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Vereinbarung über die Lieferung von Applikationssof tware für die 

Technologiebaugruppen MD29, MD29AN, UD7x und SM-App lications (Lite)  
der CT Antriebe 

 
 
Lieferant:  Fa. Control Techniques GmbH, Meysstraße  20, 53773 Hennef 
 
Gegenstand:  Software und Software-Dokumentation fü r die Technologieregler MD29,  

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

 
 

Mit der Übergabe der Software oder der Software- Dokumentation an den Kunden treten folgende Vereinbarungen in 
Kraft: 
 
1. Lieferumfang 
 
Der Lieferumfang beschränkt sich je nach vertraglicher Vereinbarung auf die Übergabe 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 Techniques GmbH. Software-Quelltexte, kompilierte 
Programmfiles oder deren Beschreibungen dürfen weder vollständig noch auszugsweise ohne vorherige schriftliche 
Zustimmung der Fa. Control Techniques GmbH vervielfältigt oder an Dritte weitergegeben werden. Das Kopieren des 
Quelltextes und der ausführbaren Programme ist nur zum Zweck der Datensicherung zulässig. 
 
3. Gewährleistung 
 
Sollten sich bei dem bestimmungsgerechten Gebrauch der Software durch den Kunden erhebliche Abweichungen 
von der zugehörigen Softwarebeschreibung ergeben, so ist die Fa. Control Techniques zur Nachbesserung 
berechtigt und verpflichtet. Das Recht zum Wandeln oder Mindern ist ausgeschlossen. 
Der Gewährleistungsanspruch beschränkt sich auf den Ersatz des oben beschriebenen Lieferumfangs. Reisekosten 
und Reisenebenkosten sind vom Gewährleistungsanspruch ausgeschlossen. 
Die Gewährleistungsverpflichtung besteht nur, wenn der Kunde nachprüfbare Unterlagen über Art und Auftreten der 
Abweichung von der Softwarebeschreibung zur Verfügung stellt. 
Gewährleistungsansprüche sind ausgeschlossen, wenn der Kunde die ihm überlassene Software oder deren 
Dokumentation verändert. 
Die Gewährleistungsfrist beträgt 6 Monate und beginnt mit der Lieferung der Software und der Beschreibung. 
 
4. Haftung 
 
Obwohl die Software mit größter Sorgfalt entwickelt und getestet wurde, übernimmt die Fa. Control Techniques 
GmbH keine Haftung für die Eignung der Software für irgendeinen bestimmten Zweck. 
Es liegt in der Verantwortung des Kunden, die Software vor der Weitergabe der Maschine für die vorgesehene 
Anwendung zu prüfen. 
 
Schadenersatzansprüche, gleich aus welchem Rechtsgrund, sind ausgeschlossen, soweit sie nicht auf einem 
vorsätzlichen oder grob fahrlässigen Verhalten der Fa. Control Techniques beruhen. 
Der Haftungsausschluss gilt insbesondere für entgangenen Gewinn und alle Haftungs- und/oder 
Produkthaftungsansprüche, die sich auf das Produkt des Anwenders der Software beziehen, sowie für mittelbare 
und/oder unmittelbare Folgeschäden, gleich aus welchem Rechtsgrund. 
 
Sollten irgendwelche der in den Haftungs- und Lizenzbedingungen aufgeführten Bestimmungen aufgrund irgendeiner 
anwendbaren Vorschrift oder eines Gesetzes unwirksam oder unvollstreckbar sein, so wird dadurch die Wirksamkeit 
der übrigen Bedingungen nicht berührt. 
 
Diese Bedingungen gelten als Ergänzung zu den „Allgemeinen Lieferbedingungen für Erzeugnisse und Leistungen 
der Elektroindustrie“ und müssen bei Auftragserteilung zusätzlich vereinbart werden.
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Achtung  
 
Die Baugruppen sind mit elektrostatisch sensitiven Bauteilen bestückt. 
Bei der Handhabung und Prüfung der Geräte sind folgende Hinweise unbedingt 
zu beachten, da es sonst zu einer Zerstörung dieser Schaltkreise kommen kann. 
 
     • Bei Servicearbeiten zuerst für Potentialausgleich (statische  
 Aufladung) zwischen Gerät, Werkzeug, Messgeräten und   
 Personal sorgen. 
 
     • Baugruppen nur an den Kanten anfassen, Bauelemente und  
 deren Anschlüsse nicht berühren. 

 
 
 
 

Sicherheitshinweise : 
 

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

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Ohne unsere vorherige Zustimmung darf diese Unterlage weder vervielfältigt, noch anderweitig Dritten 
zugänglich gemacht werden. Sie darf durch den Empfänger oder Dritte auch nicht in anderer Weise 
kopiert  oder EDV - mäßig verarbeitet werden. Der Hersteller behält sich das Recht vor, ohne vorherige 
Bekanntgabe den Inhalt dieser Dokumentation, bzw. die technischen Spezifikationen des Produktes zu 
ändern, um das bestmögliche Erzeugnis liefern zu können. 
 
Für das Gerät gelten die Gewährleistungsbestimmungen des Herstellers in der zum Zeitpunkt des Kaufes 
gültigen 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 gewünschte Zielposition. Auswahl von 64 Festpositionen 

möglich. 
·  Diese Zielposition kann relativ oder absolut angefahren werden.  
·  Der Antrieb ist als Linearachse oder Rundachse einsetzbar.  
·  Die Schwenkrichtung wird bei relativem Verfahren über das Vorzeichen der Sollposition erkannt oder über 

die Konfiguration festgelegt.  
·  In der Software sind Zusatzfunktionen,  wie z.B. Fahren auf Teilung mit wählbarer Richtung oder Dauerlauf 

auf Teilung Fahren für die Inbetriebnahme enthalten. 
·  Datensicherung auf Smartcard 
·  Programmierung von Abläufen über SyptLite möglich 
 
 
Ansteuerung 
 
·  Die komplette Ansteuerung ist über Klemmen möglich 
·  Die komplette Ansteuerung ist über das Steuerwort möglich 
·  Die Vorgabe einer Zielposition ist über Bus, serielle Schnittstelle oder analog möglich 
·  Die Steuersignale können statisch oder über Flanken ausgewertet werden 
 
Motion Funktionen (einzelne Modi) 
 
·  Tippen ± 
·  Referenzwert setzen über Preset, Auswahl des Referenzlaufes oder Fliegend 
·  Positionierung absolut / relativ und Fahren auf Teilung (Rundachse) 
·  Override (0...100%) für Tippen und Positionierung 
·  S-Rampen / lineare Rampen einstellbar 
·  Beschleunigung / Verzögerung separat einstellbar 
·  Beschleunigungsänderung / Verzögerungsänderung separat einstellbar 
·  Anzeige der Istposition, Positioniergeschwindigkeit, aktueller Schleppfehler und Beschleunigung 
·  frei einstellbare Umlauflänge und Teilung für Rundachsen 
·  Registrierung (<0.1ms) der Istposition über schnelle Eingänge am SM-Applications 
·  Bremsensteuerung 

 
Folgende Auswahl von Motorgebern steht hierfür zur Verfügung:  
 
·  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 können vom Anwender über die Onboard SPS Funktion des Unidrive SP durchgeführt werden 
(SYPT Lite). Hierzu sollten Sie jedoch Kontakt mit Ihrem CT-Drive Center aufnehmen. 
 
Bedienung 
 
Die Positioniersoftware kann über das Display oder die PC-Bedienoberfläche in Betrieb genommen werden. 
 
Die menügeführte Bedienoberfläche ist auf unserer H omepage www.controltechniques.de  unter dem 
Kundenportal  im Bereich Applikationen  kostenfrei verfügbar. Sollte dies nicht möglich se in, kann sie 
auch telefonisch im nächstgelegenen Drive Centre an gefordert werden.   
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2  Installation 
 

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

Bevor mit der Inbetriebnahme der SM-Application (Lite) Software begonnen werden kann, müssen 
zunächst 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 (Kl. 31 öffnen). 
 

Die Software ist für alle Betriebsarten bestimmt („Servo“, „Open-“ oder „Closed-Loop“).  
Zur Einstellung der Betriebsart ist folgendermaßen vorzugehen: 

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

 
#00.00 = 1253 
#00.48 = SErVO  
den roten <RESET>  Knopf       am LED-Display drücken 
#00.00 = 1000 und den roten Knopf       drücken (zum Abspeichern) 
 

Zur Einstellung einer anderen Betriebsart ist in #00.48 die gewünschte 
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 für die weitere Inbetriebnahme der Software ist, dass der  
UNIDRIVE SP über den gesamten benötigten Drehzahlbereich in Drehzahlregelung ohne Probleme läuft. 
 
 
 
Bitte überprüfen Sie die korrekte Einstellung der e ntsprechenden Parameter für die 
Geberfehlererkennung ( siehe #03.40 Grundgerät, in Slot 1 (#15.17), in Slot 2 (#16.17) oder in Slot 3 
(#17.17)) auf dem Unidrive SP.   
 
 

2.2 Menügeführte 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 geführt und kann per Mausklick die einzelnen 
Funktionen starten bzw. aktivieren. Die einzelnen Schritte für die Voreinstellungen werden nachfolgend 
beschrieben und in sinnvoller Reihenfolge durchlaufen. Der vorgegebene Ablauf ist nicht zwingend und kann 
jederzeit durch Blättern in die jeweiligen Menüs geändert werden. 
 

Ablauf zur Konfiguration und Voreinstellung des Unidrive SP 
 
Programmstart :  Identifikation der Software 
Menü 

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

�  hiermit wird die benötigte Reglerbetriebsart eingestellt 
 

3. Positionierung : Motor- und Gebereinstellung 
�  Unterpunkt Autotuning falls erforderlich durchführen 
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Programmstart  
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Menü : Schnittstelle 
 

 
 

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

Software Identnummer:  
Hier sollte die angezeigte Nummer mit der 
Bedienoberfläche übereinstimmen.  

Einstellen der richtigen Kommunikation mit 
dem Modul.  
 
Eingabeformat:  X.Y 
X = Antriebsadresse  
     - #00.37 bei CT-RTU Protokoll 

- IP Adresse in Klammern bei                   
  CT-TCP/IP Protokoll: 
  typisch (192.168.1.100) 

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

Folgende Einstellungen sind für die 
Verbindung mit dem PC erforderlich: 
·  Bei Protocol ist „CT-RTU“ einzutragen 
·  Bei Hardware ist die aktive serielle 

Schnittstelle des PC´s einzutragen 
·  Die hier eingetragene Baudrate muss mit 

der Baudrate des UNIDRIVE SP 
übereinstimmen (#00.36) 

Bei Verwendung des SM Ethernet Moduls 
wird CT-TCP/IP Protokoll ausgewählt. 
 
Anschließend die Werte mit OK bestätigen 
und auf den Menüpunkt „Online“ gehen. 
 
Auf dem Startbild erscheint unten rechts der 
Status auf grünem Hintergrund! 
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Menü : Motor- und Motorgeber 

 
 
Hier sind die Punkte einzeln nach der Reihe abzuarbeiten und einzutragen. Bei Verwendung von 
Fremdmotoren ist das „Autotune“ durchzuführen.  
 
Dabei sind unterschiedliche Modi wählbar.  
 

 
 
Für das Autotuning sind die beiden Bedingungen Software Reglerfreigabe und Hardware Reglerfreigabe 
erforderlich. Anschließend ist das gewünschte Autotuning per Mausklick zu starten. 
Nach Abschluss des Tests sind alle Parameter abzuspeichern . 

Betriebsart 
Servo 

Betriebsart 
Closed Loop 
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Auto-
tune 

Beschreibung 

= 1 stationäres Autotune (Stationary Test) 
 Open Loop 

Ermittlung von RS und 
Spannungs-Offset 

Closed Loop  
Ermittlung von RS , LsS  und 
die Berechnung der 
Stromreglerverstärkungen 

Servo  
Kurztest zur Ermittlung des 
Encoderwinkels 

= 2 dynamisches Autotune (normal Low Speed Test) 
 Open Loop  

Ermittlung von RS und  
Spannungs-Offset und  
cos_phi 

Closed Loop 
Ermittlung von RS , LsS  und 
die Berechnung der 
Stromreglerverstärkungen 
und cos_phi  

Servo  
Normaltest zur Ermittlung 
des Encoderwinkels und 
Berechnung der 
Stromreglerverstärkungen 

= 3 Trägheitsmessung (Inertia Measurement Test) 
 Closed Loop und Servo 

Ermittlung der Gesamtträgheit (Motor und Last) und Berechnung der 
Drehzahlreglerverstärkungen 

= 4 Berechnung der Stromreglerverstärkung (Calculate Cu rrent Loop) 
 Closed Loop  (stationärer Test) 

Der Motor wird nicht bestromt . Nur 
Berechnung der Stromreglerverstärkungen 
aus RS , LsS gestartet (Werte können auch 
manuell eingetragen werden) 

Servo  (stationärer Test) 
Der Motor wird bestromt  und die 
Stromreglerverstärkungen berechnet. 
Voraussetzung dafür ist ein korrekter 
Encoderwinkel. Bei falschem Encoderwinkel 
entsteht eine Bewegung des Läufers und die 
Werte sind nicht korrekt. 

