutreibender Mechanik. Die fliegende Referenzierung setzt dann bei jedem Uberlauf
der Rundachse den Istwert auf den Parameterinhalt in #20.38.

/' Referenzierung B

Referenzpunkt Setzen (0] Suchlauf [1] #19.22 ISetzen=D vl
Heferenzlaul Hichtung #1931 IF'nsitiv=D vl

Heferenzlaut YWarniante [0 2] #1930 IIJ - Auf Schalker mit Bichtungzumbehr + Offsat ;I
[Lamereqler watnend Suchlauts #1550 IGeschIDssen=D vl I SLavE:

|stpoz. #74.90

Fliegende Referenzierung #19.43 IGBSDB”t=U 'I _ o
Refgrenzpunkt Position #20.38 | 0.0 i Abwigichung #74.83
S
[Feschwindigheitfzum Heferenzsensor #1874 I 20 s
Geschwrdgketfen®iBI6 | 5 | mmis - iodibioiv:sd IR
[ffsetinach der Feferenziaht #1830 I 0o i Al R e i AL I L
ffeet nach Feferenetahnt #119.4:2 IDeaktiviert=El vl |stpozition #2035 I 01 mim

Reqgistrierung aktivieren #1944 IDeaktiviert=D - I Gezchwindigheitzzkalierung

#1818 (%) = #2018[%)

Regstienrg stats #2022 61 7 [ Risferanz Start (#18.41) [0 x| 1000
Registrierte Fosition #7.4.88 | ] i Software Redlerfreigabe  __o-1 |

Ereigate

Parameter speicfiern und Drive Rezet | | Schiiefen I

[ SO aroea] [ e oz | i b |

Aktiviert wird diese Funktion Uber den #19.43.
Der Initiator muss an den digitalen Eingang 0 des SM Applications angeschlossen werden.
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3.1.6 Hardware- und Softwareendschalter

Fur lineare Verfahrwege sind zur Begrenzung des Arbeitsbereiches zwei separat wirkende Einschrankungen
vorgesehen. Elektronisch wirkende Softwareendschalter und mechanisch verdrahtete Hardwareendschalter.
Die Wirkung dieser Begrenzungen ist abhangig vom jeweiligen Zustand des Antriebes. Als Arbeitsbereich wird
der Weg innerhalb der Software- und Hardwareendschalter bezeichnet.

SW-Endschalter minus Endschalter plus

Arbeitsbereich SW-

HW-Endschalter minus HW-Endschalter plus
Kl.27 KI.26

Die Softwareendschalter wirken generell erst nach dem der Antrieb referenziert ist und durch die Anzeige
Referenz OK meldet. Die beiden Parameter kdnnen jederzeit verandert werden und sind einfach tber die
Oberflache zu aktivieren. Die Softwareendschalter wirken auf den geschickten Positionssollwert und
begrenzen ihn deshalb bereits in der Wegvorgabe. Sollte die Begrenzung dadurch eingreifen, wird beim Start
die jeweilige Endlage, Wert im Softwareendschalter, angefahren und ein Bit im Statuswort angezeigt.
Uberschreitet die aktuelle Istposition des Antriebes den jeweiligen Wert des Softwareendschalters, erfolgt ein
Schnellstopp mit den dort eingestellten Rampen.

Der Antrieb lasst sich nicht mehr in diese Richtung Tippen oder Positionieren. Nur durch eine
Positionsvorgabe in entgegengesetzter Richtung kann aus diesem Softwareendschalter herausgefahren
werden. Dies kann durch den Befehl Tippen in entgegengesetzter Richtung oder durch eine Positionsvorgabe,
die innerhalb des Arbeitsbereiches liegt erfolgen. Die Anzeige fur den angesprochenen Softwareendschalter
im Statuswort wird erst nach erneutem und korrekten Positionierbefehl zuriickgesetzt.

Die Hardwareendschalter sind bestimmten digitalen Eingdngen fest zugeordnet und durch einfaches klicken
in der Bedienoberflache zu aktivieren. Die Eingadnge sind danach fir keine andere Funktion verwendbar. Auch
bei den Hardwareendschaltern gelten die Evakuierungsregeln wie bei den Softwareendschaltern. Wird ein
positiver Hardwareendschalter angefahren, kann nicht mehr in diese Richtung weitergefahren werden. Nur
durch Tippen in entgegengesetzter Richtung kann aus dem jeweiligen Endschalter herausgefahren werden.

/ Grundeinstellung -[0] x|
CeiEapp I Max. Werfahrbereich plus/minus #74.33 I 51200.0 mrm I Abs.
ID - Linearachse sbsolut —I Reduzierung der Geberauflosung 2 H#74.40 I 1]
Motardrehrichtung #19.36 INicht invertiert=0 ;I Eingabehilfe
Invertierung Lagegeber #1935 INicht Invertiert=0 LI Bezugsweg #20.23 I 125 mrm
Direhzahlzallwert #19.38 IBipoIar=D LI Pulze pro Bezugsweg #20.24 I 32768
Aktivierung Hardwareendschalter an KL 2%%%2 I?\dschalter gespent=0 LI weg pro Motorumdrehung #20.25 I 25.00 mm

Umlauflange Bundachse H201 36 I 0o T
Telung Fundachse #2037 I oo i

Kamektur fiir Endloslauf beilnicht ganzzahliger Geberpulzzahl pro U miauf

Wrnlzuffehler #74.34 : l— Wrnlauffehler #74. 35 l—
it Gebennkrementen U s WD
Wrrl&uteanzat] #7d. 36 IT T Wrnlaute #7437 IT
ganzzahlige Suflosung auflazungsbediengt

LI wegtehlerkorektur nach wiegtehlerkorrelkbur
H74l 36 Wmnlaufern I 0 hach #7436 Umléufenl 0.00000
Belegung der Parameter #14.31-50 [#13.01] |D - Kanfiguration LI i Gizbarinizimeriten D
Kanfigurations Bits | .
| Schliefen |
I Unidrive DK}H Alarm Dretails | Ubernehmen - Parameter speichern und Drive Reset | <| Zurlick | Weiter |> |

Die Aktivierung finden Sie im Unterment Grundeinstellung der Bedienoberflache
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3.1.7 Prinzipschaltbild der Lageregelung

|
SM-Applications (Lite) Lageregelung |
|

Vorsteuerung | _________________
. #19.12 : o Fi 01.07.1) |
Trip 80 Trip 89| || Unidrive SP THEN (O 071
I #11.29 = 1.07 |
I | #11.34=1 |
I
| I I-Regler |
N-Regler #04.12 |
Profilbildung . #03.10 #04.13 Motor- |
P-Anteil #03.11 #04.14 steuerung I
Skalierung |
Weg
pro Motor-
umdrehung
#20.25

Bezugsweg #20.23
Pulse pro Bezugsweg #20.24
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Das oben skizzierte Prinzipschaltbild der Lageregelung zeigt die in der Software realisierte
Regelungsstruktur. Damit wird es méglich, anhand der auftretenden Fehlermeldungen, wie z.B. ,Trip
80 Lageschleppfehler* oder , Trip 89 Drehzahlschleppfehler” die anzupassenden Parameter zu
identifizieren. Die Wirkungsweise dieser Kaskadenregelung soll hier allerdings nicht weiter erlautert

werden.
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3.2 Motion Funktionen

3.2.1 Positionierung

Der Antrieb fahrt auf die vorgegebene Zielposition (#20.40). Die Zielposition wird mit der Flanke des
Startbefehls tibernommen. Bei Erreichen eines frei einstellbaren Bereiches (#19.16) um die
Zielposition wird dies durch ein grobes Fenster (Bit_1 im Statuswort) angezeigt. Bei Erreichen der
Zielposition und noch anstehendem Positionierbefehl wird zusatzlich das Anzeigebit fiir ,InPosition”
gesetzt. Wahrend der gesamten Fahrt muss der Startbefehl fiir die Positionierung anstehen.

Eingabeeinheit (#18.11) wahlbar (1 mm, 0.1 mm, 0.01 mm, 0.001 mm, 0.0001 mm) bei
Linearachsen

Eingabeeinheit (#18.11) wahlbar (1° 0.1° 0.01%5 0.001° 0.0001°) bei Rundachsen

Tippbetrieb mit offenem Lageregelkreis

Bremsensteuerung

Anzeige-System: Alle Positionier-Parameter kdnnen am Unidrive SP LED/LCD-Keypad angezeigt
und verandert werden. Ebenfalls steht die komfortable PC-Bedienoberflache dafir zur Verfigung.

Der Positioniervorgang kann gestartet werden durch
das Bit_3 im Steuerwort
das Bit_3 im Steuerwort und geanderte Zielposition
das Bit_14 im Steuerwort, direkte Profilvorgabe aktiv Sollwertquelle wahlbar Gber #19.48
Setzen von Ansteuerbit #18.38 = 1

Hinweis!
Voraussetzung fur den Start der Positionierung ist eine erfolgreich abgeschlossene Referenzierung
des Antriebes. Ohne Referenz OK Meldung (#18.48) positioniert der Antrieb trotz Startbefehl nicht.

3.2.1.1  Absolute Positionierung

Wird der Antrieb fur die absolute Positionierung konfiguriert, werden die Positionsangaben immer auf
den Referenzpunkt bezogen. In dem nachfolgenden Beispiel erkennt man die Vorgaben P1, P2 und
P3 die sich auf den Referenzpunkt beziehen. Bei Linearachsen ergibt sich die Verfahrrichtung durch
den absoluten Positionswert begrenzt durch die Softwareendschalter. Ist der Antrieb als Rundachse
konfiguriert fahrt der Antrieb den kirzesten Weg, die Softwareendschalter haben keine Wirkung

Absolute Position
Referenzpunkt

P, = 1200 P, = 1800 P, = 3000

—
-

3.2.1.2 Relative Positionierung

Bei der relativen Positionierung fir Linearachsen werden die Positionsangaben als Differenz bezogen
auf den aktuellen Istwert vorgegeben, auch nach Abbruch eines Positioniervorgangs. Als maximaler
Verfahrweg ergibt sich der Bereich zwischen den Softwareendschaltern.

relative Position
Referenzpunkt

AP,= 1200 APy= 4600 AP= +1200

N I
| il |
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Fur das relative Positionieren bei Rundachsen bezieht sich die Positionsvorgabe fiir den nachsten
Startvorgang ebenfalls als Differenz bezogen auf den aktuellen Istwert. Der Verfahrbereich wird hier
nicht durch Softwareendschalter begrenzt. In diesem Modus kann eine Sonderfunktion fir
Rundachsen aktiviert werden. Diese Funktion wird mit Fahren auf Teilung bezeichnet.

3.2.1.3 Fahren auf Teilung (Rundachse)

In diesem Modus kann bezogen auf die frei einstellbare Umlauflange eine Teilung vorgegeben
werden. Der Antrieb fahrt dann beim Start auf diesen ersten Teilungswert. Wird die Positionierung vor
dem Erreichen der Zielposition unterbrochen, so wird bei einem erneuten Start der Restweg bis zur
nachsten Teilung abgefahren. Die Richtung fur das Fahren auf die nachste Teilung kann ebenfalls
definiert werden — Achsentyp #19.26 oder mit dem Bit 11 des Steuerwortes. Dadurch lassen sich
Anwendungen fur Rundtakttische oder Férderbander mit Mithehmern realisieren. Teilung kann das
Mehrfache der Umlauflange sein.

00

A
Beispiel fir eine 8er

Teilung (459
Umlauflange

ii 360°

3.2.1.4 Direkte Profilvorgabe (Steuerwort Bit 14)

Die Positioniersoftware verfuigt Giber die Moglichkeit, den internen Rampengenerator zu deaktivieren
und direkte Wegpunkte bzw. Wegkurven vorzugeben. Die Vorgaben werden als absolute Positionen
interpretiert. In diesem Modus hat man die Mdglichkeit, spezielle Profile (Sinus, Dreieck oder sich
kontinuierlich verandernde Vorgaben) direkt in den Lageregler zu schreiben. Die Werte werden alle

1 oder 2ms Ubernommen und verarbeitet. Die einzig wirksame Begrenzung hierbei sind die
Softwareendschalterwerte (nicht bei Betrieb als Rundachse). Diese sollten dazu verwendet werden,
den Verfahrbereich zu begrenzen. Die Drehzahlvorsteuerung wird hierbei intern berechnet und kann
nicht skaliert sondern lediglich Giber #19.20 (Filter in ms, PT-1) leicht geglattet werden.

Die direkte Profilvorgabe Uiber einen analogen Eingang oder Uber eine Busschnittstelle wird Uiber das
Steuerwort Bit 14 (oder #18.44 = On) aktiviert.

Die Sollwertquelle fir die Zielpositionsvorgaben kann mit #19.48 ausgewahlt werden. Dabei gilt

Parameter auf #19.48 = Off:
Die sich einstellende Geschwindigkeit und Rampenzeiten hangen direkt von der Sollwertvorgabe Uber
die Ubergeordnete Steuerung ab.

Parameter #19.48 = On:

Der analoge Sollwert an den Klemmen 5/6, 7 oder 8 des Unidrive SP wird direkt dazu verwendet, die
absolute Zielposition in #75.70 von 0%...100% zu skalieren (weitere Verzeigerungen sind nicht
erforderlich). .

Erfolgt die direkte Positionsvorgabe von einer externen Steuerung Uber ein Bussystem gilt die
eingestellte Auflésung in #18.11.