= 5 Einphasen mit minimaler Bewegung (minimal Movement Test) 
 Servo 

Ermittlung des Encoderwinkels zur Kommutierung 
= 6 Berechnung der Stromreglerverstärkung (Calculate Cu rrent Loop) 
 Servo 

Der Motor wird nicht bestromt . Nur Berechnung der Stromreglerverstärkungen aus RS, LsS 

gestartet (Werte können auch manuell eingetragen werden) 
 
 
Empfehlungen für das Autotuning ! 
 
Werden rotierende Motoren mit Drehzahlrückführung verwendet, ist das Autotuning im Modus 1 bis 3 zu 
empfehlen. Es ist sicherzustellen, dass der Motor frei drehen kann bzw. nur Reibung überwinden oder 
rotierende Massenträgheiten (über ein Getriebe) antreiben muss. Hublasten oder Vorschubkräfte während des 
Autotunings sind nicht zulässig. 
 
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 Identifikation 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 trägt 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 für Linear- / 
Rundachsen 

 Komfort Positionierung für Linear- 
/ Rundachsen 

 Komfort Positionierung für Linear- 
/ Rundachsen 

 
Für die Installation der Module empfehlen wir das SM-Application (bzw. -Lite) in Slot 3 und die 
Busanschaltung, z.B. das SM-Profibus in den darüber liegenden Slot 2 zu stecken. 
 
 
HINWEIS   Die verschiedenen Optionsmodule (SM ) dürfen nur bei abgeschalteter 

Versorgungsspannung ( Display dunkel ) und abgeschalteter externer 24V Versorgung 
montiert, bzw. entfernt werden. 

 

 
      
Abbildung 1.1 
 
 
HINWEIS   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 für dieses Optionsmodul und deren benötigte Parameter sein, die in 
den folgenden Kapiteln beschrieben wird. 
Nähere Hinweise und Vorgehensweise bei Fehlerabschaltung siehe Betriebsanleitung 
UNIDRIVE SP Kap. 13 

 
 
 
 
 

Slot 1 
Slot 2 
Slot 3 
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2.4 SM-Application (Lite, Plus) Software Grundeinstellung 
 
Für die Software sind einige Parameter - Voreinstellungen notwendig. In der Software ist eine Funktion 
integriert, die diese Einstellungen automatisch durchführt.  
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 später  
nach Bedarf. Die Aktivierung finden Sie im Untermenü Grundeinstellung der Bedienoberfläche: 
Grundeinstellung-Freigabe anwählen und  Übernehmen-Taste drücken. 
 
Ohne PC Oberfläche wie folgt vorgehen:    
·  Reglerfreigabe Aus  ( Kl. 31 offen) 
·  #18.50 = off, „Grundeinstellung bei Netzein oder nach Reset ausführen“  
·  #XX.19 = 1 setzen, „Reset des SM-Application (Lite) Modul“ (wechselt automatisch wieder auf 0). Wobei 

#XX für 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 für die Software benötigten Parameter so eingestellt, dass die Software grundsätzlich 
läuft. Diese Standard-Einstellung muss auf Ihre aktuelle Anwendung angepasst werden. 
 
Die Software muss jetzt grundsätzlich 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 durchgeführt 
 

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

2.5 Anschluss 
 
Klemmenbelegung nach der Grundeinstellung der Positioniersoftware: 
 
Unidrive SP     
Externe Funktion  Klemme Anzeige-

parameter 
Interne Funktion 

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 Eingänge wenn Hardwareendschalter aktiv (#19.33 = On)                                     

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

3.1 Allgemeine Funktionsbeschreibung 
 

3.1.1 Rampen 
 

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

 

Bei der linearen Rampe ist die Beschleunigung konstant, dies führt zu einer schlagartigen Änderung in der 
Beschleunigung. Verwendung findet die lineare Rampe vor allem bei zeitkritischen Positioniervorgängen. 
 

 
Bei der S-Rampe setzt die Beschleunigung nicht ruckartig ein. Über die Variable "Ruck" lässt sich der Anstieg 
der Beschleunigung einstellen. Dadurch erhält man eine sanftere Geschwindigkeitsänderung. Der Ruck kann 
für jeden Modus (Tippen, Positionierung) separat eingestellt werden. 

 
 
 
 
 
 
 

 

 

t = #20.28 und #20.29 



     

 15/77 10.03.09 

Softwarebeschreibung K13013  

 
·  Für den Positioniervorgang erlaubt die Software die Einstellung unterschiedlicher Werte für  

Beschleunigung und Verzögerung.  
·  Im Tippbetrieb wird nur ein Wert für Beschleunigung und Verzögerung verwendet.  
·  Für den Schnell-Halt (Stopp) steht eine separate Verzögerung zur Verfügung. 
 
Der Ruck kann separat eingestellt werden für: 

·  Bei Positionierung:  separat einstellbar für Beschleunigung und Verzögerung  
·  Im Tippbetrieb:  gemeinsam für Beschleunigung und Verzögerung  
 
 

3.1.2 Geschwindigkeit 
 
Die Maximalgeschwindigkeiten für die einzelnen Modi - Positionierung, Tippen und Referenzierung durch 
Referenzlauf – können jeweils separat eingestellt werden.  
Während der Fahrt kann auf die aktuelle Geschwindigkeit jederzeit über einen Override #18.18 (0...100%) 
Einfluss genommen werden.  
Der Override wirkt in den Modi Positionierung, Tippen und Referenzfahrt auf den jeweiligen 
Geschwindigkeitsendwert mit 0...100%. 
Zusätzlich 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: 
 

- Für eine normale Unterbrechung kann das Startsignal für die Positionierung zurückgesetzt werden. 
Danach erfolgt der Abbremsvorgang über die eingestellte Verzögerung der Positionierung.  
 

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

 

 
 
 
Hinweis! 
Der Eingang für Schnell-Halt (Kl. 29, #08.26 = 18.32) hat übergeordnete Priorität vor allen anderen Motion 
Funktionen. 
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3.1.4 Bremsensteuerung 
 
Die Positionierung verfügt über eine integrierte Bremsensteuerung, welche die Haltebremse des Motors über 
einen digitalen Ausgang und Koppelrelais oder den Relaiskontakt (41/42) direkt ansteuert.  
Die Bremsensteuerung ermöglicht das Anfahren einer Hublast ohne Absacken für Servomotoren und 
Asynchronmotoren mit Geber.  
Der gewünschte Ausgang muss vom Anwender verzeigert werden. 
 
Auswahl / Einstellung der Bremsensteuerung über die Bedienoberfläche im Untermenü Positionierung: 

 
 
Damit ergibt sich dann folgender Ablauf: 

   
   
Neue Zielposition  #20.37  
   
Start Positionierung 
Bit_3 

(Steuerwort)  

   
Interne Freigabe 
Bit_0 
 

(Steuerwort)  

Bremsensausgang #18.35  
   
   
Motor bestromt #10.02  
   
Position erreicht #18.37  
   
 
Drehzahl 

 
#03.02 

 

   
Stillstand (|n| < nmin) #10.03  
   
Tm #18.25 - Zeit zwischen Motor bestromt und Bremse öffnen (#18.35 = 1) 
TRS #18.27 - Zeit zwischen Bremse offen und Rampenstart (Bremsenöffnungszeit) 
TFRG #18.26 - Zeit zwischen Bremse schließen und Reglerfreigabe aus  
Tcl #18.28 - Zeit zwischen Position erreicht und Bremse schließen, hiermit kann bei 

entsprechender Einstellung der Zeit das Schalten der Bremse vor dem nächsten 
Start vermieden werden. 

Tcl 

Tm 

 

TRS 

 
TFRG 
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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 -

Turn 
absolut Multi -

Turn 
Referenzierung 
nach Netz AUS 

Resolver  X*  nicht erforderlich 
Inkrementalgeber, 
Servoencoder 

X   erforderlich 

Sincos X   erforderlich 
Sincos –EnDat oder 
Hiperface 
SSI  und Sincos–SSI 
Geber 

 X* X nicht erforderlich 
nicht erforderlich 

*nur dann wenn der Verfahrbereich innerhalb der Singleturngrenzen liegt!!! 
 
Auswahl der Referenzierung über die Bedienoberfläche im Untermenü Positionierung  

 
 
Die Positioniersoftware verfügt über unterschiedlich konfigurierbare Referenzlaufroutinen. Die Auswahl der 
Referenzierung durch einen Referenzlauf wird mit #19.32 = 1 (Suchlauf) aktiviert. 
 
Anschließend 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 durchgeführt 
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 anschließend auch ein 
erneuter Preset erforderlich. Der Presetwert kann über 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 Auswahl der Motion Funktionen ist darauf zu achten, dass jeweils nur ein Bit 
im Steuerwort oder im Modus Klemmenbelegung gesetzt ist. 
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Hinweis ! – Endschalter während eines Suchlaufs. 
Wenn während 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). Anschließend hält der Motor an und fährt 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, 
selbständig positionieren. Der Offset zur Referenzposition wird über #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 ausgeführt sein, dass er bei der 0 – 1 Flanke und dem 
anschließenden Stopp einen digitalen Eingang bedeckt hält. Mit der Rückfahrgeschwindigkeit kann die 
Genauigkeit der Referenzposition beeinflusst werden. Es empfehlen sich daher relativ kleine 
Geschwindigkeiten von ca. 1/5 bis 1/10 der Referenzgeschwindigkeit.  
 
 
Ablauf für #19.42 = 0 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
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 

v_ref 

ref_start 

ref_nocke 

ref_OK 
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3.1.5.2 Referenzlauf auf den nächsten Nullimpuls (#19.30 = 1) 
 
Nur für Geber mit Nullimpuls. 
Der Motor fährt innerhalb der nächsten 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 anschließend auch auf einen einstellbaren Offset, absoluter Wert in #18.30, selbständig 
positionieren (damit z.B. den Bremsweg kompensieren). Der Offset zur Referenzposition wird über #19.42 = 1 
aktiviert.   
Bei #19.42 = 0 wird kein Offset aktiviert und der Antrieb nimmt den Nullimpuls als Referenzpunkt. 
 
 
Ablauf für #19.42 = 0 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
v_ref    =   Wert im #18.15 einstellbar 
ref_start  =  #18.41 oder Steuerwort Bit_4 
nullimpuls  = aktiviert über #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 möglich bei angeschlossener Nullspur vom 
Geber des Typs AB oder AB.Servo. Es werden die Sign ale Z und –Z benötigt ! 

nullimpuls 

v_ref 

ref_start 

ref_OK 
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3.1.5.3 Referenzlauf auf Nocken und anschließenden Nullimpuls (#19.30 = 2) 
 
Nur für 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 anschließend auch auf einen einstellbaren Offset, absoluter Wert in #18.30, selbständig 
positionieren (damit z.B. den Bremsweg kompensieren).  
Der Offset zur Referenzposition wird über #19.42 = 1 aktiviert.   
Bei #19.42 = 0 wird kein Offset aktiviert und der Antrieb nimmt den Nullimpuls als Referenzpunkt. 
 
 
Ablauf für #19.42 = 0 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
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 über #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 möglich bei angeschlossener Nullspur vom 
Geber des Typs AB oder AB.Servo. Es werden die Sign ale Z und –Z benötigt ! 

nullimpuls 

ref_nocke 

v_ref 

ref_start 

ref_OK 
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3.1.5.4 Referenzlauf auf Nocken, Richtungsumkehr und anschließendem Nullimpuls 

(#19.30=3)  
 
Nur für 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 hält der Motor an 
und fährt 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, 
selbständig positionieren. Der Offset zur Referenzposition wird über #19.42 = 1 aktiviert.   
Bei #19.42 = 0 wird kein Offset aktiviert und der Antrieb nimmt den Nullimpuls als Referenzpunkt. 
 