Hinweis!
Die Lageschleppfehler- und Drehzahlschleppfehler-U  berwachung sowie die
Begrenzung der maximalen Motordrehzahl sind aktiv
Der Anwender muss vor dem Start der direkten Profilvorgabe dafur sorgen, dass der Positionsistwert
auf dem Positionssollwert gesetzt ist, da sonst der Antrieb direkt losféhrt. Es empfiehlt sich daher das
Referenzieren als Referenzpunkt setzen zu aktivieren.
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/ Direkte Profilvorgabe -10] x|
“Yorgabe Liber CTSync / Portalantrieb /CTHet YYorgabe Liber analogen Eingang 4 Handrad Yorgabe Uber Parameter $20.40
Funktion #19.29 | (STl ke = AGAI=I Modus sinschalten 119,48 Ssgeschalteil = Vorgaben Zuklus 174,43 |1— e

CTSync Master #19.40 I.-’-\usgesc:haltet=ﬂ - I e
I.-’-‘n.nalogeingang Klemme 5-5 LI Ith ;I “argaben Multiplikatar I 1
CTSync Slave #1341 Ia’-\usgeschaltet:ﬂ - I #7444

Master,  Zahler #7451 I 1 PegeIAnalogeingangl 3.08 * I aE3 ﬁg%itjiounsvorgabe IT

Ghalizting lenner #rd. 52 I 1 mm o HF4 44
Handradverschiebung #r5 ES I oo i
Alarm-Schwelle #1977 I 5.00 T

Glattungskonstante fur

Fosition el max. Susstedenin o
Tioleranzferster #19.21 I 20 i 75 700 2 I ag i Geschw. Vorsteusung I a0 0.1%

Sutornatizehes Blickset : #19.20
dgr%rraav::gozzonuc RSN IAusgeschaltet:D vI g%ﬁ;‘lahl bel maw. Sussteusning n.on G

M azster Triggerpos. #74.68 I ] »

Fenster [ Position #1916 I 2.00 i Softwware Limit + #2035 3200.0 T
Master Offset Hid B3 I 1160000
fd asterposition v IT Zielpasition B2040 Salldrehzahl #7553 Softwsare Limnit - #20.34 I -3200.0 mm
Eeirm Slave Fresst : I 0o frns I 0 1Y ity Geschwindigkeitszkalierung

#1518 (%) = H2018 (%)

I INSCTIVE 100 xl 100.0
|stpos, #7490 _ i

Letzte Sollposition #7465 mrm
Abweichung #7460 |GG I 0.1 |

status #7202 [ Istposition #20.33 o mm Folgen mit Fampe [#18.28)
S'Zﬁil;:‘;‘;:’;‘z IIZ ETlat Zollar: Ss e [ oo Ll Leitsollwert/Triager folgen (#12.44) |
Fehiler [T I ‘25#3 Software Reglerfreigabe 0-1 |
Parameter speichern und Drive Reset | Schiiefen |
I Unidrive O - [MH | Alam Details | I ﬁﬁfereﬂwﬁuﬁgw@andeﬁ j <] Zuriick | wieiter [ |

3.2.1.5 Positionsvorgabe tiber Analogeingang

Die Positioniersoftware verfligt Giber die Mdglichkeit, die Positionsvorgabe (iber einen der analogen
Eingange zu aktivieren. Dieser Modus kann dazu verwendet werden, um eine méglichst einfache
Vorgabe einer Position Uiber z.B. ein Potentiometer zu erlauben. Die Zielposition kann dabei Uber
einen Parameter frei skaliert werden. Der interne Profilgenerator bleibt aktiv und erlaubt die
Einstellungen fir Beschleunigung, Verzégerung, Verschliff und Geschwindigkeiten wie bisher. Der
Modus fir die Positionierung kann weiterhin Uber den Parameter #19.26 (Achsentyp) eingestellt
werden.

Damit bei Stérungen oder kleineren Schwankungen auf dem analogen Spannungssignal eine standige
Positionierung vermieden wird, erlaubt die Einstellung des Fensters ,InPosition” hier Abhilfe. Liegt die
Anderung der Positionsvorgabe auRerhalb der Fensterbreite in #19.16, wird erneut der Profilgenerator
gestartet. Vorher erfolgt keine Bewegung sondern nur das Halten der aktuellen Position.

Zur Aktivierung dieses Modus empfehlen wir folgendes Vorgehen:

#19.48 = On Vorgabe Uber Analogeingang aktivieren

Analogeingang anwahlen und gewiinschten Modus einstellen (+/-10V, 0-20mA, 4-20mA.).
Achtung! — Die Klemme 8 (Eingang3) nur dann verwend  en, wenn keine

hermistoriiberwachung konfiguriert ist (Th, Th.SC, Th.Disp).

#75.70= die Skalierung fiir den maximalen Wert am analogen Eingang vorgegeben. Dabei gilt
folgende Zuordnung: +10V (#75.70)...0V (0).... =10V (-#75.70)

Der Positionswert wird dabei mit +4000 Punkten (Klemme5-6) oder mit 1023 Punkten (Klemme7, 8)

aufgelost.

Wenn #75.70=0 gesetzt wird, erfolgt eine Geschwindigkeitsvorgabe. Die Geschwindigkeit bei
maximaler Aussteuerung des analogen Eingangs wird in den Eingabeeinheiten pro sek. eingestellt.
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3.2.1.6 Positionsvorgabe tber ein Handrad

Zur Aktivierung wird folgendes Vorgehen empfohlen:

- Vorgabe uber Analogeingang/Handrad aktivieren #19.48 = On

- Anschlussort des Handrades auswéhlen

- im Modus Handrad den Bewegungsschritt in #75.70 eingeben, sonst wird in diesem Parameter die
max. Aussteuerung bei analoger Sollwertvorgabe eingetragen

- #75.68 zeigt die gesamte Positionsverschiebung, die durch das Drehen des Handrades entstanden

ist.

- Die Quelle fur Zielpositionen #19.25 (Untermeni: Auswahl Zielpositionen) auf direkte Zeigereingabe
oder binare Auswahl einstellen. Ein Feldbus muss evtl. Zielpositionen auf den ausgewahlten
Speicherplatz Ubertragen (Eintragung als Prozessdaten).

- Die Sollwertvorgabe tber die Drehung des Handrades wird mit dem Steuerbit 18 freigegeben.

- Das Positionierung Start Signal muss aktiviert werden (#18.38 oder Steuerbit 3).

- Zu der aktuellen Zielposition (Speicherplatz) wird die Verschiebung #75.68 addiert.

- mit dem Abschalten des Modus (Steuerbit 18 = 0) wird die Positionsverschiebung #75.68 geldscht
und die Zielposition im aktiven Speicherplatz auf die Istposition #20.39 gesetzt.

Yorgabe Uiber analogen Eingang 4 Handrad

Moduz einzchalten $19.48 IEingeschaItet=1 ;I

Handrad Slot 1 Encodermodul ﬂ I"-.-"D|l ;I

Pegel Analogeingang I oo I 0
Handradverschiebung #7568 I 0o mm
Position bei max, Augsteusng IT
H7E.70 - i
Dretizahl befimas: Aussteuemng I .00 s
Hih T :

Fenster In Pozition #19.16 I 200 i
Lielpozition #20.40 Solldrebzat] #5 3

I 0.1 MM 0 11 mmira

W

3.2.1.7 Profilvorgabe Uber eine BUS-Schnittstelle

Die direkte Profilvorgabe Uber tber eine Busschnittstelle wird Gber das Steuerwort Bit 14 (oder
#18.44 = On) aktiviert. Die Zielpositionen werden in den Parameter #20.40 durch eine Ubergeordnete
Steuerung geschrieben. Die Zykluszeit der Steuerung wird im Parameter #74.43 in ms eingegeben.
Die Eingabe-Einheiten aus dem Parameter #20.40 werden mit dem Wert #74.44 multipliziert.
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3.2.1.8 Synchronlauf mit CTSync

Eine Synchronpositionierung mit einer Master Achse lasst sich tiber CTSynch Protokoll verwirklichen.
Dazu missen alle Umrichter mit SM Applikation mit der K13013d (ab Version 103) Software bestlckt
werden.

Die CTSync Verbindung sieht wie folgt aus:

MASTER SLAVE
SM-Application SM-Application

0% 53 Ry e Tx|

B0 E085 [BEE88

120 0, 0.25W Abschlusswiderstand zum nachsten Slave
erforderlich am Anfang und Ende der Leitung Abachluss am Ende |

Der Masterantrieb wird mit dem Einstellparameter #19.40 = ON dazu veranlasst, die
Lage- und Geschwindigkeitsinformation an die Slaveumrichter zu senden.
Die Slaveumrichter werden mit dem Einstellparameter #19.41 = ON aktiviert.

Das Ubersetzungsverhaltnis Master: Slave wird in die Parameter #74.51 und #74.52 als
Zahler und Nenner eingegeben.
Slave Sollwert (Weg und Geschwindigkeit) = Master Sollwert x (#74.51/#74.52).

Der Synchronmodus des Slaveumrichters kann mit dem Steuerwort Bit 14 oder dem Parameter
#18.44 ein- und ausgeschaltet werden. Beim ausgeschalteten Synchronmodus behéalt die
Positioniersoftware den vollen Funktionsumfang.

Mit dem Slave-Einstellparameter #19.49 = ON wird die aktuelle Istposition beim Aktivieren
des Synchronmodus gespeichert und beim Beenden wieder hergestellt. Das wird bendtigt,
wenn der Slavemotor im Synchronmodus eine andere Achse als im Normalmodus bewegt.

Eine fehlende CTSync Kommunikation (z.B. Kabelbruch, Masterausfall usw.) wird als Trip 86
angezeigt.

Beide Achsen (Master und Slave) dirfen sich nur im giltigen Geberbereich bewegen

(es ist kein Endloslauf zulassig). Die Referenzpunkte miissen entsprechend gesetzt werden,
damit keine Bereichsuberschreitung stattfinden kann. Nach der Bereichstiberschreitung

fahrt die Slave-Achse nur Geschwindigkeitsynchron weiter. Nach dem Anhalten meldet der Trip 80
den Verlust der Synchronlage.
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3.2.1.9 Start der Positionierung synchron mit Masterposition

/ Direkte Profilvorgabe

YYaorgabe Liber CTSync / Portalantrieb /CTHet
Funktion #19.29  |Start an Masterposition -
| poston <]

CTBprc Master #1340 [Susgeschalet=0 | =]

CTSync Slave #19.41 Eingeschaltet=1
Master  Zahler #7451 | 1 \

Skalierung o \ver 174 52 |

Blarm-Schwelle #1907 I R.0o
Toleranztenster #1921 I m

Sutamatizches Bicksetzen

der Slaveposition I.ﬁ.usgeschaltet 0 -\.—I
aster Triggerpos. #7468 I 1] \
Master Offzst #74.69 | 0 \

b azterpozition

#7467 | 0 \

I MASTER:
Istpos. #74.90 _ T

Abweichung #7483 |
Status #72.02 |

Realerfreigabe [T
Sollwertfreigabe [T CTNet Zyklen/s
Fehler [T

Die Positionierung kann an einer definierten Position einer Masterachse gestartet werden.

Die Masterposition wird tber CTSync wenn #19.41 =1 oder CTNet in Geberinkrementen Ubertragen.
CTNet muss die Masterposition auf den Paramgter _S01% (#73.01) und ein Steuerwort kann auf
_S02% (#73.02) schreiben.

Die Funktion wird im Parameter #19.29 als , Start an Masterposition” freigegeben.

Die Masterskalierung wird als Umlauflange in Benutzereinheiten in #74.51 eingegeben und in
Geberinkrementen in #74.52. Die Position zum Starten der Positionierung wird als Triggerposition

in Benutzereinheiten in #74.68 eingegeben.

Die Masterposition kann mit dem Steuerbit 20 auf Null gesetzt werden, die aktive Verschiebung kann
im Parameter #74.69 abgelesen werden.

- Die Funktion wird mit dem Bit 14 des Steuerwortes oder dem Parameter #18.44 aktiviert.
- Die Reglerfreigabe muss geschaltet werden
- Positionierung Start Signal (Steuerbit 3 oder #18.38) muss aktiviert werden

Die Positionierung startet beim Uberschreiten (nur) in positiver Richtung der Triggerposition.
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3.2.1.10 Positionieren aus dem Endloslauf

Ein Endloslauf einer Achse wird mit dem Steuerwort Bit _15 oder mit dem Parameter #18.43

gestartet. Die Achse bewegt sich dann drehzahlgeregelt (Lageregler gedffnet) mit der Geschwindigkeit
aus dem Parameter #18.17. Es gelten die Rampeneinstellungen fur die Positionierung.

Das Anhalten wird durch das Léschen der Startsignale eingeleitet. Die Bewegungsrichtung ist durch
das Vorzeichen der Sollgeschwindigkeit bestimmt und kann wahrend der Bewegung geandert werden.

Das Zuschalten des Positionierung-Start-Signals wahrend des Endloslaufs (Steuerwort Bit_3 oder
Ansteuerbit #18.38), leitet eine Positionierung auf das Ziel aus dem Parameter #20.40 ein.

Fur eine lineare Achse oder eine relative Rundachse bedeutet das Ziel einen definierten Weg bis zum
Anhalten fahren. Eine absolute Rundachse hélt auf der absoluten Zielposition an.

Bei der relativen Positionierung kann zusétzlich ein Initiator an den schnellen Eingang (Klemme 10)
vom SM Applications, zur Erh6hung der Genauigkeit angeschlossen werden (Aktivierung mit dem
Parameter #19.43=1 — fliegende Referenzierung). Positionierung-Start-Signal muss nach dem
Ansprechen des Initiators gesetzt werden. Positionierung-Start-Signal #18.38 kann automatisch

mit dem Parameter #90.18 (#90.28 wenn Lagegeber am Optionsmodul angeschlossen) geschaltet
werden. Der Parameter Selektor im Untermeni Steuer/Statuswort wird hierzu wie folgt programmiert:

Farameter Selektor - - [Eingabe: "MenuParto"]
[uellparameter

EGEE 1] | 1] | 1]
Lluellparameter-sierte
[ 1+ 4 o | o | 10

IT Schalterparameter
I 0 wiert
IW Zielparameter
I'I— Whert

Hh

(#18.47 kann durch einen beliebigen Parameter mit dem Wert 0 ersetzt werden)

3.2.1.11 Meldung in Position
/ Fenster In Position O] x|

Fenster In Pogition 200

#1916 mrn I
Zielposition IT + 34 | [

#2040 mm
R ampen-S ollposition 352
#O3.05 I 3
M < #03.05 In Pogition
I 1 —
#1003 L e

Rampen-Sollgeschw. I o
lztpozition
nonas e [0

H18.37
Beruhigungzzeit ms 100 -
#19.18
Pozitionierung Start I -
#1838 0
OR -
In Pozition statizch
#19.39 fous ]
FParameter speichern und Drive Rezet | | Schliefen ]

Unidrive OF. - INH &larm Detailal <] Zur'u'c:kl wieiter [B= |
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Die Bedingungen fur die Meldung in Position konnen im Untermenu Fenster In Position
angezeigt und eingestellt werden.

Der Abschluss des Positioniervorganges wird mit dem Ausgang ,InPosition“ angezeigt. Fir diese
Meldung mussen folgende Bedingungen erfillt sein:

Differenz zwischen Soll- und Istposition liegt innerhalb des definierten Fensters (#19.16)
die Meldung ,Drehzahl = 0 (#10.03) erreicht" ist gegeben
die Beruhigungszeit (#19.18) ist abgelaufen.
Rampengenerator ist fertig - #74.64 (Sollposition in Geberpulsen) bleibt konstant
- #74.63 =0 (Sollpulse)

Das Fenster fur die Meldung ,,Drehzahl = 0“ kann in Parameter #03.05 eingestellt werden. Das
Flackern der Drehzahl = 0 Meldung kann durch zu hohe Verstarkungseinstellungen im P-Anteil des
Lage- oder Drehzahlreglers oder starke mechanische Vibrationen ausgeldst werden.

Uber das Konfigurationsbit #19.39 kann der Anwender entscheiden, ob die Meldung ,InPosition* mit
dem Startbit fur die Positionierung verkniipft wird oder nicht. Daraus ergeben sich folgende
Méglichkeiten:

#19.39 = 0 (Off)

Meldung ,InPosition* ist verknlpft mit Startbit fir die Positionierung. Solange das Startbit ansteht und
der Antrieb die o0.g. Bedingungen erfillt wird der Ausgang ,InPosition" gesetzt. Wird das Startbit
geldscht erlischt auch die Meldung ,InPosition*“.