 
Ablauf für #19.42 = 0 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
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 über #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 möglich bei angeschlossener Nullspur vom 
Geber des Typs AB oder AB.Servo. Es werden die Sign ale Z und –Z benötigt ! 
 

v_ref 

ref_start 

ref_OK 

nullimpuls 

ref_nocke 



     

 22/77 10.03.09 

Softwarebeschreibung K13013  

 
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 Überlauf 
der Rundachse den Istwert auf den Parameterinhalt in #20.38. 
 

 
 
Aktiviert wird diese Funktion über 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 
 
Für lineare Verfahrwege sind zur Begrenzung des Arbeitsbereiches zwei separat wirkende Einschränkungen 
vorgesehen. Elektronisch wirkende Softwareendschalter und mechanisch verdrahtete Hardwareendschalter. 
Die Wirkung dieser Begrenzungen ist abhängig vom jeweiligen Zustand des Antriebes. Als Arbeitsbereich wird 
der Weg innerhalb der Software- und Hardwareendschalter bezeichnet. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Die Softwareendschalter  wirken generell erst nach dem der Antrieb referenziert ist und durch die Anzeige 
Referenz OK meldet. Die beiden Parameter können jederzeit verändert werden und sind einfach über die 
Oberfläche 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. 
Überschreitet die aktuelle Istposition des Antriebes den jeweiligen Wert des Softwareendschalters, erfolgt ein 
Schnellstopp mit den dort eingestellten Rampen. 
 
Der Antrieb lässt 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 für den angesprochenen Softwareendschalter 
im Statuswort wird erst nach erneutem und korrekten Positionierbefehl zurückgesetzt. 
 
Die Hardwareendschalter  sind bestimmten digitalen Eingängen fest zugeordnet und durch einfaches klicken 
in der Bedienoberfläche zu aktivieren. Die Eingänge sind danach für 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. 
 

 
 
Die Aktivierung finden Sie im Untermenü Grundeinstellung der Bedienoberfläche 
 

SW-Endschalter minus 

HW-Endschalter minus 
Kl.27 

HW-Endschalter plus 
Kl.26 

SW-Endschalter plus Arbeitsbereich 

0 
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3.1.7 Prinzipschaltbild der Lageregelung 

M

Vorsteuerung
#19.12

P-Anteil
#19.11

Profilbildung
N-Regler

#03.10
#03.11

I-Regler
#04.12
#04.13
#04.14

Motor-
steuerung Motor

Drehzahlgeber (IG oder Sincos)

Lagegeber (Sincos, SSI oder  ext. IG)

SM-Applications (Lite) Lageregelung

Unidrive SP Firmware (01.07.1)
#11.29 = 1.07

#11.34 = 1

Skalierung
Weg

pro Motor-
umdrehung

#20.25

#18.05 #03.03

Bezugsweg #20.23
Pulse pro Bezugsweg #20.24

Trip 80 Trip 89
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Das oben skizzierte Prinzipschaltbild der Lageregelung zeigt die in der Software realisierte 
Regelungsstruktur. Damit wird es möglich, 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 erläutert 
werden.



     

 26/77 10.03.09 

Softwarebeschreibung K13013  

 

3.2 Motion Funktionen 
 

3.2.1 Positionierung 
Der Antrieb fährt auf die vorgegebene Zielposition (#20.40). Die Zielposition wird mit der Flanke des 
Startbefehls übernommen. 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 zusätzlich das Anzeigebit für „InPosition“ 
gesetzt. Während der gesamten Fahrt muss der Startbefehl für die Positionierung anstehen. 
 
·  Eingabeeinheit (#18.11) wählbar (1 mm, 0.1 mm, 0.01 mm, 0.001 mm, 0.0001 mm) bei 

Linearachsen 
·  Eingabeeinheit (#18.11) wählbar (1°, 0.1°, 0.01°, 0.001°, 0.0001° ) bei Rundachsen 
·  Tippbetrieb mit offenem Lageregelkreis 
·  Bremsensteuerung 
·  Anzeige-System: Alle Positionier-Parameter können am Unidrive SP LED/LCD-Keypad angezeigt        
     und verändert werden. Ebenfalls steht die komfortable PC-Bedienoberfläche dafür zur Verfügung. 
 
Der Positioniervorgang kann gestartet werden durch  

�  das Bit_3 im Steuerwort 
�  das Bit_3 im Steuerwort und geänderte Zielposition 
�  das Bit_14 im Steuerwort, direkte Profilvorgabe aktiv Sollwertquelle wählbar über #19.48 
�  Setzen von Ansteuerbit #18.38 = 1 

 
 
Hinweis! 
Voraussetzung für 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 für 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 fährt der Antrieb den kürzesten Weg, die Softwareendschalter haben keine Wirkung 
.  

 
 
 

3.2.1.2  Relative Positionierung 
 

Bei der relativen Positionierung für 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.  
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Für das relative Positionieren bei Rundachsen bezieht sich die Positionsvorgabe für den nächsten 
Startvorgang ebenfalls als Differenz bezogen auf den aktuellen Istwert. Der Verfahrbereich wird hier 
nicht durch Softwareendschalter begrenzt. In diesem Modus kann eine Sonderfunktion für 
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 Umlauflänge eine Teilung vorgegeben 
werden. Der Antrieb fährt 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 
nächsten Teilung abgefahren. Die Richtung für das Fahren auf die nächste Teilung kann ebenfalls 
definiert werden – Achsentyp #19.26 oder mit dem Bit 11 des Steuerwortes.  Dadurch lassen sich 
Anwendungen für Rundtakttische oder Förderbänder mit Mitnehmern realisieren. Teilung kann das 
Mehrfache der Umlauflänge sein. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

3.2.1.4 Direkte Profilvorgabe (Steuerwort Bit 14) 
 
Die Positioniersoftware verfügt über die Möglichkeit, den internen Rampengenerator zu deaktivieren 
und direkte Wegpunkte bzw. Wegkurven vorzugeben. Die Vorgaben werden als absolute Positionen 
interpretiert. In diesem Modus hat man die Möglichkeit, spezielle Profile (Sinus, Dreieck oder sich 
kontinuierlich verändernde Vorgaben) direkt in den Lageregler zu schreiben. Die Werte werden alle  
1 oder 2ms übernommen 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 über #19.20 (Filter in ms, PT-1) leicht geglättet werden. 
Die direkte Profilvorgabe über einen analogen Eingang oder über eine Busschnittstelle  wird über das 
Steuerwort Bit 14 (oder #18.44 = On) aktiviert. 
 
Die Sollwertquelle für die Zielpositionsvorgaben kann mit #19.48 ausgewählt werden. Dabei gilt  
 
Parameter auf #19.48 = Off : 
Die sich einstellende Geschwindigkeit und Rampenzeiten hängen direkt von der Sollwertvorgabe über 
die übergeordnete 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 über ein Bussystem gilt die 
eingestellte Auflösung in #18.11. 
      
     Hinweis! 

Die Lageschleppfehler-  und Drehzahlschleppfehler-Ü berwachung sowie die  
Begrenzung der maximalen Motordrehzahl sind aktiv . 

Der Anwender muss vor dem Start der direkten Profilvorgabe dafür sorgen, dass der Positionsistwert 
auf dem Positionssollwert gesetzt ist, da sonst der Antrieb direkt losfährt. Es empfiehlt sich daher das 
Referenzieren als Referenzpunkt setzen  zu aktivieren. 

45° 

0° 

90° 

Beispiel für eine 8er 
Teilung (45°) 

Umlauflänge  
       360° 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 
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3.2.1.5 Positionsvorgabe über Analogeingang 
 
Die Positioniersoftware verfügt über die Möglichkeit, die Positionsvorgabe über einen der analogen 
Eingänge zu aktivieren. Dieser Modus kann dazu verwendet werden, um eine möglichst einfache 
Vorgabe einer Position über z.B. ein Potentiometer zu erlauben. Die Zielposition kann dabei über 
einen Parameter frei skaliert werden. Der interne Profilgenerator bleibt aktiv und erlaubt die 
Einstellungen für Beschleunigung, Verzögerung, Verschliff und Geschwindigkeiten wie bisher. Der 
Modus für die Positionierung kann weiterhin über den Parameter #19.26 (Achsentyp) eingestellt 
werden.  
 
Damit bei Störungen oder kleineren Schwankungen auf dem analogen Spannungssignal eine ständige 
Positionierung vermieden wird, erlaubt die Einstellung des Fensters „InPosition“ hier Abhilfe. Liegt die 
Änderung der Positionsvorgabe außerhalb 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 über Analogeingang aktivieren 
 
Analogeingang anwählen und gewünschten Modus einstellen (+/-10V, 0-20mA, 4-20mA.). 
 
Achtung! – Die Klemme 8 (Eingang3) nur dann verwend en, wenn keine 
Thermistorüberwachung konfiguriert ist (Th, Th.SC, Th.Disp). 
 
 
#75.70=  die Skalierung für 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) 
aufgelöst. 
 
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 über ein Handrad 
 
Zur Aktivierung wird folgendes Vorgehen empfohlen: 
 
- Vorgabe über Analogeingang/Handrad aktivieren #19.48 = On  
- Anschlussort des Handrades auswählen 
- 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 für Zielpositionen #19.25 (Untermenü: Auswahl Zielpositionen) auf direkte Zeigereingabe   
  oder binäre Auswahl einstellen. Ein Feldbus muss evtl. Zielpositionen auf den ausgewählten    
  Speicherplatz übertragen (Eintragung als Prozessdaten).  
- Die Sollwertvorgabe über 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 gelöscht 
  und die Zielposition im aktiven Speicherplatz auf die Istposition #20.39 gesetzt. 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

3.2.1.7 Profilvorgabe über eine BUS-Schnittstelle 
 
Die direkte Profilvorgabe über über eine Busschnittstelle  wird über das Steuerwort Bit 14 (oder 
#18.44 = On) aktiviert. Die Zielpositionen werden in den Parameter #20.40 durch eine übergeordnete 
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 lässt sich über CTSynch Protokoll verwirklichen. 
Dazu müssen alle Umrichter mit SM Applikation mit der K13013d (ab Version 103) Software bestückt 
werden.  
 
Die CTSync Verbindung sieht wie folgt aus: 

 
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 Übersetzungsverhältnis Master: Slave wird in die Parameter #74.51 und #74.52 als 
Zähler 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 behält 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 benötigt, 
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) dürfen sich nur im gültigen Geberbereich bewegen  
(es ist kein Endloslauf zulässig). Die Referenzpunkte müssen entsprechend gesetzt werden, 
damit keine Bereichsüberschreitung stattfinden kann. Nach der Bereichsüberschreitung 
fährt 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 
 
 

   
 
Die Positionierung kann an einer definierten Position einer Masterachse gestartet werden. 
Die Masterposition wird über CTSync wenn #19.41 =1  oder CTNet in Geberinkrementen übertragen. 
CTNet muss die Masterposition auf den Parameter _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 Umlauflänge 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 Überschreiten (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 geöffnet) mit der Geschwindigkeit 
aus dem Parameter #18.17. Es gelten die Rampeneinstellungen für die Positionierung. 
Das Anhalten wird durch das Löschen der Startsignale eingeleitet. Die Bewegungsrichtung ist durch 
das Vorzeichen der Sollgeschwindigkeit bestimmt und kann während der Bewegung geändert werden. 
 
Das Zuschalten des Positionierung-Start-Signals während des Endloslaufs (Steuerwort Bit_3 oder 
Ansteuerbit #18.38), leitet eine Positionierung auf das Ziel aus dem Parameter #20.40 ein. 
Für eine lineare Achse oder eine relative Rundachse bedeutet das Ziel einen definierten Weg bis zum 
Anhalten fahren. Eine absolute Rundachse hält auf der absoluten Zielposition an. 
Bei der  relativen Positionierung kann zusätzlich ein Initiator an den schnellen Eingang (Klemme 10) 
vom SM Applications, zur Erhöhung 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 Untermenü Steuer/Statuswort wird hierzu wie folgt programmiert: 
 

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

3.2.1.11 Meldung in Position 
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Die Bedingungen für die Meldung in Position können im Untermenü Fenster In Position 
 
angezeigt und eingestellt werden. 
 
Der Abschluss des Positioniervorganges wird mit dem Ausgang „InPosition“ angezeigt. Für diese 
Meldung müssen folgende Bedingungen erfüllt 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 für die Meldung „Drehzahl = 0“ kann in Parameter #03.05 eingestellt werden. Das 
Flackern der Drehzahl = 0 Meldung kann durch zu hohe Verstärkungseinstellungen im P-Anteil des 
Lage- oder Drehzahlreglers oder starke mechanische Vibrationen ausgelöst werden.  
Über das Konfigurationsbit #19.39 kann der Anwender entscheiden, ob die Meldung „InPosition“ mit 
dem Startbit für die Positionierung verknüpft wird oder nicht. Daraus ergeben sich folgende 
Möglichkeiten: 
 
#19.39 = 0 (Off) 
Meldung „InPosition“ ist verknüpft mit Startbit für die Positionierung. Solange das Startbit ansteht und 
der Antrieb die o.g. Bedingungen erfüllt wird der Ausgang „InPosition“ gesetzt. Wird das Startbit 
gelöscht erlischt auch die Meldung „InPosition“. 
 
#19.39 = 1 (On) 
Meldung „InPosition“ ist verknüpft mit dem Positionsfenster (#19.16). Unabhängig vom Zustand des  
Startbits, jedoch die o.g. Bedingungen erfüllt, wird der Ausgang „InPosition“ gesetzt. Wird der Antrieb 
mechanisch verschoben und kommt außerhalb des Fensters (#19.16) zum Stehen, wird die Meldung 
„InPosition“ ebenfalls gelöscht.  
 
Die Software bietet auch die Möglichkeit eine zweite Meldung „InPosition“ über das Fenster (#19.15) 
zu generieren. Dieser Ausgang (Statuswort in Bit_1) wird nur über 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 überprüfen oder im Handbetrieb der Steuerung den Antrieb mit kleiner 
Geschwindigkeit zu verfahren. Der Antrieb fährt im Tippbetrieb solange das Ansteuerbit für Tippen 
ansteht, auch ohne referenziert zu sein. Nach erfolgter Referenzierung erfolgt die Bewegung maximal 
bis zu den Softwareendschaltern. Beim Tippen fährt der Antrieb mit offenem Lageregelkreis rein 
drehzahlgeregelt.  
 
Das Tippen im Untermenü Positionierung:  
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Das Tippen ist auch ohne Referenzierung möglich! 
 
 

3.2.3 Abstandsüberwachung für Achse 2 
 
Wird die Abstandsüberwachung für Achse 2 aktiviert, ist die CTNet Verbindung zwischen den beiden 
SM Applications erforderlich und entsprechend verdrahtungstechnisch herzustellen. Hierzu wird 
ausschließlich auf die Verwendung des von Control Techniques empfohlenen CTNet Kabels 
hingewiesen.  
 
Über das CTNet wird jeweils die eigene Istposition auf den anderen Antrieb übermittelt. Der minimale 
Abstand zwischen den beiden Achsen kann in den Parameter #19.21 (in Maßeinheiten) eingetragen 
werden. Der Parameter kann je nach Vorzeichen Abstand (+) oder Überlappung (-) bedeuten. Damit 
die Abstandsmessung korrekt arbeiten kann, muss jede Achse den Referenzwert der anderen 
kennen. Diese wird ebenfalls über das CTNet übertragen. Für die CTNet Verbindung ist dann noch 
zusätzlich 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 Abstandsüberwachung wird 
abgeschaltet wenn Parameter #19.29 auf  „0“ (Default, Überwachung aus) gesetzt wird.  
 
Im Fehlerfall wird ein Schnellstopp ausgelöst und der Antrieb stillgesetzt. Erkennbar ist eine 
Abschaltung daran, dass das Bit innerhalb des Arbeitsbereiches im Statuswort gelöscht wird. Es kann 
anschließend nur noch in die Richtung durch Tippen oder Positionierung weggefahren werden, die 
den Abstand zwischen beiden Achsen wieder vergrößert. 
 
 CTNET CTNET 

R = 82 Ohm, 
      0.25 W 
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M 1 M 2

A1 A2 
R eferenz A1 R eferenz A2 

z.B .20000 m m  z.B .1000 m m  

Be isp ie l für Antrieb 1  : 
 
#19.29 =  1 M aster A chse 1 
#19.21 =  300 M indestabstand, neg. 
                         W erte bedeuten Ü ber- 
                         lappung! 

Be isp ie l fü r A ntrieb 2 : 
 
#19.29 =  2 S lave Achse 2 
#19.21 =  300 M indestabstand, neg. 
                         W erte  bedeuten Ü ber- 
                         lappung! 

Verfahrbewegung Verfahrbewegung 

 #19.21 = M indestabstand be i positiven  
 W erten, Ü berlappung bei negaitven W erten 

Prinz ipschaltb ild  

+ - 
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3.2.4 Auswahl der Zielpositionen 
 
 
Über dieses Fenster wird die Quelle der Zielposition #20.40 ausgewählt. 
 

 
 
Zur Auswahl stehen drei Möglichkeiten.  

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

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

3.) Die Auswahl über den Binärcodierer (Bits #20.03 bis #20.08). In diesem Fall legen die Bits 
über den Binärcode die Zahl für die ausgewählte Zielposition fest. 

 
Die Zielpositionen und die Zielgeschwindigkeiten können für 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 können auch über die Parameterdatei eingelesen werden. 
 
Hinweis! 
Die Parameter #20.03 bis #20.08 und #20.09 können auch über ein Bussystem oder SyptLite direkt 
angesprochen werden. 
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3.2.5 Bewegungsablauf – Verkettung von Zielpositionen 
 
 
Die festen Zielpositionen können sequentiell angefahren werden. Der Parameter #20.10 
definiert den Parameterbereich der zyklisch abgearbeitet wird. Die Dezimalstellen 0 und 1 
zeigen die höchste Parameternummer, die Stellen 2 und 3 die niedrigste Parameternummer. 
Z.B. mit der Eingabe 1342 werden die Positionen aus den Speicherplätzen 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 gültigen Bereich  
von 001 bis 6263 definieren. 
 
Es werden Positionierungen mit Anhalten und mit „In-Position“ Meldung ausgeführt. 
Es kann eine Verweilzeit erzeugt werden in dem man dieselbe Zielposition in dem nächsten 
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 0  in #18.47 oder Steuerwort Bit 12 wird die Sequenz nur einmal abgearbeitet und muss 
ggf. neu gestartet werden. 
 
Der Parameter #20.10, der Bereich der Speicherplätze, kann während des Ablaufes geändert werden. 
Ist die neue obere Bereichsgrenze größer als der aktuelle Zeiger, wird der Ablauf weiter geführt. Sonst 
wird die neue erste Position angefahren. Ist die neue untere Bereichsgrenze größer als der aktuelle 
Zeiger, wird die neue erste Position angefahren. 
 
Die gespeicherten Zielpositionen können während des Ablaufes ebenfalls geändert werden. Die  
Übernahme 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 (außer 0).  
So kann die Zielposition über eine Busschnittstelle schon währen der Bewegung gesendet werden 
und erst mit dem nächsten Start aktiv wird. 
 
Der Ablauf wird mit dem Steuerwort Bit 3 = 1 oder dem Parameter #18.38 = on gestartet und  mit 
dem löschen 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 nächsten 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 
 
Über 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 gültigen Bereich definieren. 
 
 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Die Zielpositionen müssen aufsteigend in die Speicherplätze 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 zurück zyklisch abgearbeitet. 
Die Anfangs-Richtung nach dem Start ist die Richtung zu der ersten Zielposition. Die 
Geschwindigkeiten an der ersten und der letzten Zielposition müssen 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 löschen dieser Signale während 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 löschen der Softwarefreigabe eingeleitet 
werden. 
Der Parameter #20.10  kann während des Ablaufes geändert werden. Der neue Bereich wird 
an der ersten Zielposition übernommen. 
 
Die Beschleunigung ist durch den Parameter #18.13 begrenzt.  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

V0=V8 

V1 
V2 

V3 V4 

V5 

V6 

V7 V8 

V (Geschwindigkeit in % von #18.16) 

Zielposition 
0 a1 a2 a3 a5 a6 a7    a8 

 
a4 

Ein Geschwindigkeits-Profil mit 9 Stützpunkten (0-8) 
-  #20.10 = 008 
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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 während einer Bewegung in Störung (Fehler) kann der Regler über folgende 
Steuersignale quittiert werden: 
 

-  Betätigen 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) einschließlich 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 geöffnet oder die Softwarefreigabe 
#06.15 = 0 ist. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

3.2.8 Portalantrieb (Gantry) 
 
Zwei getrennte Achsen werden synchronisiert, um ein Portal (Brücke) oder z.B. zwei Rundtische 
mit definierter maximal zulässigen Verschränkung zu bewegen.  
Dazu wird der im Masterantrieb generierte Lagesollwert synchron an beide Achsen über CTSync- 
Schnittstelle übergeben. 
Über den CTNet Bus überwachen beide Umrichter den Status der parallelen Achse und die aktuelle 
Positionsabweichung. Bei Überschreitung einer definierten Abweichung (Toleranzfenster #19.21) 
wird die Sollgeschwindigkeit reduziert, um die größere Verschränkung zu vermeiden. 
Das Überschreiten der Alarmschwelle (#19.17) oder ein Fehlerstatus der Parallelachse lösen 
ein Schnellstopp (#19.29 = 3 - Portal mit Schnellstopp) oder Reglersperre (#19.29 = 4 - Portal mit 
Reglersperre) aus. Anschließend wird der Trip 82 generiert. 
 
Die Ansteuerung des Portals (z.B. Übergabe der Fahrbefehle und der Sollwerte) erfolgt über den 
Masterantrieb. Die externe Busschnittstelle braucht nur im Masterumrichter installiert werden. 
 
Die beiden Umrichter müssen mit SM Applikacations Plus Modulen bestückt werden und die CTSync 
und CTNet Verbindungen müssen hergestellt sein. Die Ausführung  der CTSync Verbindung wird im 
Kapitel 3.2.1.8  und der CTNet Verbindung im Kapitel 3.2.3 beschrieben. 
 
 
 
 
 
 
 
 



     

 40/77 10.03.09 

Softwarebeschreibung K13013  

 
 
 

3.2.8.1 Das Prinzipschema der Regelung: 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

3.2.8.2 Gantry - Softwarekonfiguration und Inbetriebnahme 
 
 
 
 
Vor der Aktivierung der Portalbetriebsart müssen beide Umrichter wie für Einzelbetrieb 
korrekt konfiguriert werden: 
 

1. Motor und Geber Einstellungen 
2. Gleiche Eingaben für beide Achsen: 

o Achsentyp 
o Eingabeeinheiten für Position und Geschwindigkeit 
o Übersetzungsverhältnisse (Wegskalierung) 
o Bremsensteuerung 

3. Motordrehrichtung 
4. Lagegebereinstellungen (wenn 2. Wegmesssystem vorhanden) und die korrekte Zählrichtung 

 
 
Wenn möglich die Motoren abgekoppelt von der Maschine in Betrieb nehmen. 
 
 
 
 
 
 

M G

N-Regler I-Regler

Unidrive SPGantry - Master

Profilgenerator

VFF

Kp

M G

N-Regler I-Regler

Unidrive SP

Profilgenerator

VFF

Kp

Lage-Regler

Lage-Regler

Statuswort
Steuerwort
Istposition

CT-Sync
1
0

CT-Sync

1
0

Gantry - Slave



     

 41/77 10.03.09 

Softwarebeschreibung K13013  

 
 
 
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 auswählen.  
Bei einem Umrichter CTSync Master (#19.40 = 1) und bei dem zweiten CTSync Slave (#19.41 = 1) 
konfigurieren. Die Masterskalierung beim Slaveumrichter  1:1 einstellen. 
„Parameter Speichern und Drive Reset“ bei beiden Achsen durchführen.  
Die Anzeige CTNet Zyklen/s soll jetzt einen Wert von ca. 2000 annehmen. Evtl.  
„Parameter Speichern und Drive Reset“ wiederholen (zunächst bei der  Masterachse). 
 
 

 
 
Die Alarmschwelle und das Toleranzfenster können jetzt eingegeben werden (#19.17 und #19.21). 
Die Werte hängen vom mechanischen Aufbau ab und sollen unzulässige, mechanische 
Verschränkung verhindern. Solange die Abweichung der Achsenpositionen im Toleranzfenster liegt, 
erfolgt kein Eingriff in die Regelung, sonst wird die Sollgeschwindigkeit reduziert. Ein für eine 
bestimmte Maschine zu eng eingestelltes Fenster führt 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 Überschreiten dieser 
Verschränkung ein unabhängiger Schnellstopp oder Austrudeln (je nach #19.29) der Achsen erfolgt. 
In diesem Fall ist dem System nicht möglich die Synchronität aufrecht zu erhalten.  
 