#19.39 =1 (On)

Meldung ,InPosition* ist verknlpft mit dem Positionsfenster (#19.16). Unabhangig vom Zustand des
Startbits, jedoch die 0.g. Bedingungen erfillt, wird der Ausgang ,InPosition* gesetzt. Wird der Antrieb
mechanisch verschoben und kommt auBerhalb des Fensters (#19.16) zum Stehen, wird die Meldung
»INPosition" ebenfalls geléscht.

Die Software bietet auch die Méglichkeit eine zweite Meldung ,InPosition“ Giber das Fenster (#19.15)
zu generieren. Dieser Ausgang (Statuswort in Bit_1) wird nur Uber die Bedingung:
,» Differenz zwischen Soll- und Istposition liegt innerhalb des definierten Fensters (#19.15)" gesetzt.

3.2.2 Tippen

Dieser Modus kann dazu verwendet werden, eventuelle Vorgaben in der Geschwindigkeit mit der
vorgegebenen Skalierung zu tberpriifen oder im Handbetrieb der Steuerung den Antrieb mit kleiner
Geschwindigkeit zu verfahren. Der Antrieb fahrt im Tippbetrieb solange das Ansteuerbit fiir Tippen
ansteht, auch ohne referenziert zu sein. Nach erfolgter Referenzierung erfolgt die Bewegung maximal
bis zu den Softwareendschaltern. Beim Tippen fahrt der Antrieb mit offenem Lageregelkreis rein
drehzahlgeregelt.

Das Tippen im Untermeni{ Positionierung:

A Tippen ——
#74.22
H18.12 Vmar
Rampengenerator [| 2600 e Islgasfhw.
Software Limit + S — — — — —— —— —— — LLLILES
#1838 #2035 #18.13 Geschwindigkeitsvorgabe I 0.00
mn I <0 mmd's
Tippen Plus 2000
| Verzchiiff Verzchiiff
HELR Beschleurnigung Verzogerung & Ha. 3z SOIE?;C:Z'?W'
-
o I N R #2031 #2031 [ o0 ﬁ"
s I 500 I 500 /s =
. . -3200.0 /st /s -
Tippen Minus - Sollposition
#1840 Saftware Limit - Max. Beschleunigung #20 33| 5000 mmds \ —.4 01 L
|stposition #2034 = LG
H20.39 #74.20
[ mim | [ SLevE lstpos. #74.90 [NNNNORIIN rm  Abweichung #7460 [NNGIGONNN
Geschwindigheitsskalierung Software Reglerfreigabe 01|
#1818[%] = #2018 (%] ? : N
Parameter speichern und Drive Reset | | 100 Xl 100.0 | Schliefen I
Unidrive OF - INH Alarm Details | I Referenzienung vorhanden <| Zuriick | wheiter D |
A
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Das Tippen ist auch ohne Referenzierung moglich!

3.2.3 Abstandstberwachung fur Achse 2

Wird die Abstandsiiberwachung fiir Achse 2 aktiviert, ist die CTNet Verbindung zwischen den beiden
SM Applications erforderlich und entsprechend verdrahtungstechnisch herzustellen. Hierzu wird
ausschlieBlich auf die Verwendung des von Control Techniques empfohlenen CTNet Kabels
hingewiesen.

Uber das CTNet wird jeweils die eigene Istposition auf den anderen Antrieb ibermittelt. Der minimale
Abstand zwischen den beiden Achsen kann in den Parameter #19.21 (in Mal3einheiten) eingetragen
werden. Der Parameter kann je nach Vorzeichen Abstand (+) oder Uberlappung (-) bedeuten. Damit
die Abstandsmessung korrekt arbeiten kann, muss jede Achse den Referenzwert der anderen
kennen. Diese wird ebenfalls Giber das CTNet tUbertragen. Fiir die CTNet Verbindung ist dann noch
zusatzlich im Parameter #19.29 festzulegen, welcher der beiden Antriebe als CTNet Busmaster
(#19.29 = 1) und welcher als CTNet Slave (#19.29 = 2) fungieren soll. Die Abstandsiiberwachung wird
abgeschaltet wenn Parameter #19.29 auf ,,0* (Default, Uberwachung aus) gesetzt wird.

Im Fehlerfall wird ein Schnellstopp ausgeldst und der Antrieb stillgesetzt. Erkennbar ist eine
Abschaltung daran, dass das Bit innerhalb des Arbeitsbereiches im Statuswort geléscht wird. Es kann
anschlielend nur noch in die Richtung durch Tippen oder Positionierung weggefahren werden, die
den Abstand zwischen beiden Achsen wieder vergroRRert.

CTNET CTNET

o e @@ H@ o |

R =82 Ohm,
0.25W
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Prinzipschaltbild

Beispiel fur Antrieb 1 :

Beispiel fur Antrieb 2 :

#19.29 =1 Master Achse 1 #19.29 = 2 Slave Achse 2
#19.21 = 300 Mindestabstand, neg. #19.21 = 300 Mindestabstand, neg.
W erte bedeuten Uber- W erte bedeuten Uber-
lappung! lappung!
A1l Referenz Al A2 Referenz A2
M1||M2|— ! - !
z.B.20000 mm z.B.1000 mm
#19.21 = Mindestabstand bei positiven |
W erten, Uberlappung bei negaitven Werten
—- |+ —
: Verfahrbewegung ;
Ve >
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3.2.4 Auswahl der Zielpositionen

Uber dieses Fenster wird die Quelle der Zielposition #20.40 ausgewahlt.

/# Auswahl Zielpositionen - O] x|
Luzwahl der festen Zielpozitionen: 0 biz 63
Quelle fir Zielposiion #13.25 / Satzrummer  Zielposition [H75) mm Geschw. Menveilzeit [H71)
_—_ B, -
— |Eingabe direkt in $20.40 - 3
= [ 1 | 00| 100.0 %
| 2 | 0.0 | 1000 %
Direkte Zeigereingabe I 3 I [ili] I 100.0 %
Zielpositionszeiger #20,09 | i | 4 | 0.0 | 100.0 %
| 5 | 0.0 000 % ||
Binare Auswahl Saftware Linit + Zielpozition-Werzchisbung #7568 Pozitioniergeschw, #18.16
3200.0 i
Buswahlbit 0 #2003 51| IS o | — o | 20 s
aftware Limit -
Auswahlbit 1 #2004 o-1 | 32000 G Aklive Zielposition #20.40 Aktiver Overide #2018
Fuswahibt 2 H20,05 o1 | T | oo mm | o %
Auzaahlbt S HI0E -1 | Istpos. #74.90 lstposition #20.33 Yenneilzet #7667
Suswahibt 4 H20/07 01| T | o | d ms
: Abweichung #74.89 . I
Susyahlbit & #2008 -1 WEemahme der [stposition aus
T [EEER #2039 in #7500 bis #7563 Teach In | #a42
ABLAUFSTELERLNG Modus Ablaufsteusiung #1547 [Sequentiells Pastiorienng=0 [ Geighaﬂgd[igﬁeimﬁ%ﬂnag )
— [ Guelle: Zeiger-Eingabe] Dausrzpkdus #18.47 a1 | I 00 XI TR
Farameterbereich zumAbfabnen Ahblaul/Pasition Shart #1838 : B
T I i} aulsFozitiomerng akar | Software Reglerfreigabe a1 |
Antangsparameterz]; 053 I a Zuischenhialt #1845 | Parameter speichem und Drive Reset |
Endparameter{zz]; (165 [o Geschyy Profi Start #1845 | [ i ]
RO scrouss|  [FESSGRERTN f | e b |

Zur Auswahl stehen drei Moglichkeiten.

1.) Direkte Positionsvorgaben in Parameter #20.40. Hierzu sind keine weiteren Einstellungen
erforderlich.

2.) Auswahl liber einen Zeigerwert in #20.09. Mit der Eingabe von Zahlen zwischen 0 und 63 in
den Zeiger werden die Zielpositionen aus den Speicherplatzen #75.00 bis #75.63
und die Positioniergeschwindigkeiten aus den Speicherplatzen #71.00 bis #71.63 ausgewahlt.
Die Geschwindigkeiten werden in % der in #18.16 gespeicherten Geschwindigkeit
ausgedrickt (1000 = 100,0%).

3.) Die Auswahl Uber den Binarcodierer (Bits #20.03 bis #20.08). In diesem Fall legen die Bits
Uber den Bindrcode die Zahl fur die ausgewahlte Zielposition fest.

Die Zielpositionen und die Zielgeschwindigkeiten kénnen fur jeden Speicherplatz direkt eingegeben
werden oder die Zielpositionen mit der Taste ,Teach In* (#18.42) oder mit dem Bit 19 des
Steuerwortes auf die aktuellen Istwerte gesetzt werden.

Sie kdnnen auch lber die Parameterdatei eingelesen werden.

Hinweis!
Die Parameter #20.03 bis #20.08 und #20.09 kénnen auch ber ein Bussystem oder SyptLite direkt

angesprochen werden.
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3.2.5 Bewegungsablauf — Verkettung von Zielpositionen

Die festen Zielpositionen kénnen sequentiell angefahren werden. Der Parameter #20.10

definiert den Parameterbereich der zyklisch abgearbeitet wird. Die Dezimalstellen 0 und 1

zeigen die héchste Parameternummer, die Stellen 2 und 3 die niedrigste Parameternummer.

Z.B. mit der Eingabe 1342 werden die Positionen aus den Speicherplatzen von 13 bis 42
nacheinander angefahren. Die prozentuelle Beeinflussung der Geschwindigkeit wird entsprechend
der Speicherplatznummer (Parameter #71.00-#71.63) aktiviert.

Parameter #20.09 und #75.64 zeigen den aktuellen Zeiger (die aktive Speicherplatznummer).
Die Achse muss referenziert werden.

3.2.5.1 Abfolge von Positionierungen

Der Parameter #19.25 muss auf 1 gesetzt werden und #20.10 muss einen gultigen Bereich
von 001 bis 6263 definieren.

Es werden Positionierungen mit Anhalten und mit ,In-Position“ Meldung ausgefihrt.

Es kann eine Verweilzeit erzeugt werden in dem man dieselbe Zielposition in dem néachsten
Speicherplatz wiederholt. Der entsprechende Geschwindigkeitsparameter wird dann als Verweilzeit in
ms interpretiert. Z.B. Speicherplatz #75.15 = 1000mm und Speicherplatz #75.16 = 1000mm,

#71.16 = 2000 — nach dem Erreichen der Zielposition von 1000mm verweilt die Achse 2000ms bis die
weiteren Positionierungen erfolgen.

Wenn der Parameter #18.47 oder Steuerwort Bit 12 auf 1 gesetzt wird, erfolgt der Dauerlauf -

nach der letzten Zielposition wird wieder die erste Zielposition angefahren usw.

Mit dem Wert O in #18.47 oder Steuerwort Bit 12 wird die Sequenz nur einmal abgearbeitet und muss
gof. neu gestartet werden.

Der Parameter #20.10, der Bereich der Speicherplatze, kann wahrend des Ablaufes geandert werden.
Ist die neue obere Bereichsgrenze grol3er als der aktuelle Zeiger, wird der Ablauf weiter gefiihrt. Sonst
wird die neue erste Position angefahren. Ist die neue untere Bereichsgrenze gréRer als der aktuelle
Zeiger, wird die neue erste Position angefahren.

Die gespeicherten Zielpositionen kénnen wahrend des Ablaufes ebenfalls gedndert werden. Die
Ubernahme der neuen Werte findet erst In Position statt (im Gegensatz zur Positionierung

mit der Zielpositionsvorgabe direkt in den Parameter #20.40)

Der Endparameter kann derselbe wie der Anfangsparameter sein (auf3er 0).

So kann die Zielposition Gber eine Busschnittstelle schon wahren der Bewegung gesendet werden
und erst mit dem néchsten Start aktiv wird.

Der Ablauf wird mit dem Steuerwort Bit 3 = 1 oder dem Parameter #18.38 = on gestartet und mit
dem I6schen dieser Signale abgebrochen. Nach dem Neustart wird der Ablauf fortgesetzt.

Nach dem Abbruch durch die Reglersperre (Software oder Hardware) oder durch Schnellhaltsignal
wird der Ablauf auch fortgesetzt.

Das Steuerwort Bit 17 =1 oder Parameter #18.45 =1 halten den Ablauf an der n&chsten Zielposition
an. Mit setzen von Steuerwort Bit 17 = 0 und Parameter #18.45 = 0 wird der Ablauf fortgesetzt.

Ein Neustart mit dem Steuerwort Bit 3 = 1 oder dem Parameter #18.38 = on bei gleichzeitig gesetzten:
Steuerwort Bit 17 =1 oder Parameter #18.45 =1, setzt den Speicherplatz-Zeiger auf die erste
Position des in #20.10 definierten Bereiches.
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3.2.5.2 Geschwindigkeitsprofil

Uber eine lineare Beschleunigung wird an der Zielposition die Zielgeschwindigkeit erreicht.
Der Konfigurationsparameter #19.47 aktiviert diese Betriebsart.
Der Parameter #19.25 muss auf 1 gesetzt werden und #20.10 muss einen gultigen Bereich definieren.

A V (Geschwindigkeit in % von #18.16)

V3 V4

V7 V8

VO=V8

0 al a2 a3 a4 a5 a6 a7 a8 -
Zielposition

Ein Geschwindigkeits-Profil mit 9 Stiitzpunkten (0-8)
- #20.10 =008

Die Zielpositionen missen aufsteigend in die Speicherplatze 0-63 eingetragen werden.

Im Falle einer Rundachse werden die Zielpositionen in einer Richtung zyklisch angefahren — nach der
letzten Zielposition folgt erneut die erste. Die Richtung entspricht der Achsenkonfiguration.

Im Falle einer linearen Achse wird der Bereich aus dem #20.10 hin und zurlick zyklisch abgearbeitet.
Die Anfangs-Richtung nach dem Start ist die Richtung zu der ersten Zielposition. Die
Geschwindigkeiten an der ersten und der letzten Zielposition miissen als 0 programmiert werden.

Die Geschwindigkeit 0 ist an beliebiger Stelle erlaubt.

Das Profilfahren wird mit dem Steuerwort Bit 17 = 1 oder mit dem Parameter #18.45 = on gestartet.
Das loschen dieser Signale wahrend der Fahrt bewirkt, dass das Profil bis zur der ersten Zielposition
abgearbeitet wird und danach die Achse angehalten.

Ein Abbruch kann mit dem Schnellhaltsignal oder mit dem l6schen der Softwarefreigabe eingeleitet
werden.

Der Parameter #20.10 kann wéahrend des Ablaufes gedndert werden. Der neue Bereich wird

an der ersten Zielposition ilbernommen.

Die Beschleunigung ist durch den Parameter #18.13 begrenzt.
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3.2.6 Unipolarer Drehzahlsollwert

Der Konfigurationsparameter #19.38 = 1 erlaubt nur die Drehzahlsollwert, die der positiven
Achsenrichtung entspricht. Wenn #19.36 = 0 (Drehzahlinvertierung) ist nur die positive
Drehzahl freigegeben. Wenn #19.36 = 1 ist nur die negative Drehzahl freigegeben.