 
Referenzpunkt Setzen/Suchen: 
 
Die Referenzierung beider Achsen erfolgt über 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:  
 

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

·  Im Tippbetrieb wird die Achse in das Toleranzfenster manuell geführt.  
·  Im Positionierbetrieb wird die Achse auf die Masterposition automatisch positioniert. 

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

·  Trip 86 -  CTSync Übertragung ist ausgefallen 
·  Trip 88 -  CTNet Übertragung ist ausgefallen 

Beide Fehler leiten zunächst einen Schnellstopp der Achsen ein und im Stillstand  wird der Trip 
ausgegeben. 
 
Die Schleppfehlerüberwachungen der Lageregler und der Drehzahlregler beider Achsen sind aktiv 
und lösen die Fehler Trip 81 oder Trip 89 aus. 
 
Die Differenz zwischen den Positionen der Achsen wird überwacht und das Überschreiten 
der Alarmschwelle wird als Trip 82 gemeldet. Abhängig von dem ausgewähltem Typ (#19.29) erfolgt 
zunächst ein Schnellstopp oder Austrudeln der Achsen. Die Alarmschwelle wird im Parameter 
#19.17 eingegeben (derselbe Parameter wie für Schleppfehlerüberwachung). 
 
Der Trip 82 wird auch durch auftreten einer Reglersperre an der Parallelachse während der 
Bewegung (z.B. durch Fehlerabschaltung auf der Parallelachse) erzeugt. 
 
 
 
 
 
Hinweis ! 
Die CTNet Datenübertragung erfolgt über 3 zyklische Datenkanäle 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 während 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. 
 
 



     

 43/77 10.03.09 

Softwarebeschreibung K13013  

 

3.3 Steuerwort und Statuswort 
Im Menü 20 sind zwei Parameter für den Anschluss an Bussysteme reserviert.  
Die Funktionen der einzelnen Parameter sind ausführlich 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 über ein Bussystem kann über 
nachfolgendes Steuerwort erfolgen.  
Der Status des Antriebs während eines Positioniervorgangs kann über das Statuswort ausgelesen 
werden. 
 
HINWEIS  
Bei der Vorgabe des Steuerwortes über einen Busanschluss ist darauf zu achten, dass jeweils nur  
eine Motion Funktion über 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) einschließlich aller gesteckter Module) 
Bit_8 256 Fehlerquittierung 
Bit_9 512 Schnell-Halt 
Bit_10 1024 Fahren auf Teilung 
Bit_11 2048 Richtung für 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 Übernahme 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 unabhängig von im #19.32 eingestellten Wert immer Referenz durch Preset, dient zur Auswahl über 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 Stillstandsüberwachung im Fehlerfall = 1 *) 
Bit_14 16384 Hardwareendschalter aktiv (ein oder beide) 
Bit_15 32767 Motordrehrichtung, 0 = Rechtslauf, 1 = Linkslauf 
Bit_16... 65536 
Bit_31 131072 

Fehlermeldungen entsprechend der Beschreibung 

*)Diese Meldung kommt im Fehlerfall. Dazu ist folgende Bedingung erforderlich: Keine Motion Funktion angewählt, Rampe 
steht, Regler freigegeben und Antrieb zeigt nicht Drehzahl = 0. Das kann bedeuten, dass  der Antrieb von der Last 
durchgezogen wird oder eine interne Störung hat. 
**)dieses Statusbit zeigt an, ob der Antrieb sich innerhalb der Softwareendschalter befindet und bei aktivierter 
Abstandsüberwachung keine Unterschreitung meldet 
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Fehlerinterpretation 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
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). Dafür sind jeweils 8 Bit vorgesehen. 
 
Diese Unterteilung ist erforderlich, da das Grundgerät 3 unabhängige Steckplätze besitzt und die gesteckten 
Optionsmodule eigene Fehler erzeugen können. Das Grundgerät 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 für einen Antriebsfehler  mit Überstrom (OI.AC – Fehlernummer 3): 
 
 
 
 
 
 
 
 
Beispiel für einen Modulfehler  mit SM-Universal Encoder Plus in Steckplatz 1 (Fehlernummer 2): 
 
 
 
 
 
 
 
 
Hinweis: Diese Fehlernummer beschreibt einen Drahtbruch der im Zusatzencoder detektiert wurde. 
 
 
 
Beispiel für einen Modulfehler  mit SM-Profibus in Steckplatz 2 (Fehlernummer 65): 
 
 
 
 
 
 
 
 
Hinweis: Diese Fehlernummer beschreibt einen Verlust der Kommunikation mit der Steuerung 
 
 
 

               High Word 
 
Modul-                 Antriebsfehler 

Low Word Bit 15                                      Bit 0 Bit 15                                      Bit 0 

Bit 15                                                    Bit 0 

Modulfehler               Antriebsfehler 

Bit 15                                                    Bit 0 

Modulfehler               Antriebsfehler 

Bit 15                                                    Bit 0 

Modulfehler               Antriebsfehler auf  
                                 Steckplatz 1 (dez. 202) 

Bit 15                                                    Bit 0 

Modulfehler               Antriebsfehler auf  
                                 Steckplatz 2 (dez. 207) 

 
 

Statuswort 
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Fehlerdiagnose über den Button Alarm Details 
 

 
 
Nach Betätigen des Buttons erscheint der Fehlerbildschirm 

 
 
Der Bildschirm enthält die Hilfetexte zum aktuellen Fehler einschließlich der Historie. Zum Quittieren 
des Fehlers ist die Taste Rücksetzen  anzuklicken.
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Das Bus Steuer / Statuswort im Untermenü Positionierung: 
 

 
 
Über die Bedienoberfläche können im Steuerwort einzelne Bits per Mausklick gesetzt werden. Es 
besteht auch die Möglichkeit, die Motionfunktionen über die Antriebsparameter, rechts neben dem 
Steuerwort zu aktivieren. Damit können teilweise die Signale auch ohne gestecktes Busmodul vorab 
getestet werden, dies ist erforderlich wenn die Ansteuerung über Klemmen erfolgen soll. Im rechten 
Teil des Fensters wird das Statuswort angezeigt. Der aktive Zustand ist durch ein Häkchen 
gekennzeichnet. An dieser Stelle kann auch die Einstellung der Ansteuersignale über Flanken oder 
Statisch vorgenommen werden. 
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3.4 Buskonfiguration (manuell) 
Die Buskonfiguration erfolgt komfortabel mit der Bedienoberfläche.  
Die Auswahl SM-Profibus Modul im Untermenü Antrieb erlaubt dabei folgende manuelle 
Konfiguration. 
 

 
 
Die Software erkennt automatisch den belegten Steckplatz des Busmoduls.  

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

Anschließend sind die Eingangs- und Ausgangsworte an die übergeordnete Steuerung zu definieren. 
Dabei ist die Parameterliste im Kapitel 4.5 zu verwenden.  

Zur einfacheren Inbetriebnahme ist hier beispielhaft eine mögliche Konfiguration eingetragen, die falls 

erforderlich individuell angepasst werden kann. Weitere Parameter finden Sie unter dem Button „?“. 

 
SPS-Eingangsworte SPS-Ausgangsworte 
#20.39 = Istposition #20.40 = Sollposition 
#18.03 = aktuelle Geschwindigkeit #20.26 = Beschleunigung Positionierung 
#04.02 = Motorstrom #20.27 = Verzögerung 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 standardmäßig 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. Ausführliche 
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 betätigen. 
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3.5 Buskonfiguration (automatisch) 
Soll zur ersten schnellen Inbetriebnahme ein Vorschlag für die Einstellung der Eingangs-
/Ausgangsworte übernommen werden, kann über den Button Standard setzen  eine beispielhafte 
Voreinstellung auf den Antrieb geladen werden. 
 

 
 
 
Anschließend werden Sie nach der Knotenadresse gefragt, die sie für den Antrieb vergeben möchten. 
Hier ist die Adresse einzutragen und der Vorgang mit einem Mausklick  auf den OK Button 
abzuschließen. 
 

 Nur für Profibus !  
 
Danach ist der Vorgang abgeschlossen und die Busanbindung von der Antriebsseite aus 
programmiert. Jetzt ist die Antriebskonfiguration in der SPS erforderlich und die Datenübertragung zu 
überprüfen. Die geschickten Werte von der SPS können in den entsprechenden Parametern über die 
Bedienoberfläche angezeigt und kontrolliert werden. 
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Die gleiche Vorgehensweise empfiehlt sich auch für die Konfiguration vom DeviceNet und CANBus. 
 
 
 
Die Parameter können über den BUS auch indirekt überschrieben und gelesen werden.  
An den Parameter #75.90 muss die gewünschte Parameternummer gesendet werden (xxyy) und an 
#75.91 der Parameterwert. Die Positioniersoftware bestätigt den Empfang durch setzen 
der empfangenen Werte in die Parameter #75.92 und #75.93. 
Diese Parameter müssen als Ausgang und Eingangsworte im Busmodul eingetragen werden. 
Die SPS muss dafür sorgen, dass nur gültige Werte übertragen werden, sonst Trip 41 (Parameter 
existiert nicht) oder Trip 44 (Bereichsüberschreitung) ausgelöst wird. 
Das senden der Parameternummer mit einem Minus Vorzeichen bedeutet, dass der Parameter 
gelesen werden soll. Die Anzeige dafür befindet sich unter dem Menü: Steuer- und Statuswort.
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3.6 Ablaufsteuerung mit SyptLite 
 
Für die Programmierung eines Ablaufes können die Konfigurationsbits (#19.31 bis #19.50) 
abgeschaltet werden und sind dadurch frei zur Verwendung.  
 

 
 
Hierzu ist die Auswahl in #19.01 auf „1“ zu setzen. Danach können die einzelnen Konfigurationsbits in 
einem separaten Fenster definieren. 
 
 

 
 
Im Fenster für die Konfigurationsbits sind danach alle Parameter von #19.30-50 frei. Sollten dennoch 
einzelne Bits unbedingt für die Konfiguration benötigt werden, kann über die „Maskierung“ der 
Auswahl Bits #74.47 mittels anklicken erfolgen. Damit ist dann nur das mit einem Häkchen 
gekennzeichnete Konfigurationsbit in Funktion und alle anderen sind zur freien Verwendung 
verfügbar. Achtung : die Abtastzeit der Konfigurationsbits  variiert zwischen  20 -70 ms.
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3.7 Parameter Selektor 
 
Im Untermenü Steuer / Statuswort befindet sich eine Eingabemaske für die Hilfsfunktion: 
Parameter Selektor. Es können die Inhalte von 4 beliebigen Quellparametern auf zwei 
beliebige Zielparameter übertragen werden. Jeder der zwei Zielparameter verfügt über einen 
Schalterparameter, der auf den ausgewählten Quellparameter verweist. 
Die zulässigen 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 übertragen. Der Schalterparameter #18.49 hat den Wert 1 
und überträgt den Inhalt vom Quellparameter  #20.04 auf #71.12.  
Der Schalterparameter #20.07 hat den Wert 2 und überträgt den Inhalt vom  
Quellparameter  #20.05 auf #71.13. 
 

 
 
 
 

4 Inbetriebnahmeanleitung 
 

4.1 Vorbereitende Prüfungen 
 

4.1.1 Verdrahtung des Leistungs- und Steuerteils überprüfen. 
 
Leistungsteil: 
Anschlusstechnik und Verdrahtungshinweise für das Leistungsteil des Unidrive SP entnehmen Sie 
bitte der Betriebsanleitung für Unidrive SP (Art. Nr.: 0471 - 0017- XX), XX steht für Ausgabe des 
Handbuches. 
 
Elektronikanschlüsse: 
Die Software wurde für folgende Encodertypen „SC“, „SC.HiPEr“, „EnDat“,  „SC.EndAt“, „SSI“,  
„SC.SSI“, „Ab“  und „Ab.SerVO“ mit Anschluss am Grundgerät geschrieben.  
 
Zusätzlich können Motoren mit Resolver unter Verwendung des  SM-Resolver Moduls betrieben 
werden. Mögliche Gebertypen und Protokolle zur Einstellung : 
HINWEIS  
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. Für Resolver oder Sincosgeber, sind zusätzlich geschirmte Adernpaare mit 
Gesamtschirm zu verwenden. Die Schirmung ist nachfolgend prinzipiell dargestellt. 
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4.1.2 Universaler Encoderanschluss am Grundgerät 
 

 
 
Pinbelegung 
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Anschlussempfehlung der Sincosgeber Leitung : 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Durch das hier abgebildete Anschlussbild wird folgende Schirmkontaktierung erzwungen.  
 
 
Reglerseite : 
Außen- und Innenschirme werden miteinander verbunden und auf das D-Sub Steckergehäuse 
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 
zusätzlicher Zugentlastung durchgeführt wird. 
 
 
Motorseite : 
Außen- und Innenschirme werden miteinander verbunden und auf das Steckergehäuse kontaktiert. 
Zusätzlich wird vom Gesamtschirm eine Verbindung nach 0 Volt und Gehäuse des Gebers 
durchgeführt. Genaue Pinbezeichnungen sind den Unterlagen des Geberherstellers zu entnehmen. 
 
 
 
Bestandteile aus dem mitgelieferten Zubehör für die  Baugrößen Bg1-3 des Unidrive SP 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Gesamtschirm von      Motorschirm an Erdungsschiene  
Geberkabel an Schirmklemme     
 
 

  

Motorseite   Unidrive SP   
Reglerseite   

Befestigung über  
Erdungswinkel    
am Umrichter   

Innenschirm   Innenschirm   

Außenschirm   Außenschirm   

Verbindung   
zu 0Volt   

Schirmverb indung zum  
Steckergehäuse und  
Gebergehäuse über Litze  
und Stecker   

paarweise verdrillte Leitung   
mit Innen  -   und Außenschirm   

max. 5 cm   
ungeschirmt   

 
Ge
ber 

  

Verbindung   
zu 0Volt   
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Resolver – Anschluss 
 
Der Anschluss an das SM-Resolver Modul erfolgt über 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 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Das verwendete Kabel sollte über paarweise verdrillte und geschirmte Adern und einen Gesamtschirm 
verfügen.  
 
Reglerseite : 
Der Außenschirm wird über den Kabelmantel (vom Kunden abzusetzen) auf den Montagewinkel 
(Schirmklemme) an PE kontaktiert. Dadurch wird auch eine zusätzliche Zugentlastung erreicht. 
Die Innenschirme sind miteinander zu verbinden und an die 0 Volt Klemme 15 zu verbinden. Außen- 
und Innenschirme sind nicht verbunden. 

 
Motorseite : 
Der Außenschirm wird auf das Steckergehäuse kontaktiert. Die Innenschirme bleiben offen. 
 

 

Motorseite Unidrive 
Reglerseite 

Befestigung über 
Erdungswinkel  
am Umrichter 

Innenschirm Innenschirm 

Außenschirm Außenschirm 

Verbindung 
zu 0Volt 

Schirmverbindung zum 
Steckergehäuse und 
Gebergehäuse über Litze 
und Stecker 

paarweise verdrillte Leitung 
mit Innen – und Außenschirm 

max. 5 cm 
ungeschirmt 

 G
eb

er 
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Unter Punkt 2. Bremswiderstand 
Hier sind die oben genannten Daten für den jeweiligen Bremswiderstand einzutragen. 
 

4.2 Thermischer Motorschutz 
Der Unidrive SP Regler kann den thermischen Schutz der angeschlossenen Motoren übernehmen. 
Voraussetzungen dazu sind der Anschluss eines geeigneten Motorthermistors an die Klemmen 8 
gegen 3 oder im Fall von gelieferten Servomotoren der Anschluss des Encoderkabels erforderlich. Die 
sehr schnelle Erwärmung der Motorwicklung kann über die geräteinterne Software simuliert und 
überwacht werden. Der Thermistortyp kann hier angewählt und parametriert werden.  
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Die dafür erforderlichen Werte der Zeitkonstanten sind der nachstehenden Tabelle zu entnehmen. 
 
Zeitkonstante für #04.15 
Unimotor * Wert für #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 gültig für alle …EZ und FM Motoren mit Kennzeichnung …U2… anstelle …UM 
 
 
Motoren 
CTM4- 

Wert für #04.15 in sec 

07.x... 28 
09.1... 19 
09.2 bis 09.4... 44 
11.x... 53 
14.x... 28 
19.x... 84 

 
Motoren 
CTM6- 

Wert für #04.15 in sec 

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 für Bremswiderstände 
 
Bei Verwendung eines Bremswiderstandes entnehmen Sie die Parameter für die korrekte Einstellung 
der Werte in #10.30 und #10.31 den nachfolgenden Tabellen. Sind diese Werte eingetragen kann der 
Frequenzumrichter eine Meldung bei Überlastung des Bremswiderstandes abgeben. Es erscheint 
dann die Meldung „it.br“ im Display. Die Auslastung des Bremswiderstandes kann in #10.39 
abgelesen werden. 
 
 
Zeitkonstanten der Bremswiderstände für Kurzzeitbet rieb (400 – 575VAC, 3ph.) 

Widerstand Max. Einschaltdauer 
#10.30 

Periodendauer 
#10.31 

Bezeichnung  Art.Nr.:1220- 400VAC 575VAC  

Kühlkörperwiderstand Bg. 1 2756-01 * 0.02 s 0.01 2.0 s 
Kühlkörperwiderstand Bg. 2 5768-01 * 0.02 s 0.01 2.0 s 
RFHT 165 – 80 oder  
PWR-RT 300 80R/J 

9080 2.1 s 1.4 s 120 s 

RFHT 300 – 40 oder  
PWR-RT 500 40R/J 

9040 
3.2 s 2.3 s 120 s 

* wird der interne Kühlkörperwiderstand mit mehr als der Hälfte seiner Dauerleistung betrieben, ist  
Parameter #06.45 = „On“ zu setzen (Dauerbetrieb des Lüfters). Erkennbar ist die Auslastung des Bremswiderstandes in 
Parameter #10.39, ab Werte größer 50.0% #06.45 = „On“ setzen 
** Diese Bezeichnung ist für alle Widerstände des Typs RFHT in UL Ausführung bei der Bestellung anzugeben 
 

 

Zeitkonstanten der Bremswiderstände für Dauerbetrie b (400VAC, 3ph.) 

Widerstand 

Bezeichnung  Art.Nr.: 
1220- 

 
Max. Einschaltdauer 

#10.30 

 
Periodendauer  

#10.31 

FZMQ 400 x 65 – 80 ** 1812 4.8 s 120 s 
FZMQ 500 x 65 – 30 ** 1802 1.8 s 120 s 
FZZMQ 400 x 65 – 60 ** 1813 6.0 s 120 s 
FZZMQ  500 x 65 – 30 ** 1805 4.8 s 120 s 
FZDMQ  500 x 65 – 12 ** 1809 2.4 s  120 s 
FZDMQ  600 x 65 – 30 ** 1810 11.0 s 120 s 
FZDMQ  600 x 65 – 12 ** 1811 3.6 s 120 s 
FZZMQ  500 x 65 – 22 ** 1814 2.4 s 120 s 
FZDMQ  600 x 65 – 22 ** 1815 7.2 s 120 s 

FGFKQ3111204 – 22 1816 19.0 s 120 s 
FGFKQ3111204 – 12 1831 6.0 s 120 s 
FGFKQ3121804 – 12 1833 12.0 s 120 s 
FGFKQ3122404 – 12 1834 17.0 s 120 s 
FGFKQ 3111404 – 7.9 4.8 s 120 s 
FGFKQ 3122404 – 7.5 9.6 s 120 s 
FGFKQ 3133304 – 7.3 13.2 s 120 s 
FGFKQ 3144204 – 7.6 20.4 s 120 s 

FGFKQ 3121504 – 5 -1832 2.4 s 120 s 
FGFKQ 3133004 – 5 -1835 6.0 s 120 s 
FGFKQ 3144204 – 5 -1837 12.0 s 120 s 

FAQ3236604-5.4 24.0 s 120 s 
FAQ3248004-5.4 34.0 s 120 s 

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

 

  
 
Die Einstellung der Motorparameter und Geberparameter kann durch laden einer Datei erfolgen. 
Es stehen Dateien für CT Servomotoren der Serie UM, U2(FM), CTM4 und CTM6 in den 
Ausführungen mit Resolver, Inkrementalgeber, SinCos Hiperface und SinCos Endat zur Verfügung. 
Die Bezeichnung in der Datenbank entspricht dem Typenschild und beinhaltet relevante Elemente 
des Schlüssels (keine Kennbuchstaben für mechanische Spezifikation). 
Vor dem Einlesen der Motor-Geber Datei soll eine korrekte Bezeichnung (Name) des Umrichters 
angewählt werden. 
Nach dem Einlesen der Daten erfolgt automatische Berechnung der Stromreglerverstärkung. 
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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 drücken, Display blinkt 
·  Wert 1253 eingeben und mit Mode-Taste bestätigen (Zahl bleibt im Display stehen) 
·  Anwählen des Parameters 0.48 mittels Tasten ” ��  ” und drücken der Mode-Taste. Mit den 

Tasten ” ��  ” die gewünschte Betriebsart z.B. ”SERVO” einstellen. Die Anzeige blinkt im Display. 
Danach die Reset-Taste (roter Knopf)       drücken.  
Bei der Umstellung der Betriebsart werden alle Parameter in ihren Auslieferungszustand 
zurückgesetzt. 

·  Der Antrieb ist nun in der Betriebsart „SERVO”.  
·  Jetzt im Parameter 0.00 Wert 1001 eingeben, die Mode-Taste betätigen und die Reset-Taste (roter 

Knopf)       drücken. Damit wird die aktuelle Einstellung im Antrieb abgespeichert..  
 
 
Einstellung des Unidrive SP Reglers (ohne SM – Application (Lite, Plus)) 
 
Die Vorgehensweise für 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 über die Bedienoberfläche beginnen. 
 
 

4.6 Speicherung geänderter Parameter 
 
Werden auf dem Unidrive SP Parameter in den Menüs 0 bis 19 geändert, sind diese Änderungen 
durch nachstehende Aktionen abzuspeichern: 
 

·  bei zugeschalteter  Netzspannung (400VAC): 

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

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

-  Eingabe des Wertes 1001 in den Nullparameter  
-  anschließend Drücken der Taste M  
-  danach Drücken der Taste Stop/Reset (roter Knopf)  

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

Damit die Änderungen wirksam werden ist ein RESET des Moduls erforderlich.  
Dieser RESET kann ausgelöst 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         betätigen. 

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

einstell. 
Min-
wert 

Max-
wert 

Parameterbeschreibung 
Schreib-/Leseparameter 

RW,  #18.11 mm 1 1 10000 Vorgabeeinheit für Zielposition 
1 = mm, 10 = 0.1 mm, 100 = 0.01 mm, 1000 = 0.001 mm, 10000 = 
0.00001 mm  
1 = ° , 10 = 0.1°, 100 = 0.01° , 1000 = 0.001°, 100 00 = 0.00001° 

RW,  #18.12 mm/s 3000 0 32767 maximal zulässige 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 Rück 
RW,  #18.16 mm/s 20 0 32767 Zur Zeit zugelassene Geschwindigkeit 
RW,  #18.17 mm/s 20 0 32767 Geschwindigkeit für Dauerbetrieb (Endlosbetrieb) 
RW,  #18.18 % 100 0 100 Override für die jeweils ausgewählte 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 öffnen 
RW,  #18.26 ms 2000 1 32767 Zeit zwischen Bremse schließen und Reglersperre 
RW,  #18.27 ms 500 0 50000 Zeit zwischen Bremse offen und Rampenstart 

(Bremsenöffnungszeit) 
RW,  #18.28 0.1 s 0 1 32767 Verzögerung nach  Erreichen des Fensters InPosition (FEIN) und 

Bremse schließen 
RW,  #18.30 Vorgabeeinheiten 0 0 32767 Offsetposition für Referenzlauf, nur bei #19.42 = 1  
RW,  #19.11 - 200 0 32767 P-Anteil für Lageregler 
RW,  #19.12 % 90 0 100 Vorsteuerung aus der Lageregelung 
RW,  #19.13 - 200 0 32767 P-Anteil für Lageregler wenn #19.45 = 1  
RW,  #19.14 mm 20 0 32767 Wirkungszone für #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. zulässige Lageschleppfehlergrenze 
RW,  #19.18 Ms 100 0 32767 Beruhigungszeit für Meldung In-Position 
RW,  #19.19 min-1 1500 150 32767 max. zulässige Drehzahlschleppfehlergrenze 
RW,  #19.20 Ms 50 1 1000 Filterzeit für Geschwindigkeitsvorsteuerung (#19.49=On und 