3.2.7 Fehlerquittierung / Reset
Geht der Antrieb wéahrend einer Bewegung in Stérung (Fehler) kann der Regler tiber folgende
Steuersignale quittiert werden:

- Betéatigen der Roten Taste@ am Display <Reset Taste>
- Setzen des Bitparameters #18.34 auf On
- Setzen des Bit_8 im Steuerwort

Wird Bitparameter #18.31 auf On gesetzt, oder Bit_7 im Steuerwort aktiviert, wird das SM-Application
(Lite) einschlieRlich aller gesteckter Module und der Antrieb komplett resetiert. Danach kann je nach
Einstellung der SPS ein Neustart vom Profibus erforderlich sein.

Hinweis !
Die Fehlerquittierung wird nur akzeptiert, wenn die Klemme 31 getffnet oder die Softwarefreigabe
#06.15 = 0 ist.

3.2.8 Portalantrieb (Gantry)

Zwei getrennte Achsen werden synchronisiert, um ein Portal (Briicke) oder z.B. zwei Rundtische
mit definierter maximal zuldssigen Verschrankung zu bewegen.

Dazu wird der im Masterantrieb generierte Lagesollwert synchron an beide Achsen Uber CTSync-
Schnittstelle tibergeben.

Uber den CTNet Bus iiberwachen beide Umrichter den Status der parallelen Achse und die aktuelle
Positionsabweichung. Bei Uberschreitung einer definierten Abweichung (Toleranzfenster #19.21)
wird die Sollgeschwindigkeit reduziert, um die gréRere Verschrankung zu vermeiden.

Das Uberschreiten der Alarmschwelle (#19.17) oder ein Fehlerstatus der Parallelachse I6sen

ein Schnellstopp (#19.29 = 3 - Portal mit Schnellstopp) oder Reglersperre (#19.29 = 4 - Portal mit
Reglersperre) aus. AnschlieBend wird der Trip 82 generiert.

Die Ansteuerung des Portals (z.B. Ubergabe der Fahrbefehle und der Sollwerte) erfolgt iiber den
Masterantrieb. Die externe Busschnittstelle braucht nur im Masterumrichter installiert werden.

Die beiden Umrichter missen mit SM Applikacations Plus Modulen bestiickt werden und die CTSync
und CTNet Verbindungen missen hergestellt sein. Die Ausfuihrung der CTSync Verbindung wird im
Kapitel 3.2.1.8 und der CTNet Verbindung im Kapitel 3.2.3 beschrieben.
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3.2.8.1 Das Prinzipschema der Regelung:

Gantry - Master Unidrive SP
VFF

Profilgenerator

O
S\ o
_gé\"‘l_ CT-Sync

N-Regler I-Regler

E

Lage-Regler

Istposition

Statuswort ‘
( yve Steuerwort ‘ L NET

Gantry - Slave Unidrive SP
VFF

Profilgenerator

O
SN\ v @
W/O-I— CT-Sync

N-Regler I-Regler

Lage-Regler

E

3.2.8.2 Gantry - Softwarekonfiguration und Inbetriebnahme

Vor der Aktivierung der Portalbetriebsart miissen beide Umrichter wie fur Einzelbetrieb
korrekt konfiguriert werden:

1. Motor und Geber Einstellungen
2. Gleiche Eingaben fir beide Achsen:
0 Achsentyp
o Eingabeeinheiten fur Position und Geschwindigkeit
o Ubersetzungsverhaltnisse (Wegskalierung)
0 Bremsensteuerung
3. Motordrehrichtung

4. Lagegebereinstellungen (wenn 2. Wegmesssystem vorhanden) und die korrekte Zahlrichtung

Wenn mdéglich die Motoren abgekoppelt von der Maschine in Betrieb nehmen.
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Aktivierung der Betriebsart Portalantrieb (Gantry):

Auf der Bildschirmseite ,Direkte Profilvorgabe“ die Funktion #19,29 = 3 - Portal mit Schnellstopp oder
19.29 = 4 - Portal mit Reglersperre bei beiden Achsen auswapé
m zweiten CTSync Slave (#19.41 = 1)
1:1 einstellen.

—lo|x|

Worgabe uber analogen Eingang / Handrad Yorgabe uber Parameter #2040

Madus sinzchalen #1948 IAusgeschaItet:D x I ‘Worgaben Zyklus #74.43 I 1 ms
Analogeingang Klemme 5-6 LI Ith LI \égagiien Lt I'I—

PegelAnangeingangl 883 | 355 ggaiti‘?svorgabe IT

CTSpnc Master #19.40

LT 5pne Slave #1947
Waster  Zahler #74.51

SKENG. e 474,52

-

mm # H74.44

Handradverschiebung #7568 I 0.0 i
Alarm-5chwelle #1917 i Glsttungskenstante fii

Fazition bel ma. Sussteuerur 5
Toleranzfenster $19.21 . mm #7570 4 I 0.0 i Geschw. A orsteuerung I 50 01z
Atomatisches Flickset i 50
d;DST:\t:ESSDEi;onUC SEEEN L o) Q%esh;?hl bei mar. Aussteuening n.o0 mmds
I aster Tnggerpos. #7468

Fenster [ Position #19.16 I 200 i Software Limit + #2035 I oo mm
I aster Offset #74. 69 1160000 S
Mesieposiion o - Zielposition #2040 Sofldreteatl #7573 Software Limit - #20.34 | 00 mm
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Die Alarmschwelle und das Toleranzfenster kdnnen jetzt eingegeben werden (#19.17 und #19.21).
Die Werte hangen vom mechanischen Aufbau ab und sollen unzuldssige, mechanische
Verschrankung verhindern. Solange die Abweichung der Achsenpositionen im Toleranzfenster liegt,
erfolgt kein Eingriff in die Regelung, sonst wird die Sollgeschwindigkeit reduziert. Ein fiir eine
bestimmte Maschine zu eng eingestelltes Fenster flhrt zu Geschwindigkeitsschwankungen bis zum
Anhalten der Bewegung. Die mechanische Blockierung einer der Achsen stoppt die Parallelachse.
Auch die Alarmschwelle muss an die Mechanik angepasst werden, da beim Uberschreiten dieser
Verschrankung ein unabhéangiger Schnellstopp oder Austrudeln (je nach #19.29) der Achsen erfolgt.
In diesem Fall ist dem System nicht mdglich die Synchronitat aufrecht zu erhalten.

Referenzpunkt Setzen/Suchen:

Die Referenzierung beider Achsen erfolgt Giber den Masterumrichter. Die verschiedenen
Referenzarten funktionieren wie bei Betrieb als Einzelachsen.

Beim Referenzpunkt-Setzen wird die Masterposition mit der steigenden Flanke des Preset-Signals
gesetzt und die Slaveposition mit der fallenden Flanke.
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Statusanzeige der Parallelachse:

[ sLavE: [ MASTER:
lstpos. #7490 [IRNGR Istpos. #7490 [INMMROR

Abweichung #74.89  [INOEEEN Abweichung #74.69  [INESEN
Status #73.02  [IIOEI Status #7302 [ICE

Feglerfreigabe [ Reglerfreigabe [
Sollwertfreigabe [~ BT Zkfars Sollwertfreigabe [~ CTNet Zyklenss

Fehler [ I 2162 Fehler [ 21M

Manueller Ausgleich der Verschrankung

Die Verschrankung (Abweichung der Positionen der Portalachsen) innerhalb des Toleranzfensters
wird automatisch mit Reglerfreigabe beide Achsen ausgeglichen. Der Ausgleich einer gréReren
Abweichung muss manuell durchgefuhrt werden, sonst wird mit der Reglerfreigabe der Trip 82
generiert.
Der Ausgleich wird durch die unabhéngige Positionierung der Slaveachse erreicht. Man kann die
Slaveachse Tippen oder Positionieren. Dabei muss zunachst das entsprechende Startsignal aktiviert
und erst danach die Reglersperre aufgehoben werden.

Im Tippbetrieb wird die Achse in das Toleranzfenster manuell gefihrt.

Im Positionierbetrieb wird die Achse auf die Masterposition automatisch positioniert.

Die Fehlererkennung

Die fur die Portalsteuerung eingesetzten Schnittstellen CTSync und CTNet werden Uberwacht
und der Ausfall als Unidrive SP Trip gemeldet. Die Fehlermeldungen werden erst beim Versuch
die Achsen zu bewegen generiert (Reglerfreigabe).

Trip 86 - CTSync Ubertragung ist ausgefallen

Trip 88 - CTNet Ubertragung ist ausgefallen
Beide Fehler leiten zunéchst einen Schnellstopp der Achsen ein und im Stillstand wird der Trip
ausgegeben.

Die Schleppfehleriiberwachungen der Lageregler und der Drehzahlregler beider Achsen sind aktiv
und l6sen die Fehler Trip 81 oder Trip 89 aus.

Die Differenz zwischen den Positionen der Achsen wird iiberwacht und das Uberschreiten

der Alarmschwelle wird als Trip 82 gemeldet. Abhangig von dem ausgewahltem Typ (#19.29) erfolgt
zunéchst ein Schnellstopp oder Austrudeln der Achsen. Die Alarmschwelle wird im Parameter
#19.17 eingegeben (derselbe Parameter wie fur Schleppfehleriiberwachung).

Der Trip 82 wird auch durch auftreten einer Reglersperre an der Parallelachse wahrend der
Bewegung (z.B. durch Fehlerabschaltung auf der Parallelachse) erzeugt.

Hinweis !

Die CTNet Dateniibertragung erfolgt tGber 3 zyklische Datenkanéle bidirektional.

Die Parameter _R01%-_R03% sind als Quellparameter und die Parameter _S01%-_S03%
als Zielparameter definiert.

Wenn zur Inbetriebnahme auch eine CTNet Schnittstelle verwendet wird muss beachtet
werden, dass der PC als Bus-Teilnehmer nicht wahrend einer Bewegung zugeschaltet
werden darf, da der BUS sofort neu initialisiert wird und die Kommunikation zwischen den
Achsen abbricht. Der PC muss vor jeder Bewegung ,online* gehen.
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3.3 Steuerwort und Statuswort

Im Menl 20 sind zwei Parameter flir den Anschluss an Bussysteme reserviert.

Die Funktionen der einzelnen Parameter sind ausfuhrlich in den nachfolgenden Tabellen beschrieben.
Im Folgenden soll nur kurz auf die jeweiligen Funktionen und Anzeigen beider Worte eingegangen
werden. Die Ansteuerung der Funktionen des Positioniermoduls Uber ein Bussystem kann tber
nachfolgendes Steuerwort erfolgen.

Der Status des Antriebs wahrend eines Positioniervorgangs kann Uber das Statuswort ausgelesen
werden.

HINWEIS

Bei der Vorgabe des Steuerwortes Uber einen Busanschluss ist darauf zu achten, dass jeweils nur
eine Motion Funktion Giber das entsprechende Bit aktiviert wird. Niemals zwei verschiedene
Funktionen gleichzeitig ansteuern.

Die Belegung des Steuerwortes (#20.21-Long Integer) ist nachfolgender Tabelle zu entnehmen :

Bit - Nr. | Wert Dez. | Funktion

Bit 0 1 Software — Reglerfreigabe

Bit 1 2 Tippen +

Bit 2 4 Tippen -

Bit 3 8 Start / Stop Positionierung

Bit 4 16 Start / Stop Preset oder Referenzlauf je nach Inhalt von #19.32 *)
Bit 5 32 Softwareendschalter (#20.34 + #20.35) 0 = aktiv, 1 = aus

Bit 6 64 Relative Positionierung

Bit 7 128 Reset (Antrieb und SM-Application (Lite) einschlie3lich aller gesteckter Module)
Bit 8 256 Fehlerquittierung

Bit 9 512 Schnell-Halt

Bit 10 1024 Fahren auf Teilung

Bit 11 2048 Richtung fir Fahren auf Teilung 0 = plus, 1 = minus

Bit 12 4096 Dauertakt bei Fahren auf Teilung 0 = aus, 1 = ein

Bit 13 8192 Referenz durch Preset aktivieren *)

Bit 14 16384 Direkte Profilvorgabe

Bit 15 32767 Endlos Betrieb (Dauerlauf)

Bit 16 65536 Ubernahme neuer Gebereinstellung ohne Modul-Reset

Bit 17 131072 Wenn #19.47 = 1: Start /Stop Geschwindigkeitsprofil; 0: Ablauf Steuersignal (3.2.5.1)
Bit 18 262144 Analogsollwertvorgabe / Handrad-Aktivierung

Bit_19 524288 Teach In

Bit 20 1048576 | Masterposition Preset

*) Bit_13 = 1, aktiviert unabhangig von im #19.32 eingestellten Wert immer Referenz durch Preset, dient zur Auswahl Uber Bus
zwischen Referenz durch Lauf (#19.32 >=1) und Preset.

Die Belegung des Statuswortes (#20.22-Long Integer) ist nachfolgender Tabelle zu entnehmen:

Bit - Nr. | Wert Dez. | Funktion

Bit 0 1 Meldung, Fenster InPosition (FEIN) erreicht

Bit 1 2 Meldung, Fenster InPosition (GROB) erreicht
Bit 2 4 Regler Betriebsbereit / Bestromt (Konfig.Bit 29)
Bit 3 8 Referenz OK

Bit 4 16 Allgemeines Fehlerbit

Bit 5 32 Drehzahl Null erreicht (n < #03.05)

Bit_6 64 Achse innerhalb Arbeitsbereich**)

Bit 7 128 Registrierung erfolgte

Bit_8 256 Softwareendschalter Plus aktiv

Bit 9 512 Softwareendschalter Minus aktiv

Bit 10 1024 Tippbetrieb aktiv

Bit 11 2048 Referenzierung aktiv

Bit 12 4096 Positionierung aktiv / Geschw. Profil aktiv

Bit 13 8192 Stillstandsiberwachung im Fehlerfall = 1 *)

Bit 14 16384 Hardwareendschalter aktiv (ein oder beide)

Bit 15 32767 Motordrehrichtung, 0 = Rechtslauf, 1 = Linkslauf
Bit 16... | 65536 Fehlermeldungen entsprechend der Beschreibung
Bit 31 131072

*)Diese Meldung kommt im Fehlerfall. Dazu ist folgende Bedingung erforderlich: Keine Motion Funktion angewahlt, Rampe
steht, Regler freigegeben und Antrieb zeigt nicht Drehzahl = 0. Das kann bedeuten, dass der Antrieb von der Last
durchgezogen wird oder eine interne Stérung hat.

**)dieses Statusbit zeigt an, ob der Antrieb sich innerhalb der Softwareendschalter befindet und bei aktivierter
Abstandsuberwachung keine Unterschreitung meldet
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Fehlerinterpretation

Bit 15 High Word Bit 0 Bit 15 Low Word Bit 0
Modul- Antriebsfehler Statuswort
Bit 15 Bit 0
Modulfehler Antriebsfehler

Das in Parameter #20.22 abgebildete Statuswort ist in zwei Bereiche unterteilt. Im Low Word gilt die Zuordnung
der einzelnen Bits wie in nachfolgender Tabelle geschildert. Im High Word werden die Antriebsfehlermeldungen
abgebildet. Die Abbildung selbst ist in zwei Bereiche aufgeteilt und gliedert sich in die Antriebs- und Modulfehler
(Steckplatzfehler). Dafiir sind jeweils 8 Bit vorgesehen.