Steuerwort Bit_14 = 1) 
RW,  #19.21 Vorgabeeinheiten 0 -32767 32767 Zulässiger Abstand zur Achse 2 in Vorgabeeinheiten 
RW,  #19.25 - 0 0 2 Auswahl für Lagesollwert-Quelle 
RW,  #19.26 - 0 0 7 Auswahl Achsentyp 0…7 
RW,  #19.27 - 0 0 3 Auswahl für Lagegeber 0…3 
RW,  #19.28 - 0 0 2 Auswahl für Reaktion auf Drehzahlschleppfehler 0…2 
RW,  #19.29 - 0 0 2 Abstandüberwachung: 0 (nicht akitv), 1 (Master), 2 (Slave) 
RW,  #19.30 - 0 0 3 Auswahl für Referenzlauf 0…3 

RW,  #20.03- 
RW,  #20.08 

Anzeigebits     Binäre Auswahlbits für Auswahl der Festpositionen 

RW,  #20.09 - 0 0 63 Zeiger für 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,  
#20.20 

- - - 32767 Frei (außer #20.18) 

RW,  #20.21 -  - - - Steuerwort (siehe Kapitel 3.3) 
RW,  #20.22 - - - - Statuswort (siehe Kapitel 3.3) 
RW,  #20.23 mm 100 1 231-1 Bezugsweg  
RW,  #20.24 Pulse 65536 1 231-1 Pulse pro Bezugsweg 
RW,  #20.25 0.01 mm  1 231-1 Weg pro Motorumdrehung 
RW,  #20.26 mm/s² 500 1 231-1 Beschleunigung im Positionierbetrieb 
RW,  #20.27 mm/s² 500 1 231-1 Verzögerung im Positionierbetrieb 
RW,  #20.28 mm/s³ 600 1 231-1 Beschleunigungsänderung im Positionierbetrieb, 

0 = lineare Rampe 
RW,  #20.29 mm/s³ 500 1 231-1 Verzögerungsänderung im Positionierbetrieb,  

0 = lineare Rampe 
RW,  #20.30 mm/s² 500 0 231-1 Verzögerung im Schnellstopp (Verschliff in #74.50) 
RW,  #20.31 mm/s² 500 0 231-1 Beschleunigung / Verzögerung im Tippbetrieb 
RW,  #20.32 mm/s³ 0 0 231-1 Verzögerungsänderung im Tippbetrieb, 

0 = lineare Rampe 
RW,  #20.33 mm/s² 500 0 231-1 max. zulässige Beschleunigung 
RW,  #20.34 Vorgabeeinheiten 10 0 231-1 Softwareendschalter (minus) 
RW,  #20.35 Vorgabeeinheiten 32000 0 231-1 Softwareendschalter (plus) 
RW,  #20.36 mm oder ° 32000 0 2 31-1 Umlauflänge für die Rundachse 
RW,  #20.37 mm oder ° 32000 0 2 31-1 Teilung für die Rundachse 
RW,  #20.38  - 10 1 231-1 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 1 231-1 Istposition 
RW,  #20.40  Vorgabeeinheiten 0 1 231-1 Zielpositionswert oder Wert für Teilung 
RW, #74.40 - 0 0 16 Reduzierung der Geberauflösung durch 2^ Parameterwert, 

um den Wegbereich zu vergrößern. 
RW, #74.41 mm/s 1 1 1000 Auflösung der Geschwindigkeitsparameter: 

1 = mm/s, 10 = 0.1mm/s, 100 = 0.01mm/s, 1000 = 0.001mm/s 
RW, #74.48 - 1 1 231-1 Konfigurationsparameter (Bits) 
RW, #74.49 - 1 1 231-1 Konfigurationsparameter (Bits) 
RW,  #74.50  mm/s³ 0 1 231-1 Beschleunigungsänderung beim Schnellstop, 

0 = lineare Rampe 
RW,  #74.51 - 1 1 32767 Master/Slave Übersetzung – Zähler / Masterumlauf in 

Benutzereinheiten 
RW,  #74.52 - 1 1 32767 Master/Slave Übersetzung – Nenner / Masterumlauf in 

Geberinkrementen 
RW, #74.68 Benutzereinheiten 0 0 231-1 Masterposition zum Starten der Positionierung 
RW, #74.69 Masterrinkremente 0 0 231-1 Masteroffset nach dem Master-Geberpreset 

      
RW, #75.00 - 

#75.63 
Vorgabeeinheiten 0 0 231-1 Feste Zielpositionen 

RW, #71.00 - 
#71.63 

0,1% 1000 0 10000 Override Werte für feste Zielpositionen 

RW,  #75.64  - 0 0 63 Aktiver Positionszeiger 
RW,  #75.65  Vorgabeeinheiten 0 0 231-1 Ausgewählte Zielposition 
RW, #75.68 Vorgabeeinheiten 0 0 231-1 Additive Verschiebung der Zielposition 
RW, #75.78 - 4 2 231-1 Faktor für Erkennung der unzulässigen Geberpositionen 
RW,  #75.90  MM.XX 0 0 75.99 Parameternummer zum Schreiben (über BUS) 
RW,  #75.91  - 0 0 231-1 Parameterwert (über BUS) 
RW,  #75.92  MM.XX 0 0 75.99 Parameternummer Rückmeldung an SPS 
RW,  #75.93  - 0 0 231-1 Parameterwert Rückmeldung an SPS 

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

4.8 Anzeige - Parameter 
Parameter Einheit Grund-

einstell. 
Min-
wert 

Max-
wert 

Parameterbeschreibung 
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/s² 0 0 32767 aktuelle Beschleunigung 
RO,  #18.05 Vorgabeeinheiten 0 0 32767 aktuelle Lageregelabweichung 
RO,  #18.06 - 0 0 1 Startflanke für Modus Positionierung erkannt 
RO,  #18.07 - 0 0 32000 Temperaturanzeige für KTY oder PT100 Thermistor 
RO,  #18.08 - 0 0 1000 Anzahl der registrierten unzulässigen Geberpositionen 
RO,  #18.35 - 0 0 1 Anzeige für Bremsenstatus 
RO,  #18.37 - 0 0 1 Anzeige für Fenster (FEIN) InPosition erreicht 
RO,  #18.48 - 0 0 1 Anzeige für Referenz OK 
RW,  #18.50 - 0 0 1 Anzeige, 1 = Grundeinstellung durchgeführt 

      
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 1 231-1 Anzeige, Pulse pro Motorumdrehung 
RO,  #20.25 0.01 (mm, Grad) 10000 1 231-1 Anzeige, Weg pro Motorumdrehung  
RO,  #20.39 Vorgabeeinheiten 0 0 231-1 Ist-Position 

      
      

 

4.9 Konfigurationswort 
Par-Nr.  Beschreibung Default 

RW,    #19.01* 1 = Parameter #19.31-50 frei für SyptLite – Konfiguration über #74.49 (Bedienoberfläche) 0 
RW,    #19.08* Merker für Netzeinschaltung 0 
RW,    #19.30* 0 = Referenzlauf auf Nocke, 1 = auf Nullimpuls, 2 = auf Nocke und Nullimpuls, 3 = Nullimpuls vor 

Nocke 
0 

RW,    #19.31* 1 = Invertierung der Referenzfahrtrichtung 0 
RW,    #19.32* 0 = Referenz durch Preset, 1 = Referenzlauf 0 
RW,    #19.33* 0 = Hardware - Endschalterüberwachung nicht aktiv,  1 = aktiv,   0 
RW,    #19.34* 1 = Ansteuerung über Flanken, 0 = Ansteuerung über 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“ verknüpft mit Start Positionierung  

1 = Meldung „In Position“ nur definiert über Positionsfenster #19.15 
0 

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 zurückgesetzt 0 
RW,    #19.50 1 = Referenzsuchlauf ohne Lageregler,  0 = mit Lageregler 0 

* Bits sind über die Bedienoberfläche menügeführt aktivierbar 
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4.10 Zusätzliche Konfigurations- und Steuerparameter für 
Klemmensteuerung 

 
In diesem Modus, der vorzugsweise für die Inbetriebnahme oder Klemmensteuerung aktiviert wird, 
kann der Antrieb ohne die Startsignale vom angeschlossenen Peripheriebus über 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 über den Status der Klemme 31 (#08.09) erfolgen. Anschließend 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 (Übernahme 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 für Fahren auf Teilung oder Dauerlauf der sequentiellen Positionierung 
#18.48 = Referenzierung OK 
#18.49 = Funktion frei über #19.24 einstellbar (#19.24= Bitnummer des Steuerwortes) 
#18.50 = Steuerung der Werkseinstellung:  mit 0 erfolgt beim Rücksetzen (Reset) des  

Applikationsmoduls oder Einschalten des Umrichters die Werkseinstellung der  
Positioniersoftware-Parameter. 

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

4.11.1 Definition des Lagegebers 
 
Nach der Grundeinstellung ist der Lagegeber zu definieren. Hierzu kann die Benutzeroberfläche 
verwendet werden, um die Anpassung sehr schnell und sicher durchzuführen. 
 

 
 
Die Auswahl sollte zuerst mit der Festlegung des Auswertekanals für 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 resetieren. 
 
Der Geberbereich (Weg, der mit dem Lagegeber erfasst wird)  kann manuell definiert werden. 
Ist die Vorgabe größer 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 benötigt, wenn der Verfahrbereich größer als eine Geberumdrehung betragen soll. 
 
Mit einem Inkrementalgeber kann maximal ein Verfahrbereich von – 2^30 bis + 2^30  
(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 Verfahrbereich vom Geber selbst  vorgegeben. 
 

Wegerfassung: 
absolut/inkremental 

 
 



     

 65/77 10.03.09 

Softwarebeschreibung K13013  

 

4.11.2 Verwendung der Eingabehilfe 
Das mechanische Übersetzungsverhältnis zwischen Motorgeber oder externem Geber und linearen 
oder rotatorischen Wegen an der Mechanik kann über die Bedienoberfläche bequem eingetragen 
werden. Die Eingabehilfe aus dem Untermenü Grundeinstellung ist dafür 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 öffnen. 
 
 
Beispiel 1 :  Rundachse Bandantrieb 

 

Wichtige Eingabeparameter : 
�  Getriebefaktor, Durchmesser der Walze und die Umlauflänge. 

Hinweis ! 

�  Falls Fahren auf Teilung gewünscht wird, ist zusätzlich die Teilung einzutragen. 
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Beispiel 2 :  Rundachse Drehtisch 

 
Wichtige Eingabeparameter : 

�  Getriebefaktor und die Umlauflänge. 
Hinweis ! 

�  Falls Fahren auf Teilung gewünscht wird, ist zusätzlich die Teilung einzutragen. 
 
 
Beispiel 3 :  Linearachse Zahnriemen / Zahnstange 

 
Wichtige Eingabeparameter : 

�  Getriebefaktor, Zähnezahl und Teilung. 
 
 
Beispiel 4 :  Linearachse Walzenvorschub 

 
Wichtige Eingabeparameter : 

�  Getriebefaktor und Walzendurchmesser. 
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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 gelöscht.  
 

4.11.3 Manuelle Eingabe 
Alle über die Eingabehilfe vorgegebenen Werte, können auch direkt in die entsprechenden Parameter 
vorgegeben werden. 

 

Wird die manuelle Eingabe bevorzugt, gilt folgender Zusammenhang: 

Der Parameter #20.23 beschreibt den Bezugsweg, für den eine ganze Anzahl von Pulsen in #20.24 zu 
definieren sind. Zusätzlich wird noch der Weg pro Motorumdrehung definiert. Damit sind alle Größen 
für die Lageregelung mit eingebauten Motorgebern bekannt. In der Software wird zur Vereinfachung 
immer mit 65536 Pulsen pro Geberumdrehung  ausgegangen, unabhängig vom Gebertyp und der 
eingetragenen Strichzahl in den vorherigen Menüs. 
 
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 öffnen. 
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4.11.4 Externe Lagegeber  
 
Nach der Eingabe der Übersetzungsverhältnisse für den Motor (siehe oben) kann die folgende 
Eingabehilfe mit der Bedienoberfläche verwendet werden: 
 

 
 
anschließend gelangen sie 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 öffnen. 
 

4.11.5 Änderung der Eingabeeinheiten 
 
Wird es erforderlich, dass nachträglich die Auflösung (Basiseinheit #70.60) geändert werden muss, 
sind vom Anwender die Werte für die Softwareendschalter, Fenster InPostion, Wegvorgaben, 
Bezugsweg und Pulse pro Bezugsweg zu überprüfen und anzupassen.
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5 Datensicherung mit Smartcard 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Zur Datensicherung empfiehlt sich die Verwendung der im Lieferumfang enthaltenen Smartcard. Auf 
diese Karte können alle Antriebsparameter, einschließlich aller gesteckter Module, gesichert werden.  
Zur Kopie dieser Daten auf andere Regler oder bei Austausch des Reglers kann dann sehr schnell der 
ursprüngliche Zustand mit allen Einstellparametern wiederhergestellt werden. 
 
Folgende Codes sind bei manueller Eingabe  über das Display zu verwenden: 
 
Schreibschutz auf Karte setzen  : #0.00 = 9888 setzen und  Reset (rote) Taste          betätigen 
Schreibschutz auf Karte löschen : #0.00 = 9777 setzen und  Reset (rote) Taste          betätigen 
Karteninhalt Löschen   : #0.00 = 300 setzen 
Parameter auf  Karte Schreiben  : #0.00 = 3 setzen 
Parameter auf Antrieb Schreiben : #0.00 = 30 setzen 
 
 
Über die Bedienoberfläche kann aus dem Menüpunkt „Datei“  auf die Bearbeitung der Smartcard 
geklickt werden. Dabei erscheint folgende Auswahl. 
 

  
 
Hinweis ! 
Der Datentransfer von bzw. auf die Smartcard ist durch den 2. Dezimalpunkt bei gestecktem Display 
erkennbar. 

 

 

Dieses Feld wechselt  
während des 
Datentransfers von/zur 
Smartcard die Farbe. 
 
Ist das Feld grün 
hinterlegt, kann die 
Smartcard gesteckt 
oder entfernt werden. 
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Wird der  Befehl „Parameter auf Smartcard schreiben“ betätigt, 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 für einen anderen Parametersatz 
verwendet werden, ist gezielt der Schreibschutz zu entfernen, bevor erneut Daten auf die Karte 
übertragen werden können. 
 
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.



     

 71/77 10.03.09 

Softwarebeschreibung K13013  

 

6 Fehlermeldungen (Unidrive SP - Displayanzeige) 
 

Trip Nr.  Bedeutung bzw. mögliche Ursache 

44 
Referenzlauf auf Nullimpuls bei Sincosgeber ausgewählt. 

Parameterbereich überschritten 

54 

 DPL-Task-Überlauf. Kann auftreten, wenn gleichzeitig Ethernet  und CTSync 
(Synchronfahrt) eingesetzt werden. Die Werte in den Parametern #XX.12 und #XX.11 
müssen stufenweise erhöht werden (Zykluszeiten) bis der Fehler nach dem Löschen  nicht 
mehr auftritt. (XX hängt von dem Steckplatz des Applikationsmoduls:  Steckplatz1=15, 
Steckplatz2=16, Steckplatz3=17) 

80 

Lageschleppfehler zu groß (Grenze in #19.17), eventuell erhöhen 
Mögliche Ursachen, Lagereglerverstärkung #19.11 zu klein 
Wegskalierungen überprüfen 
Getriebefaktoren überprüfen 

81 

POS Task wird nicht ausgeführt. 
 
Parameter #MM.12 darf nicht auf "disable" gesetzt werden. 
(MM entspricht dem Steckplatz-Menü vom Applikationsmodul: 
MM=15: Steckplatz-1, MM=16: Steckplatz-2, MM=17: Steckplatz-3). 
Wenn #MM.12="disable" soll die Grundeinstellung durchgeführt werden: 
#18.50 auf OFF setzen und Modul-Reset durchführen. 

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 prüfen) 

86 CTSync Verbindung fehlt. Verdrahtung und Kommunikation überprüfen. 

87 

Lagegeber gestört 
Es wurden unzulässige Sprünge der Werte des Wegmesssystems detektiert. 
 
Überprüfe die Abschirmung vom Motorkabel und Geberkabel 
Überprüfe den Lagegeber. 
Überprüfe die Systemskalierung. 
Beim SSI_Geber überprüfe die Einstellung des Codes (binär/Gray). 
Beim Lasermesssystem überprüfe die korrekte Laserstrahl-Fokusierung, 
den Reflektor und  evtl. die falsche Reflektionen. 
Den Empfindlichkeitsfaktor der Überwachung  #75.78 evtl. erhöhen. Siehe Untermenü 
„Lagegeber“ 

 

88 Busfehler CTNet Busanbindung: Verdrahtung und Kommunikation überprüfen.  

89 

Geschwindigkeitsschleppfehler zu groß (Grenze in #18.24) eventuell erhöhen. 
Mögliche Ursachen, Stromgrenzen zu klein eingestellt, prüfen #04.05, #04.06 und #04.07 
Drehzahlreglerverstärkungen zu klein, #03.10 und #03.11 überprüfen eventuell erhöhen 
Bei Motoren mit Haltebremse prüfen, ob Bremse richtig geöffnet wird 
Prüfen, ob Motorschütz geschlossen (falls vorhanden) 
Geberkabel auf korrekte Schirmung überprüfen 
Eventuell Beschleunigungsrampen reduzieren 

99 Falscher Systemfile auf dem SM-Application (Lite) geladen, erforderlich V01.01.00 oder 
höher Anzeige in #81.02 oder XX.02 (Slot1, Slot2, Slot3) überprüfen 

C.Acc 
Smartcard Fehlerabschaltung : Lese-/Schreibfehler 
Überprüfen Sie, ob die Smartcard ordnungsgemäß gesteckt ist und erkannt wird. Eventuell 
Smartcard austauschen. 

C.rdo 
Smartcard Fehlerabschaltung : Schreibschutz Flag gesetzt 
Es wurde versucht, auf eine schreibgeschützte 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 

C.Err 
Smartcard Fehlerabschaltung : Smartcard Daten sind beschädigt 
Daten löschen und nochmals versuchen 
Smartcard austauschen 

C.rtg Smartcard Fehlerabschaltung : Die Smartcard versucht Nenndaten des Zielumrichters zu 
überschreiben. Es wurden keine Daten in den Zielumrichter übertragen.  
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7 Modus – Projektierung 
 
Mit der PC Bedienoberfläche 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 anschließend in einen Antrieb eingespielt werden. 
Die Parameterdatei muss bereits die Parameterbereiche beinhalten, die für vorgesehene 
Optionsmodule und deren Steckplätze definiert sind. Über die PC Oberfläche lassen sich keine 
Optionsmodule direkt „installieren“. Die Parameterdatei kann aber mit einem Texteditor bearbeitet 
werden und die Modulparameter hinzufügt oder verschoben werden. 
 
 

 
 
 
Ein Klick auf die Auswahl Projektierung öffnet das  Explorer Fenster, wo die gewünschte 
Parameterdatei *.PCF ausgewählt wird und anschließend in das System geladen. 
Danach kann mit der PC Oberfläche wie üblich gearbeitet werden und alle durchgeführten 
Änderungen werden in der Parameterdatei gespeichert. 
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8 Softwarekompatibilitäten 
 
Positioniersoftware  
BV 80-�1301-3 

Firmware auf dem SM-Application oder SM-Application  Lite Modul  
#XX.02 = 1.03 + #XX.51 = 5 ergibt die Firmware Version „V 1.03.5“ 

V 1.00  1.03.05 und höher 
V 1.01 1.03.05 und höher 
V 1.02 1.03.05 und höher 
V 1.04, V1.05 1.03.05 und höher 
V 1.06, V107 1.03.05 und höher  
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 Störungen kommen. 
Bitte hierzu Rücksprache mit einem Drive Center halten. 
 
Positioniersoftware  
BV 80-�1301-3 

Firmware auf Unidrive SP 
#11.29 = 1.06 + #11.34 = 1 ergibt die Firmware Version „V 01.06.1“ 

V 1.00  auf V 01.06.0 und höher 
 auf V 01.07.x 

nicht mit SC.SSI Geber verwenden (Rücksprache mit Drive Centre erforderlich) 
bei SC.EnDat und SC.Hiper nur mit #03.41 = 1 verwenden ! 

V 1.01, V1.02 ab V 01.08.00 und höher keine Einschränkungen 
V 1.04, V1.05, 
V1.06, V107, V109 

Mit V01.11 soll mind. V1.04 verwendet werden (wenn SmartCard benötigt) 

 
 
Positioniersoftware  
BV 80-�1301-3 

PC Bedienoberfläche BV-81/1301_3 

V 1.00  V04.00.00 
V 1.01 V04.00.00 
V 1.02 V04.00.06 (Aufrüstung auf V1.02 erforderlich) 
V 1.04, V1.05, 
V1.06, V107 

ab V04.00.06 

V109 ab V4.04.05 
- Projektierungsmodus 
- Alle Dezimalstellen werden Angezeigt 

 
 
 

9 Softwarehistorie 
 
BV 80-�1301-3 Bemerkungen 
V 100  Basisversion mit Bedienoberfläche V04.00.00 
V 101 Ergänzung der Profibus - Konfiguration über Parameterdownload 

Ergänzung der DeviceNet - Konfiguration über Parameterdownload 
Anzeige der Hardwareendschalter im Menü Klemmenleiste eingefügt 
Ergänzung des Diagnosebildschirm mit Fehlermeldung und Hilfetext 
Erweiterung der Anzeigeparameter in der Statuszeile 
Abstandsüberwachung integriert 

V 102 Auswahl von 64 Festpositionen integriert 
Registrierung der Istposition 
Speicherung der Daten auf SmartCard verbessert 
Ablaufprogrammierung über SyptLite integriert 
Bedienoberfläche V04.00.06 

V 104 Master-Slave über CTSynch 
Positionieren aus dem Endloslauf integriert 
Schnelle Geschwindigkeitsbeeinflussung ermöglicht 
Umschaltung der Geber/Auflösung ohne Modul-Reset integriert 
SmartCard Funktion verbessert 



     

 75/77 10.03.09 

Softwarebeschreibung K13013  

Daten für #04.15 bei CTM6 Motoren hinzugefügt 
V 105 Positionsvorgabe über analogen Eingang hinzugefügt 

Geschwindigkeiten für feste Zielpositionen #71.00-#71.63 gespeichert. 
Bewegungsabläufe – Verkettung von Positionierungen. 
Geschwindigkeitsprofil fahren. 
Parameteradressierung über BUS zyklischen Kanal 
#18.49 kann über #19.24 beliebigem Bit des Steuerwortes zugeordnet werden 

V106 #13.18 als Parameter zur Bremsensteuerung eingeführt (Problem wenn #18.35 =1 
gespeichert wird - Bremse öffnet 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 Pos0 läuft 
- Reset über BUS beim Modul Runtime Fehler möglich.  

V107 -Änderung der Profilvorgabe über Analogeingänge. Analogeingang kann selektiert 
werden #19.22.   Position oder Geschwindigkeit können vorgegeben werden. 
Position, wenn #75.70>0 (Skalierung). 
-Umschaltung zwischen Analogsollwertvorgabe und Positionierung auf feste 
Zielpositionen möglich.  Eine zusätzliche Verschiebung kann zu den festen 
Zielpositionen addiert werden (#75.68). 
-Ref. Schalter schnelle Abfrage.  
- Eingabehilfe: Vorschubkonstante - Linereinheit  
- Parameter zur Abschaltung der Thermistorüberwachung,  
KTY und PT100 Auswertung 
- Feedback Plausibilitätsprüfung - Trip 87, JumpAnzeige #18.08 
- Begrenzung der Drehzahländerung aus dem Lageregler 
- Software Freigbe #18.46 kann mit Config-Bit #74.48.1=1 mit #8.09 geschaltet 
werden 
- Erkennung SysFile Version für SMApplications Plus. 

109 - Portalantriebsteuerung Gantry – Synchronisierung zweier Parallelachsen mit 
Überwachung der Positionsabweichung. 

- Positionsvorgabe mit einem Handrad 
- Lesen der Parameterwerte über BUS mit Vorgabe der Parameternummer 
- Feedback Plausibilitätsprüfung - Trip 87 -  #75.78 – Empfindlichkeit einstellbar 
- Steuerwort Bit 19 = Teach In  
- Steuerwort Bit 20 = Masterposition Preset 
- Parameter Selektor 
- Teilung kann das Mehrfache der Umlauflänge sein 
- Start mit Flanke bei Ablaufsteuerung: der ganze Ablauf wird abgefahren 
- Der Ablauf kann endlos oder einzeln (Par. #18.47) ausgeführt werden 
- Start- und Endparameter beim Ablauf kann derselbe sein (außer 0) 
- Ablaufsteuerung: neuer Eintrag wird erst im Stillstand übernommen  
- Funktion: Positionierung Start getriggert mit Masterposition #19.29=5  
- Master/Slave Übersetzungsverhältnis: #20.11/#20.12 durch #74.51/#74.52 

ersetzt 
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10 Softwareklausel 
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