Diese Unterteilung ist erforderlich, da das Grundgerat 3 unabhangige Steckplatze besitzt und die gesteckten
Optionsmodule eigene Fehler erzeugen kénnen. Das Grundgerat teilt im Falle eines Modulfehlers mit, in welchem
Steckplatz ein Fehler aufgetreten ist und im Optionsmodul wird dann die Fehlerursache genauer beziffert. Die
Interpretation der Fehlernummer kann immer dann erfolgen, wenn im Statuswort das ,Allgemeine Fehlerbit*
(Bit_4) vom Antrieb gesetzt wurde.

Die Fehlerursache kann dann anhand der Fehlernummer interpretiert werden. Dazu zeigen folgende Beispiele
den Zusammenhang.

Beispiel fur einen Antriebsfehler mit Uberstrom (OI.AC — Fehlernummer 3):

Bit 15 Bit O
Modulfehler Antriebsfehler

Beispiel fur einen Modulfehler mit SM-Universal Encoder Plus in Steckplatz 1 (Fehlernummer 2):

Bit 15 | Bit 0
Modulfehler v Antriebsfehler auf

Steckplatz 1 (dez. 202)

Hinweis: Diese Fehlernummer beschreibt einen Drahtbruch der im Zusatzencoder detektiert wurde.

Beispiel fur einen Modulfehler mit SM-Profibus in Steckplatz 2 (Fehlernummer 65):

Bit 15 | Bit 0
Modulfehler ' Antriebsfehler auf

Steckplatz 2 (dez. 207)

Hinweis: Diese Fehlernummer beschreibt einen Verlust der Kommunikation mit der Steuerung
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Fehlerdiagnose lber den Button Alarm Details

=10 x|
|
#74.22
#1812 Vmaz
N Rampengenerator [| 2500 [ Istges{}chw.
S oftveare Limit + . [ — —_— . - IHIFAS
#1839 #20.35 #1313 Geschwindigkeitsvorgabe I 0.00
Ti P i I 20 s
(=i (P | 32000
i , V;;;;g" #74.21
. - - Sollgeschw.
- B ezchleunigung Werzigerung s,
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. . I -3200.0
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o Sollposition
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H18.18 (%] = #2018 (%) 3
Parameter speichern und Drive Reset | I 100 ){I 100.0 | Schiiefen 1
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Nach Betatigen des Buttons erscheint der Fehlerbildschirm

Alarm Details |

Letzter Fehler 10 E. letzter Fehler 203
2. letzter Fehler E 7. letzter Fehler 203

I

2. letzter Fehler I 2. letzter Fehler 203
4 letzter Fehler i 9. letzter Fehler 203

RREEE

5. letzter Fehler I 10, letzter Fehler 204

Riicksetzen | Zuriick |

Der Bildschirm enthalt die Hilfetexte zum aktuellen Fehler einschliel3lich der Historie. Zum Quittieren
des Fehlers ist die Taste Ricksetzen anzuklicken.
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Das Bus Steuer / Statuswort im Untermen( Positionierung:

Uber die Bedienoberflache kénnen im Steuerwort einzelne Bits per Mausklick gesetzt werden. Es
besteht auch die Mdglichkeit, die Motionfunktionen Uber die Antriebsparameter, rechts neben dem
Steuerwort zu aktivieren. Damit kdnnen teilweise die Signale auch ohne gestecktes Busmodul vorab
getestet werden, dies ist erforderlich wenn die Ansteuerung Gber Klemmen erfolgen soll. Im rechten
Teil des Fensters wird das Statuswort angezeigt. Der aktive Zustand ist durch ein Hakchen
gekennzeichnet. An dieser Stelle kann auch die Einstellung der Ansteuersignale Gber Flanken oder
Statisch vorgenommen werden.
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3.4 Buskonfiguration (manuell)

Die Buskonfiguration erfolgt komfortabel mit der Bedienoberflache.

Die Auswahl SM-Profibus Modul im Untermen( Antrieb erlaubt dabei folgende manuelle
Konfiguration.

Die Software erkennt automatisch den belegten Steckplatz des Busmod

Der Anwender kann im Bereich Voreinstellung die Profibusadresse festlegenyund danach
entscheiden, ob gleiche Lange der In- und Out Prozessdaten bevorzugt werden.

Anschlie3end sind die Eingangs- und Ausgangsworte an die Ubergeordnete Steuerungzu definieren.
Dabei ist die Parameterliste im Kapitel 4.5 zu verwenden.

Zur einfacheren Inbetriebnahme ist hier beispielhaft eine mégliche Konfiguration eingetragen, tie falls
erforderlich individuell angepasst werden kann. Weitere Parameter finden Sie unter dem Button e

SPS-Eingangsworte SPS-Ausgangsworte

#20.39 = Istposition #20.40 = Sollposition

#18.03 = aktuelle Geschwindigkeit | #20.26 = Beschleunigung Positionierung

#04.02 = Motorstrom #20.27 = Verzdgerung Positionierung

#20.22 = Statuswort #18.16 = aktuelle Sollgeschwindigkeit
#20.21 = Steuerwort

Vorschlag zur Einstellung der Eingans-/Ausgangsworte

Hinweis zur Schreibweise :

Die Bezeichnung ,#xx.yy" bezieht sich immer auf Parameter. Werden Parameter als Ziel-
/Quelladressen verwendet, ist nur die Parameternummer ,xxyy" ohne Raute und Punkt einzutragen.
Alle Parameter, die von der SPS geschrieben oder eingelesen werden sind standardmafig als 32 Bit
Doppelworte zu interpretieren. Eine Reduzierung der Wortbreite auf den aktuellen Wertebereich des
Parameters kann nur durch die Aktivierung des Compress Mode erreicht werden. Ausfihrliche
Informationen und Hinweise dazu finden sie im Handbuch SM-Profibus.

Nach Abschluss der Eintragungen sind die Parameter abzuspeichern und der Modul Reset
(Button im Fenster #16.32) zu betétigen.
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3.5 Buskonfiguration (automatisch)
Soll zur ersten schnellen Inbetriebnahme ein Vorschlag fir die Einstellung der Eingangs-
/Ausgangsworte ubernommen werden, kann Uber den Button Standard setzen eine beispielhafte

Voreinstellung auf den Antrieb geladen werden.

Anschlie3end werden Sie nach der Knotenadresse gefragt, die sie fir den Antrieb vergeben mdchten.
Hier ist die Adresse einzutragen und der Vorgang mit einem Mausklick auf den OK Button

abzuschlie3en.

Nur fr Profibus !

Danach ist der Vorgang abgeschlossen und die Busanbindung von der Antriebsseite aus
programmiert. Jetzt ist die Antriebskonfiguration in der SPS erforderlich und die Datentbertragung zu
Uberprufen. Die geschickten Werte von der SPS kdnnen in den entsprechenden Parametern tber die
Bedienoberflache angezeigt und kontrolliert werden.
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Die gleiche Vorgehensweise empfiehlt sich auch fiir die Konfiguration vom DeviceNet und CANBuUS.

Die Parameter kdnnen Uber den BUS auch indirekt Uberschrieben und gelesen werden.

An den Parameter #75.90 muss die gewinschte Parameternummer gesendet werden (xxyy) und an
#75.91 der Parameterwert. Die Positioniersoftware bestéatigt den Empfang durch setzen

der empfangenen Werte in die Parameter #75.92 und #75.93.

Diese Parameter missen als Ausgang und Eingangsworte im Busmodul eingetragen werden.

Die SPS muss daflir sorgen, dass nur gultige Werte Ubertragen werden, sonst Trip 41 (Parameter
existiert nicht) oder Trip 44 (Bereichsiiberschreitung) ausgelost wird.

Das senden der Parameternummer mit einem Minus Vorzeichen bedeutet, dass der Parameter
gelesen werden soll. Die Anzeige dafir befindet sich unter dem Menii: Steuer- und Statuswort.
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3.6 Ablaufsteuerung mit SyptLite

Fur die Programmierung eines Ablaufes kénnen die Konfigurationsbits (#19.31 bis #19.50)
abgeschaltet werden und sind dadurch frei zur Verwendung.

Hierz0 ist die Auswahl in #19.01 auf ,1* zu setzen. Danach kénnen die einzelnen Konfigurationsbits in
einem separaten Fenster definieren.

Im Fenster fir dig Konfigurationsbits sind danach alle Parameter von #19.30-50 frei. Sollten dennoch
einzelne Bits unbedingt fir die Konfiguration bendétigt werden, kann tber die ,Maskierung* der
Auswahl Bits #74.47 mittels anklicken erfolgen. Damit ist dann nur das mit einem Hakchen
gekennzeichnete Konfigurationsbit in Funktion und alle anderen sind zur freien Verwendung
verfligbar. Achtung : die Abtastzeit der Konfigurationsbits variiert zwischen 20 -70 ms.
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3.7 Parameter Selektor

Im Untermenl Steuer / Statuswort befindet sich eine Eingabemaske fiir die Hilfsfunktion:
Parameter Selektor. Es kdnnen die Inhalte von 4 beliebigen Quellparametern auf zwei
beliebige Zielparameter Uibertragen werden. Jeder der zwei Zielparameter verfiigt tiber einen
Schalterparameter, der auf den ausgewahlten Quellparameter verweist.

Die zulassigen Werte der Schalterparameter sind 0, 1, 2, 3 und zeigen die 4 Quellparameter.
Die Parameternummer werden ohne Punkt eingegeben: z.B. #20.03 als 2003.

In dem folgenden Beispiel werden die Inhalte der Parameter #20.03 bis #20.06 auf die
Zielparameter #71.12 und #71.13 Ubertragen. Der Schalterparameter #18.49 hat den Wert 1
und Ubertragt den Inhalt vom Quellparameter #20.04 auf #71.12.

Der Schalterparameter #20.07 hat den Wert 2 und Ubertragt den Inhalt vom

Quellparameter #20.05 auf #71.13.

4 Inbetriebnahmeanleitung
4.1 Vorbereitende Prifungen

4.1.1 Verdrahtung des Leistungs- und Steuerteils tberprufen.

Leistungsteil:

Anschlusstechnik und Verdrahtungshinweise fiir das Leistungsteil des Unidrive SP entnehmen Sie
bitte der Betriebsanleitung fur Unidrive SP (Art. Nr.: 0471 - 0017- XX), XX steht fir Ausgabe des
Handbuches.

Elektronikanschlisse:
Die Software wurde fur folgende Encodertypen ,SC*, ,SC.HIPEr*, ,EnDat", ,SC.EndAt", ,SSI*,
»SC.SSIY, ,Ab* und ,Ab.SerVO" mit Anschluss am Grundgerat geschrieben.

Zusatzlich kénnen Motoren mit Resolver unter Verwendung des SM-Resolver Moduls betrieben
werden. Mdgliche Gebertypen und Protokolle zur Einstellung :

Zum korrekten Anschluss des Motor- oder Lagegebers, sind Mindestanforderungen an das zu
verwendende Kabel zu stellen. Es sollte mindestens paarweise verdrillte Leitung mit Gesamtschirm
verwendet werden. Fir Resolver oder Sincosgeber, sind zusétzlich geschirmte Adernpaare mit
Gesamtschirm zu verwenden. Die Schirmung ist nachfolgend prinzipiell dargestellt.
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4.1.2 Universaler Encoderanschluss am Grundgerat

Pinbelegung
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Anschlussempfehlung der Sincosgeber Leitung :

Unidrive SP Motorseite
Reglerseite  Augenschirm AuBenschirm

. Befestigung tber Schirmverb indung zum
Verbindung Erdungswinkel Steckergehéause und
zu OVolt am Umrichter Gebergehause uber Litze

und Stecker

Ge
— ber
max. 5 cm \ / \
ungeschirmt paarweise verdrillte Leitung Verbindung
mit Innen - und AufRenschirm zu OVolt
Innenschirm Innenschirm

Durch das hier abgebildete Anschlussbild wird folgende Schirmkontaktierung erzwungen.

Reglerseite :

AuBRen- und Innenschirme werden miteinander verbunden und auf das D-Sub Steckergehause
kontaktiert. Gleichzeitig ist der Kabelmantel vom Kunden so abzusetzen, dass eine Kontaktierung des
Gesamtschirmes auf den Montagewinkel (Schirmklemme) zur Kontaktierung des Schirmes an PE und
zusatzlicher Zugentlastung durchgefiihrt wird.

Motorseite :

AuRRen- und Innenschirme werden miteinander verbunden und auf das Steckergehause kontaktiert.
Zusatzlich wird vom Gesamtschirm eine Verbindung nach 0 Volt und Gehéuse des Gebers
durchgefuhrt. Genaue Pinbezeichnungen sind den Unterlagen des Geberherstellers zu entnehmen.

Bestandteile aus dem mitgelieferten Zubehor fur die Baugrofen Bgl-3 des Unidrive SP

Gesamtschirm von Motorschirm an Erdungsschiene
Geberkabel an Schirmklemme
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Resolver — Anschluss

Der Anschluss an das SM-Resolver Modul erfolgt Giber Klemmen. Das Modul ist steckbar in alle 3
Slots. Die Software geht davon aus, dass das Modul in Slot 2 gesteckt ist.

Klemmenbezeichnung :

Anschlussempfehlung der Resolver Leitung

Unidrive Motorseite
Reglerseite  Aurenschirm AuBenschirm
. Befestigung tber Schirmverbindung zum
Verbindung Erdungswinkel Steckergehause und
zu OVolt am Umrichter Gebergehéuse uber Litze

und Stecker

max. 5cm \
ungeschirmt paarweise verdrillte Leitung
mit Innen — und AufRenschirm
Innenschirm Innenschirm

Das verwendete Kabel sollte Uber paarweise verdrillte und geschirmte Adern und einen Gesamtschirm
verflgen.

Reglerseite :

Der Aul3enschirm wird Gber den Kabelmantel (vom Kunden abzusetzen) auf den Montagewinkel
(Schirmklemme) an PE kontaktiert. Dadurch wird auch eine zusétzliche Zugentlastung erreicht.

Die Innenschirme sind miteinander zu verbinden und an die 0 Volt Klemme 15 zu verbinden. Aul3en-
und Innenschirme sind nicht verbunden.

Motorseite :
Der AuRenschirm wird auf das Steckergehduse kontaktiert. Die Innenschirme bleiben offen.
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Unter Punkt 2. Bremswiderstand

Hier sind die oben genannten Daten fir den jeweiligen Bremswiderstand einzutragen.

4.2 Thermischer Motorschutz
Der Unidrive SP Regler kann den thermischen Schutz der angeschlogsenen Motoren Gbernehmen.
Voraussetzungen dazu sind der Anschluss eines geeigneten Motorthermistors an die Klemmen 8
gegen 3 oder im Fall von gelieferten Servomotoren der Anschluss dgs Encoderkabels erforderlich. Die
sehr schnelle Erwdrmung der Motorwicklung kann tber die gerateinferne Software simuliert und
Uberwacht werden. Der Thermistortyp kann hier angewahlt und parametriert werden.
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Die dafir erforderlichen Werte der Zeitkonstanten sind der nachstehenden Tabelle zu entnehmen.

Zeitkonstante fir #04.15

Unimotor * Wert fiir #04.15 in sec
*75UMA... 81
*75UMB... 74
*75UMC... 94
*75UMD... 100
*95UMA... 172
*95UMB... 168
*95UMC... 183
*95UMD... 221
*95UME... 228
*115UMA... 175
*115UMB... 185
*115UMC... 198
*115UMD... 217
*115UME... 241
*142UMA... 213
*142UMB... 217
*142UMC... 275
*142UMD... 301
*142UME... 365
190UMA...(190U2A..) 240 (217)
190UMB...(190U2B...) 242 (240)
190UMC...(190U2C...) 319 (241)
190UMD...(190U2D...) 632 (242)
190U2E... 281
190U2F... 319
190U2G... 476
190U2H... 632

* auch gultig fur alle ...EZ und FM Motoren mit Kennzeichnung ...U2... anstelle ...UM

Motoren Wert flr #04.15 in sec
CTM4-

07.X... 28

09.1... 19

09.2 bis 09.4... 44

11.x... 53

14.x... 28

19.x... 84

Motoren Wert fur #04.15 in sec
CTM6-

CTM6 -AX... 7

CTM6 -Bx... 19

CTM6 -Cx... 27

CTM6 -Dx... 34

CTF6 -Cx... 13

CTF6 -Dx... 19
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4.3 Parameter fur Bremswiderstande

Bei Verwendung eines Bremswiderstandes entnehmen Sie die Parameter fiir die korrekte Einstellung
der Werte in #10.30 und #10.31 den nachfolgenden Tabellen. Sind diese Werte eingetragen kann der
Frequenzumrichter eine Meldung bei Uberlastung des Bremswiderstandes abgeben. Es erscheint
dann die Meldung ,it.br* im Display. Die Auslastung des Bremswiderstandes kann in #10.39
abgelesen werden.

Zeitkonstanten der Bremswiderstande fur Kurzzeitbet rieb (400 — 575VAC, 3ph.)

Widerstand Max. Einschaltdauer Periodendauer
#10.30 #10.31
Bezeichnung Art.Nr.:1220- 400VAC 575VAC
Kihlkérperwiderstand Bg. 1 | 2756-01 * 0.02s 0.01 2.0s
Kihlkérperwiderstand Bg. 2 | 5768-01 * 0.02s 0.01 2.0s
RFHT 165 — 80 oder 9080 2.1s 1l4s 120 s
PWR-RT 300 80R/J
RFHT 300 — 40 oder 9040 3.2s 23s 120's
PWR-RT 500 40R/J

* wird der interne Kuhlkdrperwiderstand mit mehr als der Halfte seiner Dauerleistung betrieben, ist

Parameter #06.45 = ,On" zu setzen (Dauerbetrieb des Lifters). Erkennbar ist die Auslastung des Bremswiderstandes in
Parameter #10.39, ab Werte gréRer 50.0% #06.45 = ,0On“ setzen

** Diese Bezeichnung ist fiir alle Widerstéande des Typs RFHT in UL Ausfiihrung bei der Bestellung anzugeben

Zeitkonstanten der Bremswiderstande fur Dauerbetrie b (400VAC, 3ph.)

Widerstand
Bezeichnung Art.Nr.: Max. Einschaltdauer Periodendauer
1220- #10.30 #10.31
FZMQ 400 x 65 — 80 ** 1812 48s 120s
FZMQ 500 x 65 — 30 ** 1802 1.8s 120 s
FZZMQ 400 x 65 — 60 ** 1813 6.0s 120 s
FZZMQ 500 x 65—30** | 1805 48s 120 s
FZDMQ 500 x 65—12** | 1809 2.4s 120 s
FZDMQ 600 x 65—-30* |1810 11.0s 120 s
FZDMQ 600 x 65—-12* |1811 3.6s 120 s
FZZMQ 500 x 65—22* |1814 2.4s 120 s
FZDMQ 600 x 65 —22 ** | 1815 7.2s 120 s
FGFKQ3111204 — 22 1816 19.0 s 120s
FGFKQ3111204 — 12 1831 6.0s 120s
FGFKQ3121804 — 12 1833 12.0s 120 s
FGFKQ3122404 — 12 1834 17.0s 120s
FGFKQ 3111404 -7.9 48s 120 s
FGFKQ 3122404 - 7.5 9.6s 120 s
FGFKQ 3133304 — 7.3 13.2s 120s
FGFKQ 3144204 - 7.6 204 s 120s
FGFKQ 3121504 -5 -1832 2.4s 120 s
FGFKQ 3133004 — 5 -1835 6.0s 120s
FGFKQ 3144204 -5 -1837 12.0s 120s
FAQ3236604-5.4 24.0s 120 s
FAQ3248004-5.4 34.0s 120s

**alle FZXXXX Typen nicht fur 575VAC, 3ph. Netzspannung einsetzbar.
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4.4 Laden der Motorenparameter und Geberparameter aus einer
Datenbank

Die Einstellung der Motorparameter und Geberparametér kann durch laden einer Dgtei erfolgen.
Es stehen Dateien fur CT Servomotoren der Serie UM, U2(FM), CTM4 und CTM6 in gen
Ausfiihrungen mit Resolver, Inkrementalgeber, SinCos Hiperface und SinCos Endat ziy Verfligung.
Die Bezeichnung in der Datenbank entspricht dem Typenschild und beinhaltet relevante\Elemente
des Schlissels (keine Kennbuchstaben fiir mechanische Spezifikation).

Vor dem Einlesen der Motor-Geber Datei soll eine korrekte Bezeichnung (Name) des Umrithters
angewahlt werden.

Nach dem Einlesen der Daten erfolgt automatische Berechnung der Stromreglerverstarkung.

58/77 10.03.09



77NN
‘,'gg’,}'ﬁ,o,{',,‘.-, Softwarebeschreibung K13013

A

4.5 Einstellen der Betriebsarten (ohne SM — Application (Lite))

Netz einschalten

Regler sperren, d.h. Klemme 31 ist offen
Anzeigen des Parameters 0.00 mittels Tasten
Mode-Taste driicken, Display blinkt

Wert 1253 eingeben und mit Mode-Taste bestéatigen (Zahl bleibt im Display stehen)

Anwahlen des Parameters 0.48 mittels Tasten ” ” und drucken der Mode-Taste. Mit den
Tasten” " die gewlnschte Betriebsart z.B. "SERVO” einstellen. Die Anzeige blinkt im Display.
Danach die Reset-Taste (roter Knopf) rUcken.

Bei der Umstellung der Betriebsart werden alle Parameter in ihren Auslieferungszustand
zurlickgesetzt.

Der Antrieb ist nun in der Betriebsart ,SERVO”.

Jetzt im Parameter 0.00 Wert 1001 eingeben, die Mode-Taste betatigen und die Reset-Taste (roter
Knopf) @ driicken. Damit wird die aktuelle Einstellung im Antrieb abgespeichert..

Einstellung des Unidrive SP Reglers (ohne SM — Application (Lite, Plus))

Die Vorgehensweise fir die Inbetriebnahme des Unidrive SP mit angeschlossenem Drehstrom- oder
Synchronservomotor entnehmen Sie bitte der Betriebsanleitung des Unidrive SP

(Art. Nr.: 0471 — 0017-XX). Nach erfolgter Grundinbetriebnahme kann das Optionsmodul gesteckt
werden und die Inbetriebnahme der Positionierung manuell oder tber die Bedienoberflache beginnen.

4.6 Speicherung geanderter Parameter

Werden auf dem Unidrive SP Parameter in den Mens 0 bis 19 geédndert, sind diese Anderungen
durch nachstehende Aktionen abzuspeichern:

bei zugeschalteter Netzspannung (400VAC):

- Eingabe des Wertes 1000 oder 1001 in den Nullparameter
- anschlie3end Driicken der Taste M
- danach Driucken der Taste Stop/Reset (roter Knopf)

bei abgeschalteter Netzspannung (400VAC) und externer 24V-Versorgung EIN:

- Eingabe des Wertes 1001 in den Nullparameter
- anschlieBend Driicken der Taste M
- danach Driucken der Taste Stop/Reset (roter Knopf) @

Werden auf dem SM-Application (Lite) Modul, das heif3t im entsprechenden Steckplatz Anderungen
durchgefuhrt, sind die Werte je nachdem mit 1000 oder 1001 und nachfolgendem Reset (rote Taste)
abzuspeichern.

Damit die Anderungen wirksam werden ist ein RESET des Moduls erforderlich.
Dieser RESET kann ausgeldst werden durch
- #XX.19 auf ,On* ( XX =15, 16 oder 17, je nachdem in welchem Slot das Applikationsmodul steckt)

oder
- den Nullparameter auf 1070 setzen und nacheinander die M- und rote Reset Taste@ betatigen.

Der Parameter #XX.19 hat noch eine weitere Funktion, die Speicherung der Applikationsparameter
auf dem SM-Application (Lite) Modul und in Meni 20 (nur bei #XX.21=1). Diese Parameter sind
teilweise nicht flichtig und werden nur auf Anforderung oder bei Netz Aus abgespeichert.
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4.7 Positionier - Parameter

Parameter Einheit Grund- | Min- |Max- | Parameterbeschreibung
einstell. | wert | wert Schreib-/Leseparameter
RW, #18.11 | mm 1 1 10000 | Vorgabeeinheit fir Zielposition
1=mm, 10 = 0.1 mm, 100 = 0.01 mm, 1000 = 0.001 mm, 10000 =
0.00001 mm
1=°,10=0.15 100 =0.01°, 1000 = 0.001% 100 00 = 0.00001°
RW, #18.12 | mm/s 3000 0 32767 | maximal zuldssige Geschwindigkeit (Konstante)
RW, #18.13 [ mm/s 100 0 32767 | Tippgeschwindigkeit
RW, #18.14 | mm/s 100 0 32767 | Referenzgeschwindigkeit Hin
RW, #18.15 | mm/s 50 0 32767 | Referenzgeschwindigkeit Riick
RW, #18.16 | mm/s 20 0 32767 | Zur Zeit zugelassene Geschwindigkeit
RW, #18.17 | mm/s 20 0 32767 | Geschwindigkeit fiir Dauerbetrieb (Endlosbetrieb)
RW, #18.18 | % 100 0 100 Override fur die jeweils ausgewdhlte Geschwindigkeit
RW, #18.19 | - 0 0 0 frei
RW, #18.20 | % 95 0 100 Drehzahl-Vorsteuerung VFF
RW, #18.25 | ms 200 1 32767 | Zeit zwischen Reglerfreigabe ein und Bremse 6ffnen
RW, #18.26 | ms 2000 1 32767 | Zeit zwischen Bremse schlieRen und Reglersperre
RW, #18.27 | ms 500 0 50000 | Zeit zwischen Bremse offen und Rampenstart
(Bremsenoffnungszeit)
RW, #18.28|0.1s 0 1 32767 | Verzdgerung nach Erreichen des Fensters InPosition (FEIN) und
Bremse schlief3en
RW, #18.30 | Vorgabeeinheiten | 0 0 32767 | Offsetposition fur Referenzlauf, nur bei #19.42 = 1
RW, #19.11 | - 200 0 32767 | P-Anteil fur Lageregler
RW, #19.12 | % 90 0 100 Vorsteuerung aus der Lageregelung
RW, #19.13 ] - 200 0 32767 | P-Anteil fur Lageregler wenn #19.45 = 1
RW, #19.14 | mm 20 0 32767 | Wirkungszone fur #19.13 wenn #19.45 =1
RW, #19.15]0.01 mm 1000 0 32767 | Fenster InPosition (GROB)
RW, #19.16 | 0.01 mm 100 0 32767 | Fenster InPosition (FEIN)
RW, #19.17 | 0.01mm 150 0 32767 | max. zulassige Lageschleppfehlergrenze
RW, #19.18 | Ms 100 0 32767 | Beruhigungszeit fir Meldung In-Position
RW, #19.19 | min-1 1500 150 32767 | max. zuldssige Drehzahlschleppfehlergrenze
RW, #19.20 | Ms 50 1 1000 Filterzeit fur Geschwindigkeitsvorsteuerung (#19.49=0On und
Steuerwort Bit 14 =1)
RW, #19.21 | Vorgabeeinheiten |0 -32767 | 32767 | Zuldssiger Abstand zur Achse 2 in Vorgabeeinheiten
RW, #19.25 | - 0 0 2 Auswahl fir Lagesollwert-Quelle
RW, #19.26 | - 0 0 7 Auswahl Achsentyp 0...7
RW, #19.27 | - 0 0 3 Auswahl fir Lagegeber 0...3
RW, #19.28 | - 0 0 2 Auswahl fur Reaktion auf Drehzahlschleppfehler 0...2
RW, #19.29 | - 0 0 2 Abstandiiberwachung: 0 (nicht akitv), 1 (Master), 2 (Slave)
RW, #19.30 | - 0 0 3 Auswahl fur Referenzlauf 0...3
RW, #20.03- [ Anzeigebits Binére Auswabhlbits fur Auswahl der Festpositionen
RW, #20.08
RW, #20.09 |- 0 0 63 Zeiger fur Auswahl der Festpositionen
RW, #20.10 | - 0 0 6363 Bereich der Festpositionen zur zyklischen Abarbeitung
RW, #20.11 | -
RW, #20.12 | -
RW, #20.18 | 0.1% 1000 0 1000 Schnelle Geschwindigkeitsbeeinflussung
#20.15-RW, | - - - 32767 Frei (auBer #20.18)
#20.20
RW, #20.21 | - - - - Steuerwort (siehe Kapitel 3.3)
RW, #20.22 | - - - - Statuswort (siehe Kapitel 3.3)
RW, #20.23 [ mm 100 1 21 Bezugsweg
RW, #20.24 | Pulse 65536 |1 271 Pulse pro Bezugsweg
RW, #20.25[0.01 mm 1 21 Weg pro Motorumdrehung
RW, #20.26 | mm/s? 500 1 2%-1 Beschleunigung im Positionierbetrieb
RW, #20.27 | mm/s? 500 1 %1 Verzogerung im Positionierbetrieb
RW, #20.28 | mm/s? 600 1 2%1 Beschleunigungsénderung im Positionierbetrieb,
0 = lineare Rampe
RW, #20.29 | mm/s? 500 1 2%1 Verzdgerungsénderung im Positionierbetrieb,
0 = lineare Rampe
RW, #20.30 | mm/s? 500 0 %1 Verzégerung im Schnellstopp (Verschliff in #74.50)
RW, #20.31 | mm/s? 500 0 2°-1 Beschleunigung / Verzdgerung im Tippbetrieb
RW, #20.32 | mm/s3 0 0 %1 Verzodgerungsanderung im Tippbetrieb,
0 = lineare Rampe
RW, #20.33 [ mm/s? 500 0 %1 max. zulassige Beschleunigung
RW, #20.34 | Vorgabeeinheiten |10 0 21 Softwareendschalter (minus)
RW, #20.35 | Vorgabeeinheiten |32000 |0 271 Softwareendschalter (plus)
RW, #20.36 [ mm oder ° 32000 [0 271 Umlauflange fir die Rundachse
RW, #20.37 | mm oder ° 32000 |0 271 Teilung fiir die Rundachse
RW, #20.38 | - 10 1 21 Preset - Wert (Bei Verlassen der Referenznocke oder Aktivierung

des Presetbefehls (#18.41 = 1) oder Steuerbit_4, wird der Istwert
auf diesen Wert gesetzt)
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RW, #20.39 [ Vorgabeeinheiten |0 1 27-1 Istposition
RW, #20.40 | Vorgabeeinheiten |0 1 2°-1 Zielpositionswert oder Wert fur Teilung
RW, #74.40 | - 0 0 16 Reduzierung der Geberauflésung durch 2" Parameterwert,
um den Wegbereich zu vergré3ern.
RW, #74.41 [ mm/s 1 1 1000 Auflésung der Geschwindigkeitsparameter:
1=mm/s, 10 = 0.1mm/s, 100 = 0.01mm/s, 1000 = 0.001mm/s
RW, #74.48 | - 1 1 271 Konfigurationsparameter (Bits)
RW, #74.49 | - 1 1 21 Konfigurationsparameter (Bits)
RW, #74.50 | mm/s? 0 1 2%1 Beschleunigungsénderung beim Schnellstop,
0 = lineare Rampe
RW, #74.51 | - 1 1 32767 | Master/Slave Ubersetzung — Zahler / Masterumlauf in
Benutzereinheiten
RW, #74.52 | - 1 1 32767 | Master/Slave Ubersetzung — Nenner / Masterumlauf in
Geberinkrementen
RW, #74.68 | Benutzereinheiten | 0 0 271 Masterposition zum Starten der Positionierung
RW, #74.69 | Masterrinkremente | O 0 271 Masteroffset nach dem Master-Geberpreset
RW, #75.00 - | Vorgabeeinheiten |0 0 21 Feste Zielpositionen
#75.63
RW, #71.00 - | 0,1% 1000 0 10000 | Override Werte fur feste Zielpositionen
#71.63
RW, #75.64 | - 0 0 63 Aktiver Positionszeiger
RW, #75.65 | Vorgabeeinheiten |0 0 271 Ausgewshlte Zielposition
RW, #75.68 | Vorgabeeinheiten |0 0 21 Additive Verschiebung der Zielposition
RW, #75.78 | - 4 2 271 Faktor fur Erkennung der unzuléssigen Geberpositionen
RW, #75.90 | MM.XX 0 0 75.99 Parameternummer zum Schreiben (iiber BUS)
RW, #75.91 | - 0 0 271 Parameterwert (iiber BUS)
RW, #75.92 | MM.XX 0 0 75.99 Parameternummer Rickmeldung an SPS
RW, #75.93 ] - 0 0 21 Parameterwert Riickmeldung an SPS

Bei einer Rundachse entsprechen die Einheitsangaben von mm/s, mm/s2 und mm/s den von 9s, 9s2und ° /s3.

4.8 Anzeige - Parameter

Parameter Einheit Grund- | Min- Max- Parameterbeschreibung
einstell. | wert wert Schreib-/Leseparameter

RO, #18.02 | Vorgabeeinheiten | 0 0 32767 Ist-Position

RO, #18.03 | mm/s 0 0 32767 aktuelle Geschwindigkeit

RO, #18.04 | mm/s? 0 0 32767 aktuelle Beschleunigung

RO, #18.05 | Vorgabeeinheiten | 0 0 32767 aktuelle Lageregelabweichung

RO, #18.06 | - 0 0 1 Startflanke fir Modus Positionierung erkannt

RO, #18.07 |- 0 0 32000 | Temperaturanzeige fur KTY oder PT100 Thermistor

RO, #18.08 | - 0 0 1000 Anzahl der registrierten unzulassigen Geberpositionen

RO, #18.35] - 0 0 1 Anzeige fur Bremsenstatus

RO, #18.37 | - 0 0 1 Anzeige fur Fenster (FEIN) InPosition erreicht

RO, #18.48 | - 0 0 1 Anzeige fur Referenz OK

RW, #18.50 | - 0 0 1 Anzeige, 1 = Grundeinstellung durchgefiihrt

RO, #20.01 | - - - - Software Versionsnummer

RO, #20.02 ] - - -13011 [ 13011 Bestellnummer der Software blinkend im Wechsel

RW, #20.21 | - - - - Steuerwort

RO, #20.22 | - - - - Statuswort

RO, #20.24 | Pulse 65536 1 21 Anzeige, Pulse pro Motorumdrehung

RO, #20.25 [ 0.01 (mm, Grad) [ 10000 1 271 Anzeige, Weg pro Motorumdrehung

RO, #20.39 [ Vorgabeeinheiten | 0 0 21 Ist-Position

4.9 Konfigurationswort
Par-Nr. [ Beschreibung Default
RW, #19.01* 1 = Parameter #19.31-50 frei fir SyptLite — Konfiguration Uber #74.49 (Bedienoberflache) 0
RW, #19.08* Merker fur Netzeinschaltung 0
RW, #19.30* 0 = Referenzlauf auf Nocke, 1 = auf Nullimpuls, 2 = auf Nocke und Nullimpuls, 3 = Nullimpuls vor 0
Nocke
RW, #19.31* 1 = Invertierung der Referenzfahrtrichtung 0
RW, #19.32* 0 = Referenz durch Preset, 1 = Referenzlauf 0
RW, #19.33* 0 = Hardware - Endschalteriiberwachung nicht aktiv, 1 = aktiv, 0
RW, #19.34* 1 = Ansteuerung Uber Flanken, 0 = Ansteuerung Uber statische Signale 0
RW, #19.35* 1 = Lagegeberinvertierung 0
RW, #19.36* 1 = Invertierung Drehrichtung des Motors 0
RW, #19.37* 1 = Aktivierung der Bremsensteuerung 0
RW, #19.38 1 = nur eine Drehrichtung erlaubt 0
RW, #19.39* 0 = Meldung ,In Position* verkniipft mit Start Positionierung 0
1 = Meldung ,In Position“ nur definiert Uber Positionsfenster #19.15

RW, #19.40 1 = CT-Sync Master 0
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RW, #19.41 1 = CT-Sync Slave 0
RW, #19.42 * 0 = Referenzierung ohne Offset, 1 = mit Offset 0
RW, #19.43* 1 = Aktivierung der fliegenden Referenzierung 0
RW, #19.44 * 1 = Aktivierung der Registrierung 0
RW, #19.45* 0 = Positionierung mit Lageregler, 1 = Positionierung ohne Lageregler 0
RW, #19.46 * 1 = Singleturn SSI Lagegeber 0
RW, #19.47 1 = Geschwindigkeitsprofil Freigabe 0
RW, #19.48 * 0 = direkte Profilvorgabe aus, 1 = direkte Profilvorgabe ein, Sollwert von analogem Eingang Kl. 5/6 0
RW, #19.49* 1 = im CT Sync Slave Modus wird die Istposition nach dem Abkoppeln zuriickgesetzt 0
RW, #19.50 1 = Referenzsuchlauf ohne Lageregler, 0 = mit Lageregler 0

* Bits sind Uber die Bedienoberflache mentigefuhrt aktivierbar
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4.10Zuséatzliche Konfigurations- und Steuerparameter fr
Klemmensteuerung

In diesem Modus, der vorzugsweise fur die Inbetriebnahme oder Klemmensteuerung aktiviert wird,
kann der Antrieb ohne die Startsignale vom angeschlossenen Peripheriebus tber das LED/LCD-
Keypad oder CTIU am Unidrive SP gesteuert werden. Dazu ist der #18.46 auf 1 zu setzen, dies kann
z.B. durch Verzeigerung Uber den Status der Klemme 31 (#08.09) erfolgen. AnschlieRend gelten
folgende Steuerparameter:

#18.31 = Antrieb und Modul Reset

#18.32 = Schnellstopp

#18.34 = Nur Antrieb Reset zur Fehlerquittierung

#18.36 = Referenznocke

#18.38 = Positionierung Start

#18.39 = Tippen +

#18.40 = Tippen —

#18.41 = Referenzieren

#18.42 = Teachen (Ubernahme der aktuellen Istposition als Zielposition)

#18.43 = Dauerlauf (Endlosbetrieb)

#18.44 = direkte Profilvorgabe aktivieren / Starten getriggert mit Masterposition

#18.45 = Geschwindigkeitsprofil Start / Steuerung der Ablaufbewegung

#18.46 = 1 Softwarefreigabe, Testmodus Klemmensteuerung (ohne Busansteuerung)

#18.47 = Dauertakt fur Fahren auf Teilung oder Dauerlauf der sequentiellen Positionierung

#18.48 = Referenzierung OK

#18.49 = Funktion frei Uber #19.24 einstellbar (#19.24= Bitnummer des Steuerwortes)

#18.50 = Steuerung der Werkseinstellung: mit O erfolgt beim Ricksetzen (Reset) des
Applikationsmoduls oder Einschalten des Umrichters die Werkseinstellung der
Positioniersoftware-Parameter.

Voraussetzung fur die Wirkung oben genannter Parameter ist, dass sie nicht durch Eingangsklemmen
doppelt verzeigert sind. Kontrollieren Sie dazu die Zielparameter in Menl 8 des Unidrives SP. Diese
Steuerparameter sind ODER verknipft zum Bussteuerwort und sind daher bei Busansteuerung auch
auf doppelte Ansteuerung zu Uberprifen.
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4.11 Eingabe der Ubersetzungsverhéltnisse

4.11.1 Definition des Lagegebers

Nach der Grundeinstellung ist der Lagegeber zu definieren. Hierzu kann die Benutzeroberflache
verwendet werden, um die Anpassung sehr schnell und sicher durchzufihren.

Die Auswabhl sollte zuerst mit der Festlegung des Auswertekanals ¥r den Lagegeber erfolgen, danach
die Geberart und Spannung sowie Strichzahl. Die eingegebenen Werte sind Insbesondere bei
Verwendung von Absolutwertgebern zu speichern und der Antrieb zu resetigren.

Der Geberbereich (Weg, der mit dem Lagegeber erfasst wird) kann manuell definiert werden.

Ist die Vorgabe gréR3er als ein Absolutgeber darstellen kann, wird die Wegerfassung als

inkremental interpretiert und eine Referenzierung nach dem Einschalten der Spannungsversorgung
erforderlich wird. Diese Einstellung wird z.B. bei der Verwendung eines singleturn Hiperface, Endat
oder SSI Gebers bendtigt, wenn der Verfahrbereich gréR3er als eine Geberumdrehung betragen soll.

Mit einem Inkrementalgeber kann maximal ein Verfahrbereich von — 2730 bis + 2730

(in Geberinkrementen) erfasst werden. Um den Verfahrbereich in Wegeinheiten zu erweitern,
kann die Anzahl der Geberinkremente pro Wegeinheit durch einen Teiler reduziert werden.
Der Teiler wird als die Zweierpotenz eingegeben.

Bei einem Absolutgeber wird der maximale Verfahrberejch vom Geber selbst vorgegeben.

Wegerfassung:
absolut/inkremental
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4.11.2 Verwendung der Eingabehilfe

Das mechanische Ubersetzungsverhltnis zwischen Motorgeber oder externem Geber und linearen
oder rotatorischen Wegen an der Mechanik kann tiber die Bedienoberflache bequem eingetragen
werden. Die Eingabehilfe aus dem Unterment Grundeinstellung ist dafiir vorgesehen.

Hinweis !

Nach der Dateneingabe sind alle Werte per Mausklick auf den Button ,Parameter speichern und Drive
Reset" abzuspeichern. Danach werden die entsprechenden Parameter berechnet und im Modul
gesichert. Das Abspeichern kann nur erfolgen, wenn der Antrieb gesperrt ist. Hierzu ist die Klemme

31 zu o6ffnen.

Beispiel 1 : Rundachse Bandantrieb

Wichtige Eingabeparameter :
Getriebefaktor, Durchmesser der Walze und die Umlauflange.

Hinweis !
Falls Fahren auf Teilung gewiinscht wird, ist zusétzlich die Teilung einzutragen.
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Beispiel 2 : Rundachse Drehtisch

Wichtige Eingabeparameter :
Getriebefaktor und die Umlauflange.
Hinweis !
Falls Fahren auf Teilung gewiinscht wird, ist zuséatzlich die Teilung einzutragen.

Beispiel 3 : Linearachse Zahnriemen / Zahnstange

Wichtige Eingabeparameter :
Getriebefaktor, Zahnezahl und Teilung.

Beispiel 4 : Linearachse Walzenvorschub

Wichtige Eingabeparameter :
Getriebefaktor und Walzendurchmesser.

66/77 10.03.09



77NN
‘,'gg,}'ﬁ,o,{',,‘.-, Softwarebeschreibung K13013

N\
Beispiel 5 : Linearachse Gewindespindel

Wichtige Eingabeparameter :
Getriebefaktor, Walzendurchmesser und Spindelsteigung

Hinweis !

Sind alle Eingaben in der Eingabehilfe gemacht, werden die Anzeigeparameter nach dem Speichern
und Reset aktualisiert. Nach erneuter Ansicht in der Eingabehilfe werden diese Werte noch angezeigt.
Erfolgen direkte Eingaben in die Parameter #20.23, #20.24 und #20.25 werden nach dem Speichern
und Reset die Werte in der Eingabehilfe geléscht.

[—lo

4.11.3 Manuelle Eingabe

Alle Gber die Eingabehilfe vorgegebenen Werte, kdnnen auch direkt in die entsprechenden Parameter
vorgegeben werden.

Wird die manuelle Eingabe bevorzugt, gilt folgender Zusammenhang:

Der Parameter #20.23 beschreibt den Bezugsweg, fur den eine ganze Anzahl von Pulsen in #20.24 zu
definieren sind. Zusatzlich wird noch der Weg pro Motorumdrehung definiert. Damit sind alle Gré3en
fur die Lageregelung mit eingebauten Motorgebern bekannt. In der Software wird zur Vereinfachung
immer mit 65536 Pulsen pro Geberumdrehung ausgegangen, unabhéngig vom Gebertyp und der
eingetragenen Strichzahl in den vorherigen Menis.

Hinweis !

Nach der Dateneingabe sind alle Werte per Mausklick auf den Button ,Parameter speichern und Drive
Reset" abzuspeichern. Danach werden die entsprechenden Parameter berechnet und im Modul

< esichert. Das Abspeichern kann nur erfolgen, wenn der Antrieb gesperrt ist. Hierzu ist die Klemme
31 zu offnen.

[—o
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4.11.4 Externe Lagegeber

Nach der Eingabe der Ubersetzungsverhaltnisse fiir den Motor (siehe oben) kann die folgende
Eingabehilfe mit der Bedienoberflache verwendet werden:

anschlieBend gelangen gfe in das nachfolgende Fenster

Wichtige Eingabeparameter :
Geberumdrehungen #74.06 sowie Weg pro Geberumdrehungen eingeben.

Hinweis !

Nach der Dateneingabe sind alle Werte per Mausklick auf den Button ,Parameter speichern und Drive
Reset" abzuspeichern. Danach werden die entsprechenden Parameter berechnet und im Modul
gesichert. Das Abspeichern kann nur erfolgen, wenn der Antrieb gesperrt ist. Hierzu ist die Klemme
31 zu offnen.

4.11.5 Anderung der Eingabeeinheiten

Wird es erforderlich, dass nachtréglich die Auflésung (Basiseinheit #70.60) gedndert werden muss,
sind vom Anwender die Werte fir die Softwareendschalter, Fenster InPostion, Wegvorgaben,
Bezugsweg und Pulse pro Bezugsweg zu Uberprifen und anzupassen.
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5 Datensicherung mit Smartcard

Zur Datensicherung empfiehlt sich die Verwendung der im Lieferumfang enthaltenen Smartcard. Auf
diese Karte kénnen alle Antriebsparameter, einschlieBlich aller gesteckter Module, gesichert werden.
Zur Kopie dieser Daten auf andere Regler oder bei Austausch des Reglers kann dann sehr schnell der
ursprungliche Zustand mit allen Einstellparametern wiederhergestellt werden.

Folgende Codes sind bei manueller Eingabe (ber das Display zu verwenden:

Schreibschutz auf Karte setzen : #0.00 = 9888 setzen und Reset (rote) Taste @ betéatigen
Schreibschutz auf Karte I6schen : #0.00 = 9777 setzen und Reset (rote) Taste betéatigen
Karteninhalt Léschen : #0.00 = 300 setzen

Parameter auf Karte Schreiben : #0.00 = 3 setzen

Parameter auf Antrieb Schreiben : #0.00 = 30 setzen

Uber die Bedienoberflache kann aus dem Meniipunkt ,Datei* auf die Bearbeitung der Smartcard
geklickt werden. Dabei erscheint folgende Auswahl.

Dieses Feld wechselt
wahrend des
Datentransfers von/zur
Smartcard die Farbe.

Ist das Feld griin
hinterlegt, kann die
Smartcard gesteckt
oder entfernt werden.

O

ﬂ Hinweis !

Der Datentransfer von bzw. auf die Smartcard ist durch den 2. Dezimalpunkt bei gestecktem Display
< erkennbar.
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Wird der Befehl ,Parameter auf Smartcard schreiben” betatigt, werden die Parameter des Umrichters
auf die Smartcard geschrieben. Danach wird vom Programm automatisch der Schreibschutz der Karte
gesetzt. Damit wird ein erneutes Schreiben auf die Smartcard aus Versehen verhindert.

Mit dieser Karte kann jetzt ein neuer unbenutzter Antrieb parametriert werden.

Soll die mit einem Schreibschutz versehene Smartcard jedoch fir einen anderen Parametersatz
verwendet werden, ist gezielt der Schreibschutz zu entfernen, bevor erneut Daten auf die Karte
Ubertragen werden kénnen.

Wird auf die Smartcard mit aktivem Schreibschutz geschrieben kommt es zu einer Fehlermeldung.
Diese und weitere Fehlermeldungen in Verbindung mit der Smartcard finden sie im Kapitel
Fehlermeldungen.
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6 Fehlermeldungen (Unidrive SP - Displayanzeige)

Trip Nr. | Bedeutung bzw. mdgliche Ursache
a4 Referenzlauf auf Nullimpuls bei Sincosgeber ausgewahlt.
Parameterbereich uberschritten
DPL-Task-Uberlauf. Kann auftreten, wenn gleichzeitig Ethernet und CTSync
(Synchronfahrt) eingesetzt werden. Die Werte in den Parametern #XX.12 und #XX.11

54 mussen stufenweise erhéht werden (Zykluszeiten) bis der Fehler nach dem Ldschen nicht
mehr auftritt. (XX h&ngt von dem Steckplatz des Applikationsmoduls: Steckplatz1=15,
Steckplatz2=16, Steckplatz3=17)

Lageschleppfehler zu gro3 (Grenze in #19.17), eventuell erhéhen

80 Mdgliche Ursachen, Lagereglerverstarkung #19.11 zu klein
Wegskalierungen tberprifen
Getriebefaktoren Uberpriifen
POS Task wird nicht ausgefihrt.

Parameter #MM.12 darf nicht auf "disable" gesetzt werden.

81 (MM entspricht dem Steckplatz-Men( vom Applikationsmodul:

MM=15: Steckplatz-1, MM=16: Steckplatz-2, MM=17: Steckplatz-3).
Wenn #MM.12="disable" soll die Grundeinstellung durchgefiihrt werden:
#18.50 auf OFF setzen und Modul-Reset durchfiihren.

82 Positionsabweichung der Portalachsen > #19.17 oder eine von den Portalachsen
meldete eine fehlende Reglerfreigabe (z.B. Trip)

83 Motor-Magnetisierungsstrom kann nicht erreicht werden (Motor-Parameter #5,07 und
#5,10 prufen)

86 CTSync Verbindung fehlt. Verdrahtung und Kommunikation tberprufen.

Lagegeber gestort

Es wurden unzulassige Spriinge der Werte des Wegmesssystems detektiert.
Uberpriife die Abschirmung vom Motorkabel und Geberkabel

Uberpriife den Lagegeber.

Uberpriife die Systemskalierung.

Beim SSI_Geber uberprife die Einstellung des Codes (binar/Gray).

Beim Lasermesssystem Uberprife die korrekte Laserstrahl-Fokusierung,

87 den Reflektor und evtl. die falsche Reflektionen.

Den Empfindlichkeitsfaktor der Uberwachung #75.78 evtl. erhohen. Siehe Untermenii
.Lagegeber"

88 Busfehler CTNet Busanbindung: Verdrahtung und Kommunikation tberprifen.
Geschwindigkeitsschleppfehler zu grolR (Grenze in #18.24) eventuell erhéhen.
Mdgliche Ursachen, Stromgrenzen zu klein eingestellt, prifen #04.05, #04.06 und #04.07
Drehzahlreglerverstarkungen zu klein, #03.10 und #03.11 Uberprifen eventuell erhéhen

89 Bei Motoren mit Haltebremse priifen, ob Bremse richtig gedffnet wird
Prufen, ob Motorschiitz geschlossen (falls vorhanden)

Geberkabel auf korrekte Schirmung tberprifen
Eventuell Beschleunigungsrampen reduzieren

99 Falscher Systemfile auf dem SM-Application (Lite) geladen, erforderlich V01.01.00 oder
hdher Anzeige in #81.02 oder XX.02 (Slotl, Slot2, Slot3) Uberpriifen
Smartcard Fehlerabschaltung : Lese-/Schreibfehler

C.Acc Uberprifen Sie, ob die Smartcard ordnungsgemaf gesteckt ist und erkannt wird. Eventuell
Smartcard austauschen.
Smartcard Fehlerabschaltung : Schreibschutz Flag gesetzt

C.rdo Es wurde versucht, auf eine schreibgeschiitzte Smartcard erneut zu schreiben. In Pr.
XX.00 9777 eingeben, um Schreibschutz aufzuheben.

C.Optn | Smartcard Fehlerabschaltung : Quell- und Zielumrichter besitzen unterschiedliche
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Solutions Module

Smartcard Fehlerabschaltung : Smartcard Daten sind beschadigt
C.Err Daten l6schen und nochmals versuchen
Smartcard austauschen

Smartcard Fehlerabschaltung : Die Smartcard versucht Nenndaten des Zielumrichters zu

C.rg Uberschreiben. Es wurden keine Daten in den Zielumrichter Ubertragen.
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7 Modus — Projektierung

Mit der PC Bedienoberflache BV-81/1301_3 ab Version V4.04.05 kann auch ohne Verbindung
zu einem Umrichter gearbeitet werden. In dem Modus Projektierung wird eine vorhandene
Parameterdatei bearbeitet und kann anschlieRend in einen Antrieb eingespielt werden.

Die Parameterdatei muss bereits die Parameterbereiche beinhalten, die fur vorgesehene
Optionsmodule und deren Steckplatze definiert sind. Uber die PC Oberflache lassen sich keine
Optionsmodule direkt ,installieren®. Die Parameterdatei kann aber mit einem Texteditor bearbeitet
werden und die Modulparameter hinzufigt oder verschoben werden.

Ein Klick auf die Auswahl Projektierung 6ffnet das Explorer Fenster, wo die gewiinschte
Parameterdatei *.PCF ausgewahlt wird und anschlieend’in das System geladen.

Danach kann mit der PC Oberflache wie Ublich gearbeitet werden und alle durchgefiihrten
Anderungen werden in der Parameterdatei gespeichgft.
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8 Softwarekompatibilitaten

Positioniersoftware

Firmware auf dem SM-Application oder SM-Application Lite Modul

BV 80-/1301-3 #XX.02 = 1.03 + #XX.51 = 5 ergibt die Firmware Version ,V 1.03.5"
VvV 1.00 1.03.05 und héher

VvV 1.01 1.03.05 und héher

VvV 1.02 1.03.05 und héher

V 1.04, V1.05 1.03.05 und hoher

Vv 1.06, V107 1.03.05 und hoher

V107 SM Applikations Plus — alle Versionen

V109 SM Applikations und Plus — alle Versionen

Die Positioniersoftware arbeitet mit den oben genannten Systemfiles auf dem SM-Application (Lite)
Modul. Sollten andere Kombinationen auftreten kann es zu nicht vorhersehbaren Stérungen kommen.
Bitte hierzu Riicksprache mit einem Drive Center halten.

Positioniersoftware

Firmware auf Unidrive SP

V1.06, V107, V109

BV 80-/1301-3 #11.29 =1.06 + #11.34 = 1 ergibt die Firmware Version ,V 01.06.1"

V 1.00 auf V 01.06.0 und héher
auf V 01.07.x
nicht mit SC.SSI Geber verwenden (Ruicksprache mit Drive Centre erforderlich)
bei SC.EnDat und SC.Hiper nur mit #03.41 = 1 verwenden !

V 1.01, vV1.02 ab V 01.08.00 und hdher keine Einschrankungen

V 1.04, V1.05, Mit VO1.11 soll mind. V1.04 verwendet werden (wenn SmartCard bendtigt)

Positioniersoftware

PC Bedienoberflache BV-81/1301_3

BV 80-/1301-3
V 1.00 V04.00.00
VvV 1.01 V04.00.00
V 1.02 V04.00.06 (Aufristung auf V1.02 erforderlich)
V 1.04, V1.05, ab V04.00.06
V1.06, V107
V109 ab v4.04.05
- Projektierungsmodus

- Alle Dezimalstellen werden Angezeigt

9 Softwarehistorie

BV 80-1301-3

Bemerkungen

V 100

Basisversion mit Bedienoberflache V04.00.00

V101

Ergénzung der Profibus - Konfiguration Giber Parameterdownload
Ergédnzung der DeviceNet - Konfiguration Giber Parameterdownload
Anzeige der Hardwareendschalter im Meni Klemmenleiste eingefligt
Erganzung des Diagnosebildschirm mit Fehlermeldung und Hilfetext
Erweiterung der Anzeigeparameter in der Statuszeile
Abstandsiiberwachung integriert

V 102

Auswahl von 64 Festpositionen integriert
Registrierung der Istposition

Speicherung der Daten auf SmartCard verbessert
Ablaufprogrammierung tber SyptLite integriert
Bedienoberflache V04.00.06

V 104

Master-Slave Uber CTSynch

Positionieren aus dem Endloslauf integriert

Schnelle Geschwindigkeitsbeeinflussung ermdglicht
Umschaltung der Geber/Auflésung ohne Modul-Reset integriert
SmartCard Funktion verbessert
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Daten fir #04.15 bei CTM6 Motoren hinzugefugt

V 105 Positionsvorgabe Uber analogen Eingang hinzugefugt

Geschwindigkeiten fur feste Zielpositionen #71.00-#71.63 gespeichert.
Bewegungsablaufe — Verkettung von Positionierungen.

Geschwindigkeitsprofil fahren.

Parameteradressierung Giber BUS zyklischen Kanal

#18.49 kann Uber #19.24 beliebigem Bit des Steuerwortes zugeordnet werden

V106 #13.18 als Parameter zur Bremsensteuerung eingefiihrt (Problem wenn #18.35 =1
gespeichert wird - Bremse 6ffnet kurz beim Power ON)

- #75.67 zeigt die Verweilzeit an - Ablaufsteuerung

- DIP_POS_LONG #20.39 in Clock verlegt (Update 6ms)

- Par #19.23 definiert Statusbit zum Schalten von #13.19 (Zielparameter)

- Software ID blinkt nur wenn PosO lauft

- Reset Uber BUS beim Modul Runtime Fehler mdglich.

V107 -Anderung der Profilvorgabe iiber Analogeinginge. Analogeingang kann selektiert
werden #19.22. Position oder Geschwindigkeit kbnnen vorgegeben werden.
Position, wenn #75.70>0 (Skalierung).

-Umschaltung zwischen Analogsollwertvorgabe und Positionierung auf feste
Zielpositionen mdglich. Eine zuséatzliche Verschiebung kann zu den festen
Zielpositionen addiert werden (#75.68).

-Ref. Schalter schnelle Abfrage.

- Eingabehilfe: Vorschubkonstante - Linereinheit

- Parameter zur Abschaltung der Thermistoriiberwachung,

KTY und PT100 Auswertung

- Feedback Plausibilitdtsprifung - Trip 87, JumpAnzeige #18.08

- Begrenzung der Drehzahlanderung aus dem Lageregler

- Software Freigbe #18.46 kann mit Config-Bit #74.48.1=1 mit #8.09 geschaltet

werden
- Erkennung SysFile Version fir SMApplications Plus.
109 - Portalantriebsteuerung Gantry — Synchronisierung zweier Parallelachsen mit

Uberwachung der Positionsabweichung.

- Positionsvorgabe mit einem Handrad

- Lesen der Parameterwerte Uber BUS mit Vorgabe der Parameternummer

- Feedback Plausibilitatsprifung - Trip 87 - #75.78 — Empfindlichkeit einstellbar

- Steuerwort Bit 19 = Teach In

- Steuerwort Bit 20 = Masterposition Preset

- Parameter Selektor

- Teilung kann das Mehrfache der Umlauflange sein

- Start mit Flanke bei Ablaufsteuerung: der ganze Ablauf wird abgefahren

- Der Ablauf kann endlos oder einzeln (Par. #18.47) ausgefihrt werden

- Start- und Endparameter beim Ablauf kann derselbe sein (auRer 0)

- Ablaufsteuerung: neuer Eintrag wird erst im Stillstand bernommen

- Funktion: Positionierung Start getriggert mit Masterposition #19.29=5

- Master/Slave Ubersetzungsverhaltnis: #20.11/#20.12 durch #74.51/#74.52
ersetzt
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10 Softwareklausel
